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3. ZAKLADNi NASTAVENI VSECH PARAMETRU

»  Vypinani vidy podle setrvaénosti, zjisti se AUTOKALIBRACI.

=  Pokud neni kalibrace, motor se mlze otacet Spatnym smérem a dojit k chybé. V pripadé
chyby je nutné ji neprodlené odstranit.

=  Regulator ma 1s na rozpoznani sprdvného sméru otaceni.

= 73 0,95s zjisti smér otaceni jinak > nastane CHYBA.

= Délka kroku musi byt nastavena tak, aby nebyla nikdy vétsi jak polovina vnit¥ni necitlivosti

» CPT vysilaé automaticky definuje rozmezi funkénosti vrdmci nastaveni ZAVRENO -
OTEVRENO.

= Zpétnovazebni signal je bran ze softwarového nastaveni regulatoru.

4. POUZITI

Blok Control 1,2 mulZe byt soucasti servomotoru, nebo je dodavdn samostatné
a s ovladanym servomotorem je propojen kabelazi.

Obsahuje:

e montaznicelek s reguldtorem ZP2RE6 s napajecim transformatorem,

e montdzini celek pro spinani elektromotoru (SSR, nebo stykace) s volitelnou elektro-

dynamickou brzdou BR2,

e pfipojnou svorkovnici.
K bloku Control 1,2 jsou pfipojeny momentové a polohové mikrospinace servopohonu. K bloku
Control 1,2 maze byt pfipojen odporovy nebo proudovy snimac polohy. Pokud je nutné pouziti
tepelné ochrany motoru, musi se tato informace uvést pfi objednavce (24/230V).

5. ELEKTRICKE VYBAVENI

Spinaci blok

Pro vykony nad 4kW, je elektromotor spinan stykaci Lovato BF25 01D, s ovlddacim
napétim civek 24Vdc. Do vykonu 4kW, se pro spinani pouzivaji SSR Celduc SV969500 s ovladacim
napétim 12-30 Vdc. Spinaci prvky SSR jsou jistény dvémi rychlymi pojistkami FF1 a FF2. Treti faze
neni spinand, je trvale propojena. Pro elektromotory s vykonem do 2,2kW, lze pro zlepSeni
regulace jesté pridat elektrodynamickou brzdu BR2BK2,2.

Spinaci blok umozZnuje tfistavové fizeni elektromotoru, tj. béh v jednom a druhém
smyslu otaceni a vypnuti elektromotoru. Spindni je fizeno regulatorem ZP2RE6.
Podle pouzitych spinacich prvk(, se dodava ve trech provedenich:

e 261520890 BLOK CONTROL 1, SSR s brzdou (elektromotor max 2,2kW),
e 261520891 BLOKCONTROL1, SSR bezbrzdy (elektromotor max 4kW),
e 261520892 BLOKCONTROL2, stykac¢BF25 (elektromotor vice nez 4kW).

Napajeni elektroniky

Reguldtor ZP2RE6 je napdjen ztransformatoru s dvojitym sekundarnim vinutim 9V
a 18V. 9V je ureno pro napdjeni regulatoru, 18V se vyuZiva pro vystupni ovladaci napéti.
Vystupni napéti 18V miZe byt také pouZito pro napajeni topného odporu, pres pojistku F2, 1A T.
Primarni vinuti je jiSténo pojistkou F1, 100mA T.
Elektrické pfipojeni

Elektrické pfipojeni bloku Control 1,2 je kabelovymi vyvodkami, na pfipojnou

svorkovnici. Blok Control 1,2 mlze byt pfimo soucdsti pohonu nebo muize byt pfipojen externé
za dodrzeni podminky maximalni délky propojovacich vodi¢i 100m.
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6. REGULATOR ZP2RE6

Funkce:

Reguldtor fidi polohu vystupniho hfidele servomotoru a tim i ovladanou armaturu, dle
hodnoty fidiciho analogového signalu. Zakladni ¢asti reguldtoru je mikrokontrolér
naprogramovany kregulaci servomotoru, zjiStovani a oSetfeni chybovych stavl
a k jednoduchému nastavovani parametrua.

