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1. Verwendete Symbole und Sicherheit

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

Die Antriebe PS-AMS PSQ-S-EX sind nach dem neuesten Stand der Technik gebaut und betriebssicher. Dennoch
kénnen von den Schwenkantrieben Gefahren ausgehen, wenn sie nicht von geschultem oder zumindest
eingewiesenem Personal und/oder unsachgeméR oder zu nicht bestimmungsgemalRem Gebrauch eingesetzt werden.

Hierdurch drohen beispielsweise
e Gefahren fir Leib und Leben des Benutzers oder Dritter,
e Gefahren fiir Sachwerte des Anwenders,
e Beeintrachtigungen von Sicherheit und Funktion des Antriebes.

Es ist sicherzustellen, dass jede Person, die im Betrieb mit der Aufstellung, Inbetriebnahme, Bedienung, Wartung und
Reparatur der Antriebe beauftragt ist, diese Betriebsanleitung und besonders dieses Kapitel gelesen und verstanden
hat.

Sicherheitsbewusstes Arbeiten

e Die Schwenkantriebe diirfen nur von ausgebildetem und autorisiertem Bedienungspersonal bedient werden.

e Diein dieser Anleitung aufgefiihrten Sicherheitshinweise, die bestehenden nationalen Vorschriften zur
Unfallverhiitung, sowie eventuelle interne Arbeits-, Betriebs- und Sicherheitshinweise des Betreibers sind zu
beachten.

e Diein der Betriebsanleitung angegebenen Abschaltprozeduren sind bei allen Arbeiten zu beachten, wie
Aufstellung, Inbetriebnahme, Risten, Betrieb, Veranderung von Einsatzbedingungen und Betriebsweisen, sowie
Wartung, Inspektion und Reparatur.

e Vor dem Arbeiten an moglicherweise spannungsfiihrenden Bereichen ist sicherzustellen, dass diese
spannungsfrei sind.

e  Esist dafiir zu sorgen, dass die Antriebe immer in einwandfreiem Zustand betrieben werden. AuRerlich
erkennbare Schaden und Mangel, sowie Veranderungen des Betriebsverhaltens, welche die Sicherheit
beeintrachtigen kénnen, sind sofort zu melden.

Hinweise auf Gefahren
Die folgenden Gefahrensymbole werden in dieser Anleitung verwendet:

Achtung! Es bestehen allgemeine Gefahren, die zu Sach- und/oder
Personenschaden fliihren kdnnen.

Vorsicht! Lebensgefahrliche elektrische Spannungen kénnen anliegen! Es besteht die Gefahr
von Sachschdden und/oder Personenschiden mit Lebensgefahr.

Gefahr! Dieses Symbol warnt vor einer drohenden Gefahr fiir die Gesundheit von Personen. Die
Nichtbeachtung dieser Hinweise kann Verletzung zur Folge haben.
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Achtung! Handhabungsvorschriften beachten. Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente.



Weitere Hinweise

e  Bei Wartung, Inspektion und Reparatur direkt nach dem Betrieb ist mit erhéhten Oberflachentemperaturen am

Motor zu rechnen. Verbrennungsgefahr!
e Diese Betriebsanleitung gilt als Teil des Produktes PS-AMS PSQ-S-EX!

2. Vor-Ort-Steuerung PSC.3

Wabhlschalter Drehschalter

Abbildung 1: Vor-Ort-Steuerung PSC.3
\_ J

2.1 LCD-Anzeige
Feldbus
Wifi
PSCS-3

Relais
Drehmo. L|m|tj‘| FUser—Level

Drehmoment in %— .. B #==a -Bindransteuerung
' ,::::‘...% 2#-—Position in %
Ventilposition i E
i e — 0@ Brake
Ventil geschlossen— :

Meni— L5 LFIL llJTLVenhI geoffnet
Automath

Antrieb deaktiviert
Manuell
Sollwert
Zwischenposition
2.2 LED-Meldeanzeige
Gelb Ventil geschlossen

Grin Ventil offen

Rot blinkt | Sammelstérung

SIS

AN Wi-Fi ausgeschaltet

blinkt | empfangsbereit, es besteht keine Verbindung

\\J.
74

Blau
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AUS | Wi-Fi ausgeschaltet




2.3 AbschlieBbarer Wahlschalter

Der drehbare Wahlschalter dient zur Auswahl des Betriebsmodus.

