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Torque do Motor 5 Nm

Tensdo nominal AC/DC 24 V
Controle modula¢do, comunicagdo do

atuador, Hibrido, Cloud

Dados técnicos

Dados elétricos

Comunicac¢do de barramento de dados

Dados funcionais

Dados de seguranga

Technical data sheet
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5 anos garantia
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Tensdo nominal AC/DC24V

Frequéncia da tensdo nominal 50/60 Hz

Faixa de fornecimento de energia CA CA19,2..28,8V/(CC21,6...28,8V
Consumo de energia em operacdo 3W

Consumo de energia em posicdo de repouso 3 W

Dimensionamento do transformador 4,5VA

Operacdo paralela

Sim (observe os dados de desempenho)

Conexao elétrica

Cabo de dispositivo 18 GA, conector de
conduite de 1/2 "e soquete RJ45 (ethernet)

Protecdo contra sobrecarga

pensamento eletrdnico 0...90° de rotagdo

Protecdo elétrica

atuadores com isolamento duplo

Controle comunicativo

Cloud
BACnet IP
Modbus TCP

Ndmero de néds

BACnet / Modbus ver descri¢do da interface

Torque do Motor 5Nm

Faixa de operagdo Y 2.10V

Nota faixa de operacdo Y Hibrido via 2...10 V
Impedancia de entrada 34kQ

Faixa de operacdo varidvel Y 0,5..10V
Feedback de posi¢do U 2..10V

Feedback de posicdo U nota Max. 0,5 mA
Feedback de posicdo varidvel U Variavel VDC
Precisdo da posicdo +5%

Sentido de rotagdo motor

selecionavel com interruptor 0/1

Controle manual

botdo manual externo

Angulo de rotacdo 90°
Tempo de abertura ou fechamento (motor) 150 s/90°
Varidvel do tempo de abertura ou fechamento 70...220 s
do motor

Faixa de ajuste de modificacdo manual
Nivel de ruido, motor 35 dB(A)

Indicagdo de posicdo

Mecanico, conectavel

Classe de protecdo IEC/EN

111, tensdo extra baixa de seguranga (SELV)

Fonte de energia UL

Fornecimento Classe 2
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Dados de seguranga  Grau de protecdo IEC/EN IP54

IP54 ao usar tampa de protecdo ou anel
isolante para soquete RJ45

Grau de protecdo NEMA/UL NEMA 1

Invélucro Tipo de inv6lucro UL 1

EMC CE de acordo com 2014/30/UE

Listagem de agéncias cULus conforme UL60730-1A /-2-14, CAN / CSA
E60730-1:02
CE conforme 2014/30/UE e 2014/35/UE

Padrdo de qualidade ISO 9001

UL 2043 Compliant Adequado para uso em plenum de ar conforme
a Se¢do 300.22 (C) da NEC e a Se¢do 602 da IMC

Tipo de acdo Tipo 1

Umidade do ambiente Max. 95% RH, sem condensacdo

Temperatura ambiente -22...122°F [-30...50°C]

Temperatura de armazenagem -40...176°F [-40...80°C]

Nome da edificio/projeto sem manuteng¢do

Peso Peso 4.81b[2.2 kg]
Materiais Material da caixa de protecdo UL94-5VA
Notas sobre seguranca

aeronaves ou qualquer outro meio de transporte aéreo.

* Aplicacdo externa: somente possivel se ndo houver interferéncia direta de 4gua (do mar),
neve, gelo, radiagdo solar ou gases agressivos sobre o atuador e se houver garantia de que as
condi¢bes ambiente permanecerdo sempre dentro dos limites informados na folha de dados.

+ Somente especialistas autorizados podem realizar a instalacdo. Todos os regulamentos de
instalacdo legais ou institucionais aplicaveis devem ser cumpridos durante a instalagao.

+ O dispositivo sé pode ser aberto no local de producdo do fabricante. Ele ndo contém nenhuma
peca que possa ser substituida ou reparada pelo usuario.

+ Os cabos ndo devem ser removidos do dispositivo.

* Para calcular o torque necessario, devem ser cumpridas as especificacdes fornecidas pelos
fabricantes dos dampers em relagdo a se¢do transversal, design, situacdo da instalagdo e
condig¢bes de ventilagdo.

+ O dispositivo contém componentes elétricos e eletrénicos e ndo pode ser descartado como
lixo doméstico. Todas as regulamentacdes e exigéncias validas localmente devem ser
observadas.

f + O dispositivo ndo deve ser usado fora do campo de aplicacdo especificado, especialmente em

Caracteristicas do produto

Modo de opera¢do O atuador é controlado via Cloud, BACnet IP ou Modbus TCP e se move para a posi¢do definida
pelo sinal de controle. Varios pontos de dados podem ser gravados e lidos através das mesmas
interfaces.

Modo hibrido:
0 atuador recebe seu sinal de controle analdgico do controlador de nivel superior e aciona para

a posicdo definida. Usando o Cloud, BACnet IP ou Modbus TCP, vdrios pontos de dados podem
ser lidos e, com excecdo do sinal de controle, gravados.

Conversor para sensores  Opcdo de conexdo para dois sensores (sensor passivo, sensor ativo ou contato de comutagdo).
O atuador serve como conversor analégico/digital para transmissao do sinal do sensor ao
sistema de nivel superior.
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Comunicac¢do

Conexdo "Peer to Peer"
http://belimo.local:8080

0O notebook deve ser definido como
"DHCP".

Certifique-se de que apenas uma conexdo
de rede esteja ativa.

Endereco IP padréo:
http://192.168.0.10:8080

Endereco IP estético

Senha (somente leitura):

Nome de usudrio: "guest"

Senha: "guest"

Inversdo do sinal de controle
Montagem direta simples

Gravacdo de dados

Controle manual

Angulo de rotaciio ajustavel

Alta confiabilidade funcional

Posigdo inicial

Adaptacdo e sincronizagdo

Acessorios

Acessarios elétricos

Ferramentas

Instalacdo elétrica

A

Technical data sheet LRB24-IP

A configuracdo pode ser realizada através do servidor web integrado (conexao RJ45 ao
navegador web) ou por meios de atuador com capacidade de comunicacdo ou pela nuvem.

Informacdes adicionais sobre o servidor web integrado podem ser encontradas na
documentacdo separada.

Isto pode ser invertido em casos de controle com um sinal de controle analdgico. A inversdo
provoca a reversdo do comportamento padréo, ou seja, para sinal de controle 0%, o atuador é
aberto ao maximo e para sinal de controle 100%, o atuador é fechado.

Montagem direta simples no eixo do damper com uma abracadeira universal para eixo,
fornecida com um dispositivo antirrotacdo para evitar que o atuador rode.

Os dados registrados (registro de dados integrado por 13 meses) podem ser utilizados para fins
analiticos.

Download de arquivos csv via navegador da web.

Controle manual com botdo manual possivel (a caixa de engrenagem é desengatada enquanto
o botdo for pressionado ou permanece bloqueada).

Angulo de rotacéo ajustével com fins-de-curso mecénicos.

O atuador é a prova de sobrecarga, ndo requer chaves fim-de-curso e para automaticamente
quando o fim-de-curso é atingido.

A primeira vez que a tensdo de alimentacdo é ligada, por ex., no momento da coloca¢do em
servico, o atuador faz uma adaptacdo, que é quando a faixa de operacdo e o feedback de
posicdo se ajustam a faixa de ajuste mecanico.

Em seguida, o atuador se desloca para a posicdo definida pelo sinal de controle.

Uma adaptacdo pode ser acionada manualmente, pressionando o botdo "Adaptacdo". Ambos
os fins-de-curso mecanicos sdo detectados durante a adaptacdo (toda a faixa de ajuste).

Em seguida, o atuador se desloca para a posicdo definida pelo sinal de controle.

Descri¢do Tipo
Ilhé para médulo de conexdo RJ, Embalagem mdiltipla 50 unids. Z-STRJ.1
Descri¢do Tipo
Cabo de conexdo 16 pés [5 m], A: Rj11 6/4 ZTH UE, B: 6 pinos para ZK1-GEN
conexdo ao soquete de servico

Ferramenta de servigo, com funcdo ZIP-USB, para atuadores Belimo ZTH US

programaveis e comunicativos/controlador VAV e dispositivos de
desempenho HVAC

Alimentacdo de transformador de isolamento.
Possivel conexdo paralela de outros atuadores. Observe os dados de desempenho.
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Diagramas de fiagdo

CA/CC24V
L ~
- o+
|

— Cores de cabos:
e e e g 1=preto

R I 2 =vermelho

5 =laranja

. 2 10 = amarelo-preto

S1 S1 S2 11 = amarelo-rosa
.ﬂi 12 = amarelo-cinza

Conexdo de um notebook para
controle manual e de
Web-Browser parametrizacdo via RJ45.

Conexdo opcional via RJ45
(conexao direta notebook/
conexao via Intranet ou

Internet) para acesso ao
servidor web integrado
Fungdes

0 diagrama de conexdo mostra as conexdes para o primeiro sensor no terminal S1, enquanto o
& segundo sensor pode ser conectado de forma idéntica no terminal S2.

0 uso paralelo de diferentes tipos de sensores é permitido.

Para operacdo hibrida, S1 é usado para o sinal de controle Y e deve ser configurado como
sensor ativo.

Func¢bes com parametros especificos (é necessaria parametrizacao)

TCP/IP (Cloud)/BACnet IP/Modbus TCP TCP/IP (Cloud)/BACnet IP/Modbus TCP com valor de referéncia
analdgico (operacdo hibrida)
L ~ L ~
-+ -+
——GND
-Y-DC(0)2...10V
- ---
TCP/IP TCP/IP
BACnet IP BACnet IP
Modbus TCP Modbus TCP
T T TITT T T T
1 2 5 10 11 12 1 2 5 10 11 12
C p) C D
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Conexdo de sensores passivos

Technical data sheet LRB24-IP

Conexdo de sensores ativos
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Conexdo de contato switch
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