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Application

1 Application

Le servomoteur IC 40 est congu pour toutes les appli-
cations exigeant une rotation exacte située entre O°
et 90°. Il peut étre monteé directement sur les vannes
papillons BVG, BVGF, BVA, BVAF, BVH, BVHS ou sur la
vanne de régulation linéaire VFC afin de régler le débit

régulation linéaire VFC peuvent étre livrés déja montés

en tant que vanne papillon avec servomoteur IBG, IBGF,

IBA, IBAF, IBH, IBHS ou vanne de régulation linéair
voir Information technique Mannes papillon BVG, BVA,
BVH..., IB..] et Vannes de régulation linéaire

IBG (IC40+BVG) IC40+VFC)

Un potentiomeétre optionnel accouplé permet de
contréler la position instantanée du servomoteur. Le si-
gnal de recopie du potentiomeétre peut étre utilisé dans
des procédures d’'automatisation.

IC40- Edition 07.18

> e paramétrage BCSoft est
is pourl rége du servomoteur IC 40. Ce logiciel
o et de Peatis®r tous les réglages nécessaires aux
process ne interface optique. Lappareil renferme
di@ modes de fonctionnement, qui peuvent étre
ies par la suite. En outre, la commande (signal
gressif 2 points, signal progressif 3 points ou signal
ontinu), les temps de course, les angles de réglage
ainsi que les positions intermédiaires sont définis.
En utilisant le logiciel, le servomoteur peut également
étre commandeé manuellement.
Une fois tous les parametres réglés, il suffit de les enre-
gistrer sur PC et de les copier dans les autres servomo-
teurs. Cela permet de gagner du temps lors de la mise
en service.
Les techniciens de maintenance peuvent consulter
des données statistiques via le logiciel BCSoft, telles
gue le nombre d’heures de fonctionnement, les cycles
de commande et 'historique des défauts. Certaines
valeurs peuvent étre remises a zéro pour obtenir des
données sur une période déterminée par exemple.


http://docuthek.kromschroeder.com/documents/index.php?lang=fr&selclass=6&sellang=&folder=203150
http://docuthek.kromschroeder.com/documents/index.php?lang=fr&selclass=6&sellang=&folder=203150
http://docuthek.kromschroeder.com/documents/index.php?lang=fr&selclass=6&sellang=&folder=401140

Application
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Four a rouleaux dans lindustrie de la
céramique
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Application

1.1 Exemples d’application
1.1.1 Régulation étagée

VAG + VAS 1

Signal
deux
points

-
IC 40 + BVA BVA (

L 20

Pour des installations exigeaft@ne répartitionghomo-
gene de la température dansile four. Le seryomoteur

IC 40 est commandé par umregulateur delix points

et fonctionne en mode eyclique Tout/Riem ou Tout/
Peu. Des qu'iln'y a plus de tensionfesservomoteur se
ferme. Le temps de course peut étre réglé de5a 25 s en
continu.
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1.1.2 Régulation étagée avec trois niveauxde puissance
du braleur

L
F

Pour des installations exigeant une répartition homo-
gene de la température dans le four et trois niveaux de
puissance du braleur. Le servomoteur IC 40 est piloté
via un APl et fonctionne en mode cyclique Tout/Moyen/
Peu ou Tout/Moyen/Peu/Rien. Ainsi les positions
d'allumage, par exemple, peuvent étre enclenchées. Le
pressostat, en option, contrdle le débit d’air d’allumage
maxi. Le temps de course du servomoteur peut étre
réglé de 5a 50 (75) s en continu.



L1, N, PE

— | &l b=4 =Pl
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12

VAS VAG

BVA
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1.1.3 Régulation continue avec commande progressive
trois points

Le servomoteur IC 4@est commandé par un régulateur
trois points 3PS gtipasitionne la vanne papillon BVA en
position d'allufrage. Eg'braleur démarre.

Apres quelelbrlletr s'est mis en marche, le contact
d’indication de service dé la,commande de brileur BCU
460 e fefme. Le BCU'delivre l'autorisation de régula-
tion aurégulateur.de température. Selon la puissance
dehnandée au br@leur, la vanne s'ouvre ou se ferme
dans la plagesittiée entre la position de débit minimum
ou maximum En l'absence d'un signal progressif trois
paints, ta,vanne reste dans la position ou elle se trouve.

Shlessdeux entrées de UIC 40 (DI 1 et DI 2) sont activées
apfes larrét du brdleur, la vanne papillon continue a se
fermer apres la position de débit minimum (voir mode
de fonctionnement 12 : fonctionnement progressifa 3
points avec position « low »).

DI1 DI 2 Position IC 40 Position de la vanne
Arrét Arrét Arrét/Stop Arrét
e | e | Ouerlacisaisie | ivsquau it
| e | Foretuehiguds | jsauader
Marche | Marche low L vann?ecr%etinuease
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1.1.4 Régulation étagée avec pré-ventilation

La commande centrale démarre la pré-ventilation.
Lentrée DI 2 est actiyée via la sortie de la vanne d'air du
BCU et la vanne papillon BVA est amenée a la position
de pré-ventilation.

En cas de @émande’de température, la commande de
brileugBCUactive 'enttég)DI 1 via la sortie de vanne V1
et p@sitionhela vannegpapillon en position d'allumage
(conditiof: au moment de l'allumage, 'IC 40 doit avoir
atteint la position,diallumage). Le braleur démarre.

Rour lactivatien du débit maximum, DI 2 est comman-
dée via lasartie de la vanne d’air, borne 26 du BCU.

Lawanne papillon oscille entre débit maximum et débit
MiriMum (voir mode de fonctionnement 11 : fonction-
nément a 2 étages avec deux entrées numeériques).

DI1/V1 DI2/Vannedair PositionIC40 Position de la vanne

Arrét Arrét closed Fermeture
Marche Arrét low Position d’arlTELiJnr?age/ Débit
Marche Marche middle Débit maxi.

Arrét Marche high Pré-ventilation
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IC40- Edition 07.18

1.1.5 Régulation continue avec position d’allumage
définie

La commande centfale démarre la pré-ventilation.
Lentrée DI 2 est@activée yia la sortie de la vanne d'air du
BCU et la vanfielpapillon BVA est amenée a la position
de pré-veritilation.

En ca§deédemande degempérature, la commande de
braleusBCU active f&ntrée DI 1 via la sortie de vanne V1
et pasitionne la yann€ papillon en position dallumage.
(Condition,: au moment de l'allumage, U'IC 40 doit avoir
atteint laposition d’allumage). Le braleur démarre.

Le BE@Whactive DI 2 via la sortie de la vanne d’air. Ainsi,
l'entree analogique IN du servomoteur IC 40 est libérée.
Selén la demande de puissance du régulateur de
température, la vanne papillon BVA se place de fagon
continue entre le débit maximum et le débit minimum
dans la position prédéterminée par l'entrée analogique
IN (voir mode de fonctionnement 27 : fonctionnement
a 2 étages avec deux entrées numeériques et angle de
réglage variable).

DI 1/ DI 2/ Position

Vi ek IC 40 Position de la vanne
Arrét Arrét closed Fermeture
Marche Arrét low Position d'allumage / Débit mini.
Marche Marche agszl;?tgge Selon chart 1
Arrét Marche high Pré-ventilation / Débit maxi.
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1.1.6 Compensation d’air chaud

VAG +VAS 1

WPS

- —

. A
X 4

' 1

Deux

)=l points

9 & Y 20

Pour des installations exigeant umiréglage delairede
combustion préchauffé jusquia450 °C. Dansee cas,
le servomoteur IC 40 estéammandé pagunrégulateur
deux points pour régler [a¥puissangdleld braleur. 1L
fonctionne en mode cyclique Tout/Peu. Le temps de
course peut étre réglé de 5 a 25 s en continu.
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1.1.7 Régulation étagéeavecunréglage «on-line»dela
puissance du braleur

A6 ns1
e, !

A

IC 40 + BVA BVA

Powr des installations exigeant une répartition
homogene de la température et une grande précision
de température dans le four.

Si une faible puissance thermique est requise, par
exemple pour maintenir la température dans le four,

le brGleur peut encore fonctionner en mode cyclique.
L'angle de réglage de la vanne est réduit par l'entrée
analogique (4 —20 mA) du servomoteur réduisant ainsi
la puissance du braleur. Cela permet d’assurer une
répartition homogene de la température méme en cas
de faible puissance thermique.

Cette fonction du servomoteur IC 40 peut galement
étre utilisée dans l'industrie de la céramique pour la
correction du facteur lambda ou pour la compensation
de la température dans des applications a air chaud.
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Certifications

2 Certifications
Certificats — voir Docuthel

Certification UE

e

Répond aux exigences de la

— Directive « basse tension » (2014/35/EU)
— Directive « CEM » (2014/30/EU)

Normes:
- EN60730-2-14

4

Union douaniére eurasiatique

EAL

Le produit IC 40 correspond au
niques de l'Union douanier iatique. .
Homologation ANSI/C $

us

R

American National Standards Institute / Canadian
Standards Association — ANSI/UL 429 et CSAC22.2.
Numeéro de classe : C322102, numéro de classe::
C322182

WWW.CSagroup.org.

IC40- Edition 07.18

A

Directive relative a la limitation de Uutilisation de
substances dangereuses (RoHS) en Chine
Tableau de publicatigh (Disclosure Table China RoHS2)

scanné — voir ce S sur le site www.docuthek.com
Homologati
"
'él’;n
Undgrs Labo@| s—UL 60730-1 « Automatic
= ( (

2ctrical Contr@ls for Household and Similar Use »
cemmande électrique automatiques
stigue et analogue), UL 60730-2-14
Electrical Controls for Household and Si-
e; Part 2 : Particular Requirements for Electric

a usage
« A

ctuators » (Dispositifs de commande électrique auto-

atiques a usage domestique et analogue ; Partie 2 :
Regles particulieres pour les actionneurs électriques),
fichier n® E4436.

11
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Fonctionnement

3 Fonctionnement

Le servomoteur IC 40 positionne la vanne papillon dans
la direction 0° ou 90°. Il existe 4 positions possibles sur
lesquelles le servomoteur peut se placer de fagon éta-
gée. Le fonctionnement progressif a trois points auto-
rise toutes les positions intermédiaires. Option : chaque
position intermédiaire peut également étre atteinte via
un signal électrique appliqué sur une entrée supplé-
mentaire du servomoteur.

Sila LED bleue clignote lentement, le moteur du ser-
vomoteur IC 40 bouge. 'angle d’ouverture est visu
sur le boitier. La visualisation et le controle ultérieurs
s'effectuent sur PC grace au logiciel BCSoft,

&
S

IC40 - Edition07.18

BCSoft
Le logiciel BCSoft parametre la procédure d’'ouverture

et de fermeture qui p@ut étre établie au cas par cas en
fonction de l'utili

Tous les régl vomoteur |C 40 s'effectuent via
BCSoft. L4 mise envservice et ['étalonnage de la posi-

tion femmeture s'effect acilementvia le logiciel.
ermet d’'opérer et de régler

ervomoteur voir page 1]

12
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Fonctionnement

3.1 Modes de fonctionnement

Le mode de fonctionnement détermine la plage de
réglage de l'IC 40.

Les temps de course et les positions d’arrét du servo-
moteur sont mémorisés selon le mode de fonctionne-
ment, mais leur paramétrage peut étre modifié a tout
moment (lors du montage sur vanne papillon BV..) via
BCSoft.

Le servomoteur fonctionne selon différents angles de
réglage pour la position ouverture en mode continu
et cyclique. Les angles de réglage correspondent&
position du servomoteur en mode cyclique. Ils peuven
étre modifiés au moyen de BCSoft. '

Pour visualiser U'ouverture et la fermeture
moteur, les différents modes de foncti

S O-

fichent sous forme de diagramm séq ced so
BCSoft. 6
3.2 Modes de foncti r@nt st @Jet
analogiques $

Dans les modes de fonc nnem@andard, deux
entrées numeériques (DI 1 et DI 2) du’servomoteur sont
préallouées par défaut en tant qu’entrées universelles.
Siunetensionde 24V CC ou 100-230V CA est pré-
sente sur l'entrée, le signal « Marche » est reconnu (lo-
gique positive). Il n'est pas nécessaire de sélectionner
ou de modifier le type et l'intensité de l'alimentation.

IC40- Edition 07.18

Une entrée complémentaire (IN) est allouée au servo-
moteur dans les modes analogiques. Si un servomo-

teur IC 40..A avec enfrée analogique 4 — 20 mA (option)
estraccordé, de @e fonctionnement complé-
mentaires au&ij? andard sont mis a disposition.
Lentréec emehtaire permet le positionnement
rles itions intermeédiaires cor-

électrique, voir page (9]
urse des modes de fonctionne

* ..
fermeture, débit minimum,
aire, ouverture

int

mode de fonctionnement paramétré, le servo-

&eur peut avoir 4 positionnements différents:
ement s'af- &losed=fermeture=0°=0%,

LLow = position débit mini.,

Middle = position intermédiaire,

High = position ouverture.

Les positions non utilisées dans le mode de fonction-
nement actuel sont bloquées.

La position « fermeture (closed) » correspond toujours
a l'étalonnage de la position zéro de l'appareil et ne
peut pas étre modifiée. Les autres positions peuvent
étre déterminées sur place.

En principe, il convient de respecter les limites de para-
metrage suivantes.

13



Fonctionnement

Classement par ordre croissant des positions :

0% =closed —>

low —>

middle —>

high < 100 %.

Ne pas sélectionner moins de 10 % pour la position
« high» .

Si les positions ont été modifiées dans le logiciel,
BCSoft contrble et adapte les nouvelles valeurs en
fonction des limitations.

3.4 Temps de course

eoa—

usqu’a

Selon le mode de fonctionnement, il est poss
rameétrer jusqu’'a 6 temps de course (t; at
25,5 s maxi.

Chaque modification de position reguier
course minimal. &
Temps de course minimal d moteur t;

4.5 s x % de modi

emps

LIC 40 modifie automati

ement@mps trop courts
en appliquant la plus petite valeur possible. Si le ser-

vomoteur doit fonctionner a la vitesse maximale, il est
possible d’allouer un temps de réglage de O s.

positi

tmin =

En cas de modifications < 16,2 %, le temps de course
maximal de 25,5 s se réduit proportionnellement.
L'IC 40 corrige et fixe le temps de course a la valeur la
plus grande.

IC40 - Edition07.18

Apres lenregistrement, les parametres valides sont
extraits et visualisés automatiquement dans BCSoft.

ions et temps de course corrects
, nous recommandons le
el lors de la mise en service, voir

Pour trouver les
,ilest également possible

en fonction de
passage en
pagepl (
positions pouvant étre détermi-

@rties RO 1 et RO 2, voir page EO]

permet la visualisation et U'extraction des don-

statlst|ques meémorisées dans l'appareil telles que

es defauts survenus, les états du (des) compteur(s) et
les valeurs mesurées, voir page B2 (Statistiques).

Fonction fermeture d’urgence

En cas de défaut ou de coupure d’alimentation perma-
nente, un ressort en spirale prétensionné pousse l'arbre
avec le papillon dans la position fermeture durant le
temps de fermeture < 1 s, voir page 43 (Fonction fer]
meture d'urgence).

14



Fonctionnement

A

high

low
closed

DI

|

]

Mode de fonctionnement 1

ement
3.5.1 Fonctionnement & @
Mode de fonctionne
Alarrét (DI 1 sans signa servo resten posi-
tion « low » (la position « low » peut alement corres-

pondre a O° = position « closed »).

En présence de signal sur l'entrée numérique DI 1, le
servomoteur se met en position « high » dans le temps
de course t;. En cas de coupure du signal sur Uentrée
numeérique DI 1, le servomoteur se met en position

« low » dans le temps de course t,.

IC40 - Edition07.18

]

Position
low/closed

En cas de coupure du signal sur l'entrée numérique

DI 1 avant que le servomoteur n'ait atteint la position

« high », le servomoteur se met directement en position
« low » dans le laps de temps proportionnel a ty.

Le servomoteur fonctionne en mode cyclique high/low
(high/closed).

Jeux de parameétres possibles pour ce mode de fonc-
tionnement: P68017, P68018 et P68019, voir page
K5 (Jeux de paramétres).

15



Fonctionnement
A
high

middle

low
closed

DI

tIs]

Mode de fonctionnement 2

3.5.2 Fonctionnement a 2 points avec t e
stabilisation de flamme
Mode de fonctionnement 2

Alarrét (DI 1 sans signal), le ser

tion « low » (la position « lo peut leme oy
pondre a 0° = position « glo &V

En présence de signa tree numé DIl le
servomoteur se met en ition « middle » dans le

temps de course t;.

Aprés le temps d'attente t,, le servomoteur se posi-
tionne automatiquement sur « high » dans le temps de
course ts.

En cas de coupure du signal sur l'entrée numérique

DI 1, le servomoteur se ferme jusqu’a la position « low »
dans le temps de course ty.

IC40 - Edition07.18

teur esten ﬁ—o
C S-

tIs]

Position
low/closed

En cas de coupure du signal sur l'entrée numérique

DI 1 avant que le servomoteur n'ait atteint la position

« high », le servomoteur se met directement en position
« low » dans le laps de temps proportionnel a ty.

Le servomoteur fonctionne en mode cyclique high/
middle/low (high/middle/closed).

Pour les braleurs qui doivent sallumer pendant l'ouver-
ture de la vanne papillon, la flamme se stabilise durant

le temps d'attente to.

Jeu de parameétres possible pour ce mode de fonction-

nement:P68021, voir page 45 (Jeux de paramétres)

16



Fonctionnement

high

middle

low
closed

t[s]

DI
DI 2 ~
Mode de fonctionnement 3 tsl
3.5.3 Fonctionnement a 2 étages av deux cas de coupure du signal sur l'entrée numérique
entrées numériques | 1, le servomoteur revient a la position « middle »
Mode de fonctionnement 3 dans le temps de course t3 et ferme l'élément de
Alarrét (DI 1 et DI 2 sans sig Servomo rg en réglage jusqu’a la position « low » dans le temps de
position « low » (la positi % peut é ntcor- coursetysilesignal sur DI 2 est également coupé.
respondre & 0° = posi sed »). Le servomoteur fonctionne en mode cyclique high/
middle/low (high/middle/closed).

Commande par deux entrées n Position
En présence de signal sur 'entrée numérique DI 2, le low/closed
servomoteur passe de la position « low » a la position
« middle » dans le temps de course t;.
En présence de signal également sur l'entrée numeé-
rique DI 1, le servomoteur se met en position « high » Ce mode de fonctionnement privilégie U'entrée numeé-

dans le temps de course t,. rigue DI 1 et son signal entraine toujours l'ouverture du

IC40- Edition 07.18 17



Fonctionnement

high

middle

low
closed

DI 1

DI 2
Mode de fonctionnement 3

servomoteur jusqu’a la position « high ».

Y4

four

n modo

oded fo
rpa@

En présence d’'un signal surlentree

Cela peut étre avantageux pour la ventila
par exemple via DI 1 (indépendamme e
suite, on peut travailler avec les deux en
cyclique high/middle/low.
Jeux de paramétres p055|b
t|onnement pP68015, P
de arametres

Commande par une entrée num
mérique DI 1
(D12 sans signal), le servomoteur se met en position

« high ». Les temps de course t; et ty se succedent.

De méme, le servomoteur se ferme pendant les temps
de course successifs tg et ty quand le signal sur DI 1 est
coupé. La position « middle » sert de point d'appui et
peut étre librement paramétrée.

IC40 - Edition07.18

] utnodifier la caractéristique d’'ouverture de la
Y% apillon via les deux temps de course successifs.
ple : la caractéristique coté air peut étre adaptée a
elle cote gaz.

Ce mode de fonctionnement permet des temps de
coursejusquabl s (2x25,5s). En cas de coupure du
signal sur l'entrée numérique DI 1 avant que le servo-
moteur n‘ait atteint la position « high », le servomoteur
se met directement en position « low » dans les temps
de course proportionnels a tg et ty.

Le servomoteur fonctionne en mode cyclique high/low
(high/closed).