[ =] &1 & ]

Seine Position ist absolut codiert, so dass beim Einschalten des Antriebs der letzte Modus aktiv ist.
Der Wahlschalter kann mit einem Hangeschloss gegen Verdrehen gesichert werden.

2.3.1 Automatik
Betriebsmodus mit Steuerung durch Signale der Prozesssteuerung.

150 <

100
£ £
0nE— [IEIIII-II

T ———
[ = ]ENAL =10 & ]

Anzeige einer Warnmeldung im Automatik Betrieb

150 -

100 E
£ =
R U':lii:l

[= IEEL & [ & ]

Anzeige einer Stérung im Automatik Betrieb

2.3.2 Manuell (Vorort)

Vorort-Bedienung des Antriebs. Mit dem Drehschalter auf der rechten Seite kann der Antrieb zwischen den
gespeicherten Ventil-Endlagen verfahren werden.
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Wird der Drehschalter gedriickt und dabei gedreht wird die Feinverstellung aktiv.
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2.3.3 AUS-Modus

Antrieb ist im AUS-Modus und reagiert nicht auf Signale der Prozesssteuerung
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In diesem Modus wird die Hinterleuchtung des LCD nach 10sec ausgeschaltet.

2.4 Drehschalter mit Push-Funktion

Der Drehschalter Seite dient zur Navigation im Meni oder zum Verstellen der Antriebsposition bei der manuellen
Vorort-Bedienung bzw. der Inbetriebnahme. Zur Bestatigung einer Eingabe muss der Drehschalter gedriickt werden
(Push-Funktion)



2.5 Parametermenti

Im Meni kann mit dem Drehschalter gescrollt werden. Um in ein Untermend innerhalb der Baustruktur zu wechseln
wird der Drehschalter gedriickt (Push). Um aus einem Untermen zur Hauptebene zu wechseln muss bis ans Ende
des Mends gescrollt werden und dann ,,Back” gedriickt werden.

XIENO)

S (rue]l G 10 & ]

- Set value B
i Binary inputs
- Feedback
e Ralais
+ Walye zetu
i Walge adaption
- Cammissioning
i i Hutomatic
i e Manual
e Walye curve
i - Speed curve
i e Intermediate pos
e Saket
- glabe
- DatefTime
Diirlag
i Fialdbus
- LiFi
e rBack

Eingabesperre:

E_Wml

Close [ 20.00 T

Um einen Wert in den Parametern zu andern wird ein vierstelliger Pin benétigt. Dieser kann in der PSCS3 gedndert
oder deaktiviert werden.

Nach der Pin-Eingabe ist der Antrieb entsperrt und es konnen Werte tber den Drehschalter gedndert werden . Bei
einer Inaktivitdt von 2min wird der Antrieb automatisch wieder gesperrt.



2.5.1 In/Outputs

2.5.1.1 Sollwert A
Einstellmend fir Sollwert A:

Set value H
=R 4 Binary F|
Current
Open [400 A
Close [20.00 mA|
Woltage
Open [ 0.00 ]
Close [ 10.00 W]
(T
Open [ 000 =]
Close [ 100.00 =]
—Fieldbus
YWalye [ 0.00 |
Fized Yalue
YWalue [0.00 =]
Filter
Dead band [0.00 =]
Averaging | nn Hl
Slope [10.00 =]
<Back L

Source: Auswahl der Sollwertvorgabe zur Lageregelung durch eine externe Prozesssteuerung.
Es steht folgende Quellen zur Verfiigung: Binar, Strom, Spannung , PWM, Feldbus, Festwert.

Binar: Einstellung Stellerbetrieb mittels bindren Eingdngen BA-BC. Je nach Parametrierung der bindren Eingange
fahrt der Antrieb in die jeweilige Richtung AUF/STOP/ZU, wenn eine steigende Signalflanke erkannt wird. Der Antrieb
stoppt, wenn das Signal STOP angelegt wird oder die Endlage erreicht ist. Wird AUF/ZU ausgewahlt, fahrt der
Antrieb, so lange ein Binarsignal angelegt wird oder die Endlage erreicht ist. Der Antrieb stoppt selbstdndig, wenn
das Signal nicht mehr anliegt. Das Signal STOP darf flir AUF/ZU nicht ausgewahlt werden.

Anmerkung: die analogen Eingdnge kdnnen mit den bindren Eingdngen lbersteuert werden.

Current: Einstellung flir den analogen Strom-Sollwert Open und Close im Bereich OmA bis 20mA.
Voltage: Einstellung fir den analogen Spannung-Sollwert Open und Close im Bereich OV bis 10V.

PWM: Einstellung fir ein PWM-Signals als Fahrbefehl in %, dazu muss der binadre Eingang BC auf PWM parametriert
werden.

Feldbus: Voreinstellung fiir den digitalen Sollwert Bereich 0% bis 100%. Im Betrieb wird der digitale Sollwert vom
Feldbus Uberschrieben.

Festwert: Einstellung flr den digitalen Sollwert als Festwert Bereich 0% bis 100%.
Filter: Totband: Einstellung der Ansprechschwelle von 0% bis 5% vom maximalen Endwert des Sollwertbereichs.
Filter: Mitteilung: Mittelwertbildung tGber den Sollwert im Bereich von 1 - 64 fach.

Filter: Steigung: Einstellung der maximalen Steigung des Sollwert 0% bis 100%.



2.5.1.2 Sollwert B
Einstellmend fur Sollwert B:

Set value B
Sour ol
Function [4 Dizabled ¥

Current

Open | 4.00 i
Current

Open | 4.00 mPA|

Close | 20.00 A
Woltage

Open | 0.00 "."|
Clozge | 10,010 'l.l'|

—Fieldbu=s
Yalue [ 0.00 %l
Fined Walue
Yalue | 0.00 |
Filter
Dead band | 0.00 |
Averaging | 0.0 :-:|
Slope | 10000 -

<Back

Source: Auswahl der Sollwertvorgabe fiir optionale Funktionen durch eine externe Prozesssteuerung. Es steht
folgende Quellen zur Verfligung: Disabled, Strom, Spannung, Feldbus, Festwert.

Funktion: Funktion des Sollwert B, Disabled, Prozessregler , Drehzahlregler.
Current: Einstellung flir den analogen Strom-Sollwert min und max im Bereich OmA bis 20mA.
Voltage: Einstellung fir den analogen Spannung-Sollwert min und max im Bereich OV bis 10V.

Feldbus: Voreinstellung fiir den digitalen Sollwert Bereich 0% bis 100%. Im Betrieb wird der digitale Sollwert vom
Feldbus Uberschrieben.

Festwert: Einstellung flr den digitalen Sollwert als Festwert Bereich 0% bis 100%.
Filter: Totband: Einstellung der Ansprechschwelle von 0% bis 5% vom maximalen Endwert des Sollwertbereichs.
Filter: Mitteilung: Mittelwertbildung liber den Sollwert im Bereich von 1 - 64 fach.

Filter: Steigung: Einstellung der maximalen Steigung des Sollwert 0% bis 100%.



2.5.2 Bindreingange

Der Antrieb besitzt galvanisch getrennte binédre Eingdnge, BA/BB haben einen gemeinsamen Neutralleiter Anschluss
COM. BC ist galvanisch von BA/BB getrennt.

Wird an einen Bindreingang eine Spannung angelegt, so wird unabhangig von der analogen oder digitalen
Sollwertvorgabe die parametrierte Lage angefahren.

Die Priorisierung erfolgt von BC (héchste Prioritdt) nach BA (niedrigste Prioritdt). Ausnahme bei Parametrierung BC
PWM.

Function [4 Dpen h"

Input EE
State [
Function [+ Close H|

Input BC

State ()

Function [ Stop Wi
Input FS

State [

<Back

Folgende Funktionen kdnnen den Binadreingangen BA bis BC zugeordnet werden:

e keine Funktion

e AUF
e ZU
e Stop

e Position1
e Position 2
e Position 3
e Position4
e Position5

Zusatzlich kann BC mit der Funktion PWM belegt werden (optionale Baugruppe erforderlich).

State zeigt den aktuellen Zustand des bindren Eingangs an.
Input FS zeigt den aktuellen Zustand des Failsafe-Eingangs in Verbindung mit der optionalen PSCP an.
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2.5.3 Feedback

Aktive kontinuierliche Riickmeldung
Feedback

SO e |~1 Walye Pos. F|I
Output [ Voltage ¥

Current

Opean | 4.00 rnI:||
Close | 2000 mﬂl

Yaoltage

Open | Q.00 "."|
Close | 10,00 'l.l'|

<Back i
Source: Auswahl des Istwerts: Antriebsposition (Standard) oder Istwert des Prozesssensors (bei Option PSIC),
entspricht Eingangssignal fiir den Sollwert B.

Current: Einstellung fiir den analogen Strom-Istwert min und max. im Bereich OmA bis 20mA.

Voltage: Einstellung flir den analogen Spannung-Istwert min und max. im Bereich OV bis 10V.

2.5.4 Melderelais
Zur Meldung von Ereignissen stehen optional 5 potentialfreie Melderelais mit SchlieRer Kontakten zur Verfliigung.

Felaiz i
EEEEN |4 Dizablad E
Eelais 2 |1 Oizabled h|

Relais 3 [ Disabled ¥
Relais 4 [+ Disabled ¥

Eelaiz 5 |1 Dizabled l|

<Back 1

Folgende Ereignisse kénnen den Melderelais zugeordnet werden:

e Deaktiviert

e Sollwertfehler A

e Sollwertfehler B

e Drehmomentfehler AUF
e Drehmomentfehler ZU
e Ubertemperatur

e Unterspannung

e Netzausfall

e Antrieb Vorort (Manuell integriert / WI-FI / PSCS Ortsteuerung)
e Antrieb Fern

e Antrieb AUS

e System Fehler

e Sammelstorung

e End Pos nicht erreicht

e End Pos. Giberfahren

e Position1

e Position 2

e Position3

e Position 4

e Position5



2.5.5 Ventileinstellungen

2.5.5.1 Ventiladaption

Die Ventiladaption ermoglicht es, den Antrieb optimal an das Ventil anzupassen
Walye adaption in

My (4 Close CCW hll
Travel | 105.29 deq|

Walve open
Mode [ Torque ¥l
Limit | 100.0 |
Entry | 0.0 |
WYalve close
Mode [ Tarque ¥

Limit | 0.0 :-".'l
Entry | 10.0 :v:|

Torque
Lirnit | 10000 -
Start-up | 1000 v
Duration | 0.00 =
Speed
Hormal | 100.0 |
Fail-Safe | 1000 |

Back

Direction: Auswahl der SchlieRrichtung des Antriebs, linksdrehend, rechtsdrehend.

Travel: Anzahl der Winkelgrade zwischen den Ventilendlagen.

Info: Bei der automatischen Inbetriebnahme mit zwei Drehmoment-Endlagen wird der Wert durch den Antrieb
errechnet.

Valve open: Mode: Art der Abschaltung beim Erreichen der Ventilendlage , Drehmoment oder Weg.

Valve open: Limit: Endlagenbegrenzung 80-100%, die nach dem Setup nicht Gberfahren wird.

Valve open: Entry: Einzugsbereich 80-100%, der bei einer Abschaltung per Drehmoment zum Anfahren der Endlage
verwendet wird.

Valve close: Mode: Art der Abschaltung beim Erreichen der Ventilendlage , Drehmoment oder Weg.
Valve close: Limit: Endlagenbegrenzung 0-20%, die nach dem Setup nicht tberfahren wird.

Valve close: Entry: Einzugsbereich 0-20%, der bei einer Abschaltung per Drehmoment zum Anfahren der Endlage
verwendet wird.

Torque: Limit: Das Antriebsdrehmoment im normalen Betrieb kann zwischen 30-100% des Nennmoments eingestellt
werden.

Torque: Startup: Das Anlaufmoment kann zwischen 30-150% des Nennmoments eingestellt werden.

