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1. Informacje ogólne dotycz�ce siłowników i ich bezpiecznego 
stosowania 

1.1. Zastosowanie 
Inteligentne siłowniki elektryczne zmiennopr�dko�ciowe typu 2XV 
s� przeznaczone do nap�du elementów wykonawczych takich jak 
zawory, zasuwy, klapy, przepustnice np. W układach regulacji 
automatyki przemysłowej, w energetyce, ciepłownictwie, 
przemy�le chemicznym, spo�ywczym, oczyszczalniach �cieków 
oraz instalacjach wodoci�gowych. Siłowniki 2XV mog� pracowa�
w pomieszczeniach przemysłowych i w terenie otwartym. 
Producent nie ponosi odpowiedzialno�ci za szkody wynikaj�ce 
z zastosowania siłownika niezgodnie z jego przeznaczeniem. 
Szczegółowe zapoznanie si� z niniejsz� instrukcj� ułatwi 
prawidłowe zastosowanie siłownika. Rysunki powoływane w tre�ci, 
numerowane liczbowo (np. Rysunek 2) s� zamieszczone na ko�cu 
opracowania. 

1.2. Opis techniczny 
Zmiennopr�dko�ciowe siłowniki inteligentne typu 2XV posiadaj�
budow� modułow�. Podstawowym modułem (zespołem 
nap�dowym) siłownika jest moduł obrotowy zawieraj�cy 
elektryczny silnik trójfazowy 3x400V, przekładni� główn�, nap�d 
r�czny, układ przeniesienia nap�du, blok steruj�cy i zł�cze 
przemysłowe. Moduł obrotowy stanowi samodzielny siłownik 
obrotowy, a w zestawieniu z modułem liniowym lub wahliwym – 
siłownik liniowy 2XV/L lub wahliwy 2XV/W. Siłowniki 2XV ró�ni�
si� mi�dzy sob� stacyjk� bloku steruj�cego. Stacyjka bloku 
steruj�cego mo�e by� wyposa�ona w przyciski ‘Zdal./Lokal’, 
‘Otwórz’, ‘Zamknij’, ‘Stop’ lub mo�e nie posiada� tych przycisków. 
Sterowanie lokalne jest realizowane wtedy z programatora (pilota). 
Blok steruj�cy zawiera wył�czniki drogi, wył�czniki momentowe 
układu przeci��eniowego, przetwornik poło�enia oraz wy�wietlacz 
graficzny pozwalaj�ce na ustawianie i kontrol� parametrów 
siłownika. Sterowanie siłownikiem 2XV odbywa si� sygnałem 
steruj�cym trójstawnym 24VDC lub sygnałem analogowym 4-
20 mA. Dost�pne jest tak�e sterowanie za po�rednictwem 
magistrali MODBUS lub PROFIBUS DP (opcja). Ponadto siłownik 
2XV mo�e spełnia� funkcj� regulatora dzi�ki wbudowanemu 
algorytmowi regulacji PI, przy wyborze siłownika w takim 
wykonaniu. 
Wył�czniki układu przeci��eniowego (momentowe) w siłownikach 
2XV mog� by� ustawiane na obiekcie w zakresie 50-100% 
momentu znamionowego. 
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Zalety 
♦ mały ci��ar i dowolna pozycja pracy pozwalaj� na monta�

siłownika bezpo�rednio na elemencie wykonawczym, 
♦ modułowa budowa siłownika zapewniaj�ca szybki serwis, 
♦ podwy�szony stopie� ochrony IP67, 
♦ łatwy sposób podł�czania na obiekcie przy pomocy 

wtykowych zł�cz przemysłowych, 
♦ trwało�� i niezawodno�� pracy, 
♦ długie okresy mi�dzyremontowe, 
♦ wymiary przył�czeniowe kołnierzy typu F7, F10, F14 zgodne 

z PN-EN ISO-5210, DIN-3210 i PN-M-42010. 
♦ Programowa zmiana pr�dko�ci ruchu w zakresie 1:6. 
♦ Softstart ograniczaj�cy pr�dy rozruchowe i obci��enie 

mechaniczne układu. 
♦ W pewnych zakresach pr�dko�ci zasilanie 230VAC. 

1.3. Oznaczenie siłowników   
Siłowniki zmiennopr�dko�ciowe typu 2XV produkowane s� jako 
obrotowe, liniowe i wahliwe. Przy siłowniku obrotowym nale�y 
zamawia� tylko moduł obrotowy 2XV. W przypadku siłowników 
liniowych i wahliwych nale�y zamawia� moduł obrotowy 
i odpowiedni moduł liniowy lub wahliwy. Sposób zamawiania 
i oznaczania poszczególnych typów siłowników przedstawiono 
w punkcie 13. 

1.4. Instalowanie siłownika 
Siłowniki zmiennopr�dko�ciowe mog� pracowa�
w pomieszczeniach przemysłowych i w terenie otwartym. Siłowniki 
nie mog� pracowa� w atmosferze silnie koroduj�cej. 
Dopuszczalne warunki otoczenia okre�lone s� w danych 
technicznych. 
Przed zainstalowaniem siłownika nale�y sprawdzi� czy jest 
prawidłowo dobrany do elementu wykonawczego. 

1.5. Konserwacja 
Przestrzeganie zalece� konserwacyjnych podanych w punkcie 11. 
Zapewni długotrwał� i bezusterkow� eksploatacj� siłowników.  

1.6. Uwagi i ostrze�enia dotycz�ce bezpiecze�stwa 
Uwa�ne zapoznanie si� z tre�ci� niniejszej instrukcji zapewni 
prawidłowe i bezpieczne zainstalowanie siłownika, jego 
uruchomienie i eksploatacj�. 
Prace instalacyjne i uruchomieniowe mog� by� wykonywane 
wył�cznie przez wykwalifikowany personel zgodnie 
z obowi�zuj�cymi przepisami bezpiecze�stwa, poniewa� siłownik 
jest zasilany napi�ciem niebezpiecznym. 
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Ze wzgl�dów bezpiecze�stwa w instrukcji zaznaczono, w formie 
ostrze�e� lub uwag, czynno�ci maj�ce wpływ na bezpiecze�stwo 
pracowników obsługi oraz wyeliminowanie uszkodze� siłowników 
czy układów technologicznych, na których s� zamontowane. 
Ostrze�enia pojawiaj� si� w miejscach, w których czynno�ci 
maj� wpływ na bezpiecze�stwo pracowników w trakcie monta�u, 
uruchomienia i eksploatacji.   
Uwagi s� umieszczone przy czynno�ciach decyduj�cych 
o prawidłowym działaniu siłownika mog�cych mie� wpływ na 
powstanie uszkodze�. 

2. Dane techniczne 

2.1. Dane techniczne siłownika zmiennopr�dko�ciowego 2XV 

Warto��

Lp Parametr Siłownik wahliwy 2XV/W Siłownik liniowy 2XV/L Siłownik obrot 2XV

1 Napi�cie znamionowe 
zasilania silnika siłownika 

3x400V AC +10% -15% lub 1x230V AC ±10%,  50Hz ±6% 

Dla zasilania 230V AC ograniczone s� pr�dko�ci lub rozwijane 
momenty nap�dów. Uzgadnia� z dostawc�. 

2 Znamionowa warto��
momentu lub siły wyj�ciowej 
siłownika przy napi�ciu 
zasilania  3x400V AC ±10%,  
50Hz 

2XVa0/Wa – 250 Nm 

2XVa1/Wa – 500 Nm 

2XVb0/Wb – 500 Nm 

2XVb1/Wb – 1000 Nm

2XVa0/La – 11,5 kN

2XVa1/La - 23 kN 

2XVb0/Lb - 20 kN 

2XVb1/Lb - 40 kN 

2Xva0 – 30 Nm 

2Xva1 – 60 Nm 

2XVb0 – 60 Nm 

2XVb1 – 120 Nm

3 Znamionowa warto��
momentu lub siły wyj�ciowej 
siłownika przy napi�ciu 
zasilania  1x230V AC(1)

±10%,  50Hz 

(1) Warto�ci momentu 
i pr�dko�ci uzgadnia�
z dostawc�.

2XVa1/Wa – 250 Nm 

2XVb0/Wb – 250 Nm 

2XVb1/Wb – 500 Nm 

2XVa1/La – 11,5 kN

2XVb0/Lb - 10 kN 

2XVb1/Lb - 20 kN 

2Xva1 – 30 Nm 

2XVb0 – 30 Nm 

2XVb1 – 60 Nm

4 Zakres ustawianego układu 
przeci��eniowego

50  -  100 % Mn 50  -  100 % Fn 50  -  100 % Mn

5 Znamionowa warto�� skoku 90°; 120°; 160° 20; 28; 40; 56; 80; 
100; 125; 150; 

200 mm  

4; 5,6; 8; 11; 16; 
22; 30; 45; 56; 

80; 110; 
max 1250 obr 

6 Znamionowa pr�dko��
elementu wyj�ciowego  

0,24; 0,33; 0,47 
obr/min  

20; 28; 40; 56; 80; 
112 mm/min  

4; 5,6; 8; 11; 16; 
22; 32; 41 63 

obr/min

7 Rodzaj pracy S4 1200 cykli/godz. 25%

8 Temperatura pracy -25 ÷ 70°C 

9 Stopie� ochrony siłownika IP 67
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Warto��

Lp Parametr Siłownik wahliwy 2XV/W Siłownik liniowy 2XV/L Siłownik obrot 2XV

10 Wilgotno�� do 80% 

11 Pozycja pracy dowolna

12 Powłoka lakiernicza farba proszkowa, kolor zielony RAL6005 

13 Zabezpieczenie 
antykorozyjne 

bardzo wysokie – przemysłowe, do u�ytku w obszarach 
przemysłowych o du�ej wilgotno�ci i agresywnej atmosferze 

o wysokim zanieczyszczeniu, kategoria korozyjno�ci C5-I 
zgodnie z PN-EN 15714-2 

14 Poziom hałasu Do 75 dB(A)

15 Smarowanie smar półpłynny

16 Przył�cze F10, F14  F7, F10  F7, F10  

17 Wymiary gabaryt. [mm] 
    - typ a 

    - typ b 

 (2) Wymiary zale�� od mod. 
liniowego lub wahliwego

615 x 580 x 595 

705 x 642 x 630 

(2) 

375 x 595 x 345 

415 x 630 x 435 

(2) 

595 x 345 x 180 

630 x 375 x 180 

18 Masa:   - typ a   

             - typ b 

 (3) masa zale�y od 
dobranego modułu liniowego 
lub wahliwego

32kg;  42kg (z korb� i 
podstaw�) 

53kg; 73kg (z korb� i  
podstaw�) 

(3) 

25 kg     

34 kg     

(3) 

19 kg     

24 kg    

2.2. Podstawowe dane sterownika dla siłownika 2XV 

Napi�cie zasilania 3x400VAC +10% -15%, 50Hz  

Zał�czenie mocy Falownik, max 1,5 kW (S4, 1200 c/h, 25%)  

Wej�cia steruj�ce Sygnał trójstawny 24V DC, z separacj� galwaniczn�, 
pobór pr�du 12mA lub sygnał analogowy 4-20mA, spadek 
napi�cia na obw. wej. maks. 6V. Sposób sterowania 
wybierany programowo przy uruchamianiu siłownika.  

Komunikacja poprzez sie�
informatyczn� (opcja)

Protokół Modbus, Profibus DP   

Wyj�cia przeka	nikowe 
sygnalizacyjne 

   - OTWARTE 
   - ZAMKNI�TE 
   - pomocniczy kierunek ZAMKNIJ 
   - pomocniczy kierunek OTWÓRZ 
   - moment na OTWÓRZ 
   - moment na ZAMKNIJ 
   - GOTOWO	
 ELEKTRYCZNA 
   - rodzaj sterowania LOKALNE/ZDALNE 

Obci��enie zestyków  
przeka	ników sygnalizacyjnych

230V AC/DC,  1A 
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Wyj�cie analogowe  Poło�enie siłownika 4-20mA - dost�pne zasilanie 24VDC 
ze sterownika, maksymalna rezystancja obci��enia 500 �

Zewn�trzne napi�cie zasilania 
przetwornika poło�enia

12-36VDC; maksymalna rezystancja obci��enia 500 �
przy 24VDC 

Nieliniowo�� w sterowaniu 
analogowym

   0,4% 

Dryft temperaturowy w 
sterowaniu analogowym

   0,2%/10°C 

Nieczuło�� Regulowana 0,6-5,0%,  zalecana 1,4% 

Histereza Regulowana automatycznie, 0,5 warto�ci nieczuło�ci 

Przedział wiarygodno�ci 
sygnałów analogowych 

   3,65-21 mA 

Przył�cze elektryczne Zł�cze przemysłowe 36 + 6 styków, Rysunek 2 

2.3. Schematy poł�cze� elektrycznych 
Poł�czenia elektryczne siłownika 2XV nale�y wykona� zgodnie 
z projektem technicznym w oparciu o schematy aplikacyjne.  
Schemat aplikacyjny siłownika 2XV wraz z opisem wyprowadze�
został zamieszczony na Rysunku 1. 

3. Wskazówki dla projektantów 

3.1. Monta�

♦ Siłowniki nale�y ustawia� tak, aby zapewni� swobodny 
dost�p obsługi do panelu programowania i sterowania 
lokalnego, umieszczonego w s�siedztwie nap�du r�cznego. 

♦ Do celów serwisowych nad siłownikami nale�y zapewni�
wysoko�� przynajmniej 30cm.  

♦ Wielowtyk posiada zł�cze 42 stykowe podzielone na 
3 sekcje. Sekcja 1 (styki 1÷6) słu�y do doprowadzenia 
napi�cia zasilania, sekcja 2 (styki 11÷28) jest wykorzystana 
do prowadzenia sygnałów steruj�cych i zwrotnych 
niskonapi�ciowych. Sekcja 3 (styki 29÷46) jest wykorzystana 
do wyprowadzenia odzewów w postaci styków, które mog�
pracowa� na napi�ciu do 230V AC/DC. 

♦ Wielowtyk posiada 3 dławice. Je�eli sekcja 3 pracuje na 
napi�ciu bezpiecznym, mo�na j� prowadzi� w tym samym 
kablu, co sekcja 2. Je�eli sekcja 3 pracuje na napi�ciu 
wy�szym od bezpiecznego, mo�na j� prowadzi� w jednym 
kablu z sekcj� 1 lub poprowadzi� osobnym, trzecim kablem.  

♦ Wtyczka wielowtyku posiada 1 dławic� PG-21 (�rednica 
kabla 9÷16mm), umieszczon� centralnie i 2 dławice boczne 
PG-13,5 (�rednica kabla 5÷10mm). 
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♦ Wielowtyk posiada styki zaciskane na przewodach (mog�
by� one równie� lutowane), w zwi�zku z powy�szym, 
praktycznie nie istnieje tolerancja w doborze przekroju �yły 
przewodu do zacisku. W zamówieniu nale�y wyspecyfikowa�
przekrój projektowanych �ył przewodów w poszczególnych 
sekcjach. 

♦ Wszystkie sygnały wej�ciowe i wyj�ciowe s� wyprowadzone 
na wielowtyk. Konfigurowanie siłownika nie wymaga 
dokonywania przeł�cze� lub nastaw wewn�trz siłownika. 