DI 2 Position
Arrét low/closed
Arrét

18




Fonctionnement

h i) 13 14
A i<—>': -— b |
high | | -
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
. 1 1 1 1
middle | ! !
i i
1 1
1 1
low | !
[} 1
closed | ! >
| t[s]
1
DI'1 !
DI2 | ¢ >
Mode de fonctionnement 4 t[s]
3.5.4 Fonctionnement a 2 étages avecdeux entrées DI 2 Position
numeériques o Arrét low/closed
Mode de fonctionnement 4 Arrét low/closed (priorité DI 2)
. . March iddl
La fonction correspond au @ avec un@ﬁte middle
différente des entrées n : .
; o . Jeu de parametres possible pour ce mode de fonc-
Lentrée numérique DI 2.es apporta

OI1 Sienificat N |orl|}a$ 011 ect tionnement: P68022, voir page 45 (Jeux de para
. Signification : un signal sur estsans Frgtres]

effet s’il n'existe pas de signal sur U'entrée DI 2.

IC40- Edition 07.18 19



Fonctionnement

high

low
closed

DI
DI 2

Mode de fonctionnement 5

3.5.5 Fonctionnement progressif a 3 poin
Mode de fonctionnement 5

En présence d’'un signal sur la seule e ique
DI 1, le servomoteur s'ouvre. En présenc signal
sur la seule entrée numeérique D servomote
ferme.

En présence ou en abse x signa ulta—
nés sur les deux entré ues, le omoteur

s'arréte dans la positioned e trou ervomoteur
peut donc étre arrété dans n'impo Uelle position.

Le servomoteur fonctionne en continu. Ilest com-
mandeé par un signal progressif 3 points. La fonction de
réglage est limitée par les positions « low » et « high »
(la position « low » peut également correspondre a 0° =
« closed »).

La vitesse d'ouverture est établie via le temps t; pour

IC40 - Edition07.18

ours de réglage de « low » a « high ». La
de fermeture est établie de facon analogue par
urtout le parcours de réglage de « high » a « low ».

eux de parametres possibles pour ce mode de fonc-
tionnement:

P68012,P68013 et P6B014, voir page @5 (Jeux de
paramétres]

Arrét

Réaction
Arrét/Stop

Arrét/Stop
Ce type de commande est régulierement employé dans
les fours utilisés pour la céramique, l'acier et 'alumi-
nium.
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Fonctionnement

high

middle

low
closed

tis]
DI 1
DI 2

Mode de fonctionnement 6

1]

3.5.6 Fonctionnement a 3 étages aveciune ou deux 01 les signaux se recoupent (voir t,), le servomoteur
entrées numériques e s'oriente vers la position « high ».

Mode de fonctionnement 6 Si les signaux ne se recoupent pas (voir ts), le servomo-

Chacune des 4 combmalso . ommutati - teur s'oriente vers la position « closed ».
tantde DI 1 et DI 2 déter seul dU Ce mode de fonctionnement permet plusieurs modes
servomoteur : de travail.

12 ™ Position

Commande par une entrée numérique

Arret Arrét closed
Arrét DI 2 sans signal:
Marche Via Uentrée numérique DI 1, le servomoteur fonctionne
Marche en mode cyclique low/closed.
A chaque modification de signal correspond une nou- ‘

velle valeur de consigne du servomoteur.
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Fonctionnement

high

middle

low
closed

tis]
DI 1
DI 2

Mode de fonctionnement 6

1]

DI 1 sans signal: ODH peut modifier la caractéristique d’ouverture de la

Via l'entrée numérique DI 2, le S(&teu OnCtEEe vanne papillon au moyen de trois temps de course suc-

en mode cyclique middle/low, cessifs via des points d’appui. Exemple : la caractéris-
@ alodique tique coté air peut étre adaptée a celle coté gaz.

par exemple, voir page 48€L0
B N

:

DI 1 avec signal permanent

Commande par deux entrées numériques
Si toutes les possibilités de combinaison des deux

Via Uentrée numerique DI2, le ser eurfonctionne  entrées sont exploitées via une commande AP

en mode cyclique high/low (high/closed) avec deux par exemple, on peut établir un mode cyclique

temps de course successifs jusqua 51 s (2x25,5 ). high/middle/low/closed (3 étages plus la position

DI 1 et DI 2 sont connectés en paralléle: « closed »).

Le servomoteur fonctionne en mode cyclique high/ Jeu de paramétres possible pour ce mode de fonction-
closed selon un signal avec trois temps de course suc- nement : P6800L1, voir page [t5 Ueux de paraméatres)

cessifs jusqu’a 76,5s (3x 25,5 9).
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Fonctionnement

A

high

middle

low
closed

DI'1
DI 2

Mode de fonctionnement 7

3.5.7 Fonctionnement a 2 points avec co
langle de réglage pour la position ouvertur
Mode de fonctionnement 7 &

e

Alarrét (DI 1 et DI 2 sans sigpail vomote rén
@ peut ég&eﬂt cor-
O 20 >>)

position « low » (la position
nctio

respondre a 0O° = positjon
Lentrée numérique Dl
chronisation.

rt de syn-

DI 2 sans signal:

Via l'entrée numérique DI 1, le servomoteur fonctionne
en mode cyclique high/low (high/closed).

SignalsurDI 2:

En cours d’exploitation, le servomoteur peut inverser les
modes cycliques high/low (high/closed) et middle/low
(middle/closed). Le servomoteur se place sur l'angle de

IC40 - Edition07.18

ionde édge pour la position ouverture au moyen d’un signal
o&ur Uentrée DI 1 et est inverseé via DI 2.

Via U'entrée numeérique DI 1, le servomoteur fonctionne
alors en mode cyclique middle/low (middle/closed).

La puissance thermique peut alors étre réduite. Le travail
peut se poursuivre en mode cyclique et assurer une répar-
tition homogene de la température. Pour réduire la durée
de la pré-ventilation par exemple, high/low peut étre uti-
lisé pour la ventilation et middle/low pour le chauffage.

Position
low/closed

low/closed (priorité DI 1

23



Fonctionnement

A

high

middle

low
closed >
1 (s]
DI
DI 2 .
Mode de fonctionnement 7 3 1 [s]
La vitesse d’'ouverture est établie via le e course n présence d'un signal sur Uentrée DI 1, DI 2 passe de

t1 pour tout le parcours de régla e« low»a« « high » a « middle » et inversement. Il peut étre judi-
La vitesse de fermeture est établie agon anal
par t, pour tout le parcours

«low ». Lors de la synch redwte Cette fonction garantit Uouverture et la fermeture du

(signalsur DI 2), les vi s.Lare- servomoteur a vitesse constante.
duction du temps de co ionnelle a celle

de la position.

cieux d’inverser la logique de 'entrée numérique DI 2,

voir page 48 (Logigue de commutation]

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68023, voir page 45 (Jeux de paramétres).

Fonction alternative (fonctionnement a 2 étages a
vitesse constante) :

Position
low/closed

low/closed (priorité DI 1)
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Fonctionnement

A

high

middle

low
closed

tls]
DI1
DI 2 _
Mode de fonctionnement 8 t E]
3.5.8 Fonctionnement a 2 points avec an DI 2 Position
pour la position ouverture dépendant Arrét low/closed

Mode de fonctionnement 8

La fonction correspond au 7 is les deux
entrées numériques font fo @ de ports fchro-
nisation. §

Via l'entrée numeérique , le servometeur fonctionne
en mode cyclique high/low (high ed).Via DI 2,il

fonctionne en middle/low (middle/closed).

Un signal sur l'entrée DI 1 (priorité) entraine toujours le
positionnement sur « high » pouvant étre utilisé pour la
ventilation d’'un four par exemple.

IC40- Edition 07.18

Fonction alternative : fonctionnement a 2 étages a
vitesse constante.

En présence d’un signal sur l'entrée DI 2, DI 1 passe de
« high » a « middle » etinversement.

Cette fonction garantit l'ouverture et la fermeture du
servomoteur a vitesse constante.

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68024, voir page (45 (Jeux de paramétres).
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Fonctionnement

high

low
closed >
1 [s]
DI
DI 2 o
Mode de fonctionnement 9 1 [s]

3.5.9 Fonctionnementa 2 pointsavecc
temps de course
Mode de fonctionnement 9

60

Lentrée numérique DI 1 fa| k on de port Y-
chronisation.
Via l'entrée numérique servo fonctlorme

en mode cyclique high/lo (hlgh/

Alarrét (DI 1 sans signal), le servomoteur est en posi-
tion « low » (la position « low » peut également corres-
pondre a O° = position « closed »).

Position
low/closed

IC40 - Edition07.18

mutation desc,_es temps de course sont commutés via DI 2.

DI 2 Temps d’ouverture Temps de fermeture
Arrét ty
Marche ty

La commutation des temps de course peut également
s’effectuer lors du mouvement du servomoteur.

Exemple : cette fonction peut étre utilisée pour une pre-
ventilation rapide et un fonctionnement lent du braleur.

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68025, voir page 45 (Jeux de paramétres).
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Fonctionnement

1 t1 1 12 1 1 ts 1 1.4
A I————| ——t————P|
high
middle {
low
closed
DI
DI 2

Mode de fonctionnement 10

3.5.10 Fonctionnement progressif a 3 poi
temps de course partiels
Mode de fonctionnement 10

S avec

NS

En présence d'un signal sur
DI 1, le servomoteur s'ou
sur la seule entrée nu
ferme.

En présence ou en absence de deux signaux simulta-
nés sur les deux entrées numeériques, le servomoteur
s‘arréte dans la position ou il se trouve. Le servomoteur
peut donc étre arrété dans n'importe quelle position.

e servomoteur fonctionne en continu. Il est comman-
dé par un signal progressif 3 points.

IC40 - Edition07.18

a fonction de réglage est limitée par les positions
« low » (la position « low » peut également corres-
pondre a 0° = « closed ») et « high ».

Réaction

Arrét/Stop

Arrét/Stop
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Fonctionnement

Ch 2 13 g
A I————| ——t————P|
high
middle{
low
closed
DI 1
DI 2

Mode de fonctionnement 10

Le temps d’'ouverture résulte des deux ps de courseoeux de paramétres possibles pour ce mode de fonc-

ty etty successifs.

Le temps de fermeture est étallide facon analo

en fonction des temps de c¢ @ yetty. La itfon

« middle » sert de point dapp le peu etermi-

née individuellement.
ristiqu@verture dela

On peut modifier la carac

vanne papillon via les deux temps de course successifs.

Exemple: la caractéristique coté air peut étre adaptée a
celle cote gaz.

Ce mode de fonctionnement permet des temps de
course jusquabls(2x25,5s).

IC40 - Edition07.18

tionnement: P68010, P68011 et P68020, voir page
@5 (Jeux de paramétres).
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Fonctionnement

t to 13 14 t5 te
A e ] e - l— |-
moh [ 11 - .
middle | P — i
low ! - i
closed ' : >
| t [s]
DI 1
DI 2 o
Mode de fonctionnement 11 1 [s]
3.5.11 Fonctionnement a 3 étages a de e
.. 9 0 DI Zd/,;Ii:nne Pfé'zlgn Position de la vanne
numériques
Mode de fonctionnement 11 & closed Fermeture

Alarrét (DI 1 et DI 2 sans si servomo
position « closed », lava € Se.

Un signalau niveau de

Marche

Pré-ventilation

ns signal)

Exemple d’application, voir page B (Régulation éta
bée avec pré-ventilation).

place la vanne en positio

et débit minimum).

Un signalau niveau de U'entrée DI 2 (DI 1 sans signal)
place la vanne en position « high » pour la pré-ventila-
tion.

Un signal au niveau des entrées DI 1 et DI 2 place la
vanne en position « middle » (débit maximum).
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Fonctionnement

A h ta
high

middle
low
closed >
1 [s]
DI
DI 2 >
t[s]

Mode de fonctionnement 12

3.5.12 Fonctionnement progressif a ints avec
position « low »

Mode de fonctionnement 12

Avec un signal progressif tr tsau m&
l'entrée DI 1 (DI 2 sans si ann een

position « high ».

Avec un signal progressif trois p0| niveau de
Uentrée DI 2 (DI 1 sans signal), la vanne se place en
position « middle ».

En l'absence d’'un signal progressif trois points au
niveau des entrées (DI 1 et DI 2 sans signal), le servo-
moteur s'arréte et laisse la vanne dans la position ou
elle se trouve.

IC40 - Edition07.18

vec un signal progressif trois points au niveau des en-
trées DI 1 et DI 2, le servomoteur positionné sur le débit
mini. se place en position « low ».
Position IC 40 Position de la vanne
Arrét/Stop Arrét

Fermeture jusqu’a la

position « middle » UL Gt

Exemple d’'application, voir page |/ (Régulation

fontinue avec commande progressive trois points).
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Fonctionnement

t

A

high

analogue

low
closed

DI

4

Mode de fonctionnement 21
3.6 Modes de fonctionnement an
21 -27

Description générale, voir page

ionnement).

O

13 (IModes de fo )

L 2
3.6.1 Fonctionnement
Mode de fonctionne
Alarrét (DI 1 sans signal);te serv rest en posi-

tion « low » (la position « low » peut également corres-
pondre a 0° = position « closed »).

En présence d'un signal sur l'entrée numérique DI 1, le
servomoteur se place sur la position définie par l'entrée
analogique 4 — 20 mA. En cas de coupure du signal sur
lentrée numérique DI 1, le servomoteur se met en posi-
tion « low ».

IC40 - Edition07.18

ues éervomoteurfonctionne en mode cyclique ana-

ogue/low (analogue/closed). Le signal analogique dé-

termine l'angle de réglage pour la position ouverture (=

valeur de consigne). L'angle de réglage pour la position

ouverture qui peut étre modifié par le signal analogique
est paramétré dans BCSoft.

Exemple : 4 mA pour une ouverture a 60 % et 20 mA
pour une ouverture a 100 %. Sans indication de valeur
analogique, le servomoteur reste en position « low »
(position « closed »).

Position
low/closed
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Fonctionnement

analogue
high

low
closed

DI'1

Mode de fonctionnement 21 avec temps de cou,

La vitesse d'ouverture est établie via |
tout le parcours de réglage de «
vitesse de fermeture est établie
t, pour tout le parcours de re

». La

low. » a i

acon analog
ge < high » a

Pour prolonger les temps d S

possible de réduire pr
« high ».
e

La position « high » ne limite pas deréglage
pour la position ouverture mais détermine seulement
les vitesses.

%0

De ce fait, elle peut étre inférieure a la position « ana-
logue ». La position « analogue » dépend de lintensité
du signal électrique.

IC40 - Edition07.18

1[?1

Qﬁple pour le temps de course double

a position « high » est réglée a 50 %.
100%

high

100%

50%o

_tl

T=255s

T=51s

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68026, voir page (45 (Jeux de paramétres).

Remarque:il est possible de prolonger le temps de
course a 150 s maxi. pour la totalité de la plage de
réglage O — 90°. BCSoft adapte automatiquement les
temps de course dépassant les plages autorisées.
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Fonctionnement

Y U e ——

high

onologue{

low
closed

DI

1 [s]

DI 2

Mode de fonctionnement 22

3.6.2 Fonctionnement a 2 points avec

langle de réglage pour la position‘ouvert o
Mode de fonctionnement 22 b
Alarrét (DI 1 et DI 2 sans 5| > Servomo @sten
position « low » (la positi < » peut.e ent cor-
respondre a 0° = posit sed »),i ndamment

du signalanalogique.

Signalsur DI 1, DI 2 sans signal:
Via l'entrée numeérique DI 1, le servomoteur fonctionne
en mode cyclique high/low (high/closed).

Lentrée numérique DI 1 fait fonction de port de syn-
chronisation.

IC40- Edition 07.18

tation dec,signalsur DI2:

En cours d’exploitation, le servomoteur peut inverser les

s

modes cycliques high/low (high/closed) et analogue/
low (analogue/closed). Le servomoteur se place sur
l'angle de réglage pour la position ouverture au moyen
d’'un signalsur l'entrée DI 1 et estinversé via DI 2. Le ser-
vomoteur fonctionne alors en mode cyclique analogue/
low (analogue/closed) via U'entrée numérique DI 1.

L'angle de réglage pour la position ouverture qui
peut étre modifié par le signal analogique (valeur de
consigne de la position) est paramétré dans BCSoft.

Exemple : 4 mA pour une ouverture a 60 % et 20 mA
pour une ouverture a 100 %.
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Fonctionnement

A - > |

high

onologue{

low
closed

1 [s]
DI 1
DI 2

Mode de fonctionnement 22

s

En fonction de l'angle de réglage pour osition o_a vitesse de fermeture est établie de facon analogue
ouverture, il est possible de réduigé la puissance t par t, pour tout le parcours de réglage de « high » a
miqgue et d'obtenir une répartition hamogéne de « low ».

température dans le four a nement
cyclique du braleur.

| D12y
| Aret | Amet )
low/closed

Jeu de parameétres possible pour ce mode de fonction-
La vitesse d'ouverture est établie via le temps t; pour nement: P68027, voir page 45 (Jeux de parameétres).
tout le parcours de réglage de « low » a « high ».

du fonc Les vitesses sont maintenues dans les deux modes

de fonctionnement cycliques. Les temps de course se
modifient en fonction du déplacement de la position

« analogue » (signal électrique). Cette derniere peut, de
ce fait, étre supérieure a « high ».
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Fonctionnement

H to

high

analogue {

low
closed

DIl
DI 2

Mode de fonctionnement 23
3.6.3 Fonctionnement a 2 points avec angle é
pour la position ouverture dépendant d
eux

Mode de fonctionnement 23
La fonction correspond au mode 22 mai

entrées numériques font foncti ports de sy

nisation.

omoteu

/clos@
le sen@e r fonctionne

en mode cyclique analogue/low (a gue/closed).

Via l'entrée numérique D
en mode cyclique hig

|onne

Via l'entrée numérique

Un signal sur l'entrée DI 1 (priorité) positionne toujours
le servomoteur sur « high ». Cette application peut étre
exploitée pour la ventilation d’'un four par exemple.

L'angle de réglage pour la position ouverture qui peut
étre modifié par le signal analogique est paramétré
dans BCSoft.
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Qe tis]

>i gmA pour une ouverture a 60 % et 20 mA

T fs]

e ouverture a 100 %.

§onction de l'angle de réglage pour la position

uverture ilest possible de réduire la puissance ther-
migue et d'obtenir une répartition homogéne de la
température dans le four au moyen du fonctionnement
cyclique du braleur. La position « high » peut, de ce fait,
étre inférieure a la position « analogue ».

Position
low/closed

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68028, voir page 45 (Jeux de paramétres).
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Fonctionnement

high
analogue {

low
closed

DI
DI 2

11l

Mode de fonctionnement 24

1is]

3.6.4 Fonctionnement a 2 points avec commutation des(fxemple -4 mA pour une ouverture a 60 % et 20 mA

temps de course

Mode de fonctionnement 24 6
Lentrée numérique DI 1 fain de port Y-
chronisation. Via DI 1, le 0 eur fo een
mode cyclique analog analog sed).
Alarrét (DI 1 sans signal),te serv resten posi-

tion « low » (la position « low » peut également corres-
pondre a O° = position « closed »).

L'angle de réglage pour la position ouverture qui peut
étre modifié par le signal analogique est paramétré
dans BCSoft.

IC40 - Edition07.18

pour une ouverture a 100 %.

En fonction de l'angle de réglage pour la position
ouverture, il est possible de réduire la puissance ther-
migue et d’obtenir une répartition homogéne de la
température dans le four au moyen du fonctionnement
cyclique du braleur.

Position
low/closed
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Fonctionnement

high

analogue {

low
closed >
t[s]
DI
DI 2 o
Mode de fonctionnement 24 1 [s]

Les temps de course sont commutés vi
DI 2

Uexploitation.

,5), ilest
possible de réduire proportionnellement la position
« high ».

Pour prolonger les temps'de cour

La position « high » ne limite pas l'angle de réglage
pour la position ouverture mais détermine uniquement
les vitesses.

IC40 - Edition07.18

ODe ce fait, elle peut étre inférieure a la position « ana-

logue ». La position « analogue » dépend de lintensité
du signal électrique.

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68029, voir page (5 (Jeux de paramétres].
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Fonctionnement

high
analogue

chart 1

analogue
chart 2

low
closed

DI
DI 2

t[s]

Mode de fonctionnement 25 '

3.6.5 Fonctionnement a 2 points avec
| de la courbe caractéristique
Mode de fonctionnement 25

Alarrét (DI 1 et DI 2 sans signal

rvomoteur
position « low » (la positionp tégale e’ or-
respondre a 0° = position ¢ @ ). $
DI 1 fait fonction de nchroni@. La courbe
caractéristique analogi (analo@v rt 1/analogue
chart 2) est commutée via DI 2 qui détermine l'angle de

réglage pour la position ouverture en fonction du signal
sur DI 1.

DI 2 sans signal: via l'entrée numérique DI 1, le servomo-
teur fonctionne en mode cyclique analogue chart 1/low
(analogue chart 1/closed).
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1 is]

&sur DI 2 :via l'entrée numérique DI 1, le servomo-
»

fonctionne en mode cyclique analogue chart 2/low

Qanalogue chart 2/closed).

Cette fonction permet de commuter le mode cyclique
du servomoteur pendant l'exploitation. Langle de ré-
glage pour la position ouverture est déterminé via deux
courbes caractéristiques (charts) avec 5 points d’appui
chacune, voir page 8 (Entrées]. Ainsi, le méme

signal électrique peut étre utilisé pour balayer deux
plages de puissance différentes, pour l'ajustement
lambda ou la compensation d’air chaud par exemple.

Les angles de réglage pour la position ouverture des
courbes caractéristiques chart 1 et chart 2 peuvent
étre réglés individuellement.
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Fonctionnement

H 13
y 1 . > 1 1 < > 1
high
analogue
chart 1
analogue
chart 2

low
closed

t[s]

1 is]

DI1
DI 2
Mode de fonctionnement 25 Q
L'angle de réglage pour la position ouverture hart é\esses sont maintenues dans les deux modes de
2 peut ainsi étre réglé a un niveau supé idu ctionnement cycliques.

chart 1.

Le brdleur continue de fonction
pour assurer une répartitio
ture, méme si la puissange

mode cycl

Marche
Marche

low/closed

La vitesse d'ouverture est établie via le temps t; pour
tout le parcours de réglage de « low » a « high ».

La vitesse de fermeture est établie de facon analogue
par t, pour tout le parcours de réglage de « high » a
« low ».
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§O

our prolonger les temps de course (> 25,5 s), il est
possible de réduire proportionnellement la position
« high ». La position « high » ne limite pas l'angle de
réglage pour la position ouverture mais détermine uni-
quement les vitesses. Les angles de réglage pour la
position ouverture sont définis par le signal électrique.

De ce fait, la position « high » peut étre inférieure aux
positions « analogue chart ». Sans indication de valeur
analogique, le servomoteur reste en position « low »
(position « closed »).

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonc-
tionnement: P68030, voir page 5 (Jeux de para

[etres]
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Fonctionnement

H 1]
p ——
high i ' !
analogue ! !
chart 1 ' |
analogue ! :
chart 2 :

low
closed

Tis]

DI
DI 2

Mode de fonctionnement 26

tis]

3.6.6 Fonctionnementa2 pointsavecco Qon llde Q, la position « high » peut étre inférieure aux
la courbe caractéristique 6 itions « analogue chart ». La vitesse d'ouverture est

Mode de fonctionnement 26 tablie via le temps de course t; pour tout le parcours

teur est en de réglage de « low » a « high ». La vitesse de fermeture
- est établie de fagon analogue par t, pour tout le par-

Alarrét (DI 1 sans signal), le ser

tion « low » (la position « lo t leme

pondre a 0° = position « ‘ cours de réglage de « high » a « low ». Les vitesses ne
Chagque combinaison Utatio l et DI 2 depen(?lent pas des entrées numeériques et de l'entrée
analogique.

détermine une seule position du ser oteur:

DI2 Position Deux courbes caractéristiques avec 5 points d’appui
Arrét low/closed chacune sont disponibles, voir page (48 (Entrées)

Arrét
Marche v

Marche

Une modification de la combinaison conduit immédia-
tement au mouvement du servomoteur vers la nouvelle
position.
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high

analogue
chart 1

analogue
chart 2

low
closed

DI
DI 2

Tis]

Mode de fonctionnement 26

Ainsi, le méme signal électrique peut étre t%ur
balayer deux plages de puissance diffé r

l'ajustement lambda ou la compensatio

par exemple.

O

Mode cyclique 0 *

DI 2 sans signal:

Via l'entrée numériqu servom@onctionne
chart@ nalogue

DI 1 sans signal:

Via l'entrée numérique DI 2, le servomoteur fonctionne

en mode cyclique high/low (high/closed).

DI 1 et DI 2 avec signal MARCHE ou ARRET simultané:

Le servomoteur fonctionne en mode cyclique analogue
chart 2/low (analogue chart 2/closed).

en mode cyclique analo
chart 1/closed).

IC40 - Edition07.18

tis]

es les possibilités de combinaison des deux
rées sont exploitées via une commande API par

ai chaudonemple, on peut établir un mode cyclique high/ana-

logue chart 1/analogue chart 2/low (closed).

Fonctionnement continu

Le servomoteur peut fonctionner en continu via l'entrée
électrique 4 — 20 mA. Les deux courbes caractéris-
tigues peuvent étre commutées via les entrées numeé-
riques, voir page 48 (Entrées)

Comme dans le mode de fonctionnement 25, il est pos-
sible d’effectuer un ajustement lambda ou une com-
pensation d’air chaud.

Jeu de parametres possible pour ce mode de fonction-
nement: P68031, voir page 45 (Jeux de parameétres).
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1=

high

middle |--

e

low
closed

Y

DI
DI 2

Mode de fonctionnement 27

4

3.6.7 Fonctionnement a 2 étages avec trées
numeériques et angle de réglage pourla i
ouverture variable

Mode de fonctionnement 27 go
Alarrét (DI 1 et DI 2 sans si omot

position « closed », lava

Un signalau niveau d Il(Dévs signal)
place la vanne en position« low » ( ion d’allumage

et débit minimum).

Un signalau niveau de U'entrée DI 2 (DI 1 sans signal)
place la vanne en position « high » pour la pré-ventila-
tion (débit maximum).

Avec un signal au niveau des entrées DI 1 et DI 2, la ré-
gulation de la vanne peut s'effectuer de maniere conti-
nue via 'entrée analogique. La plage de réglage pos-

IC40- Edition 07.18

analogue

t[s]

si &st située entre 0 % et 100 %. l'angle de réglage
r la position ouverture qui peut étre modifié par le
ignal analogique est paramétré dans BCSoft.

Exemple : 4 mA pour une ouverture a 60 % et 20 mA
pour une ouverture a 100 %.

DI 2 Position IC 40
Arrét closed
Marche
Exemple d'application, voir page

fontinue avec position d’allumage définie).

Position de la vanne
Fermeture

Pré-ventilation/Débit maxi.
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high

low
closed

DI 1
Power

11l

Fonction fermeture d’urgence

3.6.8 Fonction fermeture d’'urgence
La fonction fermeture d’'urgence
de défaut ou de coupure de l'ali
(Power) ou en cas d'anoma

Pendant le temps de fer
spirale prétensionné p
avec le papillon dans la p
En cas d'anomalie de l'appareil ou de mise hors tension
de linstallation, la rapidité et la sécurité de fermeture

empéchent la pénétration incontrélée d’'air dans le four.

Cet air pourrait non seulement modifier latmosphere
du four mais également, dans le cas extréme, endom-
mager le contenu du four.

IC40 - Edition07.18

0 T ls]

our assurer une durée de vie des pieces d’usure du
servomoteur et de la vanne papillon aussi longue que
possible, il conviendrait d’utiliser cette fonction pour la
fermeture d’'urgence uniquement et non pas pour l'arrét
de régulation ou le fonctionnement cyclique du braleur.
Pour le servomoteur IC 40S, la fonction fermeture
d’urgence est disponible en option uniquement avec la
vanne papillon BVHS. Le servomoteur et la vanne papil-
lon doivent comporter cette option, voir page @l

[Sélection)
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3.7 Parameétres

Pour faciliter le paramétrage, le logiciel BCSoft com-
prend différents jeux de parametres. En sélectionnant
un jeu de parametres, il est possible de présélectionner
un mode de fonctionnement et de préallouer les valeurs

de paramétrage. Chaque parametre peut étre adapté v~

aux exigences de l'installation. &
O
A ot
<
RN

o

&V
W
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3.7.1 Jeux de parameétres

Jeude Mode de
paramétres fonctionnement

P6800L
P68010
P68011
P68012
P68013
P68014
P68015
P68016
P68017
P68018
P68019
P68020
P68021
P68022
P68023
P68024

Fonctionnement

,$@ps decourse:51s
,temps de course: 30's

= Em o ] EE = o o oo o 5] [E] e
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Fonctionnement

Jeude Mode de

Fonctionnement

paramétres fonctionnement
P68025

P68026
P68027
P68028
P68029
P68030
P68031

Fonctionnement a 2 points avec commutation des temps de course, tempsde course: 4,55/ 155

Fonctionnement a 2 points, temps de course: 7,5's

Fonctionnement a 2 points avec commutation de 'angle de régl

B GEE S R E| =
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3.7.2 Paramétres par défaut

Les parametres par défaut correspondent a des don-
nées mémorisées dans l'appareil. Il s'agit de données
concernant le moteur et ['étalonnage.

Les parametres par défaut mémorisent entre autres

le jeu de parametres enregistré lors de la livraison, voir v&

page (5 (Jeux de paramétres]. &
O
A ot
<
¢ X

s

&V
W
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3.8 Entrées

3.8.1 Entrées numériques

Dans le réglage de base, les deux entrées numériques
font fonction d’entrées universelles. Si une tension de
24V CCou 100-230V CA est présente sur l'entrée, le
signal « Marche » est reconnu (logique positive).

Logique de commutation
La logique de commutation de chaque entrée numé-
rique peut étre inversée. La présence de tension est
alors reconnue en tant que signal « Arrét » et l'absen
en tant que signal « Marche » (logique négative).
fonction du mode de fonctionnement, l'inversemen
la logique du circuit de l'entrée crée de nou
bilités de réaction du servomoteur.