Torque Duration: Die Dauer in der das Anlauf-Moment wirksam ist. Bereich 0-2sec.
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Speed: Normal: Globale Drehzahlbegrenzung , die Drehzahlkennlinie limitiert je nach Parametrierung die Drehzahl.

Speed: Fail-Safe: Drehzahl die bei Notfahrt unabhangig von der Drehzahlkennlinie oder Drehzahlregler verwendet
wird.

2.5.6 Inbetriebnahme

Der Antrieb kann je nach eingestellter Abschaltung die Ventilendlagen automatisch ermitteln oder sie kbnnen
manuell eingestellt werden.

2.5.6.1 Automatische Inbetriebnahme

Ist mindestens eine Ventilendlage auf Drehmoment eingestellt, kann der Ventilabgleich automatisch durchgefiihrt
werden.

Hutomatic commissioning i
Mot commissioned

Travel A0.00deg
Open Torque
Close Torque

<E ack] Start Cancel

Um die automatische Inbetriebnahme zu starten ,Start” auswahlen und bestatigen. Im Anschluss startet die
Inbetriebnahme.

Commis=ioning Funning

Mowe close [tarque]

N 1
— L) L L= I L L
<Back Start Cancel

Nach dem die automatische Inbetriebnahme erfolgreich abgeschlossen wurde, wird dies mit der Meldung bestatigt.

Automatic commissioning [
Commissioning ak

Complete
[
. =ase T qaes

<Back St art] Cancel

Wird die automatische Inbetriebnahme nicht erfolgreich beendet oder mit ,,Cancel” abgebrochen, wird dies mit der
Meldung anzeigt.

Hutomatic commissioning i
Mot commissioned
F ailed
I, {0y
L= LR L= B L™ L

<Back Start

Zusatzlich wird in der Meldung der Grund fir den Abbruch angezeigt.
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2.5.6.2 Manuelle Inbetriebnahme

Sind beide Ventilendlagen auf Position eingestellt, muss das Ventilsetup manuell erfolgen. Weiter kann nach einer
automatischen Inbetriebnahme eine manuelle Anpassung vorgenommen werden.

Manual commissioning
Not commiszioned

Open | 2.00 deg|
Close | 32.00 -:Iegl

<Eack Actual pos.
Open: Auswahl der Position, durch drehen kann der Wert verandert werden. Durch Driicken des Drehschalter wird
der Wert (ibernommen.

Close: Auswahl der Position, durch drehen kann der Wert verandert werden. Durch Driicken des Drehschalter wird
der Wert Gibernommen.

Actual pos:

q42.02

Mowe CL deg
_ | Mowe CCL Cancel
BacE Hctual pos.

Set clos=ea

i [|ua |

Die Position kann durch die Auswahl von Move CW oder Move CCW angefahren werden. Weiter kann die Position
auch mit dem Handrad angefahren werden.

AnschlieBen kann die angefahrene Position durch die Auswahl ,,Set open” oder ,,Set close” bernommen werden.
Die Funktion kann mit ,,Cancel” abgebrochen werden.

2.5.6.3 Ventilkennlinie

Mittels Ventilkennlinie kann die Abhingigkeit der FihrungsgroRe zur Ventilstellung/-Charakteristik angepasst
werden. Dazu stehen 11 Stitzstellen zur Verfligung. Im Auslieferzustand ist eine lineare Abhangigkeit eingestellt.

[T T
L= =1

sl

=
=

< -ﬁ 10 20 30 40 50 60 70 30 90900
Die Stitzstellen kdnnen mittels Drehschalter gewahlt werden. Durch Driicken des Drehschalters und
anschlieBendem Drehen kann der Wert verandert werden. Erneutes Driicken speichert die Einstellung dauerhaft ab.

2.5.6.4 Drehzahlkennlinie

Die Drehzahl des Antriebs kann mittels einer Kennlinie mit 11 Stiitzstellen zwischen minimaler Drehzahl - Globale
Drehzahlbegrenzung parametriert werden, so lassen sich fiir eine schonende Armaturenbetatigung individuelle
Einstellungen vornehmen. Standard ist eine Gerade in Abhangigkeit der globalen Drehzahlbegrenzung.
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Die Stiltzstellen kdnnen mittels Drehschalter gewéahlt werden. Durch Driicken des Drehschalters und
anschlieRendem Drehen kann der Wert verandert werden. Erneutes Driicken speichert die Einstellung dauerhaft ab.