♦ Nale�y szczególnie zadba� o jako�� monta�u kabli 
w wielowtyku. Przej�cia przez dławice musz� by� szczelne, 
zaciski odpowiednio zatrza�ni�te a kabel nie mo�e 
nadmiernie obci��a� wtyczki. Zła jako�� monta�u mo�e by�
przyczyn� odmowy udzielenia gwarancji na działanie 
nap�du. 

3.2. Projekt układu zasilania elektrycznego 
♦ Siłownik wymaga zastosowania zewn�trznego zabezpieczenia 

silnikowego. Przy nastawie zewn�trznego zabezpieczenia 
silnikowego do 4A jest zapewniona wybiórczo�� działania 
zabezpiecze�. 

♦ Zalecane jest stosowanie zbiorczych zabezpiecze�
przepi�ciowych klasy C lub BC, a w szczególnych 
przypadkach równie� klasy D.  

♦ Obecnie cz�sto stosuje si� zasilanie siłowników na obiekcie 
w postaci p�tli zasilanej z obu stron. Od p�tli zasilane s� puszki 
z wył�cznikami silnikowymi, umieszczone w pobli�u siłowników. 
Oszcz�dza to ilo�� kabli na obiekcie wydatki na ich monta� oraz 
uwalnia miejsce na zapleczu nastawni. 

♦ W przypadku wykorzystywania sygnalizatorów przeka�nikowych 
wewn�trz siłownika do współpracy z klasycznymi, 
przeka�nikowymi układami blokad i zabezpiecze� pracuj�cych na 
napi�ciach 230V AC/DC, nale�y zwróci� uwag� na 
zabezpieczenie zwarciowe tych obwodów (zalecany wył�cznik 
instalacyjny do 2A). Ponadto cewki przeka�ników musz� by�
wyposa�one w układy gasikowe. 

♦ Siłownik mo�e by� opcjonalnie wyposa�ony w grzałk�
antykondensacyjn� o mocy 8 W, 230 VAC z termostatem 
(zał�czenie przy temp. < +15 ºC, wył�czenie przy temp. 
> +35 ºC). Grzałka jest wyprowadzona na oddzielne piny (5, 6) 
zł�cza przemysłowego jak na schemacie aplikacyjnym i mo�e by�
zasilana niezale�nym napi�ciem. Grzałka jest umieszczona 
w bloku sterowania. Wewn�trz Bloku sterowania przy 
podł�czonym napi�ciu 3x400 VAC wydziela si� moc około 6 W, 
zatem grzałk� antykondensacyjn� zaleca si� stosowa�, gdy 
siłownik b�dzie nara�ony na prac� w �rodowisku o du�ym 
zawilgoceniu i/lub bardzo niskich temperaturach. 
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3.3. Ekranowanie 
♦ Przewody sekcji 2 powinny by� ekranowane. 
♦ Ekran kabla nale�y poł�czy� z przewodem uziemiaj�cym po 

stronie szafy sterowniczej. 
♦ Przewód uziemiaj�cy, powinien by� wykonany specjalnie do 

celów ekranowania aparatury i poł�czony bezpo�rednio 
z uziomem głównym. Rezystancja przewodu powinna by�
mniejsza od 1�. 

3.4. Projektowanie toru sterowania 
♦ Siłownik mo�e by� sterowany analogowo lub trójstawnie prosto 

z modułu systemu automatyki, regulatora lub sterownika PLC. 
♦ Układy separacji galwanicznej zapobiegaj� powstaniu wspólnej 

masy na sygnale wodz�cym i zwrotnym w siłowniku. 
♦ Je�eli u�ytkownik wymaga mo�liwo�ci sterowania zdalnego 

siłownika przez operatora, niezale�nie od systemu automatyki, 
nale�y zastosowa� sterowanie trójstawne ze stacyjk�
bocznikuj�c� system. W przypadku sterowania analogowego, 
sterowanie niezale�ne jest niemo�liwe. 

♦ Polaryzacja sygnału w sterowaniu trójstawnym jest oboj�tna, 
siłownik mo�e by� sterowany zarówno przez moduły ze wspólnym 
plusem, jak i wspólnym minusem. 

♦ Je�eli u�ytkownik wymaga, aby siłownik był przeł�czany 
w sterowanie lokalne zdalnie tylko przez operatora, nale�y 
wyspecyfikowa� siłownik bez przycisków sterowania na stacyjce 
(sterowanie miejscowe tylko z programatora). Przeł�czanie 
rodzaju sterowania odbywa si� napi�ciem 24V DC z systemu 
automatyki. Odpowiednie wej�cie siłownika mo�na sterowa� tym 
samym napi�ciem, co sterowanie trójstawne (z tego samego 
modułu) lub innym, lecz napi�cia te musz� mie� wspóln� mas�. 

♦ Nale�y zwróci� uwag�, �e przy sterowaniu analogowym personel 
ruchowy nie ma mo�liwo�ci przestawienia siłownika za pomoc�
kółka nap�du r�cznego (o ile układ regulacji pracuje). Siłowniki po 
próbie przestawienia, wróc� natychmiast w poło�enie wyj�ciowe. 
W zwi�zku z powy�szym, przy sterowaniu analogowym, personel 
ruchowy musi posiada� kluczyk lub nale�y tak zaprojektowa�
układ aby przeł�czanie rodzaju sterowania mogło si� odbywa�
zdalnie z nastawni.  

♦ Układ sterowania analogowego jest korzystny i zalecany ze 
wzgl�du na redukcj� okablowania oraz mo�liwo�� wzajemnego 
kontrolowania si� systemu automatyki i siłownika. System 
automatyki powinien porównywa� sygnał zwrotny z siłownika 
z sygnałem zadanym. Przy wyst�pieniu ró�nicy �wiadcz�cej 
o awarii układu sterowania, powinien zasygnalizowa� awari�
z opó�nieniem czasowym. Siłownik samoistnie kontroluje sygnał 
zadany. W momencie przej�cia sygnału w stan niewiarygodny, 
siłownik si� zablokuje i zasygnalizuje awari�. 
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♦ W przypadku ustawienia zamkni�cia siłownika na moment, dla 
doszczelnienia armatury, sygnalizacj� zamkni�cia do systemu 
nale�y wyprowadzi� z kra�cówki drogowej. Sygnalizacja zadziała 
w przypadku jednoczesnego wyst�pienia momentu i poło�enia 
siłownika poni�ej 4,6mA. 

3.5. Projektowanie funkcji blokad, zabezpiecze� i sekwencji 
♦ Siłownik posiada sygnalizatory przeka�nikowe, które mog�

by� wykorzystane w układach blokad i zabezpiecze�. 
♦ Istotn� ró�nic� pomi�dzy klasycznymi siłownikami 

a siłownikami inteligentnymi jest fakt, �e sygnalizatory 
kra�cowe, po�rednie i momentowe nie s� nap�dzane 
w sposób mechaniczny, lecz uruchamiane elektrycznie przez 
układ sterowania na podstawie ci�głego pomiaru poło�enia 
i momentu (siły) siłownika. W przypadku braku napi�cia 
zasilania w siłowniku oraz, w niektórych stanach awaryjnych, 
sygnalizatory nie s� pobudzone. Tak wi�c w przypadku braku 
gotowo�ci elektrycznej siłownika jego stan nie jest okre�lony. 
Zaleca si�, zatem takie projektowanie układów logicznych, 
gdzie jednocze�nie z danym sygnalizatorem badany jest styk 
gotowo�ci. 

♦ W układach sterowania z klasycznymi siłownikami, 
sygnalizatory kra�cowe i po�rednie wykorzystywano 
w układach blokad i zabezpiecze� jako �ródło sygnału 
niezale�ne i pewniejsze od przetwornika poło�enia. 
W siłowniku inteligentnym sygnalizatory s� zale�ne od 
przetwornika poło�enia, natomiast sam przetwornik jest 
wysoce niezawodny i dodatkowo kontrolowany przez układ 
pod wzgl�dem wiarygodno�ci sygnału. W zwi�zku 
z powy�szym, korzystniejszym rozwi�zaniem jest 
wypracowywanie progów drogowych do układów blokad 
i zabezpiecze� nie w siłowniku a w systemie automatyki, na 
podstawie pomiaru sygnału poło�enia siłownika. Jest to 
rozwi�zanie pewniejsze i ta�sze układowo. Oczywi�cie, 
system musi jednocze�nie bada� stan styku gotowo�ci 
elektrycznej. 

♦ Zaleca si� maksymalnie ogranicza� ilo�� sygnałów 
wyprowadzanych z sygnalizatorów siłownika, ze wzgl�du na 
oszcz�dno�� kabli i uproszczenie układu. Najprostszym 
układem jest sterowanie sygnałem analogowym z systemu, 
przy jednoczesnym badaniu sygnału zwrotnego. 
Niezgodno�� tych sygnałów, powoduje alarm i odstawienie 
danego układu automatyki. Korzystne jest wyprowadzenie 
nast�puj�cych sygnałów: styk gotowo�ci elektrycznej, styk 
potwierdzaj�cy przeł�czenie siłownika w sterowanie lokalne 
oraz ewentualnie styk potwierdzaj�cy osi�gni�cie 
nastawionego momentu/siły, w przypadku domykania zaworu 
na moment/sił�. Styk gotowo�ci elektrycznej jest 
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jednocze�nie kontrol� napi�cia zasilania siłownika. Taki 
zestaw sygnałów daje operatorowi, wraz z sygnałem 
poło�enia, pełen obraz stanu siłownika. Badanie gotowo�ci 
elektrycznej przez system skraca równie� czas rozruchu 
rozbudowanych układów regulacyjnych z wieloma 
siłownikami. 

4. Monta� siłownika na armaturze 
 Uwaga  Przed zamontowaniem siłownika sprawdzi� czy jest on 

prawidłowo dobrany do elementu wykonawczego (np. zaworu). 
Sposób sprawdzenia zale�y od rodzaju elementu wykonawczego 
i wynikaj�cego z tego typu dostarczonego siłownika. W ka�dym 
przypadku sprawdzi� czy podczas transportu siłownik nie został 
uszkodzony.   
W przypadku stwierdzenia uszkodze� skontaktowa� si�
z dostawc� i wymieni� uszkodzone cz��ci na dostarczone przez 
producenta. 

Siłowniki mog� pracowa� w dowolnej pozycji pracy. Stosownie do 
pozycji pracy mo�na obróci� stacyjk� sterowania lokalnego. 
Siłowniki nale�y montowa� tak, aby zapewni� swobodny dost�p 
do stacyjki sterowania lokalnego i kółka nap�du r�cznego. 
Do celów serwisowych nale�y zapewni� woln� przestrze�
przynajmniej 50 cm wokół siłownika. 

Monta� siłownika obrotowego lub wahliwego 
W przypadku siłownika obrotowego lub wahliwego montowanego 
bezpo�rednio na elemencie wykonawczym, sposób sprz�gni�cia 
siłownika z trzpieniem elementu wykonawczego zale�y od tego, 
czy element sprz�gaj�cy przenosi tylko moment obrotowy, czy 
dodatkowo ma przenosi� sił� wzdłu�n�. 

Przył�cze typu B1/B3 
Dla przypadku przenoszenia tylko momentu obrotowego, zgodnie 
z norm� ISO 5210, dla przył�cza typu B1 wałek wyj�ciowy 
siłownika jest bezpo�rednio nakładany na trzpie� zaworu 
z wpustem. Ten sposób poł�czenia pokazano na Rysunku 5. Dla 
przył�cza typu B3 w wale wyj�ciowym siłownika znajduje si� tuleja 
przył�czeniowa z wybraniem pod wpust i z t� tulej� siłownik jest 
montowany na trzpie� z wpustem. Ten sposób poł�czenia 
pokazano na Rysunku 6. 
W obydwu tych przypadkach przy monta�u siłownika na 
elemencie wykonawczym nale�y: 
♦ Sprawdzi� czy kołnierz przył�czeniowy jest dopasowany do 

elementu wykonawczego. 
♦ Sprawdzi� czy otwór oraz kanałek pod wpust odpowiadaj�

wymiarom trzpienia i wpustu w urz�dzeniu nastawczym. 
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♦ Pokry� lekko smarem trzpie� armatury i wpust. 
♦ Nało�y� siłownik na element wykonawczy i starannie 

wycentrowa� otwory mocuj�ce w kołnierzach 
przył�czeniowych. 

♦ Mocowa� �rubami o klasie wytrzymało�ci nie gorszej ni� 8.8 
zwracaj�c uwag� na dokr�canie metod� „na krzy�”. 

Przył�cze typu A 
Dla przypadku przenoszenia przez siłownik momentu obrotowego 
i siły wzdłu�nej siłownik jest dostarczany z przył�czem typu A 
pokazanym na Rysunku 7. Przył�cze typu A mo�e by�
dostarczone z gwintem odpowiadaj�cym gwintowi trzpienia 
elementu wykonawczego lub z tulej� do wykonania gwintu przez 
zamawiaj�cego. 
W tym przypadku przed monta�em siłownika nale�y wymontowa�
tulej� z przył�cza typu A i wykona� wła�ciwy gwint. Wykonanie 
otworu i gwintu w tulei wymaga szczególnego zwrócenia uwagi na 
centryczno�� otworu oraz zapewnienie jego prostopadło�ci do 
powierzchni współpracuj�cych z ło�yskami wzdłu�nymi.  
Przy monta�u siłownika z przył�czem typu A na element 
wykonawczy nale�y: 
♦ Sprawdzi� czy kołnierz przył�czeniowy jest dopasowany do 

elementu wykonawczego. 
♦ Sprawdzi� czy gwint w przył�czu typu A odpowiada gwintowi 

trzpienia armatury, zwróci� szczególn� uwag� na skok 
i kierunek uzwoje�. 

♦ Pokry� lekko smarem trzpie� armatury. 
♦ Wkr�ci� siłownik na armatur� i starannie wycentrowa� otwory 

mocuj�ce w kołnierzach przył�czeniowych. 
♦ Mocowa� �rubami o klasie wytrzymało�ci nie gorszej ni� 8.8 

zwracaj�c uwag� na dokr�canie metod� „na krzy�”. 
♦ Je�eli do siłownika dostarczona jest równie� rura ochronna, 

odkr�ci� blaszan� pokrywk� znajduj�c� si� po przeciwnej 
stronie wałka wyj�ciowego i przykr�ci� do siłownika rur�
ochronn�. 

♦ Uzupełni� smar w przył�czu przez smarowniczk� znajduj�c�
si� na obudowie przył�cza. Stosowa� smar stały do ło�ysk. 

 Uwaga  Przy zabudowie siłownika wahliwego nale�y zwróci� uwag� na 
poluzowanie w module wahliwym elementów zderzaka. Sposób 
wykonania tej czynno�ci opisano w Zał�czniku 1 (dostarczanym 
przy zamówieniu siłownika wahliwego). 

Monta� siłownika liniowego 
Przy monta�u siłownika liniowego na element wykonawczy 
(zawór) nale�y: 
♦ Sprawdzi� czy kołnierz przył�czeniowy jest dopasowany do 

kołnierza zaworu. 
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♦ Sprawdzi� czy gwint(y) w ł�czniku odpowiadaj� gwintom 
w module liniowym siłownika i na trzpieniu zaworu. 

♦ Sprawdzi� czy na gwincie modułu liniowego znajduje si�
przeciwnakr�tka. 

♦ Pokry� lekko smarem gwinty modułu liniowego i trzpienia 
zaworu. 

♦ Nało�y� siłownik na element wykonawczy (zawór) i starannie 
wycentrowa� otwory mocuj�ce w kołnierzach 
przył�czeniowych. 

♦ mocowa� �rubami o klasie wytrzymało�ci nie gorszej ni� 8.8 
zwracaj�c uwag� na dokr�canie metod� „na krzy�”, 

 Uwaga   Przy ł�czeniu przył�cza modułu liniowego z trzpieniem zaworu 
przy pomocy ł�cznika zwróci� uwag�, aby ograniczenie ruchu 
zwi�zane ze skokiem modułu liniowego siłownika nie ograniczało 
skoku trzpienia zaworu oraz na dokr�cenie przeciwnakr�tki.  

5. Podł�czenie elektryczne 
  

Ostrze�enie  Prace elektryczne mog� by� wykonywane wył�cznie przez 
wykwalifikowanych elektryków zgodnie z obowi�zuj�cymi 
przepisami bhp. 

Siłownik jest zasilany napi�ciem trójfazowym 3x400 V AC. 
Siłownik wymaga podł�czenia przewodu ochronnego, którego 
zacisk znajduje si� we wtyku zł�cza przemysłowego 
Poł�czenia elektryczne w siłowniku s� realizowane poprzez zł�cze 
przemysłowe. Obudowa zł�cza posiada trzy dławnice kablowe. Od 
góry dławnic� PG21 na kabel zasilaj�cy o �rednicy 9 - 16mm oraz 
z boków dławnice PG13,5 na kabel o �rednicy  
5 - 10mm doprowadzaj�cy sygnały steruj�ce i sygnalizacyjne. 
Wtyk (cz��� obiektowa zł�cza) jest dostarczany w zestawie: 
obudowa, wkładka stykowa i komplet styków zaciskanych. 
Podł�czenie przewodów do wtyku nale�y wykona� zgodnie 
z projektem technicznym lub zalecanym schematem aplikacyjnym 
pokazanym na Rysunku 1.  

 Ostrze�enie  Po zako�czeniu monta�u wtyku sprawdzi� prawidłowo��
poł�cze� na zgodno�� wyprowadze� ze schematem 
aplikacyjnym. Sprawdzi� skuteczno�� ochrony przeciwpo-
ra�eniowej zgodnie z norm� PN-HD 60364-4-41 Instalacje 
elektryczne niskiego napi�cia -- Cz��� 4-41: Ochrona dla 
zapewnienia bezpiecze�stwa -- Ochrona przed pora�eniem 
elektrycznym. 

 Uwaga  Zwróci� szczególn� uwag� na prawidłowe dokr�cenie dławnic 
przewodów dla zapewnienia stopnia ochrony IP65. Je�eli 
dławnica boczna nie jest wykorzystana, sprawdzi� czy jest 
za�lepiona (za�lepka dostarczana z dławnic�). 
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6. Uruchomienie 
Po zamontowaniu siłownika na elemencie wykonawczym, 
wykonaniu i sprawdzeniu poł�cze� elektrycznych mo�na 
przyst�pi� do uruchomienia siłownika. Uruchomienie siłownika ma 
na celu sprawdzenie prawidłowego i bezpiecznego otwierania 
i zamykania elementu wykonawczego zgodnie z projektem. 

 Uwaga  Je�eli jest uruchamiany siłownik z modułem wahliwym nale�y 
sprawdzi� czy został poluzowany zderzak modułu wahliwego 
w sposób opisany w Zał�czniku 1. (dostarczanym w przypadku 
zamówienia siłownika wahliwego). Zaleca si� przed 
przyst�pieniem do uruchomienia siłownika ustawi� zderzaki 
modułu wahliwego zgodnie z p. 5.4. 
Dla siłownika liniowego zwróci� uwag�, aby po zamontowaniu 
siłownika na zaworze, skok zaworu był zawarty w obszarze 
skoku modułu liniowego.  

Cało�� czynno�ci zwi�zanych z uruchomieniem (konfiguracj�
pracy) siłownika odbywa si� programowo za pomoc� pilota PGI 
i jest opisana w punkcie 8 „Konfigurowanie (programowanie) 
siłownika wyposa�onego w sterownik SERVOCONT-04”. 
Uruchomienie stanowi ostateczn� weryfikacj� poł�cze�
elektrycznych zarówno w obwodach sterowania jak i sygnalizacji 
na zgodno�� z projektem.  

6.1. Przeł�czanie na tryb pracy r�cznej 
W procesie uruchamiania wykorzystuje si� zarówno tryb pracy 
r�cznej (mo�liwo�� otwierania i zamykania elementu 
wykonawczego przez kr�cenie kółkiem nap�du r�cznego) jak 
i tryb pracy elektrycznej (otwieranie i zamykanie elementu 
wykonawczego przez sterowanie silnikiem elektrycznym 
siłownika). 

 Uwaga   Przeł�czanie na tryb pracy r�cznej mo�e by� dokonywane 
wył�cznie przy wył�czonym silniku siłownika. Przeł�czanie przy 
silniku b�d�cym w ruchu mo�e grozi� uszkodzeniem siłownika. 
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     Rys. A 

Sposób przeł�czania w tryb pracy r�cznej pokazano na 
powy�szym rysunku.  
♦ Nale�y odci�gn�� d�wigni� znajduj�c� si� w osi kółka 

nap�du r�cznego.  
♦ W przypadku wyczuwania oporu nale�y lekko obraca�

kółkiem nap�du r�cznego w lewo i prawo do momentu 
prawidłowego zaz�bienia si� sprz�gła nap�du r�cznego. 

♦ Zwolni� d�wigni�, która powinna wróci� do poło�enia 
spoczynkowego (jak na rysunku). 

♦ Kr�c�c kółkiem nap�du r�cznego czujemy opór zale�ny od 
obci��enia trzpienia elementu wykonawczego i obserwujemy 
ruch trzpienia. Przy du�ych obci��eniach zaleca si� po 
przesterowaniu obróci� kółkiem nap�du r�cznego lekko 
w stron� przeciwn�. 

♦ Przeł�czanie w tryb pracy elektrycznej odbywa si�
automatycznie w momencie zał�czenia silnika elektrycznego 
siłownika.  

♦  Przy otwieraniu lub zamykaniu armatury kółkiem nap�du 
r�cznego, nie przykłada� nadmiernej siły przy kr�ceniu 
kółkiem, poniewa� mo�e to spowodowa� kilkakrotne 
przekroczenie momentu lub siły znamionowej co mo�e 
skutkowa� zarówno uszkodzeniem podzespołów siłownika 
jak i armatury. Dla siłowników „a” przyło�ona siła do kółka 
r�cznego nie powinna przekroczy� 35N (3,5kG), dla „b” 70N 
(7kG), dla „c” 90N (9kG) a dla siłownika „d” 160N (16kG). 

6.2. Stacyjka sterowania lokalnego  
Siłownik zmiennopr�dko�ciowy jest wyposa�ony w stacyjk�
sterowania lokalnego, która znajduje si� na siłowniku w obudowie 
zespołu steruj�cego. S� dwa wykonania stacyjki sterowania 
lokalnego, w obu wykonaniach stacyjka wyposa�ona jest w 
wy�wietlacz LCD oraz gniazdo do podł�czenia pilota.  

W pierwszym wykonaniu stacyjka posiada przyciski: „Zdal./Lokal.”, 
„Otwórz”, „Zamknij”, „Stop”.  
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WY	WIETLACZ
GRAFICZNY GNIAZDO PILOTA

Rys. B 

Przycisk „Zdal./Lokal.” słu�y do wyboru miejsca sterowania 
zdalnego lub lokalnego. W sterowaniu zdalnym ruch siłownika jest 
podporz�dkowany sygnałom zdalnym pochodz�cym z systemu 
automatyki, sterownika PLC, regulatora itp.. W sterowaniu 
lokalnym ruch siłownika wywoływany jest przyciskami na stacyjce. 
Jednokrotne naci�ni�cie przycisku „Zdal./Lokal.” powoduje 
przeł�czenie sterowania ze zdalnego w lokalne (lub odwrotnie), 
kolejne naci�ni�cie – powrót do poprzedniego miejsca sterowania. 
Informacja o aktualnym aktywnym trybie sterowania znajduje si�
na wy�wietlaczu w postaci napisu: „LOKAL.” lub „ZDALNE”. Po 
wyborze miejsca sterowania przycisk mo�na zabezpieczy� przed 
niepo��danym przeł�czeniem za pomoc� kłódki (w przycisku 
wykonany jest otwór Ø5,5mm, kłódka z kluczami dostarczana jest 
z siłownikiem, klucze jednakowe dla wszystkich kłódek). 
Przyciski „Otwórz” i „Zamknij” słu�� do sterowania siłownikiem 
w po��danym kierunku, przy czym siłownik wykonuje ruch 
podczas przytrzymywania wybranego przycisku. Po zwolnieniu 
przycisku siłownik zatrzymuje si�. W przypadku mechanicznego 
zablokowania si� przycisku nale�y wcisn�� „Stop” w celu 
zatrzymania siłownika. Przycisk „Stop” nie wymaga 
przytrzymywania, a siłownikiem nie b�dzie mo�na sterowa� do 
momentu odblokowania przycisków „Otwórz” i„Zamknij”.  

Stacyjka sterowania lokalnego w drugim wykonaniu nie posiada 
przycisków, a sterowanie lokalne jest dost�pne za po�rednictwem 
programatora/pilota PGI podł�czonego do gniazda stacyjki.  
Wygl�d stacyjki w wykonaniu drugim, opis i obsług�
programatora/pilota przedstawiono w punkcie 7 „Inteligentny układ 
sterowania siłowników elektrycznych SERVOCONT-04” 
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6.3. Uruchomienie (konfigurowanie) siłownika 
Nale�y podł�czy� zasilanie siłownika i zewn�trzne sygnały 
steruj�ce poprzez wło�enie wtyku zł�cza obiektowego do zł�cza 
siłownika. 
Programator/pilot PGI nale�y podł�czy� do gniazda pilota na 
stacyjce sterowania lokalnego w siłowniku, przeł�czy� siłownik 
w sterowanie lokalne przyciskiem „Zdal./Lokal.” na stacyjce lub 
„M/Z” na pilocie, gdy stacyjka nie posiada przycisków. 
Szczegółowy opis konfigurowania siłownika jest zawarty 
w punkcie 8 „Konfigurowanie (programowanie) siłownika 
wyposa�onego w sterownik SERVOCONT-04” 

6.4. Inne ustawienia 
W przypadku gdy na element wykonawczy jest montowany 
siłownik z modułem wahliwym nale�y korzystaj�c z Zał�cznika 1 
wykona� ustawienie zderzaków modułu wahliwego i wska�nika 
poło�enia na module wahliwym. Zał�cznik 1 jest dostarczany do 
siłowników wahliwych. 

7.  Inteligentny układ sterowania siłowników elektrycznych 
SERVOCONT-04 

7.1. Opis 
Przeznaczenie 
SERVOCONT-04 jest zintegrowanym układem elektronicznym 
umo�liwiaj�cym programow� konfiguracj� parametrów siłownika 
ł�cznie ze zmian� pr�dko�ci obrotowej silnika, oraz bezpo�rednie 
sterowanie przez współczesne systemy automatyki, regulatory 
i sterowniki PLC, a tak�e klasyczne stacyjki zdalnego sterowania. 

Sterowanie 
SERVOCONT-04 umo�liwia sterowanie siłownikiem za pomoc�
znormalizowanego sygnału pr�dowego 4÷20mA z zewn�trznym 
zasilaniem linii steruj�cej. Sygnał steruj�cy jest odseparowany 
galwanicznie od napi�cia zasilaj�cego oraz innych sygnałów 
wej�ciowych i wyj�ciowych. Siłownik mo�e by� równie� sterowany 
sygnałem trójstawnym 24V DC o dowolnej polaryzacji, 
podawanym bezpo�rednio z modułu sterowania systemu 
automatyki, sterownika PLC, regulatora lub stacyjki zdalnego 
sterowania. Wej�cie sterowania trójstawnego jest równie�
odseparowane galwanicznie od napi�cia sieci i innych sygnałów. 
Trzeci z trybów sterowania realizowany jest poprzez transmisj�
typu fieldbus (Modbus lub Profibus DP). Sterowanie standardem 
Modbus lub Profibus DP jest dodatkow� opcj� i opis jego 
wykorzystania znajduje si� w osobnym zał�czniku do niniejszego 
dokumentu. Sterownik zapewnia separacj� galwaniczn� magistrali 
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Modbus/Profibus DP od reszty elektroniki sterownika. 
Przeł�czanie trybu sterowania analogowego na trójstawny lub 
transmisyjny odbywa si� programowo. 
Ponadto siłownikiem mo�na sterowa� lokalnie: 
♦ ze stacyjki sterowania lokalnego umieszczonej na siłowniku 

za pomoc� przycisków, je�eli posiadamy opcj� z przyciskami; 
♦ z pilota (programatora) PGI-06 lub PGI-04 podł�czonego do 

gniazda stacyjki, wtedy gdy na stacyjce nie ma przycisków. 
Przeł�czenia w tryb pracy lokalnej mo�na dokona�: 
♦ na stacyjce sterowania lokalnego w wersji z przyciskami; 
♦ z pilota PGI, je�eli stacyjka nie posiada przycisków; 
♦ zdalnie napi�ciem 24V DC poprzez zł�cze siłownika. 

Przeł�czenie w sterowanie lokalne ma priorytet nad sterowaniem 
zdalnym. 

Sterownik SERVOCONT-04 mo�e realizowa� funkcj� regulatora 
PI w przypadku zaznaczenia takiej opcji przy zamawianiu 
siłownika. Szczegółowy opis regulatora i jego konfiguracji znajduje 
si� w osobnym zał�czniku do instrukcji. 

Odwzorowanie poło�enia 
Sygnał zwrotny poło�enia siłownika jest wytwarzany 
w inteligentnym dwuprzewodowym przetworniku poło�enia typu 
TRANSOLVER®. Sygnał ten, w postaci cyfrowej, jest 
wykorzystywany przez SERVOCONT-04 jako sprz��enie zwrotne. 
Jednocze�nie sygnał, w postaci analogowej, mo�e by�
wyprowadzony na zewn�trz siłownika. Przetwornik poło�enia 
mo�e pracowa� w układzie z zasilaniem linii pomiarowej 
z zewn�trz (np. z modułu pomiarowego systemu automatyki) lub 
z wewn�trz siłownika. W obydwu przypadkach sygnał zwrotny jest 
odseparowany galwanicznie od napi�cia sieciowego i innych 
sygnałów wej�ciowych i wyj�ciowych siłownika. W przypadku 
zasilania zewn�trznego, sygnał zwrotny b�dzie działał pomimo 
zaniku napi�cia sieciowego zasilaj�cego siłownik. 
Zarówno przy zasilaniu zewn�trznym 24V DC jak i wewn�trznym 
toru sygnału zwrotnego 4÷20mA, zapewniona jest mo�liwo��
obci��enia linii pomiarowej rezystancj� do 500�.  

Sygnalizacja 
SERVOCONT-04 w sposób ci�gły bada wiarygodno��
analogowego sygnału steruj�cego oraz sygnału zwrotnego. 
W przypadku przerwy lub zwarcia którego� z tych sygnałów, 
nap�d siłownika jest blokowany. Stan taki jest sygnalizowany 
odpowiednim komunikatem. 
SERVOCONT-04 posiada rozbudowany i wielopoziomowy układ 
autokontroli i zabezpiecze�. Stan gotowo�ci elektrycznej jest 
sygnalizowany oraz potwierdzany pobudzeniem przeka�nika 
wewn�trznego GE. Wyst�pienie awarii lub zakłócenia 
zewn�trznego powoduje dezaktywacj� przeka�nika (przeł�czenie 
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przeka�nika w stan niepobudzony) i wydanie odpowiedniego 
komunikatu na wy�wietlaczu. Sygnalizowane jest równie�
przeł�czenie siłownika w tryb pracy lokalnej. 

7.2. Budowa 
Serwokontroler SERVOCONT-04 składa si� z nast�puj�cych 
podzespołów: 
♦ Inteligentnego przetwornika poło�enia typu TRANSOLVER®

wbudowanego wewn�trz siłownika. Przetwornik mo�e by�
zasilany z siłownika lub z zewn�trz (patrz schemat 
aplikacyjny). W przypadku zasilania wewn�trznego, odbiornik 
ł�czy si� pomi�dzy zaciski [13 i 14(+)]. Przy zasilaniu 
zewn�trznym odbiornik wraz ze �ródłem napi�cia, ł�czy si�
pomi�dzy zaciski [13(+) i 15]. Zasilanie z zewn�trz jest 
korzystniejsze ze wzgl�du na mo�liwo�� pomiaru poło�enia 
pomimo odł�czenia napi�cia zasilaj�cego siłownik. Przy 
zaniku napi�cia zasilania poło�enie siłownika jest 
odwzorowane w postaci sygnału analogowego. W przypadku 
rezygnacji z wyprowadzenia sygnału zwrotnego poza 
siłownik, nale�y zmostkowa� zaciski [13] i [14] w wielowtyku 
przył�czeniowym siłownika. 

♦ Sterownika wbudowanego wewn�trz siłownika wraz 
z falownikowym układem zał�czania, wył�czania, 
rewersowania i hamowania elektrycznego silnika oraz 
układami wej��/wyj�� analogowych, trójstawnych 
i dwustanowych.  

♦ Przycisków sterowania ZAMKNIJ, OTWÓRZ, STOP 
umieszczonych na stacyjce sterowania lokalnego (opcja). 

♦ Przycisku przeł�czania trybu pracy ZDALNE/LOKALNE, 
dost�pnego na stacyjce sterowania lokalnego (opcja). 

♦ Stacyjki sterowania lokalnego z graficznym wy�wietlaczem 
ciekłokrystalicznym oraz magnetycznym gniazdem do 
podł�czenia pilota. Stacyjka znajduje si� na siłowniku 
w obudowie zespołu steruj�cego (Rys. B, Rys. C). 

♦ Pilota (programatora) PGI, u�ywanego przy konfiguracji 
siłownika oraz do sterowania lokalnego (gdy na stacyjce nie 
ma przycisków). Na pilocie znajduj� si� przyciski 20, 4, P, +, 
O, SO, SZ, M/Z i wył�cznik pilota ON-OFF (Rys. C). 

Programator PGI-06 jest zasilany dwoma bateriami o napi�ciu 
1,5V typ AA, natomiast PGI-04 jest zasilany dwoma bateriami o 
napi�ciu 1,5V typ AAA.  
Po ka�dorazowym u�yciu pilota nale�y go wył�czy� co wydłu�a 
czas pracy baterii. 
W celu wymiany baterii nale�y odkr�ci� wkr�t w obudowie pilota 
zdj�� osłon�, dokona� wymiany baterii (zwróci� uwag� na 
polaryzacj�) i ponownie przykr�ci� osłon� pilota. 
Stacyjka sterowania znajduje si� na �ciance przedniej siłownika. 
Jest wyposa�ona w pod�wietlany graficzny wy�wietlacz LCD oraz 
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gniazdo pilota. Na pilocie PGI-04 przyciski  P , O , + , 20, 4  słu��
do konfiguracji pracy siłownika. Je�eli siłownik nie jest 
wyposa�ony w stacyjk� sterowania lokalnego z przyciskami, to 
funkcje przycisków ZAMKNIJ i OTWÓRZ przejmuj� przyciski SZ
i SO na programatorze, a funkcj� ZDALNE/LOKLNE – przycisk 
M/Z. 
Je�eli stacyjka jest wyposa�ona w przyciski to programator/pilot 
PGI słu�y tylko do konfiguracji pracy siłownika. 

WY	WIETLACZ GRAFICZNY

ON  
     OFF

PILOT  PGI-04

Rys. C  

7.3. Realizowane funkcje 
Serwokontroler SERVOCONT-04 realizuje: 
♦ Pomiar poło�enia siłownika, odczyt na wy�wietlaczu 

graficznym LCD w [%] i w formie bargrafu, 
♦ Wydawanie analogowego sygnału poło�enia siłownika 

4÷20mA z zasilaniem  własnym lub zewn�trznym, 
♦ Pomiar liczby cykli pracy wykonanych przez siłownik, 
♦ Pomiar temperatury wewn�trz siłownika, 
♦ Pomiar analogowego sygnału steruj�cego 4÷20mA, 
♦ Automatyczne zatrzymanie siłownika w zadeklarowanych 

poło�eniach kra�cowych. Wył�cznik momentowy działa 
wtedy jako zabezpieczenie. 

♦ Wydawanie powiele� sygnałów poło�e� kra�cowych 
w postaci styków komplementarnych  KO  i  KZ, 230V AC/DC 
1A, w kierunku otwarcia i zamkni�cia, 

♦ Dwa swobodnie programowalne przeka�niki PO i PZ
pobudzane w zale�no�ci od poło�enia siłownika (styki 230V 
AC/DC, 1A),  
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♦ Pomiar momentu (siły) siłownika, 
♦ Mo�liwo�� regulacji momentu maksymalnego siłownika 

w zakresie 50÷100% momentu znamionowego,   
♦ Mo�liwo�� zmiany szybko�ci ruchu siłownika w zakresie 

około 15%-100% warto�ci znamionowej w kilku okre�lonych 
krokach, 

♦ Zwalnianie przed doj�ciem do ko�ca zakresu oraz zadanej 
pozycji, 

♦ Powielenie sygnału zadziałania układu kontroli momentów 
w postaci styków komplementarnych  MO  i  MZ, 230V 
AC/DC 1A, w kierunku otwarcia i zamkni�cia, 

♦ Mo�liwo�� konfigurowania zatrzymania siłownika przy 
otwieraniu lub zamykaniu wskutek osi�gni�cia zadanego 
momentu (niezale�nie). Funkcja zatrzymania w poło�eniach 
kra�cowych działa wtedy jako zabezpieczenie, 

♦ Mo�liwo�� r�cznego lub automatycznego konfigurowania 
poło�e� kra�cowych (funkcja AUTOSTROJENIE), 

♦ Sterowanie analogowe sygnałem 4÷20mA, 
♦ Sterowanie trójstawne sygnałem 24V DC, 
♦ Sterowanie lokalne - przeł�czenie na sterowanie lokalne jest 

realizowane przez: 
− operatora zdalnie, 
− przycisk ZDALNE/LOKALNE na stacyjce sterowania 

lokalnego, 
− przycisk M/Z na programatorze je�eli stacyjka 

sterowania lokalnego nie jest wyposa�ona w przyciski. 
Przeł�czenie w sterowanie lokalne ma priorytet, 

♦ Sygnalizacja przeł�czenia siłownika w tryb pracy lokalnej 
(miejscowej) stykiem zwiernym  M/Z, 230V AC/DC 1A, 

♦ Mo�liwo�� nastawiania strefy nieczuło�ci przy sterowaniu 
analogowym, 

♦ Automatyczne dostosowanie histerezy do nieczuło�ci, 
♦ Wydawanie komunikatów awaryjnych na wy�wietlaczu LCD, 
♦ Autokontrola układu steruj�cego oraz kontrola sygnałów 

analogowych i napi�cia sieci. Sygnalizacja gotowo�ci na 
wy�wietlaczu oraz poprzez komplementarny styk  GE, 230V 
AC/DC 1A, 

♦ Zabezpieczenie przed rekonfiguracj� funkcji siłownika 
hasłem dost�pu, 

♦ Zabezpieczenie zwarciowe silnika, 
♦ Zabezpieczenie termiczne silnika, 
♦ Zabezpieczenie przepi�ciowe, 
♦ Zabezpieczenie przeciwzakłóceniowe (filtr). 
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7.4. Podstawowe tryby pracy Zdalne/Lokalne 
Podczas normalnej pracy siłownika na ekranie LCD wy�wietlane 
s� podstawowe parametry okre�laj�ce stan siłownika. 

Rys. D  

Na ekranie przedstawiony jest bargraf, czyli pasek wskazuj�cy 
aktualne poło�enie siłownika w zakresie 0-100% zdefiniowanego 
zakresu ruchu. Dodatkowo na �rodku wy�wietlacza jest warto��
cyfrowa tego poło�enia w procentach. 
Przy wyborze sterowania sygnałem analogowym na wy�wietlaczu 
prezentowana jest warto�� sygnału zadanego. 
W siłowniku z zamówionym modułem sieciowym i wybranym 
sterowaniem za po�rednictwem sieci przemysłowej, wy�wietlany 
jest adres sieciowy urz�dzenia. 
Przytrzymanie klawisza O spowoduje przej�cie do ustawie�
siłownika (patrz rozdział 8.3). Naci�ni�cie klawisza + pozwala 
przej�� do podgl�du parametrów (patrz rozdział 8.6). 
W dolnej cz��ci wy�wietlacza po �rodku znajduje si� informacja 
o aktualnym sterowaniu. Je�eli aktywne jest sterowanie lokalne, to 
pojawia si� napis ”LOKAL.”. Je�eli aktywne jest sterowanie 
zdalne, to widoczny jest napis ”ZDALNE”. Je�eli siłownik aktualnie 
wykonuje ruch, to widoczna jest strzałka okre�laj�ca kierunek 
ruchu: ”<––” – ZAMKNIJ, ”––>” – OTWÓRZ. Dodatkowo pojawiaj�
si� symbole okre�laj�ce stan siłownika: 
♦ KZ - poło�enie kra�cowe ZAMKNIJ 
♦ KO - poło�enie kra�cowe OTWÓRZ 
♦ MZ - osi�gni�cie momentu zadanego w kierunku na 

ZAMKNIJ 
♦ MO - osi�gni�cie momentu zadanego w kierunku na 

OTWÓRZ 

7.4.1. Oznaczenie statusu siłownika 
Podczas pracy siłownika wyst�puj� ró�ne kolory pod�wietlenia 
wy�wietlacza LCD: 
♦ zielony  - siłownik pracuje w trybie sterowania lokalnego; 
♦ niebieski - siłownik pracuje w trybie sterowania zdalnego; 
♦ czerwony - siłownik znajduje si� w stanie awarii; 
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♦ biały  - pod�wietlanie w tym kolorze oznacza, �e 
siłownik znajduje si� w trybie programowania siłownika. 

Informacja o sterowaniu Zdalnym i Lokalnym jest powielana po 
�rodku na dole ekranów zwi�zanych z podgl�dem. 

8. Konfigurowanie (programowanie) siłownika wyposa�onego 
w sterownik SERVOCONT-04 

Opis dotyczy oprogramowania w wersji 0.01 lub nowszej (jak 
sprawdzi� wersj� oprogramowania patrz rozdział 8.6). Producent 
zastrzega sobie prawo do wprowadzania dodatkowych funkcji 
niezmieniaj�cych jednak w znacz�cym stopniu opisanego 
sposobu działania siłownika. 

 Uwaga  Przed rozpocz�ciem konfiguracji nale�y upewni� si�, �e:  

Siłownik liniowy jest prawidłowo dobrany do zaworu, czyli: skok 
zaworu mie�ci si� w zakresie 50÷95% skoku znamionowego 
siłownika, zawór wytrzyma sił� znamionow� siłownika przyło�on�
do wrzeciona, a siłownik jest prawidłowo zamocowany na 
zaworze;  

Siłownik wahliwy ma ustawione i zablokowane (dokr�cone) 
zderzaki tak, aby nie było mo�liwe przekroczenie zakresu ruchu 
urz�dzenia nastawczego i znamionowego skoku siłownika, 
a korba jest prawidłowo poł�czona z urz�dzeniem nastawczym. 
Zakres ruchu korby powinien mie�ci� si� w zakresie 50÷100% 
skoku znamionowego siłownika; 

Funkcje blokad i zabezpiecze� oraz sterowa� realizowane przez 
system automatyki, pobieraj�cy dane z siłownika (sygnalizatory 
i poło�enie), s� zablokowane (nie b�d� miały wpływu na prac�
siłownika podczas konfigurowania); 

Niespełnienie tych warunków grozi uszkodzeniem urz�dzenia 
nastawczego, zakłóceniami w układzie sterowania obiektu 
technologicznego oraz nieprawidłowym wykonaniem 
automatycznego strojenia przez siłownik. 

Cało�� czynno�ci zwi�zanych z konfiguracj� pracy siłownika 
odbywa si� programowo za pomoc� pilota PGI-06 lub PGI-04. 
Pilota PGI podł�cza si� do siłownika umieszczaj�c jego wtyk 
w gnie�dzie stacyjki gdzie jest chwytany zł�czem magnetycznym. 
Nast�pnie nale�y wł�czy� pilota PGI poprzez przestawienie 
wł�cznika w pozycj� ON. Wł�czenie zostanie potwierdzone po 
około 1-2 sek. zielonym mrugni�ciem diody LED na pilocie 
i krótkotrwałym tekstem „Pilot ON” na wy�wietlaczu siłownika 
(tekst w negatywie). 
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Podł�czony pilot stale sygnalizuje swoj� obecno�� mrugaj�c na 
wy�wietlaczu graficznym siłownika małym kwadratem w lewym 
górnym rogu wy�wietlacza. Ka�de naci�ni�cie klawisza pilota jest 
potwierdzane mrugni�ciem diody LED na pilocie. Mrugni�cie diody 
LED na pilocie na czerwono oznacza wyczerpywanie si� baterii 
zasilaj�cej pilota.  
Odł�czenie pilota od siłownika powoduje na wy�wietlaczu 
siłownika zga�ni�cie mrugaj�cego kwadratu obecno�ci pilota. 
Wył�cznik pilota nale�y przestawi� w pozycj� OFF. 
Ponowne podł�czenie pilota mo�liwe jest w sposób jaki został 
opisany powy�ej. 
Siłownik nale�y przeł�czy� w sterowanie lokalne (miejscowe). 
Podczas ustawiania parametrów siłownika w górnej cz��ci 
wy�wietlacza LCD stacyjki jest stale obecny napis  
„--PROGRAMOWANIE--„ - w tym czasie przeka�nik GE 
nie jest pobudzony. 
W celu rozpocz�cia programowania nale�y wcisn�� i przytrzyma�
przycisk O, a� do pojawienia si� napisu na ekranie: 

Rys. E  

8.1. Wybranie wersji j�zykowej 
Wybranie wersji j�zykowej jest pierwszym krokiem 
programowania. Wybór j�zyka zmienia si� przyciskiem O. 
Wybrana opcja jest zaznaczona strzałk�. 

8.2. Podanie hasła dost�pu 
Hasło zabezpiecza konfiguracj� siłownika przed przypadkow�
zmian�, oraz dost�pem osób niepowołanych. Po wej�ciu w tryb 
konfiguracji sterownik oczekuje na podanie pierwszej cyfry 
z czterocyfrowego hasła. Zmiana warto�ci poszczególnych cyfr 
odbywa si� za pomoc� przycisku +. Potwierdzenie ustawianej 
cyfry i przej�cie do kolejnej – wci�ni�ciem przycisku P. 
Je�eli zostanie podane bł�dne hasło, nie jest mo�liwe dokonanie 
�adnych zmian w parametrach pracy siłownika i sterownik 
powraca do ustalonego wcze�niej trybu pracy. 
Hasło dost�pu do konfiguracji: 1313.  
Hasło dost�pu do ustawie� zaawansowanych: 1414. 
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Hasło umo�liwiaj�ce zmian� hasła dost�pu do konfiguracji 
siłownika: 1616. 

8.3. Konfiguracja 
Po wybraniu hasła 1313 podejmowana jest procedura konfiguracji 
siłownika, podczas której ustawione zostan� niezb�dne parametry 
konieczne do podstawowej pracy siłownika. 

8.3.1. Programowanie układu falownika 
Programowanie układu falownika odbywa si� poprzez zadanie 
szybko�ci ruchu siłownika w kierunku na otwieranie i zamykanie. 
Ustawia si� tak�e czasy startu siłownika. 
Szybko�� ruchu ustala si� poprzez wybór jednej ze 
zdefiniowanych warto�ci pr�dko�ci. Siłowniki zasilane napi�ciem 
jednofazowym 1x230VAC posiadaj� ograniczony zakres nastaw 
szybko�ci. Czas rozruch (od 1,0s do 2,0s), w którym to siłownik 
porusza si� z najmniejsz� szybko�ci� pozwala wykry�
sterownikowi przeci��enia, a czas przyspieszenia (od 0,1s do 
2,0s) uzyska� prac� silnika bez zrywów. Typowe nastawy to czas 
rozruchu 1,0s i czas przyspieszenia 0,1s. Odpowiedni ekran 
nastaw parametrów falownika wygl�da nast�puj�co: 

Rys. F  

Zmiany nastaw parametrów dokonuje si� przyciskiem +, 
a ustawion� warto�� potwierdza si� przyciskiem P. Je�eli nastawy 
s� prawidłowe wystarczy nacisn�� przycisk O, aby opu�ci�
wprowadzanie zmian. 

8.3.2. Programowanie układu przeci��eniowego 
Programowanie układu przeci��eniowego odbywa si� poprzez 
ustawienie zadanych momentów (sił) dla kierunku otwierania 
i zamykania, przy których nast�pi zadziałanie układu 
przeci��eniowego. 
Nastawienie warto�ci momentów jest pierwsz� czynno�ci�
konfiguracyjn�. W toku dalszej konfiguracji siłownik b�dzie działał 
pod kontrol� nastawionego układu momentowego. W przypadku 
konfigurowania siłownika na urz�dzeniu nastawczym, na którym 
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brak jest mechanicznego ograniczenia poło�e� kra�cowych, 
zaleca si� pocz�tkowe ustawienie momentów minimalnych na 
50%. Po zako�czonej konfiguracji mo�na ponownie skorygowa�
nastawione momenty.  
Nastawa momentów polega na wprowadzeniu mno�nika 
z przedziału 50÷100% momentu znamionowego. Odpowiednie 
komunikaty wygl�daj� nast�puj�co: 

Rys. G  

Zmiany momentu dokonuje si� przyciskiem + (skok co 5%), 
potwierdzenie ustawionej warto�ci - przyciskiem P. Po wpisaniu 
momentu zadanego dla kierunku otwierania (FO), nale�y wpisa�
warto�� momentu w kierunku zamykania (FC). 
Dalsze operacje ustawiania siłownika odbywaj� si� pod kontrol�
tak ustawionego układu momentowego. 

8.3.3. Zdefiniowanie kierunku otwierania siłownika 
Na wy�wietlaczu pojawia si� komunikat z zapytaniem o wybór 
kierunku ruchu siłownika. 

Rys. H 

Sterownik oczekuje na okre�lenie kierunku ruchu siłownika, który 
zapewnia otwieranie armatury (np. zaworu). Konieczne jest krótkie 
zasterowanie za pomoc� przycisku programatora SO lub 
przycisku OTWÓRZ na stacyjce i sprawdzenie, czy ruch siłownika 
powoduje otwieranie zaworu (klapy). Je�eli tak jest, nale�y po 
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zatrzymaniu siłownika nacisn�� przycisk P (kierunek ruchu 
prawidłowy). Je�eli ruch jest przeciwny, nale�y nacisn�� przycisk
O (odwrotny).  

8.3.4. Wybór 	ródła sygnału steruj�cego w trybie pracy automatycznej  
Po zako�czeniu definiowania kierunku ruchu siłownika na 
wy�wietlaczu zostanie pokazany aktualnie nastawiony tryb pracy 
automatycznej zaznaczony strzałk�. 

Rys. I 

Dost�pnych mo�e by� pi�� trybów pracy: 
♦ nad��anie za sygnałem analogowym (rA), 
♦ sterowanie sygnałem trójstawnym (rt), 
♦ sterowanie transmisj� Modbus (rb) - wykonanie na 

zamówienie, 
♦ sterowanie transmisj� Profibus DP (PB) – wykonanie na 

zamówienie, 
♦ dla siłownika wyposa�onego w regulator PI tryb (rr) - 

wykonanie na zamówienie. 

Zmiany tego parametru mo�na dokona� przyciskiem O (opcja). 
Przyci�ni�cie P powoduje wpisanie parametru i przej�cie do 
nast�pnego kroku programowania. Aktualnie wybrany tryb 
sterowania zaznaczony jest strzałk�. 

8.3.5. Programowanie sposobu ograniczenia ruchu siłownika  
Sterownik ma mo�liwo�� zaprogramowania sposobu ograniczenia 
ruchu siłownika czyli tego, czy w danym kierunku zatrzymanie 
nast�pi po zadziałaniu ograniczenia drogowego, czy 
momentowego. Drugie ograniczenie działa wtedy jako 
zabezpieczenie, za� jego zadziałanie potraktowane zostanie jako 
wyst�pienie sytuacji awaryjnej. 
Sposób ograniczenia ruchu mo�na programowa� niezale�nie 
w obu kierunkach. 
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8.3.5.1. Wybór sposobu ograniczenia ruchu siłownika w kierunku OTWÓRZ 
Na wy�wietlaczu wida� odpowiedni komunikat:  

Rys. J 

Dost�pne s� trzy tryby pracy: 
- ograniczenie otwierania momentem/sił� (OF), 
- ograniczenie otwierania poło�eniem – sygnał 20mA (OP), 
- ograniczenie otwierania poło�eniem lub momentem/sił� (OS). 

Podobnie jak poprzednio, zmiany wyboru dokonuje si�
przyciskiem O, za� potwierdzenie - przyciskiem P. Aktualnie 
wybrany tryb sterowania wskazany jest strzałk�. 
W trybie ograniczenia ruchu otwierania momentem (OF), w czasie 
pracy, siłownik zatrzyma si� po osi�gni�ciu zadanego momentu 
(siły), co zostanie potwierdzone pobudzeniem przeka�nika MO, 
je�eli zatrzymanie wyst�pi w zakresie sygnału poło�enia 19,40-
19,99mA. Mimo braku osi�gni�cia przez sygnał poło�enia warto�ci 
20,00mA, pobudzony zostanie przeka�nik KO. Funkcja wył�czenia 
ruchu siłownika w poło�eniu kra�cowym OTWARTE (20mA) działa 
jako zabezpieczenie, tzn. przekroczenie przez sygnał poło�enia 
warto�ci powy�ej 19,99mA powoduje: zatrzymanie siłownika, 
pojawienie si� na wy�wietlaczu komunikatu o awarii 
i dezaktywacj� przeka�nika GE.  
W przypadku ograniczenia ruchu poło�eniem (OP) zatrzymanie 
siłownika nast�pi po osi�gni�ciu przez sygnał poło�enia warto�ci 
20mA (poło�enie kra�cowe OTWARTE), przy czym zostanie 
pobudzony przeka�nik KO. Kontrola momentu (siły) działa jako 
zabezpieczenie i w ka�dej chwili po przekroczeniu ustawionej 
warto�ci pobudza przeka�nik MO i powoduje: zatrzymanie 
siłownika, pojawienie si� na wy�wietlaczu komunikatu o awarii 
i dezaktywacj� przeka�nika GE (przeł�czenie przeka�nika w stan 
niepobudzony). 
W trybie (OS) pierwsze ze zdarze�: moment/siła lub poło�enie, 
zatrzymuje siłownik i pobudza odpowiedni przeka�nik poło�enia 
kra�cowego OTWARTE KO lub przeka�nik układu momentowego 
MO. Siłownik jest stale w gotowo�ci elektrycznej. 
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8.3.5.2. Wybór sposobu ograniczenia ruchu siłownika w kierunku ZAMKNIJ. 
Na wy�wietlaczu wida� odpowiedni komunikat: 

Rys. K 

Dost�pne s� analogicznie jak przy otwieraniu trzy tryby pracy:
♦ ograniczenie zamykania momentem/sił� (CF), 
♦ ograniczenie zamykania poło�eniem – sygnał 4mA (CP), 
♦ ograniczenie zamykania poło�eniem lub momentem/sił�

(CS). 

Podobnie jak poprzednio zmiany wyboru dokonuje si� przyciskiem 
O, za� potwierdzenie – przyciskiem P. 
W przypadku ograniczenia ruchu momentem (CF), siłownik 
zatrzyma si� po osi�gni�ciu zadanego momentu, co zostanie 
potwierdzone pobudzeniem przeka�nika MZ je�eli zatrzymanie 
wyst�pi w zakresie 4,01-4,60mA sygnału poło�enia. Mimo braku 
osi�gni�cia przez sygnał poło�enia warto�ci 4,00mA zostanie 
pobudzony przeka�nik KZ. Funkcja wył�czenia w poło�eniu 
kra�cowym ZAMKNI�TE (4,00mA) działa jako zabezpieczenie, 
tzn. przekroczenie przez sygnał poło�enia warto�ci poni�ej 
4,01mA powoduje: zatrzymanie siłownika, pojawienie si� na 
wy�wietlaczu komunikatu o awarii i dezaktywacj� przeka�nika GE. 
W przypadku ograniczenia ruchu poło�eniem (CP), zatrzymanie 
siłownika nast�pi po osi�gni�ciu przez sygnał poło�enia warto�ci 
4mA, przy czym zostanie pobudzony przeka�nik KZ. Kontrola 
momentu (siły) działa jako zabezpieczenie i w ka�dej chwili po 
przekroczeniu ustawionej warto�ci pobudza przeka�nik MZ, 
a tak�e powoduje: zatrzymanie siłownika, pojawienie si� na 
wy�wietlaczu komunikatu o awarii i dezaktywacj� przeka�nika GE. 
W trzecim przypadku (CS) pierwsze ze zdarze� moment/siła lub 
poło�enie zatrzymuje siłownik i i pobudza odpowiedni przeka�nik 
poło�enia kra�cowego ZAMKNI�TE KZ lub przeka�nik układu 
momentowego MZ. Siłownik jest stale w gotowo�ci elektrycznej. 
W zakresie sygnału poło�enia 4,60-19,40mA kontrola momentu 
działa zawsze jako zabezpieczenie. 
Po potwierdzeniu wyboru przyciskiem P układ przechodzi do 
nast�pnego etapu programowania. 
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8.3.6. Ustawienie sygnalizatorów poło�e� po�rednich  
Sygnalizatory po�rednie mog� by� ustawione w dowolnym 
poło�eniu siłownika pomi�dzy 1% a 99%. Na wy�wietlaczu 
pojawia si� pierwotnie zaprogramowana warto�� poło�enia 
po�redniego na otwarcie PO i na zamkni�cie PZ wyra�ona w [%] 
otwarcia zaworu, na przykład: 

Rys. L 

Zmiany warto�ci dokonuje si� przyciskiem +. Przytrzymanie 
wci�ni�tego przycisku + powoduje automatyczne zwi�kszanie 
programowanego parametru co krótki odst�p czasu o jeden. 
Potwierdzenia ustawionej warto�ci dokonuje si� przyciskiem P. 
Potwierdzone poło�enie zostanie zapami�tane, a jego 
przekroczenie przez siłownik b�dzie sygnalizowane pobudzeniem 
przeka�nika PO. Nast�pnie nale�y zaprogramowa� warto��
poło�enia po�redniego PZ. Programowanie odbywa si�
analogicznie jak dla sygnalizacji PO. Przekroczenie przez siłownik 
poło�enia po�redniego na zamkni�cie b�dzie sygnalizowane 
pobudzeniem przeka�nika PZ. Po potwierdzeniu wyboru 
przyciskiem P układ przechodzi do nast�pnego kroku 
programowania. 

8.3.7. Ustawienie strefy nieczuło�ci 
Je�eli przy wyborze �ródła sygnału steruj�cego ustawiono tryb 
trójstawny, krok ten jest automatycznie pomijany. 
Ustawienie strefy nieczuło�ci jest niezb�dne, je�eli podczas 
wyboru �ródła sygnału steruj�cego ustawiono tryb analogowy. 
Zadana nieczuło�� sterowania analogowego mo�e by� zmieniona 
w przedziale od 0,6% do 5,0% z krokiem 0,1%. Automatycznie ze 
zmian� nieczuło�ci nast�puje odpowiednia zmiana histerezy 
układu. Dzi�ki takiemu rozwi�zaniu siłownik zachowuje 
odpowiedni� tolerancj� zarówno przy nawrotach sygnału 
steruj�cego, jak i przy zmianach sygnału w tym samym kierunku.  
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Rys. M 

Na wy�wietlaczu pojawia si� ostatnio zaprogramowana warto��
strefy nieczuło�ci, na przykład: 

Rys. N 

Zmian� warto�ci i jej potwierdzenie dokonuje si� tak jak 
poprzednio przyciskami, odpowiednio + i P. Dłu�sze 
przytrzymanie przycisku + powoduje cykliczne zwi�kszanie 
warto�ci nieczuło�ci. 
Zalecana wielko�� nastawy nieczuło�ci zale�y od widma sygnału 
steruj�cego, a w szczególno�ci widma zakłóce�. Zbyt mała 
nastawa spowoduje cz�ste zał�czanie silnika i zablokowanie 
siłownika na skutek przegrzania silnika. Warto�� zbyt du�a 
pogorszy wska�nik jako�ci regulacji. W praktyce do regulacji 
procesów cieplnych w wi�kszo�ci przypadków odpowiednia jest 
nastawa 1,5%. 
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8.3.8. Licznik cykli 
Na wy�wietlaczu pojawia si� napis: 

Rys. O 

Aby skasowa� licznik cykli u�ytkownika nale�y nacisn��
przycisk O. Nie ma mo�liwo�ci zerowania licznika �ycia siłownika. 
Za cykl uwa�a si� liczb� rozruchów silnika. 
Po zako�czeniu programowania licznika cykli nale�y nacisn��
przycisk P. 