V obvodech regulatoru se porovnava hodnota vstupniho fidiciho signdlu s hodnotou
zpétnovazebniho signdlu z vysilate polohy vystupniho hfidele servomotoru. Je-li zjisténa
regula¢ni odchylka, regulator signalem KO, nebo KZ aktivuje odpovidajici spina¢ elektromotoru,
dokud se vystupni hfidel neprestavi do polohy, kterd odpovida hodnoté ridiciho signdlu.

Pozadované funkce regulatoru lze programovat:

e pomoci funkénich tlacitek a LED diod na regulatoru,
e servisnim PC, pfes rozhrani RS 232.

* Pomoci PC, je také mozné sledovat veSkeré provozni stavy regulatoru.

POPIS DPS REGULATORU

LED CL, OP, J11 J8 LED Tlacitka
PWR COM 9V, 18V P.EM C, O, P, MENU

J4
BMO

Prep.
DAL/BM

J10
KO, KZ

~

Prep.

J3
spinace

J9
RS, CPT Snimac TP motoru relé relé
polohy READY R1-R3




6.1. KONFIGURACNI PREPINAC

1. Trvale dalkové

Pomoci prepinace u konektoru J4 lze nastavit rezim trvale ddalkové ovladani, nebo
ovladani blokem mistniho ovladani.

F1

F1
F 250mA

1 94

i

DAl BUD
JI0 J4 |—|

1310

2. Vypinani Moment/Poloha

Pomoci prepinacl u konektoru J3 Ize nastavit zplsob vypinani v krajnich polohach od
momentl MO, MZ nebo PO, PZ. Vypindni od MO, MZ je vidy aktivni. Pro zajisténi spravné
funkce je nutno nastavit parametr Koncova poloha v menu regulatoru.

[Mz

[ ]

J3

[MO

e

J3

Koncové vypinani PZ (viz param. Koncovd poloha)
PZ - vypinani PZ, nebo MZ

- vypinani MZ

Koncové vypindni PO (viz param. Koncovd poloha)
PO - vypinani PO, nebo MO

- vypinani MO



3. Typ snimace polohy

Pomoci prepinace u konektoru J2 je pfi konfiguraci pohonu nutno nastavit typ
namontovaného snimace polohy. Pfepina¢ v poloze R znamena odporovy vysila¢, v poloze |
proudovy vysila¢. Pro zajisténi spravného zobrazeni hodnoty ze snimace je nutno nastavit

parametr Snimac polohy.

J2 1

Snimac polohy (viz param. Snimac polohy)

R - odporovy
I - proudovy
NASTAVOVACI TLACITKA
Vstup a prochdzeni menu

P - prochdazeni a potvrzeni parametri
O,C - nastavovani polohy

DIODY LED
Provozni
CL - motor zavira
oP - motor otevira
PWR - zapnuté napajeni
Nastavovaci/ chybovad
E/M - signalizace chyb (ERROR)/ MENU
P - signalizace parametr(

(Zlutd)
(zelend)

(zelend)

(ruda)

(Zluta)



6.2.

1

J1.1
11.2
J1.3
1.4
J1.5

12

2.1
12.2
12.3
12.4

3

J3.1
J3.2
J3.3
3.4
J3.5
J3.6

)4
4.1
14.2
4.3
14.4

J5

J5.1
J5.2
J5.3
J5.4

J6

J6.1
16.2
16.3

17
17.1
17.2

J8

18.1
18.2
18.3
18.4

SIGNALY KONEKTORU
Ridici signal 4-20mA, poloha 4-20mA

(-IN) - fidici signal-

(+IN) - fidici signdl+

(com) - vystup poloha aktivni 4-20mA
(-L) - vystup poloha spolecny

(+L) - vystup poloha pasivni 4-20mA
Vstup odporového, nebo proudového snimace polohy
(+15V) - DCPT -
(+5V) - R snimac - -
(IN) - R snimac DCPT CPT
(GND) - R snimac DCPT CPT
PFipojeni mikrospinact