2.5.6.5 Zwischenpositionen

Die eingestellten Zwischenpositionen konnen bei den Sicherheitsfunktionen oder Binareingangen ausgewahlt und

vom von Antrieb angefahren werden.

Einstellung der Position im Bereich 0-100%:

Intermediate positions
ERnE [ 5.00 |

FPosition 2 | 232,00 :-£|

FPosition 2 | 45.00 :=:|

Position 4 | 65.00 |
Fosition 3 | 25.00 ?:|
<Back

2.6 Sicherheitsfunktion

Mit den Sicherheitsfunktionen kann der Antrieb im Falle einer Fehlermeldung eine zuvor parametrierte Position
anfahren.

Error re-a-:ti-:-n—l

et Ll |1 Stop |
Set val. B |1 Stop |

Torque [4 Stop ¥
Ouvetr temp 4 Stop H
Power fail 4 Open ¥
<Back

Sollwertfehler A & B: Liegt der analoge Sollwert 50% unter dem Wert des minimalen Sollwerts kann eine der
folgenden Sicherheitsfunktionen ausgefiihrt werden:

e AUF
e ZU
e Stop

e Position1
e Position 2
e Position3
e Position 4
e Position 5
e Drehmomentfehler: Wird in Richtung einer Endlage aulRerhalb des Einzugs das maximale Drehmoment fiir
eine bestimmte Zeit erreicht, kann folgende Sicherheitsfunktion ausgewahlt werden:
- Stop
- Retry
- endless Retry
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Ubertemperatur: Erreicht die Temperaturiiberwachung die Warnschwelle 70°C, kann folgende Sicherheitsfunktion

ausgewahlt werden:

e AUF
e ZU
e Stop

e Position1
e Position 2
e Position 3
e Position4
e Position5
¢ Drehzahlreduzierung

Netzausfall: Beim Ausfall der Versorgungsspannung kann eine der folgenden Sicherheitsfunktion ausgewahlt
werden:

e AUF
e ZU
e Stop

e Position1
e Position 2
e Position 3
e Position4
e Position5

2.6.1 eLabel
Das elektronische Typenschild zeigt spezifische Daten des Antriebs an:
eLabel in
FsR-5 200
Serial Nr. SAMPLE e
Walye Hr. 0 ""
<Eack] Firmware va.0.65

Valve Nr.: Die Ventil Nummer kann angewahlt und Eingestellt werden. Dabei sind nur numerische Werte moglich.
Der QR Code enthdlt die Informationen des eLabels.

2.6.2 Datum / Uhrzeit

Das Einstellmen fiir die Uhr/Datum. Die Uhr wird verwendet, um beim Logging Meldungen zeitgenau zu erfassen.

Datel!Time -
s | 15:20:48 |
Date [ 23.06.2025 |
<Back

Time: Einstellung der Uhrzeit.
Date: Einstellung des Datums.

Die Uhr ist batteriegepuffert und lauft auch wahrend eines Netzausfalls weiter.
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2.6.3 Display

Einstellmend fir die PSC.3:

[+ Enalish H
Rotate (4 Normal O
LInit |1 Fercent Ir|
Limit pos
<Back

Language: Einstellung der Anzeigesprache.

Rotate: Ausrichtung des der Anzeige
Unit: Anzeige der Antriebsposition in % / mm /deg /rev

Limit pos: Limitierung der Anzeige der Antriebsposition auf 100%

2.6.4 Feldbus

Parametermend fiir Feldbus spezifische Adressen und Einstellungen. Siehe dazu die Anleitung fiir den jeweiligen
Feldbus.

