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Zu dieser Anleitung

1	 ZU DIESER ANLEITUNG
Die Bedienungsanleitung beschreibt den gesamten Lebenszyklus des Geräts.

	→ Diese Anleitung am Einsatzort griffbereit aufbewahren.

Wichtige Informationen zur Sicherheit.

	▶ Diese Anleitung sorgfältig lesen.

	▶ Vor allem Sicherheitshinweise, bestimmungsgemäße Verwendung und Einsatzbedingungen beachten.

	▶ Personen, die Arbeiten am Gerät ausführen, müssen diese Anleitung lesen und verstehen.

1.1	 Darstellungsmittel

GEFAHR!

Warnt vor einer unmittelbaren Gefahr.

	▶ Bei Nichtbeachtung sind Tod oder schwere Verletzungen die Folge.

WARNUNG!

Warnt vor einer möglicherweise gefährlichen Situation.

	▶ Bei Nichtbeachtung drohen schwere Verletzungen oder Tod. 

VORSICHT!

Warnt vor einer möglichen Gefährdung.

	▶ Nichtbeachtung kann mittelschwere oder leichte Verletzungen zur Folge haben. 

ACHTUNG! 
Warnt vor Sachschäden.

	▶ Bei Nichtbeachtung kann das Gerät oder die Anlage beschädigt werden. 

Bezeichnet wichtige Zusatzinformationen, Tipps und Empfehlungen.

Verweist auf Informationen in dieser Anleitung oder in anderen Dokumentationen.

	▶ Markiert eine Anweisung zur Gefahrenvermeidung.

	→ Markiert einen Arbeitsschritt, den Sie ausführen müssen.

 Markiert ein Resultat.

Menu Markiert einen Oberflächentext.

Typ 8791, REV.2
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Zu dieser Anleitung

1.2	 Begriffsdefinition
In dieser Anleitung bezeichnet der Begriff „Gerät“ folgende Gerätetypen:

Positioner Typ 8791 REV.2

Der in dieser Anleitung verwendete Begriff „büS“ (Bürkert-Systembus) steht für den von Bürkert entwi-
ckelten, auf dem CANopen-Protokoll basierenden Kommunikationsbus.

Die in dieser Anleitung verwendete Abkürzung „Ex“ steht immer für „explosionsgefährdeter Bereich“.

1.3	 Änderungen der Firmware

Ab Firmware-
Version

Änderungen

A.1.6 Anzeige der „Ventilstellung dazwischen“ von „LED aus“ auf „LED leuchtet weiß“ geändert

Typ 8791, REV.2
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Bestimmungsgemäße Verwendung

2	 BESTIMMUNGSGEMÄSSE VERWENDUNG

Der Positioner Typ 8791 REV.2 ist für den Anbau an pneumatische Antriebe von Prozessventilen zur 
Steuerung des Durchflusses von Medien konzipiert. Die zulässigen Medien sind in den technischen 
Daten aufgeführt.

	▶ Gerät nur bestimmungsgemäß einsetzen. Bei nicht bestimmungsgemäßem Einsatz des Geräts können 
Gefahren für Personen, Anlagen in der Umgebung und die Umwelt entstehen.

	▶ Voraussetzungen für den sicheren und einwandfreien Betrieb sind sachgemäßer Transport, sachgemäße 
Lagerung, Installation, Inbetriebnahme, Bedienung und Instandhaltung.

	▶ Für den Einsatz die zulässigen Daten, Betriebsbedingungen und Einsatzbedingungen beachten. Diese 
Angaben stehen in den Vertragsdokumenten, der Bedienungsanleitung und auf dem Typschild.

	▶ Gerät nur in Verbindung mit von Bürkert empfohlenen oder zugelassenen Fremdgeräten und Fremdkom-
ponenten einsetzen.

	▶ Gerät im Außenbereich nicht ungeschützt der Witterung aussetzen.

	▶ Im explosionsgefährdeten Bereich nur Geräte einsetzen, die für diesen Bereich zugelassen sind. 
Diese Geräte sind durch ein separates Ex-Typschild gekennzeichnet. Für den Einsatz die Angaben auf 
dem separaten Ex-Typschild und die Ex-Zusatzanleitung oder die separate Ex-Bedienungsanleitung 
beachten.

	▶ Als Versorgungsspannung darf keine pulsierende Gleichspannung (gleichgerichtete Wechselspannung 
ohne Glättung) verwendet werden.

Typ 8791, REV.2
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Grundlegende Sicherheitshinweise

3	 GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE
Diese Sicherheitshinweise berücksichtigen keine bei Montage, Betrieb und Wartung auftretenden, Zufälle 
und Ereignisse.

Der Betreiber ist dafür verantwortlich, dass die ortsbezogenen Sicherheitsbestimmungen, auch in Bezug auf 
das Personal, eingehalten werden.

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch hohen Druck und Mediumsaustritt.

	▶ Vor Arbeiten an Gerät oder Anlage den Druck abschalten. Leitungen entlüften oder entleeren.

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch Stromschlag.

	▶ Vor Arbeiten an Gerät oder Anlage die Spannung abschalten. Gegen Wiedereinschalten sichern.

	▶ Geltende Unfallverhütungsbestimmungen und Sicherheitsbestimmungen für elektrische Geräte 
beachten.

Zum Schutz vor Verletzungen beachten:

	▶ Gerät oder Anlage gegen ungewolltes Einschalten sichern.

	▶ Nur geschultes Fachpersonal darf Installationsarbeiten und Instandhaltungsarbeiten ausführen.

	▶ Installationsarbeiten und Instandhaltungsarbeiten nur mit geeignetem Werkzeug ausführen.

	▶ Am Gerät keine Veränderungen vornehmen und nicht mechanisch belasten.

	▶ Gerät nur in einwandfreiem Zustand und unter Beachtung der Bedienungsanleitung einsetzen.

	▶ Allgemeine Regeln der Technik einhalten.

	▶ Gerät gemäß der im Land gültigen Vorschriften installieren.

	▶ In die Anschlüsse des Geräts keine aggressiven oder brennbaren Medien einspeisen.

	▶ In die Anschlüsse des Geräts keine Flüssigkeiten einspeisen.

	▶ Nach Unterbrechung des Prozesses einen kontrollierten Wiederanlauf sicherstellen. Reihenfolge beach-
ten: 
1. Elektrische oder pneumatische Versorgung anlegen. 
2. Mit Medium beaufschlagen.

	▶ Bestimmungsgemäße Verwendung beachten.

ACHTUNG! 
Elektrostatisch gefährdete Bauelemente oder Baugruppen.

Das Gerät enthält elektronische Bauelemente, die gegen elektrostatische Entladung (ESD) empfindlich 
reagieren. Berührung mit elektrostatisch aufgeladenen Personen oder Gegenständen gefährdet diese 
Bauelemente. Im schlimmsten Fall werden sie sofort zerstört oder fallen nach der Inbetriebnahme aus.

	▶ Anforderungen nach EN 61340-5-1 beachten, um die Möglichkeit eines Schadens durch schlagartige 
elektrostatische Entladung zu minimieren bzw. zu vermeiden.

	▶ Ebenso darauf achten, elektronische Bauelemente bei anliegender Spannung nicht berühren. 

Typ 8791, REV.2
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Allgemeine Hinweise

4	 ALLGEMEINE HINWEISE

4.1	 Kontaktadresse
Deutschland

Bürkert Fluid Control System 
Sales Center 
Christian-Bürkert-Str. 13-17 
D-74653 Ingelfingen 
Tel.  + 49 (0) 7940 - 10 91 111 
Fax  + 49 (0) 7940 - 10 91 448 
E-mail: info@burkert.com

International 

Die Kontaktadressen finden Sie auf den letzten Seiten der gedruckten Bedienungsanleitung.

Außerdem im Internet unter:

country.burkert.com 

4.2	 Gewährleistung
Voraussetzung für die Gewährleistung ist die bestimmungsgemäße Verwendung des Positioners Typ 8791 
unter Beachtung der spezifizierten Einsatzbedingungen. 