8.3.9. Autostrojenie siłownika 
 Po zako�czeniu ustawiania licznika cykli nast�puje zapytanie 
o wykonanie operacji autostrojenia siłownika tzn. automatycznego 
ustawienia dla siłownika poło�e� ZAMKNI�TE i OTWARTE. 

Autostrojenie mo�na wykona� je�eli jeste�my pewni, �e poło�enia 
zamkni�te i otwarte posiadaj� mechaniczne ograniczniki ruchu 
i najazd na nie nie spowoduje uszkodzenia lub zakleszczenia. 
Przy braku pewno�ci zaleca si� przeprowadzenie ustawienia 
poło�e� kra�cowych r�cznie zgodnie z opisem punkt 8.3.10. 

Na wy�wietlaczu pokazuje si� komunikat: 

Rys. P 

Naci�ni�cie przycisku P i przytrzymanie przez co najmniej 1sek. 
powoduje uruchomienie autostrojenia. Rezygnacja (naci�ni�cie 
przycisku O) powoduje przej�cie do ustawienia r�cznego poło�e�
ZAMKNI�TE i OTWARTE - opisanego w punkcie 8.3.10
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„Ustawienie r�czne poło�e� ZAMKNI�TE i OTWARTE siłownika”. 
Rozpocz�cie autostrojenia jest sygnalizowane komunikatem 
“AUTOSTROJENIE W RUCHU. 
W procedurze autostrojenia siłownik wykonuje ruch w kierunku 
otwieranie do chwili osi�gni�cia zadanego momentu/siły 
otwierania i w ten sposób sterownik okre�la poło�enie OTWARTE, 
po czym steruje w kierunku zamykanie. Po osi�gni�ciu zadanego 
momentu/siły zamkni�cia sterownik ustawia poło�enie 
ZAMKNI�TE. Nast�pnie siłownik wykonuje ruch w kierunku 
otwieranie do osi�gni�cia połowy zakresu sygnału poło�enia tj. 
12,00mA i zatrzymuje si�. Jest to koniec autostrojenia. Nast�puje 
przej�cie do ko�ca programowania.  
Patrz punkt 8.3.11 „Koniec programowania”.  

W trakcie autostrojenia ruch siłownika odbywa si� z minimaln�
pr�dko�ci�. Pr�dko�� t� mo�na zwi�kszy� naciskaj�c 
i przytrzymuj�c przycisk, odpowiedni do kierunku ruchu, czyli SO
przy otwieraniu oraz SZ przy zamykaniu. Po zwolnieniu przycisku 
siłownik ponownie b�dzie si� poruszał z minimaln� pr�dko�ci�. 

Podczas autostrojenia mo�liwe jest w dowolnym momencie 
awaryjne zatrzymanie siłownika przez naci�ni�cie dowolnego 
przycisku pilota PGI. Program przechodzi wtedy ponownie do 
zapytania o autostrojenie. Je�eli przerwanie autostrojenia 
nast�piło po osi�gni�ciu zadanego momentu, a tym samym 
wprowadzeniu zmian w konfiguracji, to nastawa pierwotnych 
poło�e� kra�cowych jest tracona i siłownik nale�y zestroi� r�cznie 
lub wł�czaj�c autostrojenie. 

Autostrojenie nie zostanie wykonane prawidłowo je�eli: 

♦ wyst�pi zbyt du�y opór urz�dzenia nastawczego pomi�dzy 
poło�eniami skrajnymi, 

♦ siłownik jest �le dobrany do urz�dzenia nastawczego, 
♦ zderzaki w siłowniku wahliwym zostały przesuni�te poza 

zakres ruchu urz�dzenia nastawczego lub �le zamocowane, 
♦ nast�piło zakleszczenie modułu liniowego lub wahliwego 

w skrajnym poło�eniu (mo�liwe, je�eli zastosowano moduły 
innych producentów). 

8.3.10. Ustawienie r�czne poło�e� ZAMKNI
TE i OTWARTE siłownika 
Je�eli u�ytkownik zrezygnuje z opcji autostrojenia mo�e r�cznie 
dokona� ustawienia zakresu pracy przetwornika poło�enia 
ustalaj�c poło�enia ZAMKNI�TE i OTWARTE siłownika. 
Na wy�wietlaczu pojawia si� komunikat: 
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Rys. Q 

W trybie ustawiania r�cznego pokazywany jest: 
♦ aktualny pomiar poło�enia w [mA], 
♦ aktualny pomiar poło�enia w [%], 
♦ po jednokrotnym naci�ni�ciu przycisku O wy�wietlony 

zostanie dodatkowo pomiar k�ta przetwornika poło�enia; 
ponowne naci�ni�cie klawisza O wył�czy wy�wietlanie tego 
parametru. 

Ustawienie r�czne ko�czy si� przez wci�ni�cie i przytrzymanie co 
najmniej 1sek. klawisza P. 
Siłownik przyjmuje ustawione nastawy poło�e� kra�cowych 
i przechodzi do ko�ca programowania. Je�eli nie zmieniano 
nastaw poło�e� kra�cowych przetwornika poło�enia, zachowane 
zostan� wcze�niejsze ustawienia. 
W trakcie r�cznego ustawiania przetwornika, sterowanie 
siłownikiem mo�e odbywa� si� r�cznie kółkiem nap�du r�cznego, 
jak równie� za pomoc� przycisków SO, SZ na pilocie PGI, lub 
przycisków OTWÓRZ, ZAMKNIJ na stacyjce, je�eli jest w nie 
wyposa�ona. Nastawianie przetwornika odbywa si� za pomoc�
dwóch przycisków umieszczonych na pilocie PGI oznaczonych 4
i 20. Komunikaty i warto�ci pomiarów s� wy�wietlane na ekranie 
LCD. 

8.3.10.1. Programowanie r�czne poło�e� kra�cowych siłownika przy 
ograniczeniu ruchu siłownika na poło�enie kra�cowe. 

W celu zaprogramowania poło�enia ZAMKNI�TE nale�y 
przyciskiem SZ na pilocie lub przyciskiem ZAMKNIJ na stacyjce, 
lub r�cznie ustawi� siłownik w poło�enie maksymalnego 
zamkni�cia, jednak�e tak, aby nie nast�piło zadziałanie układu 
przeci��eniowego (np. klapa nie oparła si� o odbojnik). Nale�y 
wtedy nacisn�� przycisk 4 pilota. Na wy�wietlaczu pojawi si� napis 
Iwy = 4,00mA. 
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Rys. R 

Potwierdzamy warto�� pr�du przyci�ni�ciem klawisza P. 
Klawiszem O rezygnuje si� ze zmiany parametru. Mo�liwa jest 
korekta warto��. W tym celu nale�y wciska� kolejno przycisk 20, 
co spowoduje zwi�kszanie krokami pr�du o 0,05mA. Mo�liwa do 
wybrania warto�� pochodzi z zakresu od 4,00 do 4,50mA. 
Domy�ln� warto�ci� jest 4,00mA. 
W przypadku pojawienia si� komunikatu bł�du - patrz uwagi na 
ko�cu niniejszego rozdziału. 
W celu zaprogramowania poło�enia OTWARTE nale�y 
przyciskiem SO na pilocie lub przyciskiem OTWÓRZ na stacyjce, 
lub r�cznie przestawi� siłownik w poło�enie maksymalnego 
otwarcia, jednak�e tak, aby nie nast�piło zadziałanie układu 
przeci��eniowego. Nast�pnie wcisn�� klawisz 20 pilota. Na 
wy�wietlaczu pojawi napis Iwy = 20,00mA. Potwierdzi� warto��
pr�du przyciskiem P, jak na rysunku poni�ej: 

Rys. S 

W przypadku konieczno�ci korekcji tego parametru analogicznie 
do poprzedniego przypadku dokonuje si� zmian klawiszem 4
wykonuj�c skoki o 0,05mA w przedziale od 19,50 do 20,00mA. 
Domy�ln� warto�ci� jest 20,00mA. 
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8.3.10.2. Programowanie r�czne poło�e� kra�cowych siłownika przy 
ograniczeniu ruchu siłownika na moment (sił�). 

Za pomoc� przycisku SZ na pilocie PGI lub przyciskiem ZAMKNIJ 
na stacyjce ustawi� siłownik w poło�enie maksymalnego 
zamkni�cia. Zatrzymanie siłownika powinno nast�pi� na skutek 
zadziałania zabezpieczenia momentowego.  
Nacisn�� przycisk 4. Na wy�wietlaczu pojawi si�: 

Rys. T 

Potwierdzamy warto�� pr�du przyci�ni�ciem klawisza P. 
Klawiszem O rezygnuje si� ze zmiany parametru. Ze wzgl�du na 
mo�liwe przesuni�cia punktu domkni�cia np. wskutek temperatury 
lub zu�ycia mechanicznego, poło�enie kra�cowe 4,00mA powinno 
zosta� przesuni�te poza zakres ruchu siłownika. W tym celu 
nale�y wciska� kolejno przycisk 20, co spowoduje zwi�kszanie 
krokami pr�du o 0,05mA. Mo�liwa do wybrania warto�� pochodzi 
z zakresu od 4,00 do 4,50mA. Domy�ln� warto�ci� jest 4,30mA. 
Nale�y ustawi� mo�liwie najmniejsz� warto�� pr�du 
pocz�tkowego, przy którym nast�puje domykanie na moment, 
a nie wł�czy si� jeszcze zabezpieczenie kra�cowe. Wielko��
korekty zale�y od spr��ysto�ci całego układu kinematycznego 
urz�dzenia nastawczego i jego stabilno�ci w ró�nych warunkach 
pracy. W praktyce wystarczy nastawia� warto�� 4,15mA dla 
zaworów liniowych i układów d�wigniowych, których ruch 
ograniczono klockami oporowymi siłownika, oraz 4,30mA dla 
układów d�wigniowych nieograniczanych klockami. W przypadku 
autostrojenia przesuni�cie zakresu wynosi 4,30mA. 
W przypadku pojawienia si� komunikatu bł�du - patrz uwagi na 
ko�cu niniejszego rozdziału.  
Programowanie poło�enia OTWARTE przebiega analogicznie. 
Nale�y przestawi� siłownik w poło�enie maksymalnego otwarcia 
a� do zatrzymania przez układ momentowy. Wcisn�� 20. Na 
wy�wietlaczu pojawi si� napis Iwy=20,00mA. Warto�� pr�du 
poło�enia 20,00mA powinna zosta� przesuni�ta poza zakres 
ruchu siłownika. Wciskaj�c kolejno przycisk 4, zmniejszamy pr�d 
w punkcie zadziałania układu momentowego krokami co 0,05mA. 
Dalej post�pujemy analogicznie, jak przy ustawianiu poło�enia 
kra�cowego 4mA. Na koniec potwierdzamy warto�� pr�du 
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przyciskiem P. Je�eli chcemy zrezygnowa� ze zmiany parametru 
naciskamy klawisz O. W praktyce prawie zawsze ustawia si�
otwieranie ograniczane poło�eniem a nie układem 
przeci��eniowym. 

Rys. U 

W przypadku pojawienia si� komunikatu bł�du - patrz uwagi na 
ko�cu niniejszego rozdziału.  
Po zako�czeniu operacji z ustawianiem zakresu pracy 
przetwornika poło�enia nale�y nacisn�� przycisk P. 

Przetwornik posiada zabezpieczenie przed mo�liwo�ci�
ustawienia zakresu pomiarowego poni�ej 15% zakresu 
znamionowego przetwornika. Przy próbie ustawienia takiego 
zakresu, siłownik zareaguje podaniem odpowiedniego komunikatu 
bł�du, a ��dany zakres pomiarowy nie zostanie wpisany. 

Je�eli urz�dzenie nastawcze ma si� zamyka� z nastawionym 
momentem, a otwiera� na poło�enie kra�cowe, nale�y pocz�tek 
zakresu ustawi� zgodnie z opisem ustawiania na moment a koniec 
- zgodnie z ustawianiem na poło�enie kra�cowe. 

Ustawianie domkni�cia i otwarcia jest całkowicie niezale�ne. 
Mo�na wi�c wprowadza� korekty jednego z nastawie� (np. 
domkni�cia siłownika) bez potrzeby przesterowywania go 
w obydwa poło�enia. 

Wszystkie dane wprowadzone do przetwornika s� zapami�tywane 
w pami�ci EEPROM przechowywane a� do nast�pnego 
programowania, niezale�nie od obecno�ci napi�cia zasilania. 

8.3.11. Koniec programowania 
Zako�czenie autostrojenia lub strojenia r�cznego powoduje 
wy�wietlenie komunikatu: 
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Rys. V  

Naci�ni�cie przycisku P powoduje zapis wszystkich 
zaprogramowanych parametrów u�ytkowych do pami�ci EEPROM 
i rozpocz�cie normalnej pracy. 
Naci�ni�cie przycisku + powoduje ponowne uruchomienie 
procedury konfiguracji, czyli przej�cie na jej pocz�tek do 
programowania układu przeci��eniowego, opisanego w punkcie 
8.3.1. 

Je�eli podczas programowania parametrów u�ytkowych przez 
okres 10 minut nie nast�pi �adna akcja ze strony osoby 
programuj�cej (naci�ni�cie przycisku lub sterowanie siłownikiem), 
oznacza� to b�dzie zaniechanie procedury programowania 
i nast�pi wyj�cie z niej, przy czym parametry zostan� takie, jakie 
były zaprogramowane podczas poprzedniego programowania. 
Wyj�tek stanowi przerwanie procedury autostrojenia. Wtedy po 
zaprogramowaniu jednego lub obu poło�e� kra�cowych pierwotne 
nastawy poło�e� kra�cowych zostaj� utracone.  

8.4. Zaawansowane ustawienia dodatkowe siłownika 
Aby mo�liwe było wej�cie w zaawansowane ustawienia siłownika 
nale�y wybra� hasło 1414 przy wej�ciu w konfiguracj�. Po 
wpisaniu hasła uka�e si� ekran o tre�ci jak poni�ej. 

Rys. W 
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Dost�pne opcje w widocznym menu to: 
♦ Martwa strefa – wykluczanie przestrzeni na kra�cach 

zakresu, w których siłownik nie powinien si� znajdowa�, 
opcja wa�na tylko dla sterowania analogowego; szczególnie 
wa�ne dla zamykania. 

♦ Blokady momentu – umo�liwiaj� zablokowanie ruchu 
siłownika w kierunku zadziałania zabezpieczenia 
przeci��eniowego. 

♦ Pr�dko�ci domykania - ustawianie pr�dko�ci ruchu i jego 
obszaru na ko�cach zakresu pracy siłownika. 

♦ Kasowanie listy bł�dów – umo�liwia wyczyszczenie rejestru 
bł�dów bez konieczno�ci przej�cia pełnej konfiguracji 
siłownika. 

♦ Fieldbus – ustawienia komunikacji sieci przemysłowej. 
♦ Regulator PI – ustawienia parametrów regulatora PI. 

Naci�ni�cie przycisku O powoduje przej�cie do kolejnej opcji na 
ekranie. Wybór opcji do konfiguracji potwierdzany jest 
przyciskiem P. 
Aby opu�ci� menu „Ustawienia dodatkowe” nale�y za pomoc�
przycisku O omin�� wszystkie wy�wietlone opcje i doj�� do 
kolejnego ekranu pokazuj�cego pozycj� ”Powrót”, nast�pnie 
potwierdzi� wybór przyciskiem P.  
Opcje „Fieldbus” i „Regulator PI” s� dost�pne tylko na specjalne 
zamówienie. 

 Uwaga   Je�eli ustawienie parametrów Fieldbus, albo opcji zwi�zanych 
z regulatorem PI zostało przeprowadzone, a w trakcie 
podstawowej konfiguracji nie jest mo�liwe wybranie 
odpowiedniego �ródła sterowania zdalnego, to znaczy, �e 
siłownik nie został wyposa�ony w odpowiednie opcje podczas 
zamówienia. Mo�liwe jest na �yczenie klienta wprowadzenie 
zmian doposa�aj�c siłownik o wcze�niej wspomniane opcje. 
W tym celu nale�y skontaktowa� si� z producentem. 

8.4.1. Konfiguracja martwej strefy 
Po wybraniu opcji strefy martwej na ekranie wy�wietli si�
nast�puj�ca tre��: 
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Rys. X 

Zmiany warto�ci dokonuje si� klawiszem +, a klawiszem P
potwierdzamy wprowadzan� zmian�.  
Je�eli warto�� parametru została zmieniona, a naci�niemy 
klawisz O, to przywrócona zostanie wcze�niejsza nastawa 
i nast�pi przej�cie do kolejnego parametru na ekranie.  
Je�eli wprowadzone zmiany maj� by� trwale zapami�tane 
w siłowniku, nale�y wybra� za pomoc� przycisku O opcj� ”Zapisz” 
i potwierdzi� przyciskiem P. Wybranie za pomoc� przycisku O
opcji ”Anuluj” i potwierdzenie przyciskiem P spowoduje 
opuszczenie konfiguracji strefy martwej bez zapami�tywania 
nowych nastaw. 
Fabrycznie ustawiane warto�ci 0,6% dla ”Zamknij” i 99,4% dla 
”Otwórz”. 
Parametr okre�lany jako ”Zamknij” dotyczy martwej strefy 
zlokalizowanej przy poło�eniu Zamknij siłownika. Je�eli sygnał 
zadany znajdzie si� w przedziale od 0% do warto�ci parametru 
”Zamknij”, to uznany zostanie przez siłownik jako polecenie 
pełnego zamkni�cia. 
Analogicznie sytuacja przedstawia si� w przypadku parametru 
opisanego jako ”Otwórz”. W tym przypadku sygnał zadany 
z przedziału od warto�ci ”Otwórz” do 100% b�dzie interpretowany 
jako polecenie pełnego otwarcia. 
Warto�� strefy martwej mo�na ustawia� w zakresie: 0-10,0% dla 
”Zamknij”; 90,0-100,0% dla ”Otwórz”; ze skokiem 0,1%. 
W�skie przedziały strefy martwej mog� spowodowa� brak 
zadziałania wył�cznika kra�cowego po zatrzymaniu si� siłownika 
w pobli�u ko�ca zakresu.  

8.4.2. Blokady momentu 
Opcja ta powinna by� u�ywana tylko w wyj�tkowych sytuacjach 
i za zgod� producenta!  

Umo�liwia ona zablokowanie ruchu siłownika w kierunku, 
w którym nast�piło przekroczenie momentu. 
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8.4.3. Pr�dko�ci domykania 
Po wybraniu opcji pr�dko�ci domykania na ekranie wy�wietli si�
nast�puj�ca tre��: 

Rys. Y 

Wybór opcji pr�dko�ci domykania daje mo�liwo�� zdefiniowania 
z jak� szybko�ci� b�dzie pracował siłownik na ko�cach zakresu 
ruchu, oraz w jakiej odległo�ci od ko�ca nast�pi zmiana szybko�ci. 
Istnieje mo�liwo�� niezale�nego ustawiania parametrów szybko�ci 
i obszaru dla zamykania i otwierania. Warto�ci standardowe to 
4 obr/min i 5% zakresu na obu jego ko�cach. 
Zakresy nastaw wynosz�: 
  - Pr�dko�� OTW.: 4 obr/min i 5,6 obr/min,  
  - Zakres OTW.: 75-100%,  
  - Pr�dko�� ZAM.: 4 obr/min i 5,6 obr/min,  
  - Zakres ZAM.: 0-25% 

8.4.4. Kasowanie listy bł�dów 
Dzi�ki tej opcji mo�liwe jest skasowanie rejestru bł�dów bez 
konieczno�ci ponownej konfiguracji siłownika. 
Nale�y zaznaczy�, �e po przej�ciu pełnej procedury konfiguracji 
siłownika lista bł�dów jest kasowana automatycznie. 
Za pomoc� przycisku O wybieramy na ekranie „TAK” lub „NIE”, 
a wybór potwierdzamy przyciskiem P. 

Rys. Z 
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8.4.5. Fieldbus – ustawienia sieciowe 
Wszystkie szczegóły zwi�zane z konfiguracj� sieciow� siłownika 
opisane zostały w zał�cznikach odpowiednich dla standardów 
komunikacyjnych, których obsługa przez siłownik została 
zamówiona. 

8.4.6. Ustawienia dla regulatora PI 
Wybór opcji Regulator PI daje mo�liwo�� zdefiniowania nastaw 
regulatora PI. Je�eli siłownik jest wyposa�ony w regulator PI, to 
b�dzie mo�liwo�� wybrania go podczas konfiguracji parametrów 
podstawowych. 

8.5. Zmiana hasła u�ytkownika 
Po podaniu hasła 1616 na ekranie ukazuje si� tre�� jak na Rys. 
AA. Opcja ta słu�y do ustawiania hasła dost�pu do konfiguracji 
u�ytkownika (fabrycznie: 1313). 

Rys. AA 

Aby móc ustawi� nowe hasło dost�pu do konfiguracji nale�y 
poda� stare hasło. Je�li podane hasło jest poprawne, to wy�wietli 
si� ekran jak na Rys. BB.  

Rys. BB 

W miejscu oznaczonym ”xxxx” wy�wietlone zostanie hasło 
podane przez u�ytkownika, które było ustawione dotychczas. 
Nale�y tutaj poda� nowe hasło. W przypadku u�ycia hasła 
zastrze�onego do innych opcji siłownika u�ytkownik zobaczy 
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ostrze�enie z pro�b� o podanie innego hasła. Dopóki nie zostanie 
podane nowe hasło, u�ytkownik nie b�dzie mógł opu�ci� tej opcji. 
Mo�liwe jest ustawienie starego hasła. 

8.6. Przegl�d zaprogramowanych parametrów 
Mo�liwy jest przegl�d zaprogramowanych parametrów siłownika. 
W celu przej�cia do podgl�du nale�y podczas wy�wietlania 
głównego ekranu siłownika (z bargrafem) nacisn�� klawisz +.
W trybie podgl�du nie ma mo�liwo�ci zmiany parametrów, za 
wyj�tkiem zerowania licznika cykli u�ytkownika. W pierwszym 
podgl�dzie uka�e si� nast�puj�cy ekran: 

Rys. CC 

Zawarto�� ekranu przedstawia nastawy wył�czników 
momentowych, aktualne obci��enie siłownika w procentach 
nominalnego obci��enia (je�eli obci��enie wynosi powy�ej 20%), 
nastawione sposoby ograniczenia ruchu na otwieranie 
i zamykanie, aktualny stan sygnału zwrotnego w procentach 
i w mA. Po jednokrotnym przyci�ni�ciu klawisza O dodatkowo 
wy�wietlony zostanie odczyt k�ta obrotu przetwornika poło�enia 
wzgl�dem pocz�tku zakresu. Kolejne przyci�ni�cie O ukryje ten 
odczyt. 
Naci�ni�cie klawisza P spowoduje przej�cie do trybu wykresu 
momentu od poło�enia. 

Rys. DD 
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W tym trybie siłownik mo�na sterowa� zarówno zdalnie jak 
i lokalnie. Pomiar rozwijanego aktualnie momentu jest 
pokazywany na wykresie. Kropkowan� lini� oznaczona jest 
warto�� momentu równa 0%. Pozioma o� odwzorowuje aktualne 
poło�enie 0-100%. Znakiem „O” i „Z” na osi pionowej oznaczone 
s� warto�ci 100% momentu odpowiednio na OTWÓRZ
i ZAMKNIJ. Klawiszem P, O lub + mo�emy powróci� do 
poprzedniego ekranu. Aby wyczy�ci� obszar wykresu nale�y 
opu�ci� ten tryb, a nast�pnie do niego powróci�. Kra�ce zakresu 
0-5% i 95-100% s� trzykrotnie rozci�gni�te w dziedzinie 
poło�enia. Aby przej�� do kolejnych ekranów podgl�du nale�y 
opu�ci� tryb wykresu. 
Po naci�ni�ciu klawisza + ekran b�dzie wygl�dał podobnie jak 
poni�ej: 

Rys. EE 

Na ekranie pozostanie odczyt sygnału zwrotnego w procentach. 
Pojawi� si� informacja o wybranym trybie pracy zdalnej 
i ustawienia sygnałów po�rednich w procentach. 
Po kolejnym przyci�ni�ciu klawisza + ekran przedstawi 
nast�puj�c� zawarto��: 

Rys. FF 

Na tym ekranie przedstawiona jest wersja oprogramowania 
siłownika oraz numery trzech ostatnich bł�dów. 
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Nale�y zwróci� uwag�, �e wy�wietlacz ma własn� wersj�
oprogramowania. Aby sprawdzi� wersj� oprogramowania 
wy�wietlacza nale�y: 
a) Odł�czy� programator PGI; 
b) Przytrzyma� jednocze�nie kombinacj� klawiszy: 

1. dla programów do 2.10 wł�cznie: O, +, SO, SZ i M/Z;
2. dla programów pó�niejszych: P, 4 i 20;

c) Trzymaj�c kombinacj� klawiszy nale�y podł�czy�
programator PGI. 

W kolejnym podgl�dzie po naci�ni�ciu klawisza + na ekranie 
uka�e si�: 

Rys. GG 

Przedstawione zostan� odczyty: liczników cykli u�ytkownika i cykli 
�ycia siłownika, temperatury elektroniki (odczyt w stopniach 
Celsjusza). Przez jeden cykl rozumie si� pojedynczy rozruch 
silnika. Licznik cykli �ycia przedstawia ilo�� cykli od momentu 
fabrycznego uruchomienia siłownika. Licznik cykli u�ytkownika 
przedstawia ilo�� cykli od ostatniego kasowania tego licznika 
przez u�ytkownika. Aby wyzerowa� licznik u�ytkownika nale�y 
przytrzyma� klawisz O przez czas 1 sek. 

9. Wykrywanie sytuacji awaryjnych 
Sterownik wykrywa sytuacje awaryjne uniemo�liwiaj�ce 
prawidłow� prac� siłownika i sygnalizuje ten fakt brakiem 
gotowo�ci elektrycznej tj. rozwarciem odpowiednich styków 
przeka�nika ”GE” i odpowiednim komunikatem awaryjnym na 
LCD np.: 
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Rys. HH 

Nast�puje zatrzymanie siłownika. Dodatkowo pod�wietlenie 
wy�wietlacza zmienia kolor na czerwony. 

9.1. Kody komunikatów o sytuacjach awaryjnych wy�wietlanych na LCD 
Poni�ej przedstawiono zestawienie awarii, jakie mog� wyst�pi�
podczas pracy siłownika w ró�nych konfiguracjach oraz 
odpowiednie komunikaty awaryjne. Awarie te w wi�kszo�ci nie 
dotycz� samego siłownika, lecz zakłóce� w pracy jego otoczenia 
lub niepoprawnej konfiguracji siłownika w stosunku do 
sterowanego obiektu. Je�eli wyst�puje jednocze�nie wi�cej ni�
jedna sytuacja awaryjna, wy�wietlany jest komunikat 
o najwy�szym priorytecie. 

Error 0.5  -  przekroczenie temperatury pracy sterownika. Temp. 
sterownika > 80ºC. Zanika gdy temp. sterownika <75ºC 
Post�powanie: sprawdzi� nastawy układu regulacji i strefy 
nieczuło�ci. 

Error 0.7 -  przekroczenie temperatury pracy silnika. 
Temperatura uzwoje� > 140ºC. Bł�d zanika gdy temperatura 
uzwoje� spadnie do około 110ºC. Zwykle bł�d wyst�puje na 
skutek zbyt cz�stego rewersowania nap�du. 
Post�powanie: sprawdzi� nastawy układu regulacji i strefy 
nieczuło�ci. 

Error 1.0 -  przy wł�czonym wodzeniu za sygnałem analogowym 
brak wiarygodno�ci sygnału zadanego, tj. sygnał zadany >21mA 
lub <3,65mA. 
Post�powanie: - sprawdzi� podł�czenie przewodu zasilaj�cego 
sygnału wodz�cego i poziom tego sygnału. 

Error 1.3 -  bł�d komunikacji po magistrali przemysłowej; brak 
transmisji w wyniku zakłóce�, fizycznego uszkodzenia magistrali 
lub braku transmisji ze strony urz�dzenia typu master. 
Post�powanie: - sprawdzi� podł�czenie siłownika do magistrali 
przemysłowej; sprawdzi� czy urz�dzenie master zostało 
podł�czone do magistrali i działa w sposób poprawny prowadz�c 
komunikacj�. 
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Error 1.4 -  brak komunikacji z modułem komunikacyjnym; 
moduł komunikacyjny jest uszkodzony, albo nie został 
podł�czony 

Error 2.0 -  sygnał zwrotny niewiarygodny, tj. sygnał zwrotny 
>21mA lub <3,65mA.  

Error 2.1 -  brak zasilania przetwornika poło�enia (w przypadku 
zasilania zewn�trznego) lub otwarty tor sygnału zwrotnego przy 
zasilaniu wewn�trznym (brak zwory na pinach 13 i 14 zł�cza 
Harting lub brak wska�nika poło�enia w p�tli sygnału zwrotnego). 
W przypadku zasilania wewn�trznego mo�liwe jest równie�
uszkodzenie zasilania w sterowniku. 

Error 2.2 -  brak komunikacji wewn�trznej w układzie 
SERVOCONT - przetwornik poło�enia. Nale�y sprawdzi� czy 
poprawnie osadzona jest płytka SNA05 na płytce SCA04.  

Error 2.3 -  czujnik poło�enia niewiarygodny.  

Error 2.4 -  bł�d sumy kontrolnej danych kalibracyjnych 
przetwornika poło�enia. 

Error 2.5 -  bł�d sumy kontrolnej danych konfiguracyjnych 
przetwornika poło�enia. 

Error 2.7 -  zakres przetwornika za mały <15%. 

Error 3.0 -  bł�d przekroczenia zadanego momentu; je�li 
ustawione jest ograniczenie ruchu „na drog�”, bł�d wyst�pi 
zawsze po przekroczeniu zadanego momentu.  

 Uwaga W zakresie 4,00-4,60mA i 19,40-20,00mA poło�enia siłownika 
bł�d po przekroczeniu zadanego momentu nie wyst�pi, je�eli 
ograniczenie ruch zostało ustawione „na moment”. Przekroczenie 
momentu w takim wypadku tylko zatrzymuje siłownik. 
Post�powanie: - sprawdzi�, czy do armatury nie dostała si�
przeszkoda mechaniczna ograniczaj�ca ruch. 

Error 3.1 -  przekroczenie warunku ograniczenia ruchu. Je�eli 
ustawione jest ograniczenie ruchu „na moment” - Error 3.1 
oznacza przekroczenie poło�enia kra�cowego (4,00 lub 
20,00mA), podczas którego siłownik nie rozwin�ł po��danej 
warto�ci momentu. 
Post�powanie: - sprawdzi� czy nie uległo uszkodzeniu 
poł�czenie siłownika i armatury; je�li bł�d si� powtarza - 
sprawdzi� poprawno�� konfiguracji siłownika (ograniczenie ruchu 
siłownika mo�e by�, szczególnie po konfiguracji r�cznej, 
ustawione niezgodnie ze stanem faktycznym urz�dzenia 
nastawczego). 

Error 4.0 -  bł�d sumy kontrolnej danych kalibracyjnych 
sterownika. 

Error 4.1 -  bł�d sumy kontrolnej danych konfiguracyjnych 
sterownika. 

Error 4.2 -  bł�d sumy kontrolnej programu sterownika. 
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10. Zabezpieczenia zewn�trzne siłownika 
Siłownik zmiennopr�dko�ciowy wymaga zastosowania 
zewn�trznego zabezpieczenia wył�cznikiem instalacyjnym o 
charakterystyce B. W poni�szej tabeli podano zalecane warto�ci 
zabezpieczenia.  

Typ siłownika 
zasilanie 

[VAC] 
Pr�dko��
[obr/min]

Rodzaj 
zabezpieczenia

2XVa0 3x400 
4 - 32,      
8 - 41,      
11 - 63 

B6 2XVa1 1x230 4 - 11 

2XVa1 3x400 
4 - 32,      
8 - 41,      
11 - 63 

2XVb0 1x230 4 - 11 

B10 

2XVb0 3x400 
4 - 32,      
8 - 41,      
11 - 63 

2XVb1 1x230 4 - 11 

2XVb1 3x400 
4 - 32,      
8 - 41,      
11 - 63 

  
Zalecane jest stosowanie zbiorczych zabezpiecze�
przeciwprzepi�ciowych klasy C lub BC, a w szczególnych 
przypadkach tak�e klasy D, zgodnie z aktualnymi normami 
dotycz�cymi ochrony przeciwprzepi�ciowej.  
W przypadku wykorzystania wył�czników drogi i momentu 
znajduj�cych si� wewn�trz siłownika do współpracy z klasycznymi 
układami przeka�nikowymi, nale�y zwróci� uwag� na 
zabezpieczenie zwarciowe tych obwodów (zalecany wył�cznik 
instalacyjny do 1A). Cewki przeka�ników musz� by� wyposa�one 
w układy gasikowe.   

11. Konserwacja 
Siłowniki typu 2XV podczas eksploatacji nie wymagaj� zabiegów 
konserwacji.  
Zaleca si� raz do roku dokona� ogl�dzin siłownika, sprawdzenia 
poł�cze� mechanicznych, sprawdzenia czy nie ma wycieków, 
luzów, p�kni�� lub odkształce�. 
W przypadku zauwa�enia usterki nale�y o tym powiadomi�
dostawc�. 
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12. Transport i przechowywanie 
Zaleca si� transport siłowników osłoni�tych foli� na paletach 
zabezpieczaj�c je przed przesuwaniem. 
Siłowniki nale�y przechowywa� w pomieszczeniach 
magazynowych. Siłowników nie nale�y przechowywa�
w atmosferze silnie koroduj�cej. 

13. Kodowanie siłownika 
Sposób zamawiania siłowników sterowniczych 2XV opisano 
poni�ej 
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Przykład zamawiania: 

1. Siłownik inteligentny zmiennopr�dko�ciowy obrotowy: 

2XVa0-74-1-10-101   co oznacza: 

Siłownik zmiennopr�dko�ciowy obrotowy; moment znamionowy 30 
Nm, w regulacji 15 Nm, ustawienie układu przeci��eniowego od 
15 do 30 Nm; pr�dko�� regulowana od 4 do 32 obr/min; droga 11 
obrotów; tuleja przył�czeniowa B3; przekroje przewodów 
zasilaj�cych 1,5mm2 sterowniczych 0,5mm2; bez grzałki; stacyjka 
sterowania lokalnego bez przycisków „Zdal./Lokal.”, „Otwórz”, 
„Zamknij”, „Stop”, a sterowanie lokalne dost�pne z programatora; 
brak dodatkowego wyposa�enia elektronicznego; zasilanie 
siłownika 3x400VAC. 
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2. Siłownik zmiennopr�dko�ciowy wahliwy: 

2XVb1-72-0-10-111/Wb-10-100-1   co oznacza: 

Siłownik zmiennopr�dko�ciowy obrotowy; moment znamionowy 
120 Nm, w regulacji 60 Nm, ustawienie układu przeci��eniowego 
od 60 do 120 Nm; pr�dko�� regulowana od 4 do 32 obr/min; droga 
5,6 obrotów; tuleja przył�czeniowa B1; przekroje przewodów 
zasilaj�cych 1,5 mm2, sterowniczych 0,5 mm2; bez grzałki; 
stacyjka sterowania lokalnego bez przycisków „Zdal./Lokal.”, 
„Otwórz”, „Zamknij”, „Stop”, sterowanie lokalne dost�pne 
z programatora; sterowanie i komunikacja z siłownikiem przez 
Modbus; zasilanie siłownika 3x400VAC; siłownik z modułem 
wahliwym, wykonanie prawe bez podstawy, z tulej�
przył�czeniow� B3, bez wyposa�enia dodatkowego, bez 
mocowania ci�gna do urz�dzenia wykonawczego; moment 
znamionowy 500 Nm w regulacji, pr�dko�� 1,88 obr/min (8s / 
90 stopni), droga 90 stopni. 

3. Siłownik zmiennopr�dko�ciowy liniowy:   

2XVa1-43-0-11-102/La-1-022-0   co oznacza: 

Siłownik zmiennopr�dko�ciowy obrotowy; moment znamionowy 
30 Nm, w regulacji 30 Nm; pr�dko�� regulowana od 4 do 11 
obr/min; droga 8 obrotów; tuleja przył�czeniowa B1; przekroje 
przewodów zasilaj�cych 1,5 mm2, sterowniczych 0,5 mm2; z 
grzałk� i termostatem; stacyjka sterowania lokalnego bez 
przycisków „Zdal./Lokal.”, „Otwórz”, „Zamknij”, „Stop”, sterowanie 
lokalne dost�pne z programatora; bez dodatkowego wyposa�enia 
elektronicznego; zasilanie siłownika 1x230VAC; siłownik z 
modułem liniowym o skoku do 50mm, wykonanie lewe, kołnierz 
przył�czeniowy F10 gwint trzpienia w module La M16x1,5, bez 
przył�cza, pr�dko�� 55mm/min (11obr/min x skok �ruby mod. 
liniowego 5mm), max. droga 40mm (8obr x skok �ruby mod. 
liniowego 5mm). 

14. Cz��ci zamienne 
Cz��ci zamienne zostały przedstawione na Rysunkach 8 i 9. 
Rysunek 8 pokazuje cz��ci zamienne przekładni głównej siłownika 
obrotowego, natomiast Rysunek 9 przedstawia cz��ci zamienne 
bloku sterowania siłownika 2XV. 
Przy zamawianiu cz��ci zamiennych nale�y poda� numer 
fabryczny i pełny kod siłownika np. 2XVa1-74-2-21-201 
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15. Utylizacja  
Utylizacja materiałów z opakowania 
Materiały z opakowania nadaj� si� do całkowitej utylizacji. Nale�y 
pozbywa� si� ich zgodnie z lokalnymi przepisami wykonawczymi 
dotycz�cymi usuwania odpadów. 

Utylizacja produktu 
Urz�dzenia nie wolno wyrzuca� wraz ze zwykłymi odpadami! 
W przypadku, gdy nie jest uzasadniona ekonomicznie naprawa 
zu�ytych lub zniszczonych siłowników nale�y je złomowa�. 
Dokona� tego nale�y w sposób nast�puj�cy: 

− dosta� si� do komór gdzie znajduje si� smar półpłynny, 
usun�� go i przekaza� firmie dopuszczonej do utylizowania 
przepracowanych olejów i smarów, 

− zdemontowa� urz�dzenia elektryczne i elektroniczne oraz 
zgodnie z lokalnymi przepisami wykonawczymi, 
posegregowa� je i dostarczy� do odpowiedniego zakładu 
utylizacji, 

− oddzieli� od siebie cz��ci metalowe (stopy aluminiowe, stale, 
metale kolorowe), z tworzyw sztucznych oraz gumowe 
i rozdysponowa� do zakładów zajmuj�cych si�
przetwarzaniem i zagospodarowywaniem odpadów 
przemysłowych i zu�ytych urz�dze�. 

16. Kontakt 
Producent: 

ZAKŁAD PRODUKCJI URZ�DZE
 AUTOMATYKI Sp. z o.o. 
Ul. T�czowa 57, 50-950 Wrocław, 
Fax 71 342 89 20,    e-mail: zpua@zpua.com.pl
        http:// www.zpua.com.pl
Dział Marketingu i Sprzeda�y tel. 71 342 34 00  
         lub 71 342 33 58 
Informacje techniczne    tel. 71 342 88 30 wew.36 
    
 Dystrybutorzy: 
      
     ENERGO-AUTOMATYKA Sp. z o.o. 
     Ul. Zyblikiewicza 9, 
     37-700 Przemy�l 
     tel. 16 676 92 30 
      
     Zakład Automatyki Przemysłowej  
     INTEC Sp. z o.o. 
     Ul. Bacciarellego 54, 
     51-649 Wrocław 
     tel. 71 348 18 18 
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Gniazdo jest zabezpieczone szczeln� pokryw� umieszczon� na zawiasach, 
chroni�c� gniazdo po wyj�ciu wtyku.

Wtyk jest zabezpieczony przed wypadni�ciem zamkiem na zawiasach

D�awnica PG13,5
(�rednica kabla 5-10mm²)

D�awnica PG13,5
(�rednica kabla 5-10mm²)

D�awnica PG21
(�rednica kabla 9-16mm²)
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Styki sekcji 1 (zasilaj�ce)

* Mo�liwe przekroje �y�:
   1,5 mm²
   2,5 mm²
   Umax. 690VAC
   Imax.  40A
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* Mo�liwe przekroje �y�:
   0,5 mm²
   0,75 mm²
   1,0 mm²
   1,5 mm²
   Umax. 250VAC
   Imax.  10A

Styki sekcji 2, 3 (sterownicze)
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Lp Nazwa typ cz��ci poz. na rys.

1 Korpus si ownika obrotowego kpl. P      10.1

2 O� III nap�du przek adni bloku steruj$cego P      10.2

3 Zamek osi obrotu III C      10.3

4 Ko o z�bate C      10.4

5 O� nap�du wy . momentu kpl P      10.5

6 Podk adka C      10.6

7 Ko o z�bate momentu C      10.7

8 %ruba mocuj$ca ko o z�bate momentu C      10.8

9 Os ona kabli                                                   (2) C      10.9

10 !apa dociskowa kpl. P      10.10

11 Korek otworu smarnego C      10.11

12 Pokrywka C      10.12

13 Rura ochronna                                                (2) C      10.13

14 %ruba obwodu ochronnego M5 C      10.14

15 Wa ek I kpl.                                                    (2) P      11.1.0

16 %limak                                                           (2) C      11.1.1

17 Ci�gno kpl. P      11.2

18 Tuleja nap�du r�cznego kpl. C      11.3

19 Podk adka oporowa C      11.4

20 Spr�&yna C      11.5

21 Tuleja sprz�g a C      11.6

22 Sworze' C      11.7

23 Zespó  wa ka II P      12.1.0

24 Pokrywa C      12.1.1

25 %limacznica                                                          (2) C      12.1.2

26 Tuleja przy $czeniowa                                      (2) C      12.2

27 Silnik elektryczny                                                 (2) C      13.1

28 Tuleja reduktora C      13.2

29 Nap�d r�czny si ownika X P      14.1.0

30 Ko o nap�du r�cznego kpl. C      14.1.1

31 D(wignia ci�gna C      14.1.2

32 Pokrywa C      14.1.3

33 Tuleja I C      14.1.4

34 Bierznia I C      14.1.5

35 Zestaw uszczelnie' korpusu si ownika obrotowego U      U10

36 Zestaw uszczelnie' w osi wa ka I U      U11

37 Zestaw uszczelnie' w osi wa ka II U      U12

38 Zestaw uszczelnie' silnika U      U13

Uwagi
1. Przy zamawianiu cz��ci zamiennych nale&y poda) typ si ownika     np. XSb1, XSMa0, XNRa, XIRSb

2. Przy zamawianiu silnika nale&y poda) kod si ownika np. XSc1-53�,    XSMb1-64..., XNRSb-32..., XIRa-55�
3. Typ cz��ci:P-podzespó 
                     C-cz��) sk adowa
                     U-uszczelnienie
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Typ cz��ci:  P-podzespó#,                      C-cz��$ sk#adowa,                       U-uszczelnienie

Lp Nazwa Typ cz��ci Poz. na rys.

1 Korpus EBSV C     17.1V

2 Stacyjka sterowania lokalnego P     17.2.0G

3 Os#ona stacyjki C     17.2.1G

4 Przycisk zdalne/miejscowe C     17.2.2G

5 Przycisk zamknij/otwórz C     17.2.3G

6 P#ytka wy�wietlacza kpl. C     17.2.4G

7 K#ódka z kluczami C     17.2.5G

8 Stacyjka sterowania                      P     17.3.0G

9 Z#%cze przemys#owe gniazdo kpl. P     17.4.0

10 Podstawa z#%cza przemys#owego C     17.4.1

11 Pokrywa EBSV kpl. P     17.5.0V

12 Pokrywa EBS C     17.5.1V

13 &ruba specjalna M6 C     17.5.2

14 Przek#adnia bloku steruj%cego kpl.     (2) P     17.6.0G

15 Przetwornik po#o'enia-Resolver C     17.6.1

16 Sterownik servocont SCA04 P     17.7V

17 Ekran C     17.8

18 Grza#ka ze wspornikiem C     17.9

19 Termostat C     17.10

20 &ruba obwodu ochronnego M5 C     17.11

21 Komplet uszczelnie( U     U17V