Figldbuz
AiGzo0 WA
Parity [ Even ¥
Stop Bits 11 k
Actuator

Server 1D | 10
Base adr. 4 1-based ¥
Set value |4 010000 r
List. anly [_]

<Back

2.6.5 WiFi

Noch nicht verfligbar
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3 Diagnose

3.1 Anzeige mit der Ortsteuerung PSC.3

Wird bei der Position des Wahlschalters ,Automatik” oder , Aus” der Einstellschalter gedriickt kann durch die
Diagnose-Seiten geblattert werden:

gy

i Histogram

= Time log

i~ Event log

i System state
- cHack

Alternativ kann Uber die Hauptauswahl im Parametermenii die Diagnose aufgerufen werden:

XE®

[ = I e IO

Live view: Anzeige der aktuellen Messwerte:

0,002 i
Set value B 0.00
Actual pos. 93,37

Torque 2%
Current 0.00AR
Waltage 2386YW
Fower 0001
Temperature 34360
<Back

Wird bei der Auswahl der Einstellschalter gedriickt erscheint eine graphische Anzeige:
LT

L

2

254

iz

REFRE Get value A T0.71%

Innerhalb der graphischen Anzeige kann zwischen den Messwerten gescrollt werden:

100 10 dii=
i 5 355
coi ¢ 3
e 2 254
25 20
0= A= - it = I
B=FES Torgque 13 B=FE8 Current QooRA B=FEA Voltage 2447
1l.'lI:I—E 1IIIISI‘E 2007
'.'E-E '.'E-E 175-5
50 g0 150+
254 254 7
[P fae s [ S

m Hotual pos. 33623 B=FEE Set value B 0003 B=EEE Fower ook



=
-

Lo ]
(=]
UL L

-302
BEEEA Temperature 33.30C

Counter: Anzeige der aktuellen Zahlwerte:

dh33min3ss
Motor running Smin2v¥=s
Critical temp. 0=
Fower on 244
Motor starts 101x
Travel distance E.2drey
Average load 743
<Back

Histogram: Anzeige der Histogramme:

Reaction Position
1002 100= <Back

o e
I I
gt gL
P P

0 j Liliko

Euvent log 23062025
EEE Hormal operating,
femat |Hormal operating
[ear1z | Torque error close
[s::07 JNormal operating

s 10D =il ==l

Wird bei der Auswahl der Einstellschalter gedriickt erscheint eine Auswahl um weiter Details abzurufen oder Events
zu filtern:

22082025

|15:11:; Go to date

=1+ Filter
[A&:11:
—| <Back

System state: Anzeige des Antriebszustands:

Sustem sState
Calibr. i#  Oweryolt. )
Comiss. #® Crit. temp. ()

Motor en #® Mas. temp. )
Brake en 1 Min. temp. )
Undervalt. ) Failsafe )

3.2 Anzeige mit PSCS.WIFI
In Verbindung mit der Wi-Fi-Option kann das Event-Log und das Daily-Log auf dem Mobil-Gerat angezeigt werden.
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3.3 Anzeige mit PSCS.3

Mit der PC-Software PSCS.3 und dem AMS.2 USB-Kabel konnen Parameter und Diagnose Log Daten vom Antrieb
geladen und zur weiteren Auswertung lokal gespeichert werden.

4 Hilfe

Uber die Hauptauswahl im Parametermenii kann die Hilfe angew&hlt werden:

Q@

Sl (Autc][ 10 & ]

) o

PS5 RAutamation GmbH
Wy pE-autamation.com

+43 B322 343200

20



l - we care for actuation

Unsere Niederlassungen:

Italien Indien

PS Automazione S.r.l. PS Automation India Pvt. Ltd.

Via Pennella, 94 Srv. No. 25/1, Narhe Industrial Area,
I-38057 Pergine Valsugana (TN) A.P. Narhegaon, Tal. Haveli, Dist.

IND-411041 Pune
Tel.: <+39> 04 61-53 43 67

Fax: <+39> 04 61-50 48 62 Tel.: <+ 91> 2025 47 39 66
E-Mail: info@ps-automazione.it Fax: <+91>202547 39 66
E-Mail: sales@ps-automation.in

Flr weitere Niederlassungen und Partner scannen Sie bitte folgenden QR-Code oder besuchen Sie unsere Website
unter https://www.ps-automation.com/ps-automation/standorte/

PS Automation GmbH

Philipp-Kramer-Ring 13
D-67098 Bad Durkheim

Tel.: +49 (0) 6322 94980-0
E-mail: info@ps-automation.com

wWwWw.ps-automation.com
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