4.3	 Informationen im Internet
Bedienungsanleitungen und Datenblätter zum Typ 8791 finden Sie im Internet unter:

country.burkert.com 

Typ 8791, REV.2
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Systembeschreibung

5	 SYSTEMBESCHREIBUNG

5.1	 Allgemeine Beschreibung
Der Positioner Typ 8791 ist ein digitaler, elektropneumatischer Stellungsregler für pneumatisch betätigte 
Stellventile. Das Gerät umfasst die Hauptfunktionsgruppen

					�     - Wegaufnehmer 
- Pilotventilsystem (elektropneumatisches Stellsystem) 
- Mikroprozessorelektronik

Der Wegaufnehmer misst die aktuellen Positionen des Stellventils. 
Die Mikroprozessorelektronik vergleicht die aktuelle Position (Istwert) kontinuierlich mit einem über den 
Normsignaleingang vorgegebenen Stellungssollwert und führt das Ergebnis dem Stellungsregler zu.  
Liegt eine Regeldifferenz vor, wird durch das Pilotventilsystem eine entsprechende Korrektur des Stellungs-
istwerts herbeigeführt.

5.1.1	 Merkmale

	• Variante 
Den Positioner gibt es mit Stellungsregelungsfunktion.  
Die Stellung des Antriebs wird entsprechend des Stellungssollwerts geregelt. Der Stellungssollwert wird 
durch ein externes Normsignal vorgegeben (oder über Feldbus).

	• Wegaufnehmer 
- internes hoch auflösendes Leitplastikpotentiometer oder  
- externer kontaktloser, verschleißfreier Wegaufnehmer (Remote).

	• Mikroprozessorgesteuerte Elektronik 
für die Signalverarbeitung, Regelung und Ventilansteuerung.

	• Bedienmodul 
Die Bedienung des Geräts erfolgt über 2 Tasten und 4 DIP-Schalter. 
2 LEDs (eine RGB-LED für den Gerätestatus und eine grüne LED für den Status der Kommunikations-
schnittstelle) ermöglichen die Anzeige verschiedener Gerätestatus.

	• Pilotventilsystem 
Das Stellsystem besteht aus 2 Magnetventilen und 4 Membranverstärkern. Bei einfachwirkenden 
Antrieben muss der Arbeitsanschluss 2 mit einem Gewindestopfen verschlossen werden. 

	• Stellungsrückmeldung 
Die Stellung des Ventils kann entweder über 2 Näherungsschalter (Initiatoren) oder über einen 
0/4...20-mA-Ausgang (Variante, ohne Feldbuskommunikation) oder digital über eine Feldbuskommuni-
kation (z B. büS, IO-Link) an die SPS weitergeleitet werden. Die Initiatoren bzw. Grenzstellungen sind über 
Steuerfahnen vom Benutzer veränderbar.

	• Pneumatische Schnittstellen 
Innengewinde G1/4“

	• Elektrische Schnittstellen 
Rundsteckverbinder oder Kabelverschraubung

	• Kommunikationsschnittstelle 
Zum Austausch von Prozessdaten und zur Konfiguration und Parametrierung

	• Gehäuse 
Kunststoffbeschichtetes Aluminiumgehäuse mit aufklappbarem Deckel und unverlierbaren Schrauben. 
Das Gehäuse des Positioners wird durch ein Druckbegrenzungsventil vor zu hohem Innendruck, z. B. 
infolge von Leckagen, geschützt. 

Typ 8791, REV.2
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	• Anbau 
An Schubantrieb nach NAMUR-Empfehlung (DIN IEC 534-6) oder an Schwenkantrieb nach VDI/VDE 3845.

	• Optional 
Remote-Variante für Normschienenmontage oder für Befestigungswinkel

5.1.2	 Kombination mit Ventiltypen und Anbauvarianten

Der Positioner Typ 8791 kann an unterschiedliche Stellventile angebaut werden. Z. B. an Ventile mit Kolben-, 
Membran- oder Drehantrieb. Die Antriebe können einfach- oder doppeltwirkend sein.

	• Bei einfachwirkenden Antrieben wird nur eine Kammer im Antrieb be- und entlüftet. Der entstehende 
Druck arbeitet gegen eine Feder. Der Kolben bewegt sich so lange, bis sich ein Kräftegleichgewicht zwi-
schen Druckkraft und Federkraft einstellt. Dazu muss einer der beiden Luftanschlüsse mit einem Gewin-
destopfen verschlossen werden.

	• Bei doppeltwirkenden Antrieben werden die Kammern auf beiden Seiten des Kolbens druckbeaufschlagt. 
Dabei wird bei Belüftung der einen Kammer die andere Kammer entlüftet und umgekehrt. Bei dieser 
Variante ist im Antrieb keine Feder eingebaut.

Für den Positioner Typ 8791 werden 2 Basisgerätevarianten angeboten, die sich in der Befestigungsmög-
lichkeit und im Wegaufnehmer unterscheiden.

Gerätevariante NAMUR:  
Es wird ein geräteinterner Wegaufnehmer verwendet, der als Drehpotentiometer ausgeführt ist. Der Posi-
tioner wird direkt auf oder an den Antrieb angebaut.

Gerätevariante Remote: 
Es wird ein externer Wegaufnehmer (linear oder rotativ) über eine digitale Schnittstelle angeschlossen.  
Der Positioner wird dabei entweder mit einer Normschiene oder mit einem Befestigungswinkel an eine Wand 
angebaut (Remote-Variante).

5.1.3	 Option externe Stellungsrückmeldung mit induktivem 
Näherungsschalter

Der Positioner Typ 8791 kann mit einer externen Stellungsrückmeldung ausgestattet werden (siehe Daten-
blatt im Zubehör). 

Der Einbau und die Einstellung sind in der Montageanleitung, die der externen Stellungsrückmeldung bei-
liegt, beschrieben. 

Die Montageanleitung ist auch im Internet zu finden.

 country.burkert.com → Typ 8791

Typ 8791, REV.2
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5.1.4	 Übersicht der Anbaumöglichkeiten

Anbau NAMUR auf 
Schwenkantrieb

Anbau NAMUR mit  
Anbauwinkel an 
einen Schubantrieb

Anbau Remote mit 
Befestigungsbügel

Anbau Remote auf 
Normschiene

Tabelle 1:	 Übersicht der Anbaumöglichkeiten

Typ 8791, REV.2
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Aufbau

6	 AUFBAU
Der Positioner Typ 8791 besteht aus der mikroprozessorgesteuerten Elektronik, dem Wegaufnehmer und dem 
Pilotventilsystem.

Die Bedienung des Geräts erfolgt über 2 Tasten und 4 DIP-Schalter. 2 LEDs (1 RGB-LED für den Gerätestatus 
und 1 grüne LED für den Status der Kommunikationsschnittstelle) ermöglichen die Anzeige verschiedener 
Gerätestatus.

Das Pilotventilsystem für einfach- und doppeltwirkende Antriebe besteht aus 2 Magnetventilen.

6.1	 Darstellung

Mechanische Stellungsanzeige

Anzeigemodul mit 2 LEDs

Arbeitsanschluss 2 
(Anschluss: A2)

Druckversorgungsanschluss 1,4...7 bar 
(Anschluss: P)

Arbeitsanschluss 1 
(Anschluss: A1)Entlüftungsanschluss/ 

Entlüftungsfilter

Interner Wegaufnehmer

Achse für Wegaufnehmer

Kabelverschraubung

Elektronikmodul

Pilotventilsystem

Überdruckventil

Bild 1:	 Aufbau, Positioner Typ 8791

Typ 8791, REV.2
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Funktion

7	 FUNKTION

7.1	 Funktionsschema
Beispielhafte Darstellung mit einfachwirkendem Antrieb 

*	� Pilotventilsystem 
1: Belüftungsventil 
2: Entlüftungsventil

Druckluft-
versorgung

Wegauf-
nehmer

Stellungs-
regler

Pilotventil-
system*

1

2

Stellungs-
sollwert

Abluft

Positioner Typ 8791
Ventil (Stellglied) mit  

einfachwirkendem Antrieb

Stellungsistwert

Bild 2:	 Funktionsschema Positioner Type 8791

Bei der Remote-Variante befindet sich der Wegaufnehmer außerhalb des Positioners direkt am 
Ventil und ist mit diesem durch ein Kabel verbunden.
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Funktion

7.2	 Funktion der Stellungsregelung
Mit dem Wegaufnehmer wird die aktuelle Position (POS) des pneumatischen Antriebs erfasst. Dieser Stellungs-
istwert wird vom Stellungsregler mit dem als Normsignal vorgegebenen Sollwert (CMD) verglichen. Liegt eine 
Regeldifferenz (Xd1) vor, wird über das Pilotventilsystem der Antrieb be- und entlüftet. Auf diese Weise wird 
die Stellung des Antriebs bis zur Regeldifferenz 0 verändert. Z1 stellt eine Störgröße dar.

Ventilöffnung

VentilPilotventil-
system

Wegaufnehmer

StellungsreglerStellungs-
sollwert

CMD Xd1
B1

E1
PK

Z1

POS

Stellungsregelkreis

+ -

Bild 3:	 Signalflussplan Stellungsregler 
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7.2.1	 Schematische Darstellung der Stellungsregelung
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Bild 4:	 Schematische Darstellung Stellungsregelung
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Funktion

7.2.2	 Funktionen der Stellungsregler-Software

Grundfunktionen

	• Aktivierung mit DIP-Schalter

	• Parametereinstellung mit Kommunikations-Software

Funktion Wirkung

Dichtschließfunktion

CUTOFF

Ventil schließt außerhalb des Regelbereichs dicht. 
Angabe des Werts (in %), ab dem der Antrieb voll-
ständig entlüftet (bei 0 %) bzw. belüftet (bei 100 %) 
wird  
(siehe Kapitel „9.3.2 Funktion der DIP-Schalter“).

Kennlinienkorrektur

CHARACT

Linearisierung der Betriebskennlinie kann durch-
geführt werden (siehe Kapitel „9.3.2 Funktion der 
DIP-Schalter“).

Wirkrichtungsumkehr Sollwert

DIR.CMD

Umkehr der Wirkrichtung des Sollwerts  
(siehe Kapitel „9.3.2 Funktion der DIP-Schalter“).

Tabelle 2:	 Grundfunktionen

Grundfunktionen

	• Aktivierung mit Tasten oder Kommunikations-Software

Funktion Wirkung

Normsignal2)

INPUT

Auswahl Sollwertnormsignal

Automatische Kalibrierung des Stellungsreglers

X.TUNE
Auf Werkseinstellungen zurücksetzen

RESET

Rücksetzen auf Werkseinstellungen

Tabelle 3:	 Grundfunktionen

2)	 �Nur mit Kommunikations-Software einstellbar. 
Nur bei Variante ohne Feldbuskommunikation.
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Zusatzfunktionen

	• Aktivierung und Parametereinstellung mit Kommunikations-Software

Funktion Wirkung

Wirkrichtungsumkehr Antrieb

DIR.ACT
Zuordnung des Belüftungszustands der Antriebs-
kammer zur Istpostion.

Signalbereichsaufteilung (Split-Range)

SPLTRNG
Normsignal in %, für den das Ventil den gesamten 
Hubbereich durchläuft.

Hubbegrenzung 

X.LIMIT
Begrenzung des mechanischen Hubbereichs

Stellzeitbegrenzung

X.TIME
Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

Regelparameter

X.CONTROL
Parametrieren des Stellungsreglers

Sicherheitsstellung

SAFEPOS
Definition der Sicherheitsstellung

Leitungsbrucherkennung3)

SIG.ERROR
Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

Digitaleingang3)

BINARY.IN
Konfiguration des Digitaleingangs

Analogausgang3)

OUTPUT
Konfiguration des Analogausgangs (Variante)

Tabelle 4:	 Zusatzfunktionen

3)	 Nur bei Variante ohne Feldbuskommunikation.
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7.3	 Schnittstellen des Positioners 

Eingang für  
Stellungssollwert4) 
4...20 mA 
0...20 mA 
3- oder 4-Leiter5)

Digitaleingang

24 V DC

Kommunikations-
schnittstelle

Positioner

Analoge 
Stellungsrückmeldung

(Variante)

Initiator 1, Initiator 2 
24 V PNP NO

(optional)
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Bedienung

4)	 Oder über Feldbuskommunikation (z. B. büS/CANopen oder IO-Link)

5)	 Werkseinstellung ist 4...20 mA, 4-Leiter 

Bild 5:	 Schnittstellen

Der Positioner Typ 8791 ist in der Anschlussart 3-Leiter oder 4-Leiter zu betreiben, d. h. die Versor-
gungsspannung (24 V DC) erfolgt getrennt vom Sollwertsignal.

	• Eingang für Stellungssollwert6) (4...20 mA entspricht 0...100 %) 
(abhängig von Stellung des DIP-Schalters 1).

	• Digitaleingang6)  
Bei Anlegen einer Spannung > 10 V wird Sicherheitsstellung (SAFEPOS) aktiv, d. h. das Ventil wird in die 
Sicherheitsstellung gebracht (Werkseinstellung, kann mit Kommunikations-Software geändert werden).

	• Analoge Stellungsrückmeldung6)  (Variante) 
Die Stellung des Ventils kann über einen analogen 4...20 mA Ausgang an die SPS weitergeleitet werden  
(4...20 mA entspricht 0...100 %).

6)	 Nur bei Variante ohne Feldbuskommunikation.
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Technische Daten

8	 TECHNISCHE DATEN

8.1	 Normen und Richtlinien
Das Gerät entspricht den einschlägigen Harmonisierungsvorschriften der EU. Zudem erfüllt das Gerät auch 
die Anforderungen der Gesetze des Vereinigten Königreichs.

In der jeweils aktuellen Fassung der EU-Konformitätserklärung / UK Declaration of Conformity sind die har-
monisierten Normen aufgelistet, welche im Konformitätsbewertungsverfahren angewandt wurden.

8.2	 Betriebsbedingungen

WARNUNG!

Sonneneinstrahlung und Temperaturschwankungen können Fehlfunktionen oder Undichtheiten 
bewirken.

	▶ Gerät bei Einsatz im Außenbereich nicht ungeschützt den Witterungsverhältnissen aussetzen.

	▶ Darauf achten, dass die zulässige Umgebungstemperatur nicht über- oder unterschritten wird.

Umgebungstemperatur siehe Typschild

Schutzart	 �IP65/IP677) nach EN 60529 	  
(nur bei korrekt angeschlossenem Kabel bzw. Stecker und Buchsen)
7)	 �Bei Einsatz des Positioners unter IP67 Bedingungen, muss der Entlüftungsfilter 

(siehe „Bild 1: Aufbau, Positioner Typ 8791“) entfernt und die Abluft in den tro-
ckenen Bereich geführt werden.

Einsatzhöhe bis 2000m über Meereshöhe

8.3	 Mechanische Daten
Abmessungen						      siehe Datenblatt

Werkstoffe

	 �Gehäusewerkstoff	 	 	 	 Aluminium kunststoffbeschichtet 
Sonstige Außenteile				   rostfreier Stahl (V4A), PC, PE, POM, PTFE

	 Dichtwerkstoff 	 	 	 	 	 EPDM, NBR, FKM

Gewicht								        ca. 1,0 kg

Typ 8791, REV.2
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8.4	 Typschild
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C US

®

8791   24V DC   5W 
Remote   IO-Link   REV.2 
P=1.4...7bar    IP65/67 
Tamb –10...+60°C

S/N 1000 
00123456            W17MA

Typ Betriebspannung Nennleistung

Gerätevariante, Kommunikation, 
Version

Betriebsdruck, Schutzart

Umgebungstemperatur

CE-Kennzeichnung

Zulassungskennzeichnung CSA 
(für Kanada und USA)

Bestellnummer, Herstellcode

Barcode

Seriennummer

Bild 6:	 Typschild (Beispiel)

8.5	 Elektrische Daten

8.5.1	 Elektrische Daten, ohne Feldbuskommunikation

Schutzklasse								        III nach DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

Anschlüsse									�         2 Kabelverschraubungen (M20 x 1,5)  
mit Schraubklemmen 0,14...1,5 mm2 oder  
Rundsteckverbinder (M12, 8-polig)

Betriebsspannung							      24 V DC ±25 %, max. Restwelligkeit 10 %

Stromaufnahme							       max. 190 mA

Leistungsaufnahme						      max. 3,5 W

Eingangswiderstand 				     
für Sollwertsignal							       75 Ω bei 0/4...20 mA / Auflösung 12 bit

Analoge Stellungsrückmeldung 
max. Bürde / Last)  
für Stromausgang 0/4...20 mA 			   560 Ω

Induktive Näherungsschalter				   100 mA Strombegrenzung

Digitaleingang	 	 	 	 	 	 	 	 �0...5 V = logisch „0“, 10...30 V = logisch „1“ 
(invertieren der Logik mit Software) 
(Eingangsstrom < 6 mA)

Kommunikationsschnittstelle			�   Anschluss an PC über USB-büS-Interface-Set

Kommunikations-Software				    Bürkert Communicator

Typ 8791, REV.2
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8.5.2	 Elektrische Daten, IO-Link

Schutzklasse								        III nach DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

Anschluss 									         Rundsteckverbinder M12 x 1, 5-polig, A-codiert

Port Class A

Betriebsspannung		 	 	 	 	 	 24 V DC ±25 % (gemäß Spezifikation) 
Stromaufnahme							       max. 150 mA

Port Class B

Betriebsspannung 
	 	 Systemversorgung (Pin 1+3)		 	 24 V DC ±25 % (gemäß Spezifikation) 
		  Aktorversorgung (Pin 2+5)8)	 	 	 24 V DC ±25 % (gemäß Spezifikation)

Stromaufnahme 
		  Systemversorgung	 (Pin 1+3)			  max. 50 mA 
		  Aktorversorgung (Pin 2+5)			   max. 120 mA

Leistungsaufnahme gesamt				    max. 3,5 W

8)	 Aktorversorgung ist nach IEC 60664 und für elektrische Sicherheit nach SELV aus IEC 61010-2-201 galvanisch von 
Systemversorgung getrennt

8.5.3	 Elektrische Daten, büS

Schutzklasse								        III nach DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

Anschluss									         Rundsteckverbinder M12 x 1, 5-polig, A-codiert

Betriebsspannung							      24 V DC ±25 %

Stromaufnahme							�       max. 150 mA

Leistungsaufnahme gesamt				    max. 3,5 W

Typ 8791, REV.2
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Funktionen

10.2	 Zusatzfunktionen
Folgende Zusatzfunktionen können mit der Kommunikations-Software konfiguriert und parametriert werden:

Funktion Beschreibung

Wirkrichtungsumkehr 
Antrieb

DIR.ACT
Zuordnung des Belüftungszustands der Antriebskammer zur Istposition

Signalbereichsaufteilung 
(Split-Range)

SPLTRNG

Signalbereichsaufteilung; Eingangssignal in %, für den das Ventil den 
gesamten Hubbereich durchläuft.

Hubbegrenzung 

X.LIMIT
Begrenzung des mechanischen Hubbereichs

Stellzeitbegrenzung

X.TIME
Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

Regelparameter

X.CONTROL
Parametrieren des Stellungsreglers

Sicherheitsstellung

SAFEPOS
Eingabe der Sicherheitsstellung

Leitungsbrucherkennung21)

SIG.ERROR
Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

Digitaleingang21)

BINARY.IN
Aktivierung des Digitaleingangs

Analogausgang21)

OUTPUT
Konfigurierung der Ausgänge (nur mit Zusatzplatine für analoge Rückmeldung 
bzw. Digitalausgänge)

Tabelle 24:	 Zusatzfunktionen

21)	 Nur bei Variante ohne Feldnuskommunikation.
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10.2.5	 X.CONTROL -  
Regelparameter des Positioners

Mit dieser Funktion werden die Parameter des Positioners (Totband und Verstärkungsfaktoren) eingestellt.

Totband:		 Unempfindlichkeitsbereich des Positioners

Eingabe des Totbands in %, bezogen auf den skalierten Hubbereich; 
d. h. X.LIMIT Hubbegrenzung oben - X.LIMIT Hubbegrenzung unten (siehe Zusatzfunktion X.LIMIT).

Durch diese Funktion wird erreicht, dass der Regler erst ab einer bestimmten Regeldifferenz anspricht. 
Diese Funktion schont die Magnetventile im Positioner und den pneumatischen Antrieb.

Wenn sich die Zusatzfunktion Regelparameter (X.CONTROL) während der Durchführung von 
X.TUNE (Autotune des Positioners) im Hauptmenü befindet, erfolgt eine automatische Ermittlung 
des Totbands in Abhängigkeit vom Reibverhalten des Stellantriebs. Der auf diese Weise ermittelte 
Wert ist ein Richtwert. Sie können ihn manuell nachjustieren.

Stellungs-
sollwert

Regel-
differenz

Xd1

Stellungs-
istwert

zum Regler

Xd1‘

Totband

Xd1

Xd1‘

Bild 21:	 Diagramm X.CONTROL

Verstärkungsfaktor öffnen/schließen:	 Parameter des Positioners

Verstärkungsfaktor öffnen:	 	 	 Verstärkungsfaktor des Positioners (zum Schließen des Ventils)

Verstärkungsfaktor schließen:	 	 Verstärkungsfaktor des Positioners (zum Öffnen des Ventils)

10.2.6	 SAFEPOS -  
Definition der Sicherheitsstellung

Mit dieser Funktion wird die Sicherheitsstellung des Antriebs festgelegt, die bei definierten Signalen ange-
fahren wird.

Die eingestellte Sicherheitsstellung wird nur angefahren, wenn ein entsprechendes Signal am 
Digitaleingang (Konfiguration siehe Digitaleingang (BINARY.IN)) anliegt oder bei Auftreten eines 
Fehlers. 
Ist der mechanische Hubbereich mit der Funktion Hubbegrenzung (X.LIMIT) begrenzt, können nur 
Sicherheitsstellungen innerhalb dieser Begrenzungen angefahren werden. 
Diese Funktion wird nur im Betriebszustand AUTOMATIK ausgeführt.

Typ 8791, REV.2
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10.2.7	 SIG.ERROR -  
Leitungsbrucherkennung konfigurieren (nur für Variante ohne 
Feldbuskommunikation)

Die Funktion Leitungsbrucherkennung (SIG.ERROR) dient zur Erkennung eines Fehlers am Sollwertsignal.

Leitungsbrucherkennung ist nur bei 4...20-mA-Signal wählbar: 
Fehler bei Sollwertsignal ≤ 3,5 mA (±0,5 % v. Endwert, Hysterese 0,5 % v. Endwert)

Bei Auswahl von 0...20 mA kann die Leitungsbrucherkennung nicht ausgewählt werden.

Bei aktivierter Leitungsbrucherkennung (Fehler oder Außerhalb der Spezifikation) wird ein Signalfehler über 
die LED 1 am Gerät angezeigt.

Sicherheitsstellung bei aktivierter Leitungsbrucherkennung:

Aktive Funktion Sicherheitsstellung (SAFEPOS) 
Bei Fehlererkennung fährt der Antrieb in die unter Sicherheitsstellung eingestellte Stellung.

Inaktive Funktion Sicherheitsstellung (SAFEPOS) 
Bei Fehlererkennung fährt der Antrieb in die Endlage, die er im spannungslosen Zustand einnehmen würde.

10.2.8	 BINARY.IN -  
Digitaleingang konfigurieren (nur für Variante ohne 
Feldbuskommunikation)

Folgende Einstellungen können vorgenommen werden:

	• Anfahren der Sicherheitsstellung

	• Starten der Funktion X.TUNE

Sicherheitsstellung

Digitaleingang = 1	 → 	Anfahren der Sicherheitsstellung

Aktive Funktion Sicherheitsstellung (SAFEPOS) 
Der Antrieb fährt in die unter Sicherheitsstellung eingestellte Stellung.

Inaktive Funktion Sicherheitsstellung (SAFEPOS) 
Der Antrieb fährt in die Endlage, die er im spannungslosen Zustand einnehmen würde.

Starten der Funktion X.TUNE

Digitaleingang = 1	 → 	X.TUNE starten

Typ 8791, REV.2
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10.2.9	 OUTPUT (Variante) -  
Analogausgang konfigurieren (nur für Variante ohne 
Feldbuskommunikation)

Die Funktion Analogausgang (OUTPUT) erscheint nur dann in der Auswahl der Funktionen, wenn der Posi-
tioner über einen Analogausgang verfügt (Variante), bzw. noch keine Parameter eingelesen wurden.

Der Analogausgang kann für die Rückmeldung der aktuellen Stellung oder des Sollwerts an die Leitstelle 
verwendet werden.

Funktion			�   Stellung (POS)		  Ausgabe der aktuellen Stellung 
Sollwert (CMD)		  Ausgabe des Sollwerts

Normsignal		�  4...20 mA				   Auswahl des Normsignals 
0...20 mA

10.2.10	 LED-Modus einstellen, Gerätestatus

Benutzerebene: Installateur

Werkseinstellung: Ventilmodus + Warnungen

Menü oder Funktion Werte oder Beschreibung

Gerät
> Allgemeine Einstellungen

> Parameter
> Status-LED

Modus   NAMUR-Modus

  Ventilmodus

  Ventilmodus + Warnungen

  Feste Farbe

  LED aus

LED-Modus einstellen, Gerätestatus:

	→ Status-LED

	→ Modus

Mögliche Auswahl:

  NAMUR-Modus

  Ventilmodus

  Ventilmodus + Warnungen

  Feste Farbe

  LED aus

	→ Modus wählen.

  Der Modus ist eingestellt.

Typ 8791, REV.2
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Anbau und Montage

11	 ANBAU UND MONTAGE

Die Abmessungen des Positioners und die verschiedenen Gerätevarianten finden Sie auf dem 
Datenblatt.

11.1	 Sicherheitshinweise

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Montage.

	▶ Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

Typ 8791, REV.2
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11.2	 Anbau an ein Stellventil mit Schubantrieb nach 
NAMUR

Die Übertragung der Ventilstellung auf dem im Positioner eingebautem Wegaufnehmer erfolgt über einen 
Hebel (nach NAMUR).

11.2.1	 Anbausatz (nach IEC 534-6) an Schubantriebe  
(Bestellnummer 787215)

(Kann als Zubehör von Bürkert bezogen werden.)

Nr. Stück Benennung

1 1 NAMUR-Anbauwinkel IEC 534

2 1 Bügel

3 2 Klemmstück

4 1 Mitnehmerstift

5 1 Konusrolle

6a 1 Hebel NAMUR für Hubbereich 3 - 35 mm

6b 1 Hebel NAMUR für Hubbereich 35 - 130 mm

7 2 U-Bolzen

8 4 Sechskantschraube DIN 933 M8 x 20

9 2 Sechskantschraube DIN 933 M8 x 16

10 6 Federring DIN 127 A8

11 6 Scheibe DIN 125 B8,4

12 2 Scheibe DIN 125 B6,4

13 1 Feder VD-115E 0,70 x 11,3 x 32,7 x 3,5

14 1 Federscheibe DIN 137 A6

15 1 Sicherungsscheibe DIN 6799 - 3,2

16 3 Federring DIN 127 A6

17 3 Sechskantschraube DIN 933 M6 x 25

18 1 Sechskantmutter DIN 934 M6

19 1 Vierkantmutter DIN 557 M6

21 4 Sechskantmutter DIN 934 M8

22 1 Führungsscheibe 6,2 x 9,9 x 15 x 3,5

Tabelle 25:	 Anbausatz an Schubantriebe
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11.2.2	 Montage

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Montage.

	▶ Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

Vorgehensweise:

	→ Bügel ② mit Hilfe der Klemmstücke ③, Sechskantschrauben ⑰ und Federringe⑯ an der Antriebs-
spindel montieren.

331717

22

1616

Bild 22:	 Bügelmontage

	→ Kurzen oder langen Hebel entsprechend dem Hub des Antriebs auswählen (siehe „Tabelle 25: Anbausatz 
an Schubantriebe“, Nr. 6a/6b).

	→ Hebel zusammenbauen (wenn nicht vormontiert) (siehe „Bild 23“).

Typ 8791, REV.2
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1717

1616

1212

66

1919
1818

1414
1212

2222

55
44

1313

1515

Bild 23:	 Hebelmontage

Der Abstand des Mitnehmerstifts von der Achse sollte gleich dem Antriebshub sein. Dadurch 
ergibt sich der ideale Schwenkbereich des Hebels von 60° (siehe „Bild 24“). 

Drehbereich des Wegaufnehmers: 
Der maximale Drehbereich des Wegaufnehmers beträgt 180°.

Schwenkbereich des Hebels: 
Um sicherzustellen dass der Wegaufnehmer mit guter Auflösung arbeitet, muss der Schwenkbe-
reich des Hebels zwischen 30° und 120° betragen.

Die auf dem Hebel aufgedruckte Skala ist nicht relevant.

Schwenkbereich des Hebels 
Ideal: 60° 
Minimal: 30° 
Maximal: 120°

120° 
Maximaler 

Schwenkbereich 
des Hebels 

60
°

Bild 24:	 Schwenkbereich des Hebels

	→ Hebel auf die Achse des Positioners stecken und festschrauben (⑰ und ⑲).

Typ 8791, REV.2
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11.2.3	 Anbauwinkel befestigen

	→ Anbauwinkel ① mit Sechskantschrauben ⑨, Federring ⑩ und Scheiben ⑪ auf der Rückseite des 
Positioners befestigen (siehe „Bild 25“).

Die Wahl der verwendeten M8-Gewinde am Positioner hängt von der Antriebsgröße ab.

	→ Zur Ermittlung der richtigen Position, den Positioner mit Anbauwinkel an den Antrieb halten.

		�  Die Konusrolle am Hebel des Wegaufnehmers im Bügel muss über den gesamten Hubbereich am 
Antrieb frei laufen können. 
Bei 50 % Hub sollte die Hebelstellung in etwa waagrecht sein (siehe Kapitel„11.2.4 Hebelmechanismus 
ausrichten“).

①

⑨

⑩ ⑪

M8-Gewinde

Bild 25:	 Anbauwinkel befestigen

Befestigung des Positioners mit Anbauwinkel bei Antrieben mit Gussrahmen:

	→ Anbauwinkel mit einer oder mehreren Sechskantschrauben ⑧, Scheiben ⑪ und Federringen ⑩ am 
Gussrahmen befestigen (siehe „Bild 26“).

8 10 11

8

10

11

Bild 26:	 Positioner mit Anbauwinkel befestigen; bei Antrieben mit Gussrahmen
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Befestigung des Positioners mit Anbauwinkel bei Antrieben mit Säulenjoch:

	→ Anbauwinkel mit den U-Bolzen ⑦, Scheiben ⑪, Federringen ⑩ und Sechkantmuttern 21 am Säu-
lenjoch befestigen (siehe „Bild 27“).

21

10

11

7

Bild 27:	 Positioner mit Anbauwinkel befestigen; bei Antrieben mit Säulenjoch

11.2.4	 Hebelmechanismus ausrichten

Der Hebelmechanismus kann erst dann korrekt ausgerichtet werden, wenn das Gerät elektrisch 
und pneumatisch angeschlossen ist.

	→ Den Antrieb im Handmodus auf halben Hub fahren (entsprechend der Skala am Antrieb).

	→ Den Positioner in der Höhe so verschieben, dass der Hebel waagrecht steht.

	→ Den Positioner in dieser Position am Antrieb fixieren.
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11.3	 Anbau an ein Stellventil mit Schwenkantrieb
Die Achse des im Positioner integrierten Wegaufnehmers wird direkt an die Achse des Schwenkantriebs 
angekoppelt.

11.3.1	 Anbausatz (nach VDI/VDE 3845) an Schwenkantrieb  
(Bestellnummer 787338)

(Kann als Zubehör von Bürkert bezogen werden.)

Nr. Stück Benennung

1 1 Adapter

2 2 Gewindestift DIN 913 M4 x 10

3 4 Sechskantschraube DIN 933 M6 x 12

4 4 Federring B6

5 2 Sechskantmutter DIN 985, M4

Tabelle 26:	 Anbausatz an Schwenkantrieb

Weitere Zubehörteile:

Die Montagebrücke mit Befestigungsschrauben (nach VDI/VDE 3845) kann als Zubehör unter der Bestell-
nummer 770294 von Bürkert bezogen werden.

11.3.2	 Montage

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Montage.

	▶ Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

Vorgehensweise:

	→ Die Anbauposition des Positioners festlegen: 
- parallel zum Antrieb oder 
- um 90° gedreht zum Antrieb.

	→ Grundstellung und Drehrichtung des Antriebs ermitteln.
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Verdrehschutz:

Die Anflachung der Achse beachten.  
Als Verdrehschutz muss einer der Gewindestifte auf der Anflachung der Achse aufliegen (siehe 
„Bild 28“).

Drehbereich des Wegaufnehmers:

Der maximale Drehbereich des Wegaufnehmers beträgt 180°. 
Die Achse des Positioners darf nur innerhalb dieses Bereichs bewegt werden.

	→ Adapter ① auf die Achse des Positioners stecken und mit 2 Gewindestiften befestigen.

	→ Gewindestifte mit selbstsichernden Muttern sichern.
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Die Schwenkbewegung der 
abgeflachten Welle muss 
innerhalb des Wegaufnehmer-
Drehbereichs von 180° 
erfolgen.

Abgeflachte Welle

180° 
Maximaler 

Schwenkbereich  

Bild 28:	 Drehbereich / Verdrehschutz

	→ Die mehrteilige Montagebrücke22)) passend zum Antrieb aufbauen. 

	→ Die Montagebrücke mit 4 Sechskantschrauben ③ und Federringen ④ am Positioner befestigen  
(siehe „Bild 29“).

22)	 �Die Montagebrücke besteht aus 4 Teilen, die durch unterschiedliche Anordnung an den Antrieb angepasst werden 
können.
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③

④
①

6

Bild 29:	 Montagebrücke befestigen (schematische Darstellung)

	→ Positioner mit Montagebrücke auf den Schwenkantrieb aufsetzen und mit 4 Sechskantschrauben 6

befestigen (siehe „Bild 30“).

Bild 30:	 Schwenkantriebbefestigung
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11.4	 Remote-Betrieb mit externem Wegaufnehmer
Bei dieser Variante besitzt der Positioner kein Wegaufnehmer in Form eines Drehwinkelsensors, sondern 
einen externen Remote-Sensor. 

Der Remote-Sensor Typ 8798 wird über eine serielle, digitale Schnittstelle angeschlossen.

11.4.1	 Befestigungszubehör

Für die Befestigung des Positioners im Remote-Betrieb gibt es zwei Möglichkeiten (siehe „Bild 31“).

Montage auf eine Normschiene  
Halter für Normschienenmontage  
Bestellnummer 675702

Wandmontage  
Bügel für Wandmontage Bestellnummer 675715

Bild 31:	 Befestigungsarten im Remote-Betrieb
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11.4.2	 Anschluss und Inbetriebnahme des Remote-Sensors  
Typ 8798

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Inbetriebnahme.

	▶ Die Inbetriebnahme darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

	→ Die 4 Adern des Sensorkabels an die dafür vorgesehenen Schraubklemmen des Positioners anschließen 
(siehe Kapitel„13.3.6 Klemmenbelegung für externes Wegmesssystem  
(nur bei Remote-Variante)“).

	→ Remote-Sensor an den Antrieb montieren.  
Die ordnungsgemäße Vorgehensweise ist in der Kurzanleitung des Remote-Sensors Typ 8798 
beschrieben.

	→ Positioner pneumatisch mit dem Antrieb verbinden.

	→ Druckluft an Positioner anschließen.

	→ Versorgungsspannung des Positioners einschalten.

	→ Die Funktion X.TUNE ausführen.
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12	 PNEUMATISCHER ANSCHLUSS

12.1	 Sicherheitshinweise

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch hohen Druck in Anlage/Gerät.

	▶ Vor Arbeiten an Anlage oder Gerät, den Druck abschalten und Leitungen entlüften/entleeren.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Installation.

	▶ Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

Arbeitsanschluss 2 
(Anschluss: A2)

Druckversorgungsanschluss 1,4...7 bar 
(Anschluss: P)

Arbeitsanschluss 1 
(Anschluss: A1)

Entlüftungsanschluss

Bild 32:	 Pneumatische Installation, Lage der Anschlüsse

Typ 8791, REV.2

deutsch



65

Pneumatischer Anschluss

Vorgehensweise:

	→ Versorgungsdruck (1,4...7 bar) an den Druckversorgungsanschluss P anlegen.

Bei einfachwirkenden Antrieben (Steuerfunktion A und B):

	→ Einen Arbeitsanschluss (A1 oder A2, je nach gewünschter Sicherheitsendstellung) mit der Kammer des 
einfachwirkenden Antriebs verbinden. 
Sicherheitsendstellungen siehe Kapitel „8.7 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. 
pneumatischen Hilfsenergie“). 

	→ Nicht benötigten Arbeitsanschluss mit einem Verschlussstopfen verschließen.

Bei doppeltwirkenden Antrieben (Steuerfunktion I):

	→ Arbeitsanschlüsse A1 und A2 mit den jeweiligen Kammern des doppeltwirkenden Antriebs verbinden. 
Sicherheitsendstellungen siehe Kapitel „8.7 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. 
pneumatischen Hilfsenergie“

Wichtige Information für einwandfreies Regelverhalten.

Damit das Regelverhalten im oberen Hubbereich aufgrund zu kleiner Druckdifferenz nicht stark 
negativ beeinflusst wird:

	→ Den anliegenden Versorgungsdruck mindestens 0,5...1 bar über dem Druck halten, der erfor-
derlich ist um den pneumatischen Antrieb in Endlage zu bringen.

Bei größeren Schwankungen sind die mit der Funktion X.TUNE eingemessenen Reglerparameter 
nicht optimal.

	→ Die Schwankungen des Versorgungsdrucks während des Betriebs möglichst gering halten 
(max. ±10 %).
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13	 ELEKTRISCHER INSTALLATION, OHNE 
FELDBUSKOMMUNIKATION

Alle elektrischen Eingänge und Ausgänge des Geräts sind zur Versorgungsspannung nicht galvanisch 
getrennt.

13.1	 Sicherheitshinweise

GEFAHR!

Gefahr durch Stromschlag.

	▶ Vor Arbeiten an Anlage oder Gerät, die Spannung abschalten und gegen Wiedereinschalten sichern.

	▶ Die geltenden Unfallverhütungs- und Sicherheitsbestimmungen für elektrische Geräte beachten.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Installation.

	▶ Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

	▶ Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

13.2	 Elektrische Installation mit Rundsteckverbinder

13.2.1	 Bezeichnung der Rundsteckverbinder M12, 8-polig

6

1

75

4

3 2

8

FE FunktionserdeStecker M12, 8-polig

Versorgungsspannung 
und diverse Signale

Bild 33:	 Bezeichnung Rundsteckverbinder und Kontakte
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13.2.2	 Pin-Belegung für Eingangssignale der Leitstelle (z. B. SPS)

Pin Aderfarbe* Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

1 weiß Sollwert + (0/4...20 mA) 1

2 GND

+ (0/4...20 mA)

siehe Tabelle Anschlussart 
3-Leiter oder 4-Leiter

2 braun Sollwert GND

5 grau Digitaleingang 5
+ 

0...5 V      (logisch 0)

10...30 V  (logisch 1)  

bezogen auf Pin 3 (GND)

*	� Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehör erhältliche Anschlusskabel mit der Nr. 919061.

Tabelle 27:	 Pin-Belegung, Eingangssignale der Leitstelle

Anschlussart 3-Leiter oder 4-Leiter (Einstellen mit Kommunikations-Software):

Anschlussart 4-Leiter (Werkseinstellung) Anschlussart 3-Leiter

Der Sollwerteingang ist als Differenzeingang ausge-
führt, d. h. die GND-Leitungen des Sollwerteingangs 
und der Versorgungsspannung sind nicht identisch.

Hinweis: Sind die Signale GND des Sollwertein-
gangs und der Versorgungsspannung miteinander 
verbunden, muss die Anschlussart 3-Leiter in der 
Software eingestellt werden.

Der Sollwerteingang ist auf die die GND-Leitung 
der Versorgungsspannung bezogen, d. h. Sollwert-
eingang und Versorgungsspannung haben eine 
gemeinsame GND-Leitung.

1

2

0/4...20 mA

3

4

GND

+24 V DC

+

+
U

I

1

0/4...20 mA

3

4

GND

+24 V DC

+

+
U

I

Tabelle 28:	 Anschlussart

13.2.3	 Pin-Belegung für Ausgangssignale zur Leitstelle  
(z. B. SPS), nur bei Variante Analogausgang

Pin Aderfarbe* Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

8 rot Analoge Rückmeldung + 8 + (0/4...20 mA)

7 blau Analoge Rückmeldung GND 7 GND (identisch mit GND 
Betriebsspannung)

*	� Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehör erhältliche Anschlusskabel mit der Nr. 919061.

Tabelle 29:	 Pin-Belegung, Ausgangssignale zur Leitstelle
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13.2.4	 Pin-Belegung für Betriebsspannung

Pin Aderfarbe* Belegung Äußere Beschaltung / Signalpegel

3 grün GND 3

4

24 V DC  ±25 % 
max. Restwelligkeit 10 %4 gelb +24 V

*	� Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehör erhältliche Anschlusskabel mit der ID-Nr. 919061.

Tabelle 30:	 Pin-Belegung, Betriebsspannung

13.3	 Elektrische Installation mit Kabelverschraubung

13.3.1	 Bezeichnung der Schraubklemmen

11 +

12 –

81

82

31 +

32 –

A

B

+

–

+24 V

GND

rem
ote sensor

Bild 34:	 Bezeichnung der Schraubklemmen

13.3.2	 Anschluss der Klemmen

	→ Die 4 Schrauben am Gehäusedeckel herausdrehen und den Deckel abnehmen. 
Die Schraubklemmen sind nun zugänglich.

	→ Klemmen entsprechend der Belegung anschließen.
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13.3.3	 Klemmenbelegung für Eingangssignale der Leitstelle  
(z. B. SPS)

Klemme Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

11 + Sollwert + 11

12 GND

+ (0/4...20 mA)

siehe Tabelle Anschlussart 
3-Leiter oder 4-Leiter

12 – Sollwert GND

81 + Digitaleingang + 81 +
+ 

0...5 V       (logisch 0)

10...30 V   (logisch 1) 

82 – Digitaleingang – 82 – GND (identisch mit GND 
Betriebsspannung)

Tabelle 31:	 Klemmenbelegung, Eingangssignale der Leitstelle 

Anschlussart 3-Leiter oder 4-Leiten (Einstellen über Kommunikations-Software):

Anschlussart 4-Leiter (Werkseinstellung) Anschlussart 3-Leiter

Der Sollwerteingang ist als Differenzeingang ausge-
führt, d. h. die GND-Leitungen des Sollwerteingangs 
und der Versorgungsspannung sind nicht identisch.

Hinweis: Sind die Signale GND des Sollwertein-
gangs und der Versorgungsspannung miteinander 
verbunden, muss die Anschlussart 3-Leiter in der 
Software eingestellt werden.

Der Sollwerteingang ist auf die die GND-Leitung 
der Versorgungsspannung bezogen, d. h. Sollwert-
eingang und Versorgungsspannung haben eine 
gemeinsame GND-Leitung.

“11+“

0/4...20 mA

“GND“

“+24V“

GND

+24 V DC

+

+
U

I

Tabelle 32:	 Anschlussart

13.3.4	 Klemmenbelegung für Ausgangssignale zur Leitstelle  
(z. B. SPS), nur bei Variante Analogausgang

Klemme Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

31 + Analoge Rückmeldung + 31 + + (0/4...20 mA) 

32 – Analoge Rückmeldung GND 32 – GND (identisch mit GND 
Betriebsspannung)

Tabelle 33:	 Klemmenbelegung, Ausgangssignale zur Leitstelle

“11+“

“12-“

0/4...20 mA

“GND“

“+24V“

GND

+24 V DC

+

+
U

I
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13.3.5	  Klemmenbelegung für Betriebsspannung

Klemme Belegung Äußere Beschaltung / Signalpegel

+24 V Betriebsspannung + +24 V

GND

24 V DC  ±25 % 
max. Restwelligkeit 10 %GND Betriebsspannung GND

Tabelle 34:	 Klemmenbelegung Betriebsspannung

13.3.6	 Klemmenbelegung für externes Wegmesssystem  
(nur bei Remote-Variante)

Klemme Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

S + Versorgung Sensor + S + +
Remote-
Sensor

Typ 879823)

S – Versorgung Sensor – S – –

A Serielle Schnittstelle, A-Leitung A A-Leitung

B Serielle Schnittstelle; B-Leitung B B-Leitung

23)	 Zuordnung der Aderfarbe siehe „Tabelle 36“.

Tabelle 35:	 Klemmenbelegung, externes Wegmesssystem

Positioner 
Klemme

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 1

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 2

S + braun braun

S – weiß schwarz

A grün rot

B gelb orange

Tabelle 36:	 Zuordnung der Aderfarbe am Remote-Sensor
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14	 ELEKTRISCHE INSTALLATION, IO-LINK

Buchse M8, 4-polig 
(nur Remote-Variante)

Stecker M12 x 1, 5-polig

1

2

3

4
5 42

1 3

Bild 35:	 Anschlussbelegung

Anschlussbelegung Port Class A

Pin Bezeichnung Belegung
1 L + 24 V DC Systemversorgung
2 I/Q NC Nicht belegt
3 L – 0 V (GND) Systemversorgung
4 C/Q IO-Link Kommunikation
5 NC NC Nicht belegt

Tabelle 37:	 Anschlussbelegung Port Class A

Anschlussbelegung Port Class B

Pin Bezeichnung Belegung
1 L + 24 V DC Systemversorgung
2 P24 24 V DC Aktorversorgung
3 L – 0 V (GND) Systemversorgung
4 C/Q IO-Link Kommunikation
5 N24 0 V (GND) Aktorversorgung

Tabelle 38:	 Anschlussbelegung Port Class B

14.1	 Anschlussbelegung für externes Wegmesssystem  
(nur bei Remote-Variante)

42

1 3

Bild 36:	 Anschlussbelegung Buchse, 4-polig

Pin Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

1 Versorgung Sensor + S + +
Remote-
Sensor

Typ 879824))

2 Versorgung Sensor – S – –

3 Serielle Schnittstelle, A-Leitung A A-Leitung

4 Serielle Schnittstelle; B-Leitung B B-Leitung
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24)	 Zuordnung der Aderfarbe siehe „Tabelle 40“.

Tabelle 39:	 Anschlussbelegung, externes Wegmesssystem

Positioner 
Pin

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 1

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 2

1 braun braun

2 weiß schwarz

3 grün rot

4 gelb orange

Tabelle 40:	 Zuordnung der Aderfarbe am Remote-Sensor
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15	 ELEKTRISCHE INSTALLATION, BÜS

Pin Aderfarbe Belegung

1

2

3

4
5

1 CAN Schild/Schirm CAN Schild/Schirm
2 rot +24 V DC ±25 %, max. Restwelligkeit 10%
3 schwarz GND / CAN_GND
4 weiß CAN_H
5 blau CAN_L

Tabelle 41:	 Anschlussbelegung

Bei elektrischer Installation mit büS-Netzwerk beachten:

Einen 5-poliger Rundstecker und ein geschirmtes 5-adriges Kabel verwenden.

Der Schirm ist kapazitiv über das Gerät mit der Funktionserde verbunden.

15.1	 Anschlussbelegung für externes Wegmesssystem  
(nur bei Remote-Variante)

42

1 3

Bild 37:	 Anschlussbelegung Buchse, 4-polig

Pin Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

1 Versorgung Sensor + S + +
Remote-
Sensor

Typ 879825)

2 Versorgung Sensor – S – –

3 Serielle Schnittstelle, A-Leitung A A-Leitung

4 Serielle Schnittstelle; B-Leitung B B-Leitung

25)	 Zuordnung der Aderfarbe siehe „Tabelle 43“.

Tabelle 42:	 Anschlussbelegung; externes Wegmesssystem

Positioner 
Pin

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 1

Aderfarbe  
Remote-Sensor mit Kabeltyp 2

1 braun braun

2 weiß schwarz

3 grün rot

4 gelb orange

Tabelle 43:	 Zuordnung der Aderfarbe am Remote-Sensor
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16	 INBETRIEBNAHME

16.1	 Sicherheitshinweise

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßem Betrieb.

Nicht sachgemäßer Betrieb kann zu Verletzungen, sowie Schäden am Gerät und seiner Umgebung führen. 

	▶ Vor der Inbetriebnahme muss gewährleistet sein, dass der Inhalt der Bedienungsanleitung dem Bedie-
nungspersonal bekannt ist und vollständig verstanden wurde.

	▶ Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgemäße Verwendung müssen beachtet werden.

	▶ Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerät in Betrieb nehmen.

16.2	 Festlegen der Grundeinstellungen
Die Grundeinstellungen des Positioners werden werkseitig durchgeführt.

Zur Anpassung des Positioners an örtliche Bedingungen muss nach der Installation die Funktion 
X.TUNE ausgeführt werden.

16.2.1	 Ausführen der automatischen Anpassung X.TUNE

WARNUNG!

Gefahr durch Änderungen der Ventilstellung bei Ausführung der Funktion X.TUNE.

Bei der Ausführung der X.TUNE unter Betriebsdruck besteht akute Verletzungsgefahr.

	▶ X.TUNE niemals bei laufendem Prozess durchführen.

	▶ Anlage gegen unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

HINWEIS! 
Vermeiden Sie eine Fehlanpassung des Reglers durch einen falschen Versorgungsdruck oder aufge-
schalteten Betriebsmediumsdruck.

	▶ Führen Sie X.TUNE in jedem Fall bei dem im späteren Betrieb zur Verfügung stehenden Versorgungs-
druck (= pneumatische Hilfsenergie) durch.

	• Führen Sie die Funktion X.TUNE  vorzugsweise ohne Betriebsmediumsdruck durch, um Störeinflüsse 
infolge von Strömungskräften auszuschließen. 

	→ Die 4 Schrauben am Gehäusedeckel herausdrehen und den Gehäusedeckel abnehmen.

Zur Durchführung der X.TUNE muss sich der Positioner im Betriebszustand AUTOMATIK befinden  
(DIP-Schalter 4 = OFF).
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	→ Starten der X.TUNE durch 5 s langes Drücken der Taste 126).

Die LED 2 blinkt mit 5 Hz. Das Gerät ist im NAMUR-Zustand Funktionskontrolle, LED 1 leuchtet orange.

Ist die X.TUNE erfolgreich beendet, wird der NAMUR-Zustand wieder zurückgesetzt. Die Änderungen 
werden automatisch in den Speicher (EEPROM) übernommen.

Wenn die LED 1 nach der X.TUNE rot leuchtet:

	→ X.TUNE erneut ausführen.

	→ Eventuell einen Geräteneustart ausführen.

16.3	 Gerät mit Bürkert Communicator einstellen
Mit dem Bürkert Communicator können alle Einstellungen am Gerät durchgeführt werden.

Die Einstellungen im Bürkert Communicator finden Sie in der Bedienungsanleitung.

16.3.1	 IO-Link-Gerät mit Bürkert Communicator verbinden

Erforderliche Komponenten:

	• Kommunikations-Software: Bürkert Communicator für PC

	• USB-büS-Interface-Set (siehe Zubehör)

	• büS-Adapter für Kommunikationsschnittstelle (siehe Zubehör)

	• Bei Bedarf eine büS-Kabelverlängerung (siehe Zubehör)

	→ Um das IO-Link-Gerät mit dem Bürkert Communicator zu verbinden, den Gehäusedeckel abschrauben.

LED 1

LED 2

Taste 1

Taste 2

DIP-Schalter

Kommunikati-
onsschnittstelle

Bild 38:	 Beschreibung Bedienelemente

26)	 Starten der X.TUNE auch über Kommunikations-Software möglich.  
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Inbetriebnahme

	→ Micro-USB-Stecker in Kommunikationsschnittstelle stecken.

	→ Mit USB-büS-Interface-Set die Verbindung mit PC herstellen.

	→ Bürkert Communicator starten.

	→ Einstellungen durchführen.

16.3.2	 büS-Gerät mit Bürkert Communicator verbinden

Erforderliche Komponenten:

	• Kommunikations-Software: Bürkert Communicator für PC

	• USB-büS-Interface-Set (siehe Zubehör)

	→ Mit USB-büS-Interface-Set die Verbindung mit PC herstellen.

	→ Bürkert Communicator starten.

	→ Einstellungen durchführen.
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IO-Link

17	 IO-LINK

17.1	 Information, IO-Link
IO-Link ist eine weltweit standardisierte IO-Technologie (IEC 61131-9) um mit Sensoren und Aktoren zu 
kommunizieren.

IO-Link ist eine Punkt-zu-Punkt-Kommunikation mit 3-Leiter-Anschlusstechnik für Sensoren und Aktoren 
und ungeschirmten Standardsensorleitungen.

Um eine eindeutige Kommunikation sicherzustellen, sollten die IO-Link-Geräte nicht gleichzeitig von der 
übergeordneten Steuerung (SPS) über den IO-Link-Master und mit dem Bürkert Communicator (über die 
Kommunikationsschnittstelle) parametriert werden.

17.2	 Technische Daten, IO-Link
IO-Link-Spezifikation 		 	 	 V1.1.2

Versorgung							�       über IO-Link (M12 x 1, 5-polig, A-kodiert)

Port Class							       A oder B

SIO-Mode							       Nein

IODD-Datei							       siehe Internet

VendorID								       0x0078, 120

DeviceID								       siehe IODD-Datei

ProductID							       8791

Übertragungsgeschwindigkeit	 COM3 (230,4 kbit/s)

PD Input Bits						      80

PD Output Bits						     40

M-sequence Cap.					     0x0D

Min. Zykluszeit						      5 ms

Data Storage	 	 	 	 	 	 Ja

Max. Leitungslänge	 	 	 	 20 m

17.3	 Konfigurieren des Feldbusses
Die erforderlichen Inbetriebnahmedateien und die Beschreibung der Prozessdaten und azyklischen Para-
meter sind im Internet verfügbar.

Download unter:

www.burkert.com / Typ 8791 / Software
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büS

18	 BÜS

18.1	 Informationen, büS
büS ist ein von Bürkert entwickelter Systembus, dessen Kommunikationsprotokoll auf CANopen basiert.

18.2	 Konfigurieren des Feldbusses
Die erforderlichen Inbetriebnahmedateien und die Beschreibung der Objekte sind im Internet verfügbar.

Download unter:

www.burkert.com / Typ 8791 / Software
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Wartung

19	 WARTUNG
Wird der Positioner Typ 8791 entsprechend den Anweisungen dieser Anleitung betrieben, ist er wartungsfrei.

20	 ZUBEHÖR

VORSICHT!

Verletzungsgefahr, Sachschäden durch falsche Teile.

Falsches Zubehör und ungeeignete Ersatzteile können Verletzungen und Schäden am Gerät und dessen 
Umgebung verursachen

	▶ Nur Originalzubehör sowie Originalersatzteile der Firma Bürkert verwenden.

Die Bestellnummern der Anbausätze für Schub- oder Schwenkantriebe sowie für die passenden 
Kabelstecker der Multipolvariante des Positioner finden Sie im Datenblatt zu Typ 8791.

Bezeichnung Bestell-Nr.

Anschlusskabel M12 x1, 8-polig 919061
Kommunikations-Software Bürkert Communicator Infos unter www.buerkert.de

USB-büS-Interface-Set:
USB-büS-Interface-Set 2 (büS-Stick + 0,7 m Kabel mit M12-Stecker) 772551
büS-Adapter für Kommunikationsschnittstelle 
(M12 auf büS-Serviceschnittstelle Micro-USB)

773254

büS-Kabelverlängerung (M12-Stecker auf M12-Buchse), Länge 1 m 772404
büS-Kabelverlängerung (M12-Stecker auf M12-Buchse), Länge 3 m 772405
büS-Kabelverlängerung (M12-Stecker auf M12-Buchse), Länge 5 m 772406
büS-Kabelverlängerung (M12-Stecker auf M12-Buchse), Länge 10 m 772407

Tabelle 44:	 Zubehör

20.1	 Kommunikations-Software
Das PC-Bedienungsprogramm „Communicator“ ist für die Kommunikation mit Geräten aus der Positioner-
Familie der Firma Bürkert konzipiert. 

Bei Fragen zur Kompatibilität kontaktieren Sie bitte das Bürkert Sales Center.

Eine detaillierte Beschreibung zur Installation und Bedienung der Software finden Sie in der zuge-
hörigen Bedienungsanleitung.

Download der Software unter: country.burkert.com.
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Verpackung, Transport, Entsorgung

21	 VERPACKUNG, TRANSPORT, ENTSORGUNG

ACHTUNG
Transportschäden bei unzureichend geschützten Geräten.

	▶ Gerät vor Nässe und Schmutz geschützt in einer stoßfesten Verpackung transportieren.

	▶ Zulässige Lagertemperatur einhalten.

ACHTUNG
Falsche Lagerung kann Schäden am Gerät verursachen.

	▶ Gerät trocken und staubfrei lagern.

	▶ Lagertemperatur: –20...+65 °C

Umweltgerechte Entsorgung 

	▶ Nationale Vorschriften bezüglich Entsorgung und Umwelt beachten.

	▶ Elektrische und elektronische Geräte separat sammeln und speziell entsorgen.

Weitere Informationen unter country.burkert.com.
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