IC40 - Edition07.18

3.8.2 Entrée analogique
L’entrée complémentaire permet le positionnement du
ions intermédiaires correspon-

clsique. Il est possible d’utiliser
stallation d’un servomoteur
e entrée analogique 4 — 20 mA
econ

servomoteur aux p
dantes via un si
cette fonctio ca
IC 40 disp t
jon et de déconnexion d'une
a 3 mAenv.
: é ibrement lattribution de la
ur électriqué position au moyen de 5 paires de
urs (p ppui).
llestp @e d'affecter aux points d'appui 4, 8,12, 16
et une position que le servomoteur atteint en
ce du signal électrique correspondant. Entre les
ts d’appui, la position est interpolée via une droite.

ans les modes de fonctionnement 25 et 26, il est pos-
sible de programmer 2 courbes caractéristiques avec 5
points d'appui chacune. Les entrées numériques déter-
minent la courbe caractéristique valide. Ainsi, le méme
signal électrique peut étre utilisé pour balayer deux
plages de puissance différentes, pour l'ajustement
lambda ou la compensation d’air chaud par exemple,
voir page 38 (Fonctionnement a 2 points avec com
mutation | de la courbe caractéristique] et page @l
[Fonctionnement & 2 points avec commutation Il de la|
fourbe caractéristique].
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Filtrage et différentiel du signal électrique

Pour réduire le bruit du signal électrique, l'entrée ana-
logique est balayée régulierement toutes les ms et une
valeur moyenne pour O,1 s est établie. La durée de ce
filtrage peut étre prolongée jusqu’a 1 s quand le signal
d’entrée est de trés mauvaise qualité. Dans ce cas, le
temps de réaction lors d’'un changement de signal sur
l'entrée analogique est augmenté de fagcon proportion-
nelle.

Lentrée électrique (4 — 20 mA) fonctionne en interne
avec une résolution de 10 bit (correspond a 0,1 %d
servomoteur). Lentrée analogique peut ainsi détecter
une modification de 0,02 mA (différentiel). P 4

Si le signal d’entrée oscille trop (en raison mple
de perturbations), cette haute résolutian c
ajustement constant du servomoteur et

aun

papillon (lors du montage surv
enterl diffe-

ropor—

ar défaut,

En conséquence, il est pos

rentiel jusqu’a 0,2 mA
tionnellement jusqu’z rvomot
lappareil est réglé sur lajplus aut

IC40 - Edition07.18

Priorité et temps de course des modes de
fonctionnement 1 - 10

Dans les modes de ctionnement 1 a 10, le position-
nement du serv — 100 %) s’effectue via les
s DI 1etDI 2. PourUIC 40A.A,
itionner le servomoteur au moyen

A.llest nécessaire d'éta-

pour effectuer des alloca-
trée analogique et les entrées
eriques. Le e rées numeériques sont prioritaires

nctionnement analogique, il est possible

es vitesses d'ouverture et de fermeture entre
,5's. Le temps correspond toujours au parcours
e les positions avec 4 et 20 mA. Si le signal élec-

anue varie plus lentement que le temps de course

anneo
apillon BV.

réglé, le servomoteur ralentit proportionnellement

jusqu’'au mouvement pas a pas, voir page [L4 (Temps
de course).
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3.9 Sorties

Ilest possible de déterminer différents rétrosignaux
indépendants pour les deux sorties RO 1 et RO 2 : posi-
tions closed, low, middle et high, messages de défaut et
positions de commutation libres.

2 relais a contact inverseur sont disponibles pour la
rétrosignalisation. Les inverseurs ne sont pas alimen-
tés. Ce sont des contacts secs (« dry contact »). Il est
possible de les intégrer dans des procédures d'automa-
tisation.

Exemple : un message peut annoncer latteinte d’
position allouée. La plage de connexion de la sortie
peut étre déterminée au moyen de l'opérate
nel dans BCSoft. La plage peut correspon@ie

tion-
, = 0u
< de la position paramétrée. Cela per

le comportement d’'un arbre portegames

d la conditi t

exemp

Exemple pour la sortie 1 (RO 1):
réalisée, le relais de sortie eg
12 sont en contact, voir

ent]

Ilest également possible parar@la plage de
commutation de fagon personnalisée en déterminant
les valeurs minimales et maximales. Ces réglages sont
indépendants des positions low, middle ou high sélec-
tionnées.

Ilest également possible d'utiliser un rétrosignal pour
signaler un défaut. BCSoft permet de sélectionner ['état
qui déclenche le réglage de la sortie (relais excité).

IC40 - Edition07.18

Appareil défectueux:
Une erreur interne (erreur dans le module de mémoire

par exemple) a prova@ué le défaut de l'appareil.

Avertissement i
Le controlei

rrupteur référence) :
position du moteur a décelé

une erreu éder a un réétalonnage!

Tempé wne >&w

Atte nstaller Oles dissipatrices de chaleur.
de md&ce:

ite dépassé nombre de cycles, de changements

e
L
directi e commutations de relais.

« Appareil en mode manuel » fait partie

Le
d&Cessages de défaut », bien gu’il ne s'agisse pas
@ éfaut.

defgproduire Qa cause exacte du message est indiquée dans BCSoft

et mémorisée dans les statistiques, voir page
Statistiques).

Employée seule, la fonction de rétrosignalisation de
U'IC 40 ne doit pas étre utilisée pour signaler un état
ou une position fiables, voir page O (Directive pour|
|'étude de projet).
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3.10 Mode manuel

Pour faciliter la mise en service, le servomoteur peut

étre commandé « manuellement » via le logiciel BCSoft.

Le mode manuel est activé via BCSoft.

On distingue deux types de fonctionnement manuel :
allocation d’une position directe et simulation des en-
trées. La mise a disposition des possibilités de réglage
s'effectue aprés avoir sélectionné le mode souhaité.
Dans les deux modes de fonctionnement manuel, les
signaux d’entrée extérieurs n'influent pas sur l'éléme

de réglage. Par contre, l'appareil réagit aux instructi

du logiciel.
;4

nne-

Sila LED témoin bleue clignote rapidement:
moteur est réglé en mode manuel.

[lest possible d’activer un seul mode de
ment manuel. Pour changer de e, ilfautd’ab
désactiver celui qui est en pl v, de pouvoi

fonctionner lautre. .

positions de service pour e proce me le débit
minimum (low), lallumage (middle) et le débit maxi-
mum (high).

3.10.1 Allocation d’ i dire@
Ce mode de fonctionnemen erm$ﬁ terminer les

Le servomoteur peut se mettre sur n'importe quelle
position, indépendamment des signaux d’entrée. Il est
possible d'enregistrer ou de modifier directement la
position dans BCSoft. La résolution est fixée sur précis,

IC40 - Edition07.18

intermédiaire ou approximatif, la sélection « précis »
permettant le fonctionnement pas a pas du moteur
(< 0,05 %).

Aprés transmissi s valeurs de BCSoft au servo-
moteur, ce d re en fonction des nouvelles
données. uvelle position est toujours atteinte a

vitess a

Dan ,ilest &ed’allouer une position de
n

w ement, ition d'allumage par exemple, a
P
0.

osition de ice déterminée.
L d
2 Si ion des entrées
La mi onction de ce mode désactive les entrées
e% .Mais les signaux des deux entrées numeé-

peuvent étre établis « manuellement ». S’il s'agit
un servomoteur disposant d’'une entrée analogique
4 —20 mA (option), il est également possible de simuler

cette entrée.

La commutation des entrées permet de tester le com-
portement du servomoteur et de controler/optimiser les
temps de course paramétrés dans BCSoft.
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3.11 Statistiques

Dans BCSoft, les données telles que les messages de
défaut, les états des compteurs et les valeurs mesurées
sont rassemblées dans un état statistique.

Les données concernant les compteurs et les valeurs
mesurées se subdivisent en données générales et en
données utilisateurs. Les données utilisateurs servent
a l'enregistrement des informations sur une période
déterminée.

3.11.1 Compteurs
L'état statistique totalise les cycles de commande
(0-100-

les heures de fonctionnement sur résea
compteurs généraux, il existe des pte
pour saisir des informations sur une

3.11.2 Valeurs mesurée

Les minima et maxim

tier sont enregistrés da

rature interne instantanée’est éga

valeurs mesurées sont aussi sauvegardées en fonction
des utilisateurs pour chaque période déterminée.

IC40 - Edition07.18

3.11.3 Réinitialisation des statistiques

Tous les messages et toutes les données utilisateurs
ées. 'enregistrement de la date
de réinitialisatio tomatiquement. Elle est
indiquée ave& es utilisateurs.

Lindex de rs generaux et les valeurs mesu-
v )Bas étr

peuvent étre réinit

rées itialisés ou supprimés.
3.11¢ itialisa un message
I’D moin 1 u servomoteur signale les mes-

es de déf, u cause du message est indiquée
ans le dg ns BCSoft. Il faut éliminer le défaut.

Le peut alors étre acquitte et réinitialisé au
m&% BCSoft.
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3.12 Plan de raccordement

Fm——— = == — — ] -———

Pour des informations plus détail-
l€ées relatives aux raccordements
glectfiques, voir page

kive pour U'étude de projet).

ou relatives aux caractéristiques
techiiques, voir page

1 !

L L

% /] /] DA e :
* p" * p ] kéristiques techniques).
7011 12141516 | 1819 2122

®|®| |®|®| |®|®| [s][s]e] [e[e]e] |®|®|ﬂ®|0|®

N LI N LN COMNCNO COMNCNO

+ - + -

Power DI 1 DI 2 RO 1 RO 2 IN Anal Potenti
100-230 V AC 100-230 V AC max. 230 V OO Moty BBy
50/60 Hz 24V DC max. 2 \

L N

IC40- Edition 07.18



Fonctionnement

3.13 Affichage

3.13.1 En fonctionnement

LED bleue

clignote a allure moyenne?)

LED rouge
éteinte

clignote a allure lente3)

clignote a allure lented)

allumée éteinte
clignote a allure moyenne?) éteinte
clignote a allure rapide?) éteinte
clignote a allure rapide?) éteinte

allumée

clignote selon le message de défaut

Défaut

clignotent 2 s en alternancel)

& . o :
Les paramétres ont été repris

D allure rapide : 5 fois par seconde, 2) allure moyenne : 3 fois par se

LED bleue

selon 'état de
fonctionnement

LED
rouge

clignotant
(1 fois)

3.13.2 Avertissements et défauts

Code
derreur
BCSoft

selon 'état de
fonctionnement

clignotant
(2 fois)

selon 'état de
fonctionnement

Avertissement/
Défaut

Description

pératureinterne>90°C

: 1 fois par seconde

- Température ambiante élevée

Dérive > 5%

- Décalage mécanique de la vanne
- Lavanne touche la butée

Dérive > 10 %

- Décalage mécanique de la vanne
- Lavanne touche la butée

selon l'état de
fonctionnement

clignotant
(4 fois)

Avertissement

Linterrupteur référence ne souvre pas

- Vanne bloquée

- Grand décalage mécanique
- Erreurinterne

- Servomoteur décalé

selon l'état de

clignotant

-Vanne bloquée

fonctionnement (5 fois) 9 Avertissement Linterrupteur référence ne se ferme pas | - Erreur interne S o
- Servomoteur décalé, décalage mécanique
o : - Signalinterrompu
selon ['état de clignotant . . : B .
fonctionnement 5 o) 10 Avertissement Entrée analogique IN <4 mA - Signal non raccordé

- Entrée défectueuse

IC40- Edition 07.18
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Code ]
LED ; Avertissement/ -
LED bleue d’erreur . Description
rouge BCSoft Défaut
‘ : Consigne maintenance: >
?elon‘l état de chgnot'ant 21 Avertissement nombre de cycles OUVERTURE/
onctionnement (7 fois) FERMETURE > limite k
B
selon ['état de clignotant g Consigne maintenance : no de
fonctionnement (8 fois) = A EEEm changements de direction > | V@.
selon ['état de clignotant . &
fonctionnement (9 fois) 23 Avertissement
. . allumée . T
clignotant (1 fois) ; 5 Défaut par ex. erreur de lecture ou d'écriture EEPROM
en continu
-Vanne bloquée
clignotant (2 fois) allumée 11 Défaut Al ~Erreurinteme
en continu - Servomoteur décalé
- Vanne non fermée (BVHS)
, A - Vanne bloquée
clignotant (3 fois) allumge 12 Défaut - Erreurinterne
en continu B3
- Servomoteur décalé
. . allumée . auvegarde dans le cas de
clignotant (6 fois) en continu 30 Efaut %ramétres réglables, etc.
allumée :e r de sauvegarde : parametres par
) : . u uv :
clignotant (7 fois) en continu 3 Défaut defaut
. ) allumée Erreur de sauvegarde : étalonnage
clignotant (8 fois) en continu 32 &Jt utilisateur
: : allumée . : Ao T )
clignotant (9 fois) en continu 15 Défaut Sous-tension Vérifier l'alimentation secteur du servomoteur
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3.14 Fonctionnement des sorties de relais RO 1 et RO 2

Signal au niveau de la sortie RO 1 ou RO 2
Position fermeture (closed)

Position débit mini. (low)

Position intermédiaire (middle)

Position ouverture (high)

Autres possibilités de réglage

égal=
supérieur/égal> =
inférieur/égal < =

Le fonctionnement des sorties numériques RO 1 et RO 2 peut étre réglé avec le logiciel BCSoft.

Remarques

Position de commutation programmable

Défauts et avertissements

Entrée analogi
i e maintena

o Les défauts sont toujours signalés, les

P

Le r@mclenche lorsque lavanne est placée
e entre la position mini. et maxi.

avertissements sont signalés en fonction de la

sélection effectuée dans BCSoft (voir Entrées/
sorties, b4 (Avertissements et défauts)).

Défaut

Seuls les défauts sont indiqués

Mode manuel

Opérationnel

L'appareil est en mode manuel

Relais coupé en cas de : défauts (pas dans le cas
d'avertissements), mode manuel, ajustage point zéro,
étalonnage, absence de tension secteur

Aucune

1) Dans le logiciel BCSoft, ces ave

IC40- Edition 07.18

Aucune fonction de la sortie de relais

U8 forme d’erreur de position.
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Possibilités d’échange des servomoteurs

4 Possibilités d’échange des servomoteurs
4.1 GT 31 parliC40

Servomoteurs Servomoteurs
03 Temps de course [s/90°]: 3,7s v [ ]
o7 75s [ J
15 15s Temps de -76,5[s/ [ ]
30 305 o &)\ °
60 60s o
H Tension secteur: 24V C — -
M ension secteur® 230VCA +10% A
T $ A
1 _ _
2 eur 2,5 Nm2) 2
3 moteur 3,0 Nm?2) 3
[ ] ivation par signal progressif trois points3) D
R Activation par signal progressif deux points3) D
E Entrée analogique 4 - 20 mA A
G terclpteur auxiliaire a sor - -
ob tentiomeétre de récopie 1000 Q Potentiométre de recopie 1000 Q R10
Exemple & Exemple
GT 31-07T2E $ IC 40A2A
$ avec jeu de paramétres P680133)
@ standard, O option

1 Voir plaque signalétique séparée sur l'appareil

2) 1C40:2,5Nm,IC40S:3,0 Nm.

3)  Disponible avec jeux de paramétres variés préréglés.
4 Mettre I'IC 40 sous tension en permanence.
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42M5/M6parlC40

0 ande magneétique omote 0

{ ] Fermée hors tension Fonction fermeture d’urgefce S

5 Taille de l'entrainement 5 pour DN 40 - 80 - -

6 Taille de l'entrainement 6 pour DN 100 - -

R Aouverture lente, a fermeture lente

L Aouverture lente, 3 fermeture rapide Temps de cou “' 6,51 ( ]

N Aouverture rapide, a fermeture rapide

T Tension secteur:220/240V CA~ Tensiomsecteur?): 100 - ,+10% A

M 110V CA ' lOb CA,+10% A

K 24V CC ) -

{ ] Activation par signal progressif deux pai ation panressif deux points?) [ J

3 Raccordement par bornes, IP65 e ()

6 ...embase standard - -
Exemple \e Exemple
M 6RT3 IC 40SA

@ standard, O option

1) Disponible avec jeux de paramétre

jés préréglés. o
2)  Mettre 'IC 40 sous tension en perman .

IC40- Edition 07.18

avec jeu de paramétres P680191)
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Sélection

5 Sélection

5.1Tableau de sélection

S2) A 23) 33) A%) D® R10
IC40D ©) [ ) [ [ J ©) [ ] ©)

1) Indiquer g jeu de paramétres|lors de la commande.
Temps de course programmable de 4,5 a 76,5 s.

2)  Uniquement en combinaison avec la vanne papillon BVHS. Si
non applicable, cette mention est omise.

3) IC40:2,5Nm,IC40.S:3,0 Nm.

4)  Sinon applicable, cette mention est omise.

® - standard, O = option

Exemple
IC40A2D

Y4

AP
o'

&

IC40 - Edition07.18

O

&)

5.2 Code de type

Code
IC40

Description
Servomoteur

Fonction fermeture de d'urgence

ension secteur 100 - 230V CA, 50/60 Hz

Couple moteur :
Nm
3Nm

Entrée analogique 4 a 20 mA
Entrées numériques

Kpge N

Potentiométre de recopie

*0
S
&
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Directive pour 'étude de projet

6 Directive pour U'étude de projet

6.1 Raccordement électrique

6.1.1 Choix des cables
Ne pas poser ensemble
cables de signal.

les cables d’alimentation et les

Poser les cables loin des cables haute-tension d’autres
appareils.

Utiliser des cables d’alimentation thermorésistantes
(290°Cetlal5mm2ouAWG 14 3 18 mini.).

Veiller a poser les cables de signal selon la directlv«
la compatibilité électromagnétique.

Ne pas relier différentes phases d’'un résea
l'alimentation électrique et aux entrées nu

&0

IC40 - Edition07.18

a>°°

6.1.2 Entrées numériques

Les entrées numériques nécessitent un courant d’'env.
5mAa24V CCoud®@nv. 3mAa 230V CA. Afindex-
tugbatrices, il peut étre néces-

clure les influen
saire d'augm
tance de

rant de sortie avec une résis-
le transmetteur de signaux.

stherm iln'est pas possible d’in-
tanc arge dans 'IC 40.
W pour 2 t 10mA:

istancede c e=47kO,06W.

O

=10 mA API
I=5mA <
IC 40 5 mA
—oH—
< R 47kQ | 24VvOUT
. s
DI1,DI2
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Directive pour 'étude de projet

6.1.3 Rétrosignalisation

Pour obtenir un message d’état ou de position fiables
la rétrosignalisation via les sorties (contact relais) ne
doit pas étre utilisée seule.

Les directives et normes précisent si et quand il est
indispensable d'obtenir un message fiable.

Compte tenu de la norme européenne EN 746-2, il
convient de considérer l'enchainement de deux trans-
metteurs (signaux) non fiables en tant que disposition

Exemple 1:

VAG + VAS 1

N F

API

IC40 + BVA BVA

Pour la position d’allumage de la vanne d’air, la dispo-
sition de remplacement fiable peut correspondre a la
connexion en série du signal du pressostat et du rétro-
signalde l'IC 40.

IC40- Edition 07.18

de remplacement fiable si les transmetteurs saisissent
des grandeurs physiques différentes. &

Dans ce cas, le pressostat surveille la pression d'air
maximale autorisée pour pouvoir limiter le débit maxi-

mal de combustibl démarrage autorisé au moyen
du régulateurd rtion GIK.
Exemple 2:
v ]
0 VAS.N

% possibilité de limitation fiable du débit maxi-
combustible de démarrage consiste a utiliser un
—pass coté gaz. Une vanne de by-pass peut du fait de

sa section nominale limiter le débit gaz de facon fiable.

La pression maximale de gaz possible doit étre prise en

considération lors de la conception de la section nomi-

nale.

Dans tous les cas, l'évaluation de la sécurité de linstal-
lation incombe a U'exploitant. Elster GmbH donne des
estimations et des recommandations qui ne peuvent
pas refléter 'ensemble des événements pouvant surve-
nir sur une installation.
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Directive pour 'étude de projet

6.2 Potentiomeétre de recopie

Le potentiomeétre de recopie permet de contréler la
position instantanée du servomoteur.

Il doit étre exploité comme diviseur de tension. Entre
U_et Uy, le changement de position du contact frottant
du potentiometre (correspond a la position du servo-
moteur) peut étre mesuré comme tension variable.

22151 U+
Contact @ (parex. 1V CC)
frottant2 1 U
M
20@ * U_(masse)

Potentiometre '

Les autres types de circuit conduisent a
de mesure inexacts et instables a longd¢erm on
reproductibles et ont des répercussions

la durée de vie du potentiometr ecopie.

Le potentiomeétre convient ive t pou leg
cordement a des tensio TBTP

LIC 40 ne peut pas é édunp metre par
la suite. Le potentiomet eut étre

ni en option
intégré dans le servomoteur.

IC40- Edition 07.18

6.3 Montage

Ne pas installer 'IC 40 dans un lieu public et le rendre
accessible unique au personnel autorisé. Du per-
sonnelnon au

tions pouvante n

dangereu

it procéder a des modifica-
un comportement instable ou
[lation.

Positi ontage: &le ou horizontale, pas a

lenv

Lo @e e serv r est utilisé avec de l'air chaud,
ns d’isoler la conduite afin de réduire

mb|ante

es brides et la vanne papillon ne doivent

&n combinaison avec les vannes papillon BVH, BVHS, le

servomoteur peut étre utilisé jusqu’a une température
du fluide de 250 °C et jusqu’a 450 °C avec montage
supplémentaire de toles dissipatrices de chaleur, voir
page b4 (Accessoires).

Afin de monter le servomoteur sur un élément de
réglage autre qu'une vanne DKL, DKG, BVA, BVAF, BVG,
BVGF, BVH, BVHS ou VFC, le kit d'accouplement pour
application individuelle est nécessaire, voir page

Accessoires)
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Directive pour 'étude de projet

6.4 Mise en service

Lorsque le réseau est activé, le servomoteur IC 40
effectue un ajustage point zéro. Le servomoteur se
déplace avec l'élément de réglage vers une position
d’ouverture d’environ 25°. Le servomoteur se déplace

ensuite vers la position allouée en fonction du mode de v~

fonctionnement et des signaux d’entrée. &
&O \

s

&V
W

IC40 - Edition07.18
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Accessoires
7.2 Kit d’accouplement pour application
individuelle

7 Accessoires

7.1 Toles dissipatrices de chaleur

En combinaison avec les vannes papillon BVH, BV
teu i monté sur une élément de réglage autre

Qéf. S T4 609
A kit d’ ement est nécessaire si le servomo-

q anne DKL, DKG, BVA, BVAF, BVG, BVGF, BVH,

pour air chaud, le servomoteur peut étre utilisgy
250°Cetjusqu’a 450 °C avec montage s en-
taire de toles dissipatrices de chaleur. c;® ouVFC.

N°ref.: 74921670

En cas de conduite isolée, veiller a ce qu’ily ait de l'es-
pace libre a 'emplacement de montage pour les toles
dissipatrices de chaleur et les raccords a vis au niveau

de la vanne.

IC40 - Edition07.18
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Accessoires

7.3 BCSoft 7.4 Presse-étoupe avec élément de
La version actuelle du logiciel peut étre téléchargée compensation de la pression

sur Internet a l'adresse www.docuthek.com. Vous devez

pour cela vous inscrire dans la DOCUTHEK.

7.3.1 Adaptateur optique PCO 200

Po ‘% laforma buée, le presse-étoupe avec
éléem ecom émn de la pression peut étre uti-
? lieu du pr&—étoupe MZ20 standard. La mem-
e dan sse—étoupe permet de ventiler l'appa-
& rellsans eau ne pénétre.

1 @-etoupe n° 1éf.: 74924686,
CD-ROM BCSoftinclus, &

n° réf.: 74960625. 00

AP
QO %
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Caracteéristiques techniques

8 Caractéristiques techniques

Utilisation : appareil service, de régulation et de com-

mande, servomoteur électrique.

Tension secteur :

1004230V CA, +10 9%, 50/60 Hz; le servomoteur

s'adapte automatiquement a la tension secteur.

Consommation: 10,5W/21 VA a 230V CA,
9W/16,5VAa 120V CA.

Contact de pointe au démarrage::
10 A maxi. pour 5 ms maxi.

Bornes a vis selon le principe de l'ascenseur pour &
cables jusqu’a 4 mm?Z (unifilaires) et pour cab rna

jusqu'a 2,5 mm2 avec embouts.

Angle de rotation : 0 — 90° réglable aveg uneypréeision

<0,05°.
Couple de maintien = couple m ilyaduco

Appareil monté separemen

Degré de pollution: 3 (a du boiti
2 (a lintérieur du bofti
Tension de choc nomina 4000

Moteur protégeé par impédance.

2 entrées numériques :
24V CCou 100a 230V CAchacune.

Consommation de courant des entrées numeériques :

24V CC:env. 5 mA eff,
230V CA:env. 3 mA eff.

IC40 - Edition07.18

1 entrée analogique (en option) :
4 320 mA (résistance commutable entre 50 Q et
250 Q).

Potentiometre o)

11 kQ+209%, voir page

2arité : + 2 %, charge maxi. 0,25 W, plas-
nducte&
tant: rla tension a valeur ohmique

érigues : contacts a signaux comme in-
is. Courant de contact des sorties numé-
(résistif) mini. et 2 A maxi (résistif).

protection :

:IP64, en combinaison avec la vanne BVH : IP65,
C40:Nema 2, en combinaison avec la vanne

BVG, BVA ou BVH: Nema 3.

Classe de protection: .

Durée de fonctionnement: 100 %.

Mode opératoire selon EN 60730 : type 1C.
Classe logiciel A.

Catégorie de surtension lll.

Raccordement électrique : passe-cables: 3 x presse-
étoupes en plastique M20.

Température ambiante :
-20a+60 °C, condensation non admise.
Température d’entreposage : -20 a +40 °C.

Altitude de montage maxi.: 2000 m NGF.
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Caracteéristiques techniques

8.1 Temps de course et couples moteur

Type Temps de course [s/90°] Couple moteur [Nm]
50 Hz 60 Hz 50 Hz 60 Hz
IC40 45-76,5 45-76,5 2,5 2,5

IC40S 45-76,5 45-76,5 3 3

Sur 'IC 40, le temps de course et le couple moteur sont é

course peut étre librement programmeé dans les limites
de4,5-76,5s.

indépendants de la fréquence du secteur. Le temps de &

typiques avec les vannes BVA, BVAF, BVG, BVGF, BVH;

BVHS et VFC. P @

Cycles de commutation mécaniques

(0°-90°-0°/0%—-100% -0 %): 00
IC40avec VFC: 5 millionsgle cy o
IC40avec BVA/BVG: 5 miuic%ydes 6

IC 40 avec BVAF/BVGF: 5 ycles .
IC 40 avec BVH/BVHx: % de cyc@

Les données ci-dessous concernant la durée de vie '
du servomoteur correspondent a des applications ‘ *‘

Nombre de cycles de vre typiq s sorties
numériques RO 1 et RO2y

Courant de commutation Cycles de commutation
5mA 4000000
2A 250000

IC40 - Edition07.18



Caracteéristiques techniques

8.2 Dimensions hors tout
8.2.11C40

/@
o
)
e 255 (0.1")
1128 (@0.3"

Autres dimensions pour IC 40 avec vannes p
voir www.docuthek.com, Mannes papillon €
BVH, Information technique. Dimensio
avec VFC, voir www.docuthek.co annes
kion linéaire VF{, Information te

R
O
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Cycles de maintenance

9 Cycles de maintenance

Le servomoteur IC 40 s'use peu et demande peu d'en-
tretien.

|[lest recommandé d’effectuer un essai de fonctionne-
ment 1 fois par an.

Siles « consignes de maintenance » sont activées dans v

la maniére suivante et peuvent étre adaptées si néces-

BCSoft, les limites d'avertissement sont préréglées de &

3 millions de commutations de relais,

5 millions de changements de direction. ' \Q

o()
>
»

saire : '
3 millions de cycles (0-90 -0°0 - 100 -0 %), &O *0

IC40 - Edition07.18
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Glossaire

10 Glossaire

10.1 Débit de combustible de démarrage

Le débit de combustible de démarrage correspond a la
quantité de combustible allumée par le dispositif d'allu-

mage lors du démarrage du braleur. é

La position correspond a l'angle sur lequel le servomo-

teur se place (0 a 90° ou O a 100 %). Compte tenu du '
mode de fonctionnement, il existe 4 positions : *0
Closed = fermeture =0° =0 %, & z
Low = débit mini., ' Q
Middle = intermédiaire, \

High = ouverture. : 2 0

10.3 Anglederéglage pourlapositi uv

10.2 Positions &

) |
L'angle de réglage pour la position erture indiaa

position sur laquelle le serveg @ rseplac éter-
mine le débit maximum deseyclique

IC40 - Edition07.18
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Légende

11 Légende
® | Mode manuel
Chaine de sécurité
Signal de démarrage
Fonctionnement haute température

(&=
-~

¥a

E(]é\ Vanne d’air '
Ventilation
Al | Commande ext. de la vanne d’air

M | Signalde flamme z

[ | Indication de service \
1,2 | Brileurs d'allumage et principal 0
O<74 | Indication de défaut
Réarmement/réinitialisation
ts | Temps de fermeture
B« | Pressostat air

Transformateur d'allumage
Vanne gaz &
*
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Réponse

Vous avez a présent la possibilité de nous faire part de vos critiques sur ces « Informations techniques (T1) » et de nous

communiquer votre opinion, afin que nous continuions a améliorer nos documents et a adapter ceux-ci a vos besoins.

Clarté

(O Information trouvée rapidement

(" Longue recherche

(@ Information non trouvée
Suggestions  sdfvsdfv

( Aucune information

Usage

[ Familiarisation avec les produits
[T Choix des produits

[ Etude de projet

["1 Recherche d'informations

Remarques

sdvsdv

Elster GmbH

Postfach 2809 - 49018 Osnabruck
Strotheweg 1 - 49504 Lotte (Buren)
Allemagne

Tel. +495411214-0

Fax +49541 1214-370
hts.lotte@honeywell.com

www.kromschroeder.com

IC40 - Edition07.18

Approche

(O Compréhensible
(O Trop compliqué
(O Aucune information

mbre de pages

op peu
& |sant
v (O Aucune information

Navigation @ ranche d’activité

) Jemerepére facil ' () Secteur technique
) Jemesuis«é *0 (O Secteur commercial
. . (\ . .

O Aucunein Aucune information

e
Q.

inter
active

rop volumineux

Vous trouverez les adresses actuelles de nos
représentations internationales sur Internet :
www.kromschroeder.de/Weltweit.20.0.htm(?&L=1

Sous réserve de modifications techniques
visant a améliorer nos produits.

Copyright © 2018 Elster GmbH

Tous droits réserveés.

Honeywell
tcrg%der

03250531
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