(LO) - poloha otevieno PO (vystup)
(PO) - spole¢ny PO-MO

(MO) - moment otevieno MO

(L2) - poloha zavieno PZ (vystup)
(P2) - spolec¢ny PZ-MZ

(M2) - moment otevieno MO

Blok mistniho ovladani

(LO) - mistné otevirat

(L2) - mistné zavirat

(FERN) - faze pro dalkové (funkce regulatoru)
(+24V) - ovladaci faze

Softwarové nastavitelna signalizacni relé:

(R1) -vystup relél (napf. Dalkové ovladani )
(R2) - vystup relé 2 (napf. poloha Zavieno)
(R3) - vystup relé 3 (napf. poloha Otevieno)
(comMM2) - propojeny kontakt relé 1,2,3

Relé Ready

(NO) - spinaci kontakt

(comMmm1) - spole¢ny kontakt

(NC) - rozpinaci kontakt

Ovladani brzdy

(BR+)

(BR-)

Napijeni

(V)

(V)

(18v)

(18V)



PRUBEH REGULACE

=  7Zménou fidiciho signalu (poZzadované polohy), vznikne rozdil mezi skutec¢nou a
pozadovanou polohou (regulacni odchylka). Presdhne-li odchylka hodnotu danou
parametrem Necitlivost, je vyvolan regulacni zakrok.

Oteviena 100%
dojezd setrvatnosti _t_, 1 ]
=& E o
_______________________ ___Ez2 _.=& 2
= 1) =
58 £ %
}I: :“T [~
poZadovana vyprutt v
o mat poloha poloha pasmeo vnitfni necitlivesti= 2 x parametr Mecitlivost vnitfnl
Zapnut molan pasmao necitlivesti= 2 x parametr Mecitlivost
@ pasmo sefrvacnost= 2 x parametr Sefrvacnost
=
- e e e
[=]
=1
skutefna poloha
servopohonu se -
zaging ménit g
— e e e R e e e e e . — — — ——— =
o
J
Zavieno 0%

=  Regulator prestavi servomotor do pozadované polohy, umensené o parametr Setrvacnost a
vypne elektromotor.

= Po ¢asové prodlevé dané parametrem Setrvacnost dobéh, regulator vyhodnoti polohu. Je-li
dosazeno Uzkého pasma kolem pozadované polohy, dané parametrem Necitlivost vnitini, je
regulacni zakrok ukoncen.

®=  Nachazi-li se skute¢nd poloha mimo pasmo vnitfni necitlivosti, je aktivovan krokovy rezim, s
kratkymi sepnutimi motoru (parametr Krok). Poté, co je kratkymi kroky dosazeno pasma
vnitfni necitlivosti, je regulacni zakrok ukoncen.

Pozn. Reguldtor vyhodnoti vnitini necitlivost = tim se ukonci regulace.
REGULACE V KONCOVYCH POLOHACH

Aby bylo zajiSténo tésné uzavieni, nebo Uplné otevieni armatur, méni se v blizkosti
koncovych poloh (nastavitelné v rozsahu 0-5% parametrem Tolerance O a Z) reZim regulace.

Tolerance O a Z Tolerance O a £
0.5% ™ * 5 02— ®
Zavieno Otevieno
0% S 5% 100%
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= Je-li parametrem Koncova poloha zvoleno vypnuti ,,na poloze”, vypind servomotor piesné v
poloze 0%, nebo 100%, dané snimacem polohy.

= Je-li parametrem Koncova poloha zvoleno vypnuti ,na moment”, vypina servomotor od
koncovych spinacu.

7. DISPLAY

Displej je tvoren ze Ctyf LED sedmi-segmentovych zobrazovacich jednotek s desetinnymi
teckami a dvoubarevnou LED diodou. Zobrazuje Reset, Polohu, Momenty a Chyby. Také
zobrazuje situaci pfi Kalibraci a Nastaveni poloh O a Z.

I’I

ooo
.

“‘-uur

N’Ahl hl?kki ﬂ

$0A

Stavy zobrazované displejem

Stav Displej LED Stav Displej LED
zapnuti napajeni, - Chyba, pfreblikdavd s | E 12 -
Reset rES polohou 34

Nastavovani PC SEt - start Nast.konc.p. Z C... -
Poloha 34 - start Nast.konc.p. O o.... -
Moment O -~ 56 - Otevirani 34 zelena
Moment Z _ 56 - Zavirani 34 ruda
start Kalibrace CA.L.. - start Nast.konc.pol. P.... -
Kalib. uspésna CEnd - Nastaveni uspésné PEnd -
Kalib. nelspésna CE34 - Nastaveni nelispésné | PE44 -

8. PRIPOJENIi BLOKU CONTROL

Regulator bloku Control, ma vestavénou funkci kontroly sméru otdceni. Ta v pfipadé,
napf. prehozeni sledu fazi, vyhodnoti opacny smysl otdceni a servomotor zastavi. Z vyroby musi
byt reguldtor nastaven v nezkalibrovaném stavu. V tomto pripadé neumoziuje automatické
nacteni krajnich poloh. Timto by byla armatura namahana maximdlnim momentem, ktery je
elektromotor schopen vyvinout. Namahani trva do té doby, neZ nadproudové relé motor
odpoji. PUsobici moment je vyssi, neZ nastaveny moment jmenovity a maze dojit k poskozeni
armatury, nebo servomotoru.

Pozn.: Po pripojeni servomotoru k napdjecimu napéti, je nutné vénovat pozornost, zda se

nekontrolovatelné nerozebihd do nékteré z koncovych poloh a zda pfislusné koncové
mikrospinace sprdvné vypinaji.

Pfipojeni bloku CONTROL je zapojeno podle schématu na konci dokumentu — vybereme
schéma podle zakoupené varianty. Napajeni se pfipoji jako posledni po pfipojeni veskerych
ostatnich vodica!

POKUD NENi PROVEDENA KONTROLA SMERU OTACENi NEPRIPOJOVAT RiDICi
A SIGNAL 0/4 — 20mA !!!
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9. SERIZENi SERVOMOTORU S ARMATUROU

=  Koncové polohové mikrospinace a vysila¢ polohy sefidit podle montdzniho navodu k
pfisluSnému servopohonu
= Nastavit koncové polohové spinace, dle rozsahu armatury

=  Nastavit rozsah vysilace polohy. M{ze rozsah koncovych spinac mirné presahovat

=  Podle pozadovaného zpUsobu vypinani nastavit parametr Koncovd poloha.

=  Provést kalibraci

=  Provést Nastaveni koncovych poloh Za O, nebo Nastaveni koncové polohy Z a Nastaveni
koncové polohy O

Pfi sefizovani tlacitky, je mozno prestavovat servomotor do pozadované polohy ruc¢nim
kolem, nebo mistnim ovladanim.

Pfi sefizovani s pomoci aplikace EHL Explorer, je moZno prestavovat servomotor také z
nabidky Zobrazeni - motor. Pfi prestavovani mimo aktualné nastaveny rozsah, se servomotor
zastavi na hranici rozsahu a rozjede se aZz po novém pfrikazu. Je-li parametr Koncova poloha
zvolen ,,na moment”, jsou hranici jen koncové spinace. Je-li parametr Koncova poloha zvolen
»,na polohu”, jsou hranici koncové spinace, i 0% nebo 100% vysilace polohy.

10. NASTAVENIi REGULATORU

Pro nastaveni reguldtoru je moZné pouzit nastaveni tlacitky nebo pohodIné;jsi nastaveni
pomoci PC. Pfi nastavovani pomoci tlacitek jsou jako indikace pouzity LED diody na desce
reguldtoru. V pfipadé pripojeného displeje jsou informace zobrazované také za pomoci sedmi-
segmentového zobrazovace a dvoubarevné LED diody. Pro nastaveni pomoci PC (aplikace EHL
Explorer) je nutné mit také propojovaci kabel, ktery umozni propojeni PC s regulatorem.

Kalibrace regulatoru

Kalibrace regulatoru je proces, pfi kterém si fidici jednotka zméfi setrvacnost
servopohonu. Hodnotu setrvacnosti pak uloZi jako dva parametry Setrvacnost a Setrvacnost
dobéh. Kalibraci reguldtoru Ize spustit tla¢itkem P nebo z programu EHL explorer.

Neprovedena kalibrace regulatoru je signalizovana jako varovani viz. kapitola 15. Seznam
chyb a varovani.
Neprovedena kalibrace reguldtoru se miZze projevovat nestabilni regulaci, kdy servopohon:

e Pfejizdi pozadovanou polohu — parametr Setrvaénost je mensi nez skuteé¢na setrvacnost,

e Zastavuje daleko pred pozadovanou polohou a dlouho krokuje - parametr Setrvacnost je
vétsi nez skutecna setrvacnost,

e Pokud uvedenou nestabilni regulaci vykazuje i servopohon, ktery mél provedenou
kalibraci, pak se zfejmé zménila setrvacnost natolik (napf. potrubi bez média a
s médiem), Ze je tfeba provést novou kalibraci regulatoru.
Parametr Setrvacnost dobéh slouzi ke dvéma ucelim:
e  Pfiregula¢nim zakroku, viz. kapitola Popis regula¢niho zakroku,

e Jako pauza pfi reverzaci servopohonu, kdy je timto ¢asem zajisténo zastaveni motoru
pred zapnutim opaéného sméru otaceni.
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NASTAVENI KONCOVYCH POLOHZ A O

Pro urychleni nastaveni parametrl Poloha Z a Poloha O slouzi funkce, ktera automaticky
nastavi tyto parametry podle polohovych nebo momentovych spinacd.

Funkce je spusténa tlacitky C a O, viz. 11.1.8. Nastaveni koncovych poloh Za O nebo
programem EHL Explorer v okné PARMETRY.

Spusténi je mozné jen pokud byla provedena kalibrace regulatoru.

Parametr Poloha O se nastavi na polohu mensi o parametr Setrvacnost od polohy,
odpovidajici poloze polohového nebo momentového spinace O.

Parametr Poloha Z se nastavi na polohu vétsi o parametr Setrvacnost od polohy,
odpovidajici poloze polohového nebo momentového spinace Z.

MISTNIi OVLADANI V MENU

Pokud je servopohon vybaven blokem mistniho ovladani je mozné mistni ovladani pouzit ke
zménam polohy pfi nastaveni napf. koncovych poloh.

Pti pfepnuti do mistniho ovladani preblikava na displeji napis menu s polohou.

VYHODNOCENI OTACENI

Po kaZzdém roztogeni motoru je po ¢ase daném parametrem Cas kontroly otdéeni neustéle
kontrolovano, zda se servopohon (snimac polohy) ot4ci.

Pokud dojde k zastaveni servopohonu (snimace polohy) napf. vlivem dotahovani do

momentu je znovu odpoéitavan ¢as dany parametrem Cas kontroly otaleni, ne? je chyba
otaceni vyhodnocena.

VYHODNOCENIi SMERU OTACENI

Po kaidém roztoleni motoru je po ¢ase daném parametrem Cas kontroly sméru otaceni
kontrolovano, jakym smérem se servopohon (snimac polohy) otaci.

Pokud je po urcity konstantni ¢as zjistén smér otaceni shodny se smérem motoru, je
potvrzen spravny smér otaceni a ke kontrole ddl nedochazi.

K nové kontrole sméru otdceni dojde po vypnuti a zapnuti reguldtoru nebo po zapisu
parametru.
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11. MENU

=  Menu umoznuje nastaveni parametrl pomoci nastavovacich tlacitek.

.

Menu znemozni normalni provoz servopohonu.

=  Pokud nejsou 4 minuty stisknuta zddna tlacitka a neni komunikace sériovou

linkou, je menu automaticky ukonceno a systém se vraci do normalniho provozu.

Menu | Nazev Tlacitko Blikani | Hodnota parametru
P
Poloha Z C zapis aktualni polohy jako koncové polohy Z
Poloha O (o] zapis aktualni polohy jako koncové polohy O
Kalibrace regulatoru P spusténi kalibrace regulatoru
PolohazaO Cc+0 automatické nastaveni polohy O a Z podle momentovych a poloh.
spinacl
1 Koncova poloha P 1 Z=Moment O=Moment
2 Z=Moment O=Poloha
3 Z=Poloha O=Moment
4 Z=Poloha O=Poloha
2 Relé Ready P 1 chyby
P varovani nebo chyby
3 chyby nebo neni dalkové
4 varovani nebo chyby nebo neni délkové
3 Relé 1 Cnebo O zapis aktualni polohy do par. Poloha Relé 1
P 1 Neaktivni
2 Poloha O
3 Poloha Z
4 Moment O
5 Moment Z
6 Moment O nebo Moment Z
7 Moment O nebo Poloha O
8 Moment Z nebo Poloha Z
9 Otevirdni
10 Zavirani
11 Pohyb
12 Pohyb - blika¢
13 Do polohy
14 Od polohy
15 Varovani
16 Ovladani - dalkové
17 Ovladani — mistni
4 Relé 2 C nebo O zapis aktualni polohy do par. Poloha Relé 2
P 1..18 | shodnésRelé 1
5 Relé 3 C nebo O zapis aktualni polohy do par. Poloha Relé 3
P 1..18 |shodnésRelé 1
6 CPT P 1 4..20 mA
2 20..4 mA
7 Analogovy fidici signal | P 1 4..20 mA
2 20..4 mA
3 0..20 mA
4 20..0 mA
8 Necitlivost P 1..10 % (po 1 %)
9 Zéavada Cnebo O zapis aktudlni polohy do parametru Bezpecnd poloha
P 1 Poloha O
2 Poloha Z
3 Zastavit
4 Bezpecnd poloha

14




11.1. NASTAVOVANIREGULATORU TLACITKY

Pro bezchybnou funkci reguldtoru, je tfeba nejdfive nastavit koncové spinace a sefidit
snimac¢ polohy. Nasledovné lze nastavovat parametry, spustit Kalibraci a Nastaveni koncovych
poloh.

POUZITE SYMBOLY PRO ZOBRAZENI LED

@} blika (2 bliknuti) (Zlutd)
Q— trvale sviti (Zlutd)
& nesviti

11.1.1. MENU - vstup do menu

Stisknout a drzet tlacitko Zobrazi se napis MENU, LED Uvolnit tlacitko
MENU P a E/M sviti
(Zlutd) (Cervend)
® ® O MENU P (o] Cc
P EM = 5 E/M = m |§| |i| o =

MENU P o

C
B W @o

2 sec.

Zobrazi se napis 1M,

LED P blika, LED E/M blikad 1x
(zlutd) (Cervena)

© @

E/M

15



11.1.2. MENU - volba menu a parametru

Opakované kratce LED E/M zvySuje pocet bliknuti LED P (poctem bliknuti) a
stisknout tlacitko MENU nebo se zobrazuji napisy s dalSimi napis zobrazuje hodnotu
Cisly parametru

Zlutd) (Cervena)

(
PN
MENU P o ¢ @ervend)] T 1 1| @
i ie = @2 r_o
..... )
— — I_

. (¢ervend) I
0® |||

P E/M —

(Cervenad) | |_|

P EM

16



11.1.3. MENU - zména a zapis parametru

Opakované kratce
stisknout tlacitko P

—
MENU P

o Cc
m m mo

Drzet tlacitko do
rozsviceni LED P nebo
do zobrazeni
desetinnych tecek

(zlutd) (Cervena)

O @

E/M

LED E/M blika &islo menu a LED P hodnotu

parametru nebo se zobrazi ndpis
s hodnotou parametru

(zlutd)(Cervena)

=’@0

E/M

(Zlutd)(Cervena)

® @

E/M

(Zlutd)(Cervena)

P E/M

l

(Zlutd)(Cervena)

N

P E/M

Uvolnit tlacitko

T —
MENU

: 5 6ol

17

Vybranou hodnotu
parametru zapsat
stisknutim a drzenim
tlacitka P

MENU P o

0 mmq

2 sec.

=

LED E/M blika ¢&islo menu a
LED P hodnotu parametru
nebo se zobrazi napis

s hodnotou parametru

(zlutd) (¢ervenad)

® @

E/M




11.1.4. MENU - docasné nedostupny parametr nebo funkce

Pokud jsou v menu na displeji zobrazeny 2 pomlcky, parametr nebo funkce nemd vyznam
pro aktudlni konfiguraci systému, je do¢asné nedostupny.

MENU - ukondéeni

Stisknout a drzet tlacitko Drzet tlacitko do Uvolnit tlacitko
MENU rozsviceni LED P a E/M

nebo zobrazeni tohoto

napisu

(Zlutd) (Cervena)

T — — ~— —————

MENU P o] C ‘ ’MENU P o [+
i §o| => P em = i 0N mo
2 sec.
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11.1.5. Nastaveni koncové polohy Z

Nastavit novou polohu ru¢né Stisknout a drzet tlacitko C Drzet tlacitko do

nebo mistnim ovladanim pro provedeni zapisu rozsviceni LED P a E/M
nebo zobrazeni tohoto
napisu

(Zlutd) (Cervena)

o wew P o o
e mmmqﬁ’@a‘m

2 sec. |

Uvolnit tlacitko Poloha Z nastavena

(MENUP (o) C ®®
Hi] N m meo P EM
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11.1.6. Nastaveni koncové polohy O

Nastavit novou polohu rucné Stisknout a drzet tlacitko O Drzet tlacitko do

nebo mistnim ovladanim pro provedeni zapisu rozsviceni LED P a E/M
nebo zobrazeni tohoto
napisu

(Zlutd) (Cervena)

/\ —_ T~ —
—o—\\_\_ _:;I — MlilNu m — CPD g
| N

2 sec. | |
Uvolnit tlacitko Poloha O nastavena
([MENU P O ® ®
w |i| m E] |i| 0o => % &m
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11.1.7. Kalibrace regulatoru
c =  Béhem kalibrace regulatoru dojde k otaceni servopohonu v obou smérech.
= Je tfeba zajistit podminky pro volné otaéeni servopohonu.

Stisknout a drzet tlacitko P Drzet tlacitko do Uvolnit tlacitko
rozsviceni LED P a E/M
nebo zobrazeni tohoto

napisu
(Zlutd) (Cervenad) (Zlutd) (Cervenad)
T T—
vew P o o O @ — O @
W W o = P EM P EM =
— = (M;Nr/p\/“
2 sec. | |_| i W o
Servopohon popojizdi. Uspé&ina kalibrace, Zobrazeni polohy a chyb
Cekat ! signalizace 2,5 sekundy

(Zlutd) (cervenad)

o @ — O

= E/M P EM
[End iE
IR |

Chybna kalibrace,
signalizace 2,5 sekundy

(Zlutd) (Cervena) (Cervena)
P EM = P EM
CE (calibr. error) E17 = chyba kalibrace

34=¢islo chyby

Vysvétleni jednotlivych chyb naleznete v kapitole 15. Seznam chyb a varovani
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11.1.8. Nastaveni koncovych polohZa O

= Béhem nastaveni poloh Z a O dojde k otaceni servopohonu v obou smérech.

= Je tfeba zajistit podminky pro volné otdceni servopohonu.

» K nastaveni mGze dojit jen pokud byla provedena kalibrace reguldtoru.

Stisknout a drzet tlacitka O a C

—_—

MENU P o Cc

B

e .

Servopohon popojizdi.

Cekat !
1112 1

ﬂ 2

|9 -3
8 4
765

Drzet tlacitko do
rozsviceni LED P a E/M
nebo zobrazeni tohoto
napisu

(Zlutd) (Cervenad)

O @

E/M

Uspéina nastaveni,
signalizace 2,5 sekundy

(Zlutd) (cervenad)

O @

E/M

Chybné nastaveni,
signalizace 2,5 sekundy

(Zlutd) (cervenad)

E/M

PE (position error)
44=Cislo chyby

Uvolnit tlacitko

(Zlutd) (Cervenad)

— O O

E/M
— ——
MENU P
m o lﬂ IEI

Zobrazeni polohy a chyb

3

E/M

E44 = Cislo chyby

Vysvétleni jednotlivych chyb naleznete v kapitole 15. Seznam chyb a varovani.

=  Odchylky jsou popsany v nasledujicich kapitolach.
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11.2. Poloha Relé

Nastaveni parametru Poloha Relé 1..3 je moiné pouze, pokud je parametr
Relé 1..3 = Do polohy nebo Od polohy.

Nastavit novou polohu ru¢né Zapsat novou polohu Zapis je potvrzen
nebo mistnim ovladanim stisknutim a drZzenim rozsvicenim LED P
tlacitka C nebo O nebo zobrazenim

desetinnych tecek

(zlutd) (Cervena)

— = oG ol = F Em =
L N E T

Uvolnit tlacitko Zobrazi se hodnota

(ZIutd) (Cervena)

T~ —
MENU P o] C .
E] |§| |i| o = P E/M
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11.2.1. MENU 9 - Bezpecna poloha

Nastaveni Bezpecné polohy je moiné pouze
zdavadu = Bezpecnd poloha.

Nastavit novou polohu ru¢né
nebo mistnim ovladanim

Zapsat novou polohu
stisknutim a drzenim
tlacitka O nebo C

MENU P (o) Cc

W §mpo

2 sec.

=

Uvolnit tlacitko Zobrazi se hodnota

Reakce na zavadu

(zlutd) (cervenad)

(/A\_/’\
wenw r o © @

C
EEEEOE’PE/M

24

pokud

=

je parametr Reakce

Zapis je potvrzen
rozsvicenim LED P nebo
zobrazenim desetinnych
tecek

(Zlutd) (cervenad)

O @

E/M

P
e
— L} n L}

na



12. APLIKACE EHL EXPLORER

= nastroj pro kompletni nastaveni regulatoru

=  zobrazeni stavu reguldtoru v redlném case

=  import, export parametr( regulatoru

= offline mdd pro prohlizeni a editaci ulozeného stavu regulatoru
=  konfigurovatelné zobrazeni jednotlivych oken

= uloZeni nastaveni pracovni plochy
Aplikace ke svému chodu vyZaduje:

e 0OS: Windows XP, Vista, 7
e HDD: min 20 MB
e RAM: min512MB

Pozn.: Pro OS Vista a Windows 7 neinstalujte aplikaci do Program Files

Aplikace ke své funkci jesté vyZaduje databdzi reguldtoru RE6. Aplikaci i databdzi je moZno
stdhnout z webovych strdnek www.zpa-pecky.cz.

Start aplikace — navazani komunikace

Pokud je PC pfipojené k reguldtoru, pokusi se aplikace navazat komunikaci. V pfipadé
nezdaru nabidne moZnost skenovat dalSi COM porty. Po UspéSném navdazani spojeni, si aplikace
oveéri typ vyrobku a vyhleda soubor databdze, ktery pouZije k vytvoreni jednotlivych oken s
parametry. Pokud databdze v pocitaci neexistuje, je uzivatel vyzvan, aby si ji stdhnul z webovych
stranek ZPA nebo kontaktoval obchodni oddéleni. Je-li vSe v poradku, zacne aplikace s
reguldtorem komunikovat a zobrazovat informace do jednotlivych oken.

1. Hlavni okno aplikace

Z menu aplikace lze nastavovat béiné funkce pro praci se souborem parametrq,
nastavovat vlastnosti komunikace a zobrazovat okna s udaji, které mohou reprezentovat vstupy,
vystupy, parametry, chyby a spoustét operace. Nahled mozného zobrazeni je na obrazku.

= EHL explorer

Soubor  Jazyk  fobrazeni Okno  Pripojeni Mastroje  Mapoveda

<= d B8 0|

| & orline || 080301 060301.1 Obsluha
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Stavova rFadka

Stavova radka ve spodni ¢asti hlavniho aplika¢niho okna ukazuje vybrané udaje. lkona
vlevo ukazuje, zda je aplikace pfipojena k zafizeni nