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AMEi 6 iNET
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MAINTENANCE 5-95 % RH
FREE no condensing

PH2 5mm 36mm

Application principle
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AMEi 6 iNET

1

X Modbus 155 /tylko sygnat Modbus / moneko cueqan Modbus / mineku cuenan Modbus
1*+2*- analog signal + Modbus setting and monitoring/analoges Signal + Modbus-Einstellung und -Uberwachung/
signal analogique + reglage et surveillance Modbus/ segnale analogico + impostazione e monitoraggio Modbus/
HEIME S + Modbus 1& E #4512 /sygnat analogowy + ustawienie i monitorowanie Modbus/
aHan0208bIl CU2HA + HAcmMpouika u MoHumopuHz Modbus / aHanozosuti cuzHan + HanawmysaHHa ma MoHimopuHe Modbus

*see DIP switch setting / siehe DIP-Schaltereinstellung / voir Reglage du selecteur de fonction DIP /
Vedere impostazione dei dip-switch /&£ D DIP FF KI& 7 / zobacz ustawienie przetqcznika DIP /
cM. Hacmpoliky nepekatoyamens DIP / dus. HanawmysaHHsa DIP-nepemukaya

24V ac/dc,
230Vac
Neutral / Neutralleiter /
Neutre/Neutro/Z4% /
SN oV Neutralny / Hertpans /
Hentpanb
Power supply / Spannungs-
versorgung / Alimentation /
sp | 24Vac/de Alimentazione elettrica / 8] /
230Vac .
Zasilanie / HanpsxeHne nutaHna
/ Hanpyra *nBneHHa
0(2)-10V Input/Eingang / Entreé /
Y Ingresso / 4\ / Wejscie/Bxopn /
0(4)-20 mA BxigHuit curHan
0(2)-10V Output/ Ausgang / Sortie /
X Uscita / §itH / Wyjécie / Boixop /
0(4)-20 mA BuxigHwnit curnan
A D-
B D+
Ground /Masse /
Masse / Terra / Modbus
GND | 3 /Masa /
3azemnenue /
3emna
'I*
—— < — MODBUS
X 24V ac Controller
iNET 1 230Vac 2+
<< <<
£ > € >
o o o o
N = N
o o c o
! b
[sn[sp[v[1[3]3] lenp] v [v2] x| [A]B |nD|
1%- only analog signal / nur analoges Signal / signal analogique uniquement / solo segnale analogico /
RIS S /tylko sygnat analogowy / monbko aHano208blii cuzHan / MinbKu aHano208uli cuzHan
2%- only Modbus signal / nur Modbus-Signal / signal Modbus uniquement / solo segnale Modbus /
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Instructions
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AMEi 6 iNET

Danifi

(3] @

1s RESET = STAND BY - ON / OFF

=pressed for 1s/ 1 s lang gedruckt / pression maintenue
pendant 1 s/ premuto per 1s / ¥ [& 1#)/przyciskaj 1s /
HaXumatb 1 ¢/ HaTucHyTu Ha 1 cekyHay

= AUTO move- pressed for 10s*/AUTO-Bewegung - 10 Sekunden
lang gedruckt*/Deplacement AUTO - pression maintenue
pendant 10 s*/movimento AUTOMATICO- premuto per 10s*/

B hizHl - #2E 1080*/AUTO ruch - przyciskaj 10s*/
ABTOMATWUYECKOE nepemelleHne- Haxumatb 10 c* /
ABTOnepemilleHHs - HaTUCHyTu Ha 10 c*

= pressed for 1s/1 s lang gedruckt/pression maintenue
pendant 1 s/premuto per 1s/#ZFE 1¥)/przyciskaj 1s/
Haxumatb 1 ¢/ CKUOAHHA HaTucHY M Ha 1c

= AAUTO move- pressed for 10s*/AUTO-Bewegung - 10 Sekunden
lang gedruckt*/Deplacement AUTO - pression maintenue pendant 10
s*/movimento AUTOMATICO- premuto per 10s*/E B2l - #2E 10
F*/AUTO ruch - przyciskaj 10s*/ABTOMATUYECKOE nepemeweHne—
Haxumatb 10 c* / ABTONepemillleHHA - HaTUCHY T Ha 10 c*

* Press any key to stop AUTO move / Drucken Sie eine beliebige Taste, um die AUTO-
Bewegung zu stoppen / Appuyez sur une touche pour arreter le deplacement
AUTO / Premere un tasto qualsiasi per interrompere il movimento AUTOMATICO /
FEEERE1EBETH / Nacisnij dowolny przycisk, aby zatrzymac ruch AUTO /
Yto6bl ocTaHOBUTH ABTOMATUYECKOE nepemelyeHne, HaxmunTe io6yio KHOMKY /

HaTtucHiTb 6yfb-AKy Knasilly, o6 3yNnMHUTY aBTOMATUYHE NepeMileHHs
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AMEi 6 iNET

RESET

=
E

GREEN LED

GREEN LED

t (min)
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AMEi 6 iNET

Indication type / Anzeigetyp / Type d'indication / Tipo indicazione /
18T ¥R / Typ wskazania/Bug nnaukayun / Tun ingukauii

Operating mode / Betriebsart/Mode de fonctionnement / Modalita
operativa / TV {E / Tryb pracy / Pexum pa6oTbi / Pexxum po6oTn

NpyUHY; MIPUBIA CTUCKE NPYXMHY;

Actuator is squeezing the spring;

Stellantrieb druckt die Feder zusammen;

Lactionneur comprime le ressort;
Lattuatore sta comprimendo la molla;

URENEIELE [ ARt &

Sitownik sciska sprezyne;

Pe/lyKTOPHbIi1 3NeKTPONPUBOA CKMMAET

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;

Costantemente acceso;
R
Swieci $wiattem statym;
MocToaHHO ropwT;
MocTiiiHo cBiTUTb;

Allumeé en permanence;

Normal mode - Actuator is squeezing the spring;

Normalbetrieb - Stellantrieb druckt die Feder zusammen;

Mode normal - L'actionneur comprime le ressort;

Modalita normale - L'attuatore sta comprimendo la molla;

POEER - RNBSEEESR R E,;

Tryb normalny - Sitownik $ciska sprezyne;

HopmanbHblii pexum - PegyKTOpPHbI 3N1eKTPONPUBOA CKUMAET NPYXUHY;
HopmanbHuii pexum - NpuBif CTUCKAE NPYXUHY;

@ o OO0

—

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;

Actuator is stretching the spring;
Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;
Lactionneur allonge le ressort;

Lattuatore sta allungando la molla;

IREH IS EE R PSR EE,

Sitownik rozciaga sprezyne;

Pe/lyKTOPHbI NEKTPONPUBOA PacTATMBaET
npYXUHY;

TpuBig PO3TATYE NpyXUHY;

Costantemente acceso;
HE;
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropwT;
MocTiiHo cBiTUT;

Allumeé en permanence;

Normal mode - Actuator is stretching the spring;

Normalbetrieb - Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;

Mode normal - L'actionneur allonge le ressort;

Modalita normale - L'attuatore sta allungando la molla;

PRERRT - X h 28 IETE SRR E,;

Tryb normalny - Sitownik rozcigga sprezyne;

HopMmanbHbiii pexum - PeAyKTOpHbIN 31eKTPONPUBOA PAaCcTATUBAET NPYXKUHY;
HopManbHuii pexum - NpuBif po3TArye NPYXuHy;

Actuator is squeezing the spring;
Stellantrieb druckt die Feder zusammen;
Lactionneur comprime le ressort;
Lattuatore sta comprimendo la molla;
IR SR IEE R ARS8 5

Sitownik sciska sprezyne;

Penykmpnb\w 2NeKTPONPUBOA CKUMaeT
npyxi

ﬂpwam CTucKae npyxuHy;

Flashing (1s cycle);
Blinkt (1-s-Takt);
Clignote (cycle d'1 s);

A (1FDEVER);
Miga (cykl 1s);
Muwuraet (ynkn 1 c);
bnumae (unkn 1c);

Lampeggiante (ciclo 1s);

Calibration mode - Actuator is squeezing the spring;

Kalibriermodus - Stellantrieb druckt die Feder zusammen;

Mode etalonnage - L'actionneur comprime le ressort;

Modalita di calibrazione - L'attuatore sta comprimendo la molla;
ROERT - IRoh SR IETE [E 48305,

Tryb kalibracji - Sitownik Sciska sprezyne;

Pexum KanubpoBsKky - PelyKTOPHbIV SNEKTPONPUBOA CKUMAET MPYXKUHY;
Pexum KanibpyBaHHs - NPUBIA CTUCKAE NPYKUHY;

# 0| O

—
j

Flashing (1s cycle);
Blinkt (1-s-Takt);
Clignote (cycle d'1 s);

Actuator is stretching the spring;
Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;
Lactionneur allonge le ressort:

Lattuatore sta allungando la molla;

O SR IETE R B

Sitownik rozciaga sprezyne;

PelyKTOpPHbIN 31eKTPONPUBOA PacTArnBaeT

npyXiHY;
Mpysia po3Tarye npyury;

IR (1FDEVER);
Miga (cykl 1s);
Muraet (ynkn 1 c);
Bbnvmae (ymkn 1¢);

Lampeggiante (ciclo 1s);

Calibration mode - Actuator is stretching the spring;

Kalibriermodus - Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;

Mode etalonnage - L'actionneur allonge le ressort;

Modalita di calibrazione - L'attuatore sta allungando la molla;

ROERT - WhERIEFE R RS,

Tryb kalibracji - Sitownik rozcigga sprezyne;

Pexnm Kanu6poBKu - PelyKTOPHbI 3N1eKTPONPUBOA PACTArUBAET NPYXKUHY;
Pexum KanibpyBaHHS - NPUBIA PO3TATYE NPYXUHY;

nonoXeRHs (npysHa cTuckyTal;

Actuator has reached the upper end position

(squeezed spring); Stellantrieb hat die obere

Endlage erreicht (Feder zusammengedruckt);

Lactionneur a atteint la position de fin de course

superiéure (essort comprimé)

Lattuatore ha raggiunto la ps

supenore(mo\lacompvessa ![rJJ%%E)$§‘JJ:
5 GEF:48); Silownik osiagnal dolne polozenie

graniczne (Sciénieta sprezyna)

Pe/lyKTOPHBI NEKTPONPUBO/ AOCTHF KpaiiHero

BEPXHEro NonoxeHHA

(npyura coxara);

TpUBiA AOCAT BEPXHBOTO KIHLEBOTO

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;

Costantemente acceso;
HR 7T
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropwT;

MocTiiiHo cBiTUTb;

Allumeé en permanence;

Normal mode - Actuator stops at the upper end position;

Normalbetrieb - Stellantrieb stoppt in oberer Endlage;

Mode normal - L'actionneur s'arréte en position de fin de course superieure;
Modalita normale - L'attuatore si ferma nella posizione finale superiore;
TRERT - RENRRE L IRIFLE;

Tryb normalny - Sitownik zatrzymuje sie w gornym potozeniu granicznym;
HopmanbHbiit pexum - PefyKTOpHbIN 371€KTPONPUBOS OCTaHaBNNBAETCA

B KpaiiHeM BepXHeM NONOXeHNY;

HopmanbHuin pexum - NpuBia 3ynUHUBCA y BEPXHbOMY KiHLLIEBOMY MOSTOXKEHHI;

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;

Actuator has reached the bottom end position
(stretched spring); Stellantrieb hat die untere
Endlage erreicht (Feder ausgefahren); Lactionneur
aatteint la position de fin de course inférieure
(ressort allongé); L'attuatore ha raggiunto la

osizione finale inferiore (molla allungata); X&)

EIAEI T G ALE); Sitownik osiagnal dolne

polozenie graniczne (rozciagnieta sprezyna);
Pe/lyKTOPHbIii 51EKTPONPUBOA AOCTHI KpaiTHero
HIDKHErO NONOXKEHNA (NPYXVHa pacTAHyTal); MpuBiA
AOCAT HUKHBOTO KIHLIEBOTO NONOXEHHA (NPYXiHa
po3TArHyTa);

Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTiiHo cBiTUT;

@@@#@Q
@@#@Q@

Allumeé en permanence;

Normal mode - Actuator stops at the bottom end position;

Normalbetrieb - Stellantrieb stoppt in unterer Endlage;

Mode normal - L'actionneur s'arrete en position de fin de course inferieure;
Modalita normale - L'attuatore si ferma nella posizione finale inferiore;
tRERT - IXEHEETE FiRfRLL;

Tryb normalny - Sitownik zatrzymuje sie w dolnym potozeniu granicznym;
HopMmanbHbiil pexum - PelyKTOPHbI 3N1€KTPONPUBOA OCTaHaBAMBaeTCA

B KPanNHEeM HUXKHEM NONoXKeHUn; HopmanbHWii PexXum - NprBig 3ynnHUBCA B
HUKHbOMY KiHLIEBOMY MOJIOXKEHHI;

{} 0D 00 o Flashing;
T Blinkt;
{:} i Clignote;
¥ signal is present, actuator reached Set-Point; Lampeggiante;
Y-Signal liegt an, Stellantrieb hat Sollwert erreicht; N
Présence du signal Y, factiomneur aatent e pint [RIA;
de consigne; i segnale Y ¢ presente,Iattuato Miga:
e r2gaidnto 1l vatore: Y 15 8 418, JEDSEE A E) 19a;
8 E 5 Sygnat Y jest obecny, sitownik osiagnat MuraeT:
punkl nastawy; MopaeTca curtan Y, peftyKTopHbiit ’
NEKTPONPUBO AOCTUT 3HauEHWA yCTaBKW; CurHan Brumac;

Y NpUCYTHIi, NPUBIA AOCAT 3aAHOTO 3HavEHHS;

Normal mode - Actuator stopped at the position which match Y set-point;
Normalbetrieb - Stellantrieb stoppte an Position, die Y-Sollwert entspricht;
Mode normal - Actionneur arrété dans la position correspondant

au point de consigne Y;

Modalita normale - L'attuatore si ferma nella posizione che corrisponde

al valore Y;

POEER - REpBREEFES RER WU ERL;

Tryb normalny - Sitownik zatrzymat sie w pozycji, ktora odpowiada nastawie Y;
HopmanbHbliii pexum - PegyKTOpHbI 31eKTPONprBOA OCTaHOBNEH

B MOJIOXeHNW, COBMajaloLLiem C 3HayeHnem ycTaBku Y; HopmanbHW pexum -
NpUBIA 3yNUHNBCA B MOJNIOXEHHI, AKe BiJNOBiAaE 3afaHOMy 3HauyeHHIo Y;

ol

000 nn nm

ol

1 1 11

2-fast Flash after
1 s period;
2 x schnelles Blinken
nach 1-s-Takt;

2 clignotements aprées
une periode d'l s;
Due flash veloci dopo
un periododi1s;

Y signal is not connected - (broken wire);
Y-Signal nicht angeschlossen — (Drahtbruch);
Le signal Y nest pas connecté - (fil rompu);

Il segnale Y non e collegato - (filo rotto); N =1 3
RS i) syl i s EIFE 1*’)‘)%”_[9%12
0 czon rzerwany przewod, i S,
(P)Y(yqr(mygt iy —ytzﬁpua nposogal; AR 2 0%
Curran Y He nigKiodeHo - (06ipsaHMit nposia); 2 szybkie migniecia
wciggu 1s;

[Baxabl muraet
cnepuopom 1¢;
MocTifHO CBITUTD;

Normal mode - Y signal is not connected - (broken wire)

motor stopped at position when Y was last present;

Normalbetrieb - Y-Signal nicht angeschlossen - (Drahtbruch)

Motor stoppte in Position, als Y zuletzt da war;

Mode normal - Le signal Y n'est pas connecté - (fil rompu)

Moteur arrété a la position ou Y était present pour la derniére fois;
Modalita normale - Il segnale Y non e collegato - (filo rotto)

motore fermo in posizione quando Y era presente |'ultima volta;
TERT - IEHIE SRIERE - (KRR

BT LRI HES M EFLE;

Tryb normalny - Sygnat Y nie jest podtaczony - (przerwany przewod)
silnik zatrzymat sie w ostatniej pozycji Y;

HopmanbHbiin pexum - OTcyTcTByeT curHan Y — (06pbiB npoBoga)
ABUraTeNlb OCTAaHOBJIEH B NMOSIOXEHUW, B KOTOPOM curHan Y nogasanca
nocneaHuit pas; HopmanbHuin pexxum - Y curHan He nig €efHaHnii, Npusig,
3YNUHNBCA B NOSIOXEHHI, AKe BiANOBIfae OCTaHHbOMY 3HaueHHI Y;

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;

Stand-By-mode;
Stand-by-Betrieb;
Mode veille;
Modalita stand-by;
FRHREL;

Tryb gotowosci;
Pexum oxnganus;
Pexunm ouikyBaHHA;

Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTiiHo cBiTUT;

Allumeé en permanence;

Stand-by-mode;
Stand-by-Betrieb;
Mode veille;
Modalita stand-by;
R

Tryb gotowosci;
Pexxum oxunpanus;
PeXum ouikyBaHHs;

AQ30568247286302-010201
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AMEi 6 iNET

e |

o

NANANAAAE
NANONAAAN

Error mode;

Fehler-Betrieb;

Mode erreur;

Modalita errore;
iRt

Tryb bledu;

Pexit 0BHapyseHUA ownGKH;
Pexiti noMunKi;

Flashing;
Blinkt;
Clignote;
Lampeggiante;
NIE;
Miga;
MuraeT;
Bnumae;

Error mode;

Fehler-Betrieb;

Mode erreur;

Modalita errore;

HEEEE;

Tryb btedu;

Pexum o6HapyxeHWA oWn6Ku;
Pexxum nomunku;

° %

Actuator is squeezing the spring;
Stellantrieb druckt die Feder zusammen;
Lactionneur comprime le ressort;
Lattuatore sta comprimendo la molla;
REHARIETE 43

Sitownik $ciska sprezyne;

PeyKTOPHbilA SNEKTPONPUBOA CHUMAET NPYKIHY;

TIpuBig CTvckac npyxury;

Flashing (1s cycle);
Blinkt (1-s-Takt);
Clignote (cycle d'1 s);
Lampeggiante (ciclo 1s);
AR (1FDEHA);
Miga (cykl 1);
MuraeT (unkn 1 c);
Bnumae (umkn 1¢);

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTilHO CBITUTD;

Manual mode - Button ,, SQUEEZE SPRING” >10 sec

Actuator is squeezing the spring;

Handbetrieb - Taste ,FEDER ZUSAMMENDRUCKEN" >10 Sek.
Stellantrieb druckt die Feder zusammen;

Mode manuel - Touche «COMPRIMER RESSORT>» > 10 s

L'actionneur comprime le ressort;

Modalita manuale - Pulsante "COMPRIMI MOLLA" >10 sec

L'attuatore sta comprimendo la molla;

FMRI - T AR E R >10 70

IRThER ETE IR E;

Tryb pracy recznej - Przycisk ,SCISNIECIE SPREZYNY” >10 s

Sitownik Sciska sprezyne;

PyuHoit pexum - KHonka«SQUEEZE SPRING» (CxxaTue npy»uHbi) >10 ¢
PeflyKTOPHbIN 31eKTPONPUBOA CKUMAET NPYKUHY;

Pyunuin pexxum - Knonka "CTUCHY T MPYXXMHY" >10 cek MpwBia cTUCKaE Npy»KnHY;

» O

Actuator is stretching the spring;
Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;
Lactionneur allonge le ressort;

Lattuatore sta allungando la molla;

IR SR IEAE NI,

Silownik rozciaga sprezyne;

PetyKTOpPHbIN SNeKTPONpUBOA PacTAruBaeT
npyXiHy;

MpUBIA PO3TATYE NpyXMHY;;

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
[MocTinHO CBiTUTD;

Flashing (1s cycle);
Blinkt (1-s-Takt);
Clignote (cycled'l s);
Lampeggiante (ciclo 1s);
AR (TP EER);
Miga (cykl 1s);
MuraeT (uukn 1 c);
Bbnumae (yukn 1c);

Manual mode - Button ,, STRETCH SPRING"” >10 sec

Actuator is stretching the spring;

Handbetrieb - Taste ,FEDER AUSFAHREN" >10 Sek.

Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;

Mode manuel - TOUCHE «ALLONGER RESSORT» > 10's

L'actionneur allonge le ressort;

Modalita manuale - Pulsante "ALLUNGA MOLLA" >10 sec

L'attuatore sta allungando la molla;

FMRI - T AR E R >10 70

IRILR VRO EIT IR THAR IETE RIS EE; )

Tryb pracy recznej - Przycisk ,ROZCIAGNIECIE SPREZYNY” >10 s

Sitownik rozciaga sprezyne;

PyuHoit pexum - Knorka «<STRETCH SPRING» (PacTaxeHwne npy»uHbl) >10 ¢
PeflyKTOPHbIN 3NeKTPONPUBO/ pacTArMBaeT NpyXuHy;

Pyunnin pexxum - KHonka "PO3TATHYTU MPYXIHY" >10 cek Mpwisia po3TArye npy<uHy;

Actuator is squeezing the spring;
Stellantrieb druckt die Feder zusammen;
Lactionneur comprime le ressort;
Lattuatore sta comprimendo la molla;
IR T 2R IETE R 4B 5% 5,

Sitownik sciska sprezyne;

PE;:\yKToprIM 3NeKTPONPUBO CKUMAET
npyXuHy;

TpuBiA CTHCKaE NpyXUHY;

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocTosiHHO ropwT;
MocTilHO CBiTUTD;

Manual mode - Button , SQUEEZE SPRING” <10 sec

Actuator is squeezing the spring;

Handbetrieb - Taste ,FEDER ZUSAMMENDRUCKEN" <10 Sek.
Stellantrieb druckt die Feder zusammen;

Mode manuel - Touche «COMPRIMER RESSORT» < 10 s

L'actionneur comprime le ressort;

Modalita manuale - Pulsante "COMPRIMI MOLLA" <10 sec

L'attuatore sta comprimendo la molla;

RIS - R <10 7

IXRNEREFEHU(HEEE,

Tryb pracy recznej - Przycisk ,SCISNIECIE SPREZYNY” <10 s

Sitownik Sciska sprezyne;

PyuHoit pexum - KHonka «SQUEEZE SPRING» (CxaTue npyxuHbl) <10 ¢
PeflyKTOPHbIN 3N1eKTPONPUBOJ CKUMAET NPYKUHY;

Pyunuin pexum - Knonka "CTUCHYTU MPYXKUHY" <10 cek Mpusia cTUCKAE NPy XUHY;

Actuator is stretching the spring;
Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;
Lactionneur allonge le ressort;

Lattuatore sta allungando la molla;

IR 28 [E1E {3

Sitownik rozciaga sprezyne;

|> yKroprm SNeKTPONPUBOA pacTATMBaeT

A oA————

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
BR
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTinHo CBiTUTB;

Manual mode - Button ,, STRETCH SPRING" <10 sec

Actuator is stretching the spring;

Handbetrieb - Taste ,FEDER AUSFAHREN" <10 Sek.

Stellantrieb fahrt die Feder auseinander;

Mode manuel - TOUCHE «ALLONGER RESSORT» < 10's

L'actionneur allonge le ressort;

Modalita manuale - Pulsante "ALLUNGA MOLLA" <10 sec

L'attuatore sta allungando la molla;

FapB - T AR E R <10 7

AN 1RD1EIR IR Thes IETE R e EE;

Tryb pracy recznej - Przycisk ,ROZCIAGNIECIE SPREZYNY” <10 s

Sitownik rozcigga sprezyne;

PyuHoi pexum - Knonka «STRETCH SPRING» (PacTaxeHve npy»uHbl) <10 ¢
PeflyKTOPHbIN 3N1eKTPONPUBO/ PacTArMBaeT NPyXuHY;

Pyunuin pexum - KHonka "PO3TATHYTU MPYKNHY" < 10 cek Mpusig po3Tarye
NpYXIHY;

Motor stopped in the “SQUEEZE SPRING”
positioning mode; Motor gestoppt im
Positionierbetrieb
,FEDER ZUSAMMENDRUCKEN"; Moteur arrété
en mode de positionnement «COMPRIMER
RESSORT» ; Motore fermo nella modalita di
osizionamento "COMPRIMI MOLLA"; £ [£ 483
"EMRIVT, BAHIELL; Siinik zatrzymany w
trybie pozycjonowania,, SCISNIECIE SPREZYNY”;
[Nsuratens ocTanosneH
B PeXIME N03MUMOHMPOBaHNA «CaTue
npyXUHbY;
LIBUMYH 3YMUHUBCA B PEXUMI
IO3MLIOHYBAHHA "CTUCKAHHS NPYXKUHW";

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTinHo CBiTUTD;

Manual mode - Motor stopped in the “SQUEEZE SPRING” positioning mode;

Handbetrieb - Motor gestoppt im Positionierbetrieb

,FEDER ZUSAMMENDRUCKEN";

Mode manuel - Moteur arrete en mode de positionnement

«COMPRIMER RESSORT»;

Modalita manuale - Motore fermo nella modalita di posizionamento "COMPRIMI
OLLA™

%nmﬁ‘t T EEHE EMRIT, BHSLE

Tryb pracy recznej - Silnik zatrzymany w trybie pozycjonowania

,SCISNIECIE SPREZYNY”;

PyuHoii pexum - [lBuratenb ocTaHOBMIEH

B peXXMMe NO3ULMOHNPOBaHNA «CaTue NPYXuHbI»;

PyUHUit pexnum - ABUTYH 3yNMHEHO B peXuMi nosuuioHysaHHs "CTUCHYTU

MPYXUHY";

Motor stopped in the “STRETCH
SPRING*positioning mode; Motor gestoppt im
Positionierbetrieh : FEDER AUSFAHREN- Moteur
arrété en mode de positionnement «ALLONGER
RESSORT»; Motore fermo nella modalita di

osizionamento "ALLUNGA MOLLA'; 7E“}ir g

EARKF, BAFLL; Silnik zatrzymany
w trybie pozycjonowania ,ROZCIAGNIECIE
SPREZYNY”; [leuraTenn oCTaHOBNEH B pexime
«PactArvBaHme np;

JIBUTYH 3yNUHYBCA B PEXUMI MO3MLIOHYBaHHA
"PosTArHyTa npyXUHa';

Constantly lit;
Leuchtet dauerhaft;
Allumeé en permanence;
Costantemente acceso;
B
Swieci $wiattem statym;
MocToAHHO ropuT;
MocTinHo cBiTUTD;

Manual mode - Motor stopped in the “STRETCH SPRING" positioning mode;
Handbetrieb - Motor gestoppt im Positionierbetrieb,FEDER AUSFAHREN";
Mode manuel - Moteur arrété en mode de positionnement

«ALLONGER RESSORT»;

Modalita manuale - Motore fermo nella modalita di posizionamento
"ALLUNGA MOLLA";

FIBE - R E E RN, BELL;

Tryb pracy recznej - Silnik zatrzymany w trybie pozycjonowania

,SCISNIECIE SPREZYNY";

PyuHolt pexum - [1Buratenib OCTaHOBJIEH B PeXxMMe No3nLnoHnposanmua «Cxatne
NPYKUHBI;

Py4HWi1 pexum - ABUTYH 3yniHeHO B pexuMi nosuuioHysaHHs "PO3TATHYTU
MPYXNHY";

8| © Danfoss | 2025.02
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AMEi 6 iNET

L. . e T Modb 1status / Modbus-K ikati /
(7] B i e e s S T dous ot el comunicaone odbusiods
RAEETYP AuHAukay Ankau JBIEIRA /stanl ikacji/ Coc cBsa3n Modbus / Cran 38'asky Modbus
No power supply; Dark; No communication;
Keine Spannungsversorgung; Aus; Keine Kommunikation;
Absence d'alimentation; Eteinte; Ab d PR
Alimentazione elettrica assente; g sence de communication;
B Scuro; Comunicazione assente;
Brak zasilania elektrycznego; O $% 3 %‘
OrcyTcTBme NUTaHNs; » -
Hemae xmBneHrs; Ciemna; Brak komunikacji;
ofF—— He ropu; Her cann
He cBiTUTb Hiakoro 38'A3Ky;
RX telegram is for me;
RX-Telegramm ist fiir mich;
Télégramme RX pour moi;
Il telegramma RX & per me;
FA AR RX EBIR;
Telegram RX jest dla mnie;
MpuHaTa Tenerpamma RX;
RX-BxifHa Tenerpama;
FI;E:LQQ; RX activity on BUS;
g RX-Aktivitat im BUS;
£ g Clignote; Activité RX sur BUS;
Eo? Lampeggiante; Attivita RX su BUS;
UL s B FH RGESD:
W honmnnoRonnm Miga; Aktywnosé RX w MAGISTRALI;
B Muraer; AKTUBHOCTb RX Ha wuHe;
BAumac; RX-AisnbHICTb Ha WWHI (Nepefaya faHnx);
Error in message interpretation;
Fehler bei Interpretation von Nachricht;
Erreur dans l'interprétation du message;
Errore nell'interpretazione dei messaggi;
THB RS,
Bfad w interpretacji komunikatu;
OwwnbKa MHTEpnpeTayunn coobuieHus;
MNomunKa iHTepnpeTayii NoBifOMIEHHS;

@A

min. 250

! 1,7 Ei

AMEi 6 iINET+AFP2/AFD2/AFA 2

min. 250

/AFPB2/AFPA2/AFQMP 2 AMEi 6 iNET + AFPQ 2
AMEi 6 iNET intelligent actuator should be ordered separately.
Der intelligente Stellantrieb AMEi 6 iNET muss separat bestellt werden.
L'actionneur intelligent AMEi 6 iNET doit étre commandé séparément.
L'attuatore intelligente AMEi 6 iNET va ordinato eparatamente.
AMEi 6 5 BEIXTHE] [ S IRITI
Inteligentny sitownik AMEi 6 iNET nalezy zamawiac oddzielnie.
NHmennekmyaneHbil pedykmopHeili 3nekmponpusod AMEi 6 iNET 3aka3eieaemcs omoesibHo.
IHmenekmyaneHul npusio AMEi 6 INET cnid 3amoenamu okpemo.
Pressure actuators / Druckantriebe / Actionneurs pressostatiques /
Attuatori di pressione / [E/73¥&12§ / Sitownik membranowy /PerynaTtopbl fanexus / Perynatopu Tucky
Size / GroBe / Taille / AFP 2, AFD 2 AFA 2 AFPB 2 AFPA2 | AFQMP2| AFPQ2
Dimensioni/ R}/ @A
Pow. rob./Pasmep / Po3mip H PA, ‘ H,
(cm?) mm mm
80 175 602 558 515 612 - - -
160 228 622 578 605 612 622 228 | 727
320 295 622 578 605 612 622 300 | 727
630 300 747 703 730 735 - - -

AQ30568247286302-010201
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AMEi 6 iNET
ENGLISH S1/DIP 3
Direct or inverse acting selector (Fig. 2):
Safety Notes OFF: Actuator is direct acting to input signal

To avoid personal injury and damage
to devices, it is absolutely essential for
these instructions and safety notes to

be read carefully and reviewed prior to
assembly and use.

Do not dismantle actuator with the safety spring
function! There is risk of injury and death in the
event of improper handling!

The actuator is heavy. Handle with care to avoid
injury or product damage.

Wiring

Do nottouch anything on the PCB!
Do notremovethe service cover
before the power supply is fully
switched off.

Wirina lenath Recommended cross-sectional

g'eng area of the wiring
0-50 m 0,75 mm?
>50m 1,5 mm?

Electrical connection @

iNET actuator mounting to pressure
actuator @

Stand-By mode for manual operation
and differential pressure setting @
Set-point range see rating plate on the pressure
actuator®
1. Start-up of system *
2. Set flow rate on a motorized valve over
which the differential pressure is controlled,
to about 50 % *
3. Adjustment
« Observe pressure indicators *
Enter the Stand-By mode for manual
operation
+ Pushing the button @ on the actuator
increases the set-point (squeezing the
spring)
+ Pushing the button @ reduces the
set-point (stretching the spring)

End switch setting for MIN/MAX set Ap @
Slider ) can be set to limit min. Ap

Slider ) can be set to limit max. Ap;

Fix the sliders (D, @ with 2 srews ®

Slider @ may be sealed @

* see instruction for relevant combination
pressure actuator/ valve

DIP switch setting @

2‘3

-]
N

sy

S1/DIP 1

Input signal type selector:

OFF: Input signal Y is set to voltage (V)
ON: Inputsignal Y is set to current (mA)

S1/DIP 2

Output signal type selector:

OFF: Output signal X is set to voltage (V)
ON: Output signal X is set to current (mA)

ON: Actuator is inverse (reverse) acting
to control signal (only for AMEI 6 iNET in
combination with AFA 2)

S1/DIP 4

Normal or sequential mode selector:

OFF: Actuator is working in range 0(2)-10 V or
0(4)-20 mA.

ON: Actuator is working in sequential range; 0-5
V or (0-10 mA) or (5-10 V) or (10-20 mA).

Signal range selector S1/DIP 6 sets the
sequential range

S1/DIP 5

0-10 V/2-10 V - Input/output

OFF: 0-10 V; input signal is in the range from 0-10
V (voltage input) or from 0-20 mA (current input)
ON: 2-10V; input signal is in the range from
2-10V (voltage input) or from 4-20 mA (current
input)

Signal range selector S1/DIP 1 & DIP 2 sets Y and
X signal.

S1/DIP 6

Sequential range selector:
OFF: 0-5V or (0-10 mA)

ON: 5-10V or (10-20 mA).
[S1/DIP 4 =ON!]

S1/DIP 7
Not used

S1/DIP 8
Not used

S2

ON
ipf

234

S2/DIP 1
Not used

S2/DIP 2
Not used

S2/DIP 3
Not used

S2/DIP 4*

OFF: Analog signal (V/mA)
Actuator operates in analog mode
ON: MOD BUS

Actuator operates in digital mode

*In analog mode S2/DIP 4 = OFF, DIP switches
S1/DIP 1-7 work as active functions.

In digital mode S2/DIP 4 =ON, DIP switches
S1/DIP 1-7 work as a digital addresses.

In digital mode Modbus RS485 could be used
either for the monitoring purposes or for the
AMEi 6 actuator positioning..

oV (2V) 1oV
OmA (4mA) 20mA
****** ]
p % S |
NN
k AN
IN |
\
|
oV (2V) v
OmA (4mA) 20mA

Fig. 2

Calibration @

Calibration to the desired pressure actuator
stroke (min-max spring setting).

Before calibration drive the actuator out of end
positions (minimal gap between sliders 1),
and pin on the end switch 3 has to be ensured).
To start calibration procedure, press and hold
RESET button for 5 seconds until the green light
starts flashing. End positions of the actuator are
automatically adopted based on pre-set end
switch positions sliders (1),(2). Actuator goes

to the stationary mode and starts responding

to the control signal. Depends on min-max Ap
setting (position of sliders (O and (2)), calibration
may take up to ~1 h (in case of max available Ap
range-stroke is set).

Calibration procedure need to be repeated
every time when min/max spring setting

is changed (position of sliders 3 and @ is
changed).

LED signalisation @

Dimensions @

10 | © Danfoss | 2025.02
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AMEi 6 iNET

DEUTSCH
Sicherheitshinweise

Um Sach- und Personenschaden
zu vermeiden, ist es zwingend
erforderlich, diese Anweisungen

und Sicherheitshinweise vor dem
Zusammenbau und der Inbetriebnahme
aufmerksam zu lesen und zu beachten.

Stellantriebe mit Sicherheitsfunktion nicht
demontieren! Bei unsachgemaBer Handhabung
besteht Verletzungs- und Lebensgefahr!

Der Stellantrieb ist schwer. Gehen Sie vorsichtig
damit um, um Verletzungen
oder Produktschdaden zu vermeiden.

Elektrischer Anschlussplan

Bittedie Platine nicht direkt bertihren!
Gehduse nicht 6ffnen, bevor die
Spannungsversorgung komplett

ausgeschaltetist.
" Empfohlener Querschnitt
Kabellange der Verkabelung
0-50m 0,75 mm?
>50m 1,5 mm?

Elektrische Verbindung @

Montage des iNET-Stellantriebs auf den
Druckstellantrieb @

Stand-by-Betrieb fiir Handbetrieb und
Differenzdruckeinstellung @
Sollwertbereich siehe Typenschild am
Druckstellantrieb*
1. Inbetriebnahme des Systems *
2. Volumenstrom an einem Motorstellventil,
Uber das der Differenzdruck geregelt wird,
auf ca. 50 % einstellen *
3. Einstellung
- Druckanzeigen beachten *
In den Stand-by-Betrieb fiir den
Handbetrieb wechseln

« Durch Driicken der Taste @ am
Stellantrieb wird der Sollwert erhéht
(Zusammendriicken der Feder)

+ Durch Driicken der Taste wird der
Sollwert gesenkt (Ausfahren der Feder)

Endschaltereinstellung fiir
MIN/MAX-Einst. Ap @

Schieber (@) kann so eingestellt werden,
dass er min. Ap begrenzt.

Schieber (@) kann so eingestellt werden,
dass er max. Ap begrenzt.

Befestigen Sie die Schieber (D), 2 mit 2
Schrauben ®

Schieber (2) kann plombiert werden @

* siehe Anleitung fir die jeweilige Kombination
Druckstellantrieb/Ventil

DIP-Schaltereinstellung @
S1

ON
bbbl

S1/DIP 1

Wahlschalter fiir Art des Eingangssignals:
AUS: Y-Eingangssignal als Spannung (V)

EIN: Y-Eingangssignal als Strom (mA)

S1/DIP 2

Wabhlschalter fiir Art des Ausgangssignals:
AUS: X-Ausgangssignal als Spannung (V)

EIN: X-Ausgangssignal als Strom (mA)

S1/DIP 3

Direkte oder entgegengesetzte (inverse)
Wirkrichtung (Abb. 2):

AUS: Stellantrieb reagiert direkt

auf das Eingangssignal

EIN: Stellantrieb reagiert invers
(entgegengesetzt) auf das Eingangssignal (nur
fir AMEI 6 iNET in Kombination mit AFA 2)

S1/DIP 4

Normale oder sequentielle Einstellung:

AUS: Stellantrieb arbeitet im Bereich

von 0(2)-10 V oder 0(4)-20 mA.

EIN: Stellantrieb arbeitet sequentiellen Bereich:
0-5V oder (0-10 mA) oder (5-10 V) oder

(10-20 mA).

Mit dem Signalbereichswahlschalter S1/DIP 6
wird der sequentielle Bereich eingestellt

S1/DIP 5

0-10V/2-10 V - Ein-/Ausgang:

AUS: 0-10 V: Eingangssignal liegt im Bereich von
0-10V (Eingangsspannung) bzw. von 0-20 mA
(Eingangsstrom)

EIN: 2-10 V: Eingangssignal liegt im Bereich von
2-10V (Eingangsspannung) bzw. von 4-20 mA
(Eingangsstrom)

Mit den Signalbereichswahlschaltern

S1/DIP 1 u. DIP 2 werden Y- bzw. X-Signal
eingestellt.

S1/DIP 6

Sequentieller Bereichswahlschalter:
AUS: 0-5V oder (0-10 mA)

EIN: 5-10V oder (10-20 mA)

[S1/DIP 4 =EIN!]

S1/DIP 7

Nicht verwendet

S1/DIP 8
Nicht verwendet

S2

ON
il

234

S2/DIP 1
Nicht verwendet

S2/DIP 2
Nicht verwendet

S2/DIP 3
Nicht verwendet

S2/DIP 4*

AUS: Analogsignal (V/mA)

Stellantrieb arbeitet im Analogbetrieb
EIN: MODBUS

Stellantrieb arbeitet im Digitalbetrieb

*Im Analogbetrieb S2/DIP 4 = AUS, arbeiteten
DIP-Schalter S1/DIP 1-7 als aktive Funktionen.
Im Digitalbetrieb S2/DIP 4 = EIN, fungieren
DIP-Schalter S1/DIP 1-7 als Digitaladressen.

Im Digitalbetrieb kann Modbus RS485
entweder fiir die Uberwachung oder fiir

die Positionierung des AMEi 6-Stellantriebs
verwendet werden.

ov@V) 10V
0mA (4 mA)

oV (V) 10V
0 mA (4 mA)

Kalibrierung @

Kalibrierung auf den gewtinschten
Druckstellantriebshub (Min/Max-
Federeinstellung).

Vor der Kalibrierung den Stellantrieb aus den
Endlagen herausfahren (minimaler Abstand
zwischen den Schiebern D, und dem Stift am
Endschalter 3 muss sichergestellt werden).

Um den Kalibriervorgang zu starten, RESET-
Taste 5 Sekunden lang gedriickt halten, bis
griines Licht zu blinken beginnt. Endlagen des
Stellantriebs werden automatisch basierend
auf den voreingestellten Endschalter-Schiebern
@, tibernommen. Stellantrieb wechselt in
den stationdren Betrieb und reagiert ab sofort
auf Regelsignale. Abhdngig von der Einstellung
fur Min/Max-Ap (Position der Schieber (O und
(@), kann die Kalibrierung bis zu ~1 Std. dauern
(bei max. verfligbarem Ap ist der Bereichshub
eingestellt).

Kalibriervorgang muss bei jeder Anderung der
Min/Max-Federeinstellung wiederholt werden
(Position der Schieber () und (2) wird gedndert).

LED-Signalisierung @
Abmessungen @

AQ30568247286302-010201
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AMEi 6 iNET

Fiche de sécurité
Afin d'éviter des accidents corporels
A ou d'endommager les appareils, il est
absolument essentiel de lire et d'étudier

attentivement ces instructions et cette fiche de
sécurité avant I'assemblage et |'utilisation.

Ne pas démonter un actionneur qui possede
une fonction de ressort de sécurité !

Une manipulation incorrecte peut entrainer
des blessures mortelles !

L'actionneur est lourd. Le manipuler avec
précaution afin d'éviter des dommages
physiques ou matériels.

Raccordement

Nejamais toucher les éléments
présents surlacarte de circuitimprimé!
Nepasretirerle capotavantd‘avoir

totalement coupél'alimentation.

Longueur du Section recommandée
raccordement du céblage

0-50m 0,75 mm?

>50m 1,5 mm?

Raccordement électrique @

Montage de I'actionneur iNET sur
I'actionneur pressostatique @

Mode veille pour le fonctionnement
manuel et le réglage de la pression
différentielle @

Plage de consigne, voir la plaque signalétique

sur l'actionneur pressostatique*
1. Démarrage du systeme *
2. Régler le débit d'une vanne motorisée,
ou la pression différentielle est régulée,
sur 50 % environ *
3. Réglage
« Observer les indicateurs de pression *
Passer au mode veille pour le
fonctionnement manuel

+ Une pression sur la touche @ de
I'actionneur augmente la valeur de
consigne (compression du ressort)

+ Une pression sur la touche réduit
la valeur de consigne (allongement
du ressort)

Réglage de commutateur de fin

pour réglage Ap MIN/MAX @

Le curseur ) peut étre réglé sur Ap min. limite
Le curseur (2) peut étre réglé sur Ap max. limite
Fixer les curseurs (D), @ avec 2 vis @)

Le curseur Q) peut étre scellé @

* voir les instructions pour la combinaison
vanne/actionneur pressostatique concernée

Réglage du sélecteur de fonction DIP @

2‘3

-]
N

sy

S1/DIP 1

Sélecteur de type de signal d’entrée:

ARRET : Le signal d'entrée Y est réglé sur tension (V)
MARCHE : Le signal d'entrée Y est réglé sur
intensité (mA)

S1/DIP 2

Sélecteur de type de signal de sortie :

ARRET : Le signal de sortie X est réglé sur tension
(V)

MARCHE : Le signal de sortie X est réglé sur
intensité (mA)

S1/DIP 3

Sélecteur d'action directe ouinverse (Fig. 2) :
ARRET : L'actionneur agit directement sur le
signal d'entrée

MARCHE : L'actionneur agit a I'inverse (marche
arriére) lorsqu'il recoit le signal de régulation
(uniquement pour AMEI 6 iNET combiné avec
AFA 2)

S1/DIP 4

Sélecteur de mode normal ou séquentiel :
ARRET : Lactionneur fonctionne sur la plage de
0(2)a 10V oude 0(4) a 20 mA.

MARCHE : L'actionneur fonctionne sur la plage
séquentiellede0a5Vou(0a10mA)ou(5a10
V) ou (10 a 20 mA).

Le sélecteur de plage de signal S1/DIP 6
détermine la plage séquentielle

S1/DIP 5

0a10V/2a 10V - Entrée/sortie:

ARRET:04a 10V :le signal d'entrée se situe dans
une plagede 0a 10 V (tension d'entrée) ou de 0
a 20 mA (courant d'entrée).

MARCHE :2 2 10 V: le signal d'entrée se situe
dans une plage de 2a 10 V (tension d'entrée) ou
de 4 a 20 mA (courant d'entrée).

Le sélecteur de plage de signaux S1/DIP 1 et DIP
2 détermine les signaux Y et X.

S1/DIP 6

Sélecteur de plage séquentielle :
ARRET: 0-5V ou (0-10 mA)
MARCHE : 5-10V ou (10-20 mA)
[S1/DIP 4 = MARCHE !]

S1/DIP 7
Non utilisé

S1/DIP 8
Non utilisé

S2

ON
i

4

S2/DIP 1
Non utilisé

S2/DIP 2
Non utilisé

S2/DIP 3
Non utilisé

S2/DIP 4*

ARRET : Signal analogique (V/mA)

L'actionneur fonctionne en mode analogique
MARCHE : MODBUS

L'actionneur fonctionne en mode numérique
*En mode analogique $2/DIP 4 = ARRET, les
sélecteurs de fonction DIP S1/DIP 1-7 ont des
fonctions actives.

En mode numérique S2/DIP 4 = MARCHE, les
sélecteurs de fonction DIP S1/DIP 1-7 servent
d'adresses numériques.

En mode numérique, le Modbus R$485 peut
servir soit pour la surveillance soit pour le
positionnement de l'actionneur AMEi 6.

ov@V) 0V

0mA (4 mA) 20mA
777777 T
/% |
//l/p) \\/%4 }
%
ov(2V) 10V
0mA (4 mA) 20mA
Fig. 2
Etalonnage @

Etalonnage de la course d'actionneur
pressostatique souhaitée (réglage min-max du
ressort).

Avant |'étalonnage, actionnez 'actionneur hors
des positions de fin de course (I'écart minimal
entre les curseurs 1), et la goupille sur le
contact de fin de course @ doit étre garanti).
Pour lancer la procédure d'étalonnage,
appuyez et maintenez la touche RESET
enfoncée pendant 5 secondes jusqu'a ce que

le témoin vert se mette a clignoter. Les fins de
course de l'actionneur sont automatiquement
adoptées selon les curseurs de position de
commutateur de fin de course préréglés (D,2.
L'actionneur passe en mode stationnaire et
commence a répondre au signal de commande.
En fonction du réglage Ap min-max (position
des curseurs (D) et (2)), I'étalonnage peut prendre
jusqu'a ~1 h (si la course Ap maximale disponible
est sélectionnée).

La procédure d'étalonnage doit étre répétée

a chaque modification du réglage de ressort
min/max (la position des curseurs @) et (2) est
modifiée).

Signalisation LED @

Dimensions @
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AMEi 6 iNET

ITALIANO
Note per la sicurezza
Per evitare lesioni personali e danni
& ai dispositivi, € assolutamente
necessario leggere con attenzione
erivedere le presenti istruzioni e note per la

sicurezza prima dell'assemblaggio e dell'utilizzo.

Non smontare l'attuatore con la funzione
di sicurezza a molla. In caso di uso improprio
sussiste il pericolo di lesioni e morte.

L'attuatore & pesante. Maneggiare con cura
per evitare lesioni o danni al prodotto.

Cablaggio

Non toccareicomponentidel PCB.
Prima dirimuovereil coperchio di
servizio, disinserire completamente
l'alimentazione elettrica.

Lunghezza Area sezione trasversale di
cablaggio cablaggio raccomandata
0-50 m 0,75 mm?

>50m 1,5 mm?

Connessione elettrica @

Montaggio dell'attuatore iNET
sull'attuatore di pressione @

Modalita stand-by per il modo manuale
e l'impostazione della pressione
differenziale @
Intervallo valore, vedere targhetta sull'attuatore
di pressione*
1. Avvio del sistema *
2. Impostare la portata su una valvola
motorizzata sulla quale la pressione
differenziale viene regolata a circa il 50%*
3. Regolazione
« Osservare gliindicatori di pressione *
Accedere alla modalita stand-by per il
modo manuale

+ Premendo il pulsante @ sull'attuatore di
pressione, il valore aumenta (compressione
della molla)

- Premendo il pulsante @ il valore
diminuisce (allungamento della molla)

Impostazione del finecorsa per Imp.
Ap MIN/MAX.®

E possibile impostare il cursore (1)

per limitare Ap min.

E possibile impostare il cursore (2

per limitare Ap max.

Fissare i cursori (@), @ con due viti @)

Il cursore (2) pud essere sigillato @

* Vedere le istruzioni per la combinazione
pertinente di attuatore di pressione/valvola

Impostazione dei dip-switch @
S1

ON
e

S1/DIP 1

Selettore tipo segnale in ingresso:

OFF: il segnale in ingresso Y & impostato sulla
tensione (V)

ON:il segnale in ingresso Y € impostato sulla
corrente (mA)

S1/DIP 2

Selettore tipo segnale di uscita:
OFF: il segnale di uscita X & impostato
sulla tensione (V)

ON: il segnale di uscita X &€ impostato
sulla corrente (mA)

S1/DIP 3

Selettore azionamento diretto

o inverso (fig. 2):

OFF: l'attuatore agisce direttamente sul segnale
iningresso

ON: l'attuatore agisce in modo inverso sul
segnale di comando (solo per AMEI 6 iNET in
combinazione con AFA 2)

S1/DIP 4

Selettore di modalita normale

o sequenziale:

OFF: I'attuatore opera nel range 0(2)-10 V
00(4)-20 mA.

ON: l'attuatore opera nel range sequenziale; 0-5
Vo (0-10 mA) o (5-10V)

0 (10-20 mA).

Il selettore del range del segnale S1/DIP 6
imposta il range sequenziale

S1/DIP 5

0-10 V/2-10 V - Ingresso/uscita:

OFF:0-10V; il segnale in ingresso & nel range
0-10V (ingresso tensione) 0 0-20 mA (ingresso
corrente)

ON:2-10V;il segnale in ingresso & nel range
2-10V (ingresso tensione) 0 4-20 mA (ingresso
corrente)

Il selettore del range del segnale S1/DIP 1

e DIP 2 imposta il segnale Y e X.

S1/DIP 6

Selettore range sequenziale:
OFF: 0-5V 0 (0-10 mA)

ON: 5-10V 0 (10-20 mA)
[S1/DIP 4 = ON]

S1/DIP 7

Non utilizzato

S1/DIP 8
Non utilizzato

S2

ON
i

234

S2/DIP 1
Non utilizzato

S2/DIP 2
Non utilizzato

S2/DIP 3
Non utilizzato

S2/DIP 4*

OFF: segnale analogico (V/mA)
L'attuatore opera in modalita analogica
ON: MODBUS

L'attuatore opera in modalita digitale

*Nella modalita analogica S2/DIP 4 = OFF, i dip-
switch S1/DIP 1-7 operano come funzioni attive.
Nella modalita digitale S2/DIP 4 = ON, i dip-

switch S1/DIP 1-7 operano come indirizzi digitali.

In modalita digitale, il Modbus RS485 puo essere
utilizzato per scopi di monitoraggio o per il
posizionamento dell'attuatore AMEi 6.

ovQRV) 0V

0mA (4 mA) 20 mA
iiiiii B
&
0
IS < |
|
ovQ2V) 10V
0mA (4 mA) 20 mA

Fig.2

Calibrazione @

Calibrazione alla corsa desiderata dell'attuatore
di pressione (regolazione min.-max. della molla).
Prima della calibrazione, spostare I'attuatore al di
fuori delle posizioni finali (deve essere garantita
una distanza minima tra i cursori 1), e il perno
sul finecorsa ).

Per avviare la procedura di calibrazione, tenere
premuto il pulsante RESET per 5 secondi fino a
quando la luce verde non inizia a lampeggiare.
Le posizioni finali dell'attuatore vengono
adottate in automatico in base ai cursori per la
posizione dei finecorsa (1),(2). Lattuatore passa
alla modalita stazionaria e inizia a rispondere

al segnale di comando. A seconda dell'imp.

Ap min.-max. (posizione dei cursori D) e (2)),

la modalita di calibrazione puo durare ~1 h

(nel caso in cui sia impostata la corsa Ap max.
disponibile).

La procedura di calibrazione deve essere
ripetuta ogni volta che l'impostazione min./max.
della molla viene modificata (la posizione dei
cursori (D) e (2) viene modificata).

Segnalazione a LED @

Dimensioni @

AQ30568247286302-010201
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FF: 5-10V & (10-20 mA).

[S1/DIP 4 =F]

S1/DIP 7
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S1/DIP 8
RIERA
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ON
"
1234
S2/DIP 1
REEA

S2/DIP 2
RfEM

S2/DIP 3
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S1/DIP 1-7 B{EH kit
EHFERAT, Modbus RS485 ATAF
1454587 AMEi 6 JREN 28 E fiLo

oV (2v) 1ov

RAEZE, BB RHERKUE (FHR
5%;;%)@\ @ 5RIFX @ HBIEZ BRI
I‘ET_I 25 o

BEFRROEE, BT “EMC ZE 5, B
R ITFIARNNIR. BRI RIH AL E SARIETR
RRUFRMUERR O, @ BhiAE, Rops
HNFRERIH T BINIZHENIE S, BIESR)
-mAApREE (BROMOWUE) , K&
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Warunki bezpieczenstwa
Aby unikna¢ obrazen ciata i uszkodzen
& sprzetu, przed przystapieniem do
montazu i eksploatacji absolutnie
niezbedne jest uwazne przeczytaniei

przeanalizowanie niniejszych instrukgji
oraz uwag dotyczacych bezpieczenstwa.

Nie rozmontowywac sitownika wyposazonego
w funkcje sprezyny bezpieczenstwal

W przypadku niewtasciwej obstugi istnieje
ryzyko obrazen ciata i Smierci!

Sitownik jest ciezki. Postepuj ostroznie, aby
zapobiec obrazeniom ciata lub uszkodzeniu
produktu.

Polaczenia elektryczne

Nie dotykac niczego na ptytce
drukowanej! Niezdejmowac pokrywy
serwisowej przed catkowitym

odtqczeniem zasilania elektrycznego.

Dtugos¢ kabla Zalecany przekroj kabla

0-50m 0,75 mm?

>50m 1,5 mm?

Podtaczenie elektryczne @

Montaz sitownika iNET do sitlownika
cisnieniowego @

Tryb gotowosci do pracy recznej

i ustawiania réznicy cisnien @

Zakres nastaw jest podany na tabliczce

znamionowej*

1. Przeprowadzi¢ rozruch uktadu*

2. Przy pomocy zaworu z sitownikiem, na
ktérym jest requlowana réznica cisnien,
ustawi¢ przeptyw na ok. 50 %*

3. Nastawianie
+ Obserwowac wskazania manometrow*

Wejs¢ w tryb gotowosci do pracy recznej
+ Nacisniecie przycisku @ na sitowniku
zwieksza nastawe (Scisniecie sprezyny)
« Nacisniecie przycisku zmniejsza
wartos$¢ nastawy (rozcigganie sprezyny)

Ustawienie przetacznika koncowego dla
ustawienia MIN./MAKS. Ap @

Suwak (@) moze by¢ ustawiony na limit min. Ap
Suwak (2) moze by¢ ustawiony na limit maks. Ap
Zamocowac suwaki (@), @ przy uzyciu 2 srub @)
Suwak (2) moze by¢ zaplombowany @)

* patrz instrukcja dotyczaca odpowiedniego
potaczenia sitownika/zaworu

Ustawienie przetacznika DIP @
S1

ON
sy

S1/DIP 1

Wybér rodzaju sygnatu wejsciowego:
WYL.: Sygnat wejsciowy Y jest ustawiony
na napiecie (V)

WEL.: Sygnat wejsciowy Y jest ustawiony
na prad (mA)

S1/DIP 2

Wybér rodzaju sygnatu wyjsciowego:
WYL.: Sygnat wyjsciowy X jest ustawiony na
napiecie (V)

WL.: Sygnat wyjsciowy X jest ustawiony

na prad (mA)

S1/DIP 3

Wybér zgodnego lub przeciwnego kierunku
dziatania sitownika (rys. 2):

WYt.: Sitownik dziata w kierunku zgodnym z
sygnatem wejsciowym

Wt..: Sitownik dziata odwrotnie (odwrotnie) w
stosunku do sygnatu sterujacego (tylko dla AMEI
6 iNET w potaczeniu z AFA 2)

S1/DIP 4

Wybor pracy w trybie normalnym lub
sekwencyjnym:

WYt.: Sitownik pracuje w zakresie

0(2)-10 V lub 0(4)-20 mA.

WL.: Sitownik pracuje w zakresie sekwencyjnym
0-5Vlub (0-10 mA)

lub (5-10V) lub (10-20 mA).

Wybér zakresu sygnatu S1/DIP 6

ustawia zakres sekwencyjny

S1/DIP 5

0-10 V/2-10 V - wejscie/wyjscie:

WYL.: 0-10 V; sygnat wejsciowy znajduje sie

w zakresie 0-10 V (wejscie napieciowe) lub w
zakresie 0-20 mA (wejscie pragdowe)

WE.: 2-10 V; sygnat wejsciowy znajduje sie w
zakresie 2-10 V (wejscie napieciowe) lub w
zakresie 4-20 mA (wejscie pragdowe)

Wyboér zakresu sygnatu S1/DIP 1 i DIP 2 ustalenie
sygnatu YiX.

S1/DIP 6

Wybor zakresu w trybie sekwencyjnym:
WYL.: 0-5 V lub (0-10 mA)

Wk.:5-10 V lub (10-20 mA)

[S1/DIP 4 = WL.!]

S1/DIP 7
nieuzywany
S1/DIP 8
nieuzywany
S2
i
12

34

S2/DIP 1

nieuzywany

S2/DIP 2
nieuzywany

S2/DIP 3
nieuzywany

S2/DIP 4*

WYL.: Sygnat analogowy (V/mA)
Sitownik pracuje w trybie analogowym
W¢t.: MOD BUS

Sitownik pracuje w trybie cyfrowym

*W trybie analogowym S2/DIP 4 = WYL.,
przetaczniki DIP S1/DIP 1-7 dziatfaja jako wejscia
analogowe.

W trybie cyfrowym S2/DIP 4 = Wk.,
przetaczniki DIP S1/DIP 1-7 dziataja jako adresy
cyfrowe.

W trybie cyfrowym Modbus RS485 moze

by¢ stosowany do monitorowania lub do
pozycjonowania sitownika AMEi 6.

ovQRV) 0V

0 mA (4 mA) 20 mA
****** i
Qs
0
7N \
\
|
ov (V) 10V
0mA (4 mA) 20 mA
Rys. 2

Kalibracja @

Kalibracja do zagdanego skoku sitownika
cisnieniowego (ustawienie min.-maks. sprezyny).
Przed kalibracja wysunac sitownik z pozycji
granicznych (nalezy zapewni¢ minimalny odstep
pomiedzy suwakami (1), i trzpieniem na
wytaczniku krancowym ).

Aby rozpoczac procedure kalibracji, nalezy
wcisnac przycisk RESET i przytrzymac przez

5 sekund, az zacznie migac zielone $wiatto.
Pozycje graniczne sitownika sa automatycznie
przyjmowane na podstawie wstepnie
ustawionych suwakéw potozenia wytacznikow
krancowych ),. Sitownik przechodzi do trybu
postojowego i zaczyna reagowac na sygnat
sterujacy. W zaleznosci od ustawienia min-max
Ap (potozenie suwakow (D) i (), kalibracja

moze trwac do ~1 godz. (gdy ustawiony jest
maksymalny dostepny skok Ap).

Procedure kalibracji nalezy powtarzac przy
kazdej zmianie ustawienia min./maks. sprezyny
(zmiana potozenia suwakow (D) and (2).

Sygnalizacja LED @
Wymiary @

AQ30568247286302-010201
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PYCCKUW
TexHuka 6e3onacHocTn
Bo 136exaHune HecYacTHbIX Clyyaes
& 1 NoBpexaeHns 06opyaoBaHus cnegyet
B 0673aTe/IbHOM MOPSAAKE BHUMATESIbHO
03HAKOMUTBCA € HACTOALMMM
yKasaHUAMY 1 3aMeTKamu o 6e30MnacHoCTy Jo
Hauana BbIMOSIHEHUA CBOPKU 1 SKCMTyaTauum.

3anpelyaertca pasbuparb peaykTopHble
3/1eKTPONPUBO/bI, B COCTABE KOTOPbIX MMeTCA
npesoXpaHnTesNbHblE BO3BPATHBIE MPYKUHbI!
CyLjecTByeT ONacHOCTb TPaBMUPOBAHWA 1NN
rMbenu B ciiyyae HempasuibHOro obpatyeHuns!

PenyKTOpPHbIV aN1eKTpOnpuBOA MMeeT 60MbLIoN
cobcTBeHHbIN Bec. ObpallanTech ¢ u3genvem
OCTOPOXHO BO U3beXKaHMe HecyacTHOro cryyasn
VNV NOBPEXAEHNA N3aenus.

Cxema 3neKTpuYecKnx coegunHeHnn

He npukacatimece pykamu

3/1emeHmam nedamoti niamei!

3anpewaemcs 0emMoHMUpPo8ams

KpbIWKY 06C/1yKUBAHUSA 060pyO008aAHUS,
HAxo0AuWe20¢s N0 HaNpPsKeHUEeM.

OnnHa PekomeHpyemas nnowanb
NpoBOAKMN ronepeyHoro ceyeHus NPoOBOAKM
0-50m 0,75 mm?

>50m 1,5 mm?

dneKTpuyeckoe coeguHeHue @

MoHTaX peayKTOPHOro 3neKTponpmeoaa
iNET Ha perynaTop gaBnexun @

Pex<um oxxnpgaHua ana pyyHoro ynpasnieHnsa
1 HaCTPOUKM Nepenaaa aasneHuii @
[lnanasoH ycTaBOK CM. Ha WNNIbAVIKe perynatopa
nasneHna *
1. BBop cucTembl B aKcniyaTaumio *
2. YcTaHOBMTe 3HayYeHMe pacxofa yepes
MOTOPHBIN KNnanaH, C MTOMOLLbIO KOTOPOro
perynupyeTca nepenag AaBneHuUs, Ha ypoBHe
npumepHo 50 % *
3. HacTtpoliika
+ CHMMUTE NOKa3aHUA MaHOMeTpOB *
3anycTuTe pexum oXnaaHua ana pyuyHoro
ynpasneHus

+ HaxxmunTe KHOMKy Ha peflyKTOPHOM
371eKTPONprBOAE, YTOObI YBEIMUUTD YCTaBKY
(Mpy>KMHa cxrmaeTcs)

« HaxxmunTe KHOMKy Ha peflyKTOPHOM
3N1EeKTPONPUBOAE, UTOObI YMEHBLUNTb YCTaBKY
(Npy»rHa pacTarmpaeTcs)

HacTpoiika KOHL,eBOro nepeknio4aTens no
MUWUH/MAKC Ap @

Perynatop (1) MOXHO BbICTaBUTb B KpaiiHee
NONOXKEHNE, COOTBETCTBYIOLEE MUH. Ap.
Perynatop (2) MOXHO BbICTaBUTb B KpaiiHee
NONOXKEHWE, COOTBETCTBYHOLEE MaKC. Ap.
3adukcnpynte perynatopsl (D v (2) ¢ nomoLybio
aByx BuHTOB (). Perynstop (2) MoxeT 6biTb
3a6510KMpPOBaH (@)

* CM. UHCTPYKLMIO AN19 COOTBETCTBYIOLLEN
KOMOGMHaLM perynaTopa faBfneHuns 1 Knanaxa

HacTpoiika nepekniouatens DIP @
S1

S1/DIP 1

MepeknioyaTtenb TUNa BXOAHbIX CUTHaNOB:
OFF (Bbikn.): BXOAHOW cMrHan Y HacTpoeH

no HanpseHuio (B)

ON (BKn.): BXOAHOW curHan Y HacTpoeH

no ToKy (MA)

S1/DIP 2

MepeknioyaTenb TMNa BbIXOAHbIX CUTHANOB:
OFF (BbIK.): BBIXOAHOW CUrHan X HacTpoeH

no HanpseHuto (B)

ON (BK.): BbIXOAHOW crHan X HaCTpoeH

no Toky (MA)

S1/DIP 3

MepeknioyaTenb pexxnmos npaMmoro/
o6paTHoro gencreus (puc. 2):

OFF (BbIKN.): peAYKTOPHbIN 31eKTPONpPrBOA
paboTaeT No NPUHLUKMMNY NPAMOro AeNCTBUA

ON (BKN.): pefyKTOPHbI 3n1eKTponprBog paboTtaet
no NpUHLMNY 06paTHOro AencTBnA (TONbKO ANA
AMEI 6 iINET B Kom6uHauwuu c AFA 2)

S1/DIP 4

MepeknioyaTenb HOpManbHOro UAN
nocnefoBaTe/IbHOrO peXuma pa6oTbi:
OFF (BbIKN.): peAyKTOPHbIN 3N1eKTPONpPUBOA
paboTaet B grnanasoHe 0(2)-10 B nnu 0(4)-20 mA
ON (BKN.): pefyKTOpPHbI 3N1eKTPONpPUBOA
paboTaeT B nocsiefoBaTenbHOM AvanasoHe; 0-5 B
nnum (0-10 mA) unu (5-10 B) unn (10-20 mA)
MepekntoyaTenb JnanasoHOB CUrHaNoB

S1/DIP 6 npeaHa3HaueH AnAa HaCTPOWKK
nocnefoBaTenbHOro nanasoHa.

S1/DIP 5

0-10 B/ 2-10 B — BxopaHOIi/BbIXOAHON
curHan:

OFF (Bbikn.): 0-10 B; BXOAHOW CMrHan HaxXoauTCA

B AnanasoHe ot 0 go 10 B (BxoaHoOM curHan no
HanpskeHuio) nnm ot 0 o 20 MA (BXOZHOW cUrHan
no TOKYy).

ON (Bkn.): 2-10 B; BXOgHOW CMrHan HaxoauTca

B Anana3oHe oT 2 fo 10 B (BxoaHoOM cnurHan no
HanpAXXeHuio) nnu ot 4 fo 20 MA (BXOAHOW cUrHan
o TOKY).

Mepeknioyatenb AnanasoHos curHanos S1/DIP 1

1 DIP 2 npegHa3HayeH AnA HaCTPOWMKM CUrHanoB
YuX.

S1/DIP 6

MepeknioyaTtenb nocnefoBaTeNlbHOro
Avana3soHa:

OFF (Bbikn.): 0-5 B nnu (0-10 mA)

ON (Bkn.): 5-10 B unu (10-20 mA)

[S1/DIP 4 = ON (Bkn.)!]

S1/DIP 7

He ncnonb3yetcs.

S1/DIP 8

He ncnonb3yetca.

S2
ON
i

S2/DIP 1
He ncnonb3syetca.
S2/DIP 2
He ncnonb3syetca.

S2/DIP 3
He ncnonb3yeTca.

S2/DIP 4*

OFF (BbIkn.): aHanorosbil curHan (B/mA)
PeflyKTOpHbI 3n1ekTponprBog paboTtaer
B aHaJIOrOBOM peXxXunme

ON (Bkn.): MODBUS

PeflyKTOpHBI 3neKTponpuBog paboTtaet
B Un$ppoBOM pexnme

* B ananorosom pexxume S2/DIP 4 =

OFF (BbiKn.) DIP-nepekntouatenu S1/DIP 1-7
paboTaloT KaK BK/toUYeHHble GyHKLUNN.

B undpposom pexkume S2/DIP 4 = ON (Bkn.)
DIP-nepekntouatenu S1/DIP 1-7 paboTaloT Kak
undposble agpeca.

B unpposom pexxkume Modbus RS485 MoxXHO
MCMoNb30BaTh MO0 ANA MOHUTOPUHTA, MN60
L9 NO3VLMOHNPOBAHNSA PEAYKTOPHOTO
anekTponpusoga AMEi 6.

Y
0B(28B) 108
0MA (4mA) 20mA
0B(2B) 108
0 MA (4 mA) 20 MA Puc.2
Kann6poeka @

Kannbposka xofia LUTOKa peayKTOPHOro
3NeKTPOoNprBOAa MO 3aaHHOMY

[laBneHunio (HaCTPOMKa MUH./MaKC. MPYXXNHbI).
MNepea Hayanom KanmbpoBKM BbiBeAUTE
pefyKTOPHbIN 3NEeKTPONPUBOS U3 KPAaHEro
NoNOXeHNA ([OoNKeH 6bITb 0becrneyeH
MVHUMarbHbI 3a30p Mmexay perynatopamu 1,2
1 WTNGTOM KOHLEeBOro nepeknodarens ).

[inqa 3anycka npoueaypbl KannbpoBKY HaxmuTe
kHonky RESET (CBPOC) n ynep»uBaiiTe ee B
HaXaTOM MONOXeHU B TeYeHne 5 CeKyHf,

noKa He HauHeT MUraTb 3e/IeHblil CBETOANOA.
KpaiiHne nonoxeHus xofa WToKa peflyKTOPHOro
3NeKTPONPYBOAA yCTaHaBIMBAOTCA
aBTOMATMYECKM MO NpeABapUTENbHO
HaCTPOEHHbIM MOJSIOKEHVAM PETYNATOPOB
KoHueBbix nepekntodarenei (D), (2). PeayKTopHbiii
3NEeKTPONPUBOA NepeKsioyaeTcA B CTaLVOHaPHbIN
PEXMM 1 HaUMHAET pearmpoBaTh Ha YNpaBAALMiA
curHan. B 3aBMCMMOCTY OT HAaCTPOWKM MUH./MaKC.
Ap (nonoxexus perynatopos (D v (2)) kanmbposka
MOXeT ANNTbCA [0 ~1 U (B Clyyae yCTaHOBKU
MaKCVManbHO BO3MOXHOTO 1A XOAa LUTOKa
3HaueHus Ap).

Mpoueaypa KannbpoBKM OMKHA BbINONHATLCA
KaXKAbli pa3 Npu M3MeHeHNN HaCTPOMKN MUH./
MaKC. MPY>KNHbI (MPU N3MEHEHNM NONOXKEeHNs

perynatopos M un D).
CBeTopaMopHan curHannsauua @
Pazmepbli @
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YKPAIHCbKA

BkasiBKu 3 TexHiku 6e3neku
o6 YHUKHY TN TPaBM i MOLLIKOAXKEHHA
& nprcTpoiB, 060B'A3KOBUM €
NOTPUMAHHA LNX IHCTPYKLIN i
BKa3iBOK 3 TeXHiK/ 6e3neku, a came

YBaXHO NPOYNTaTK Ta 3PO3YMITN IHCTPYKLT
nepen MOHTa)KeM Ta BUKOPUCTaHHAM.

He po36upaiiTe npuBig 3 pyHKLi€I0 3an06iXKHOT
npynHun!'Y pasi HeHaneXxHoro NOBOAKEHHA
icHye Hebe3neKka TpaBMyBaHHA abo 3arubeni!

MpuBig Baxkkni. MoBogbTeCA 3 HUM 06epexXHO,
LWO6 YHUKHY TN TpaBM Ta/abo NOLWKOAXKEHHA
BUPOOY.

EnekTpuyHi nigknioueHHA

He mopkatimecs Hi4020 Ha
OpykosaHiti nnami! He 3Himatime
cepsicHy KpuuiKy 00 NOBHO20
BUMKHEHHS XXUBJIeHHS.

PekomeHpoBaHa nnowa

[loBxwnHa npoBofdiB | momepeyHoro nepepisy

npoBoais
0-50 m 0,75 mm?
>50m 1,5 mm?

EnekTpuuHe nigknioueHHs @

MonTtax npusogy iNET Ha perynaTop
TNCKY @

Pexxum ouviKyBaHHA gNA py4yHoOro
KepyBaHHA Ta HaNlallTyBaHHA nepenagy
TNCKy ©
[liana3oH 3aaHUX 3HauyeHb ANB. TAONUUKY 3
TeXHIYHUMW JaHMMK Ha KnanaHi/perynatopi*.
1. 3anyck cuctemm®
2. BcTaHOBITb BUTpaTY Ha KnanaHi 3
eneKTPONpUBOAOM, 3a [JONOMOTOI AKOrO
perynoeTbca nepenag TUCKY, NprubnN3HO Ha
50 % *
3. HanawrTyBaHHA
+ CnigkynTe 3a MaHOMETPOM *.
MepeigiTb y pexmnm ovikyBaHHA ans
PYYHOro KepyBaHHA
+ HaTuckaHHA KHOMKN Ha NpuBOAI
36iNblUye 3aaaHe 3HaUYEHHA (CTUCKaE
NpYyXnHY)
+ HaTtuckaHHA KHONKKM @ 3MeHLUYE 3afaHe
3HaYeHHA (PO3TArye NPyunHy)

HanawTyBaHHA KiHL,eBOro BUMMKaya
ana BcraHosneHHs MIN/MAX Ap @
MoB3yHoK (1) BCTAHOBMTU Ha MiH. Ap
MoB3yHOK (2) BCTAHOBUTM Ha MaKc. Ap
3akpinitb noe3yHkn (D), Ta®) 2 revHtamu )
MoB3yHOK (2) Moxe 6yTn onnom6oBaHuin @)

* OUB. IHCTPYKLilo A0 BignosigHoro
KombiHOBaHOro npusofa/knanaHa

HanawryBaHHs DIP-nepemunkaua @
S1

ON
e

S1/DIP 1

MepemunKay TNy BXifHOro curHany:
OFF: BxigHwuin curHan Y BCTAHOB/IOETbCA Ha
Hanpyry (B)

ON: BxigHuin curHan Y BCTaHOBJ/TIOETbCA Ha
cTpym (MA)

S1/DIP 2

Mepemukau Tuny BUXigHOro curHany:

OFF: BuxigHwuin curHan X BCTaHOBMIOETbCSA Ha
Hanpyry (B)

ON: BuxigHum curHan X BCTAHOBIOETLCA Ha
cTpym (MA)

S1/DIP 3

CenekTop npsAmoi a6o 3BOpOTHOI Aii (puc. 2):

OFF: MNpwuBig npAmMOi il Ha BXiAHWIA curHan
ON: He BukopuctoByBaTu gns iNET

S1/DIP 4

MNepemukau 3BuyaiiHoro a6o iHworo
Aiana3soHy:

OFF: MpwuBig npautoe B giana3soHi 0(2)-10 B abo
0(4)-20 MA

ON: MNpwBig npautoe B fianasoHi; 0-5 B a6o (0-
10 mA) a6o (5-10 B) a6o (10-20 mA) BignosigHo
no nepemukaya S1/DIP 6

S1/DIP 5

0-10 B/2-10 B - Bxia/Buxia

OFF: 0-10 B; BXigHWI cMrHan 3HaxoauTbCA B
fianasoHi 0-10 B (Bxig Hanpyru) abo 0-20 MA
(Bxig cTpymy)

ON: 2-10 B; BXigHWIA CMrHan 3HaXOAMUTbCA B
ZianasoHi 2-10 B (Bxig Hanpyru) a6o 4-20 MA
(BXif cTpymy) MNepemurkay gianasoHy curHanis
S1/DIP 1 DIP 2 BcTaHoBt0€ curHanu Y i X.

S1/DIP 6

MNepemukay giana3oHis:
OFF: 0-5 B a6o (0-10 mA)
ON::5-10 B a6o (10-20 mA)
[S1/DIP 4 = ON!]

S1/DIP 7

He BUKOpMUCTOBYETHCA
S1/DIP 8
He BuKopncToByeTbHCA

** J[lus. mexHiyHuUl onuc AMEi 6 iINET
S2

iR
1234
S2/DIP 1

He BuKopncToByeTbHCA

S2/DIP 2
He BuKopuncToByeTbCa

S2/DIP 3
He BMKOpVCTOBYETbCA

S2/DIP 4 **S2/DIP 4 ** S2/DIP 4 * * S2/DIP
OFF: aHanorosui curHan (B/mA) Mpusig npavtoe

B aHaNoroBoMy pexumi
ON: MOD BUS
MpuBia npautoe B uupposomy pexumi

* B aHanorosomy pexxumi S2/DIP 4 = OFF, DIP-

nepemukayi S1/DIP 1-7 npauiotoTb AK aKTUBHi
bYHKUIT.

Y unédpposomy pexkumi S2/DIP 4 = ON, DIP-
nepemMmuKkauyi

S1/DIP 1-7 npauiotoTb AK LndpoBi agpecn.

Y undposomy pexxumi ModbusRS485 moxHa

BUKOPUCTOBYBATU AK ANA MOHiTOpI/IHFy, TaK i ana

nosuuioHyBaHHa npusogy AMEi 6.

0mA (4mA)

Kani6pyBaHHs @

KanibpyBaHHA Ha NOTPIOHWI perynsaTop TUCKY
(MiHiManbHe-MaKcManbHe HanawTyBaHHSA
npy»wuHw). Mepep KanibpysaHHAM BUBEAITH
NpuBiA 3 KiHLEBUX NONOXeHb (MOBUHEH

6yTV 3ab6e3neyeHnin MiHiManbHUIA 3a30p MiX
nos3syHkamm (1), Ta WTNHTOM KiHLEBOTO
BrMmKaua ) LLLo6 posnouatn npoueaypy
KanibpyBaHHs, HATUCHITb | yTpuMyTe RESET
NpOTArom 5 ceKyHz, OKM MoYHe 6nmmaTti
3eneHni iHgmkaTop. KiHueBi NonoxeHHA
npuBoAYy aBTOMaTUYHO NPUIMaloTbCA Ha
OoCHoBINonepeAHbO BCTaHOB/IEHMX KiHLIEBMX
nonoxeHb nepemukavis nonoxers (10),). Mpusig
nepexoanTb y CTalioHapHUI PEXNM | NOYMHAE
pearyBaTyil Ha CUTHanM KepyBaHHS. 3aieXHO
Bifi HANaWTyBaHHA Min-max Ap (MoNoXeHHA
nos3yHkis (D) i (2), kanibpyBaHHA MOXe 3alHATY
1o ~1rop (y pasi BCTaHOBNIEHHA MakCMManbHO
focTynHoro aianasoHy Ap). Mpoueaypy
KanibpyBaHHA NOTPIGHO NOBTOPIOBATY LOPaA3y
npu 3MiHi MiHIManbHOro/MakCMManbHOro
3HauYeHHA HanalTyBaHb NPYXMHY (3MiHa
nonoxeHHs nos3yHkis (D 1a ).

CeiTnopiogHa curHanisauina @

Posmipn @
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Any information, including, but not limited to information on selection of product, its application or use, product design, weight, dimensions, capacity or any other technical data in product manuals,
catalogues descriptions, advertisements, etc. and whether made available in writing, orally, electronically, online or via download, shall be considered informative, and is only binding if and to the
extent, explicit reference is made in a quotation or order confirmation. Danfoss cannot accept any responsibility for possible errors in catalogues, brochures, videos and other material.

Danfoss reserves the right to alter its products without notice. This also applies to products ordered but not delivered provided that such alterations can be made without changes to form, fit or
function of the product.

All trademarks in this material are property of Danfoss A/S or Danfoss group companies. Danfoss and the Danfoss logo are trademarks of Danfoss A/S. All rights reserved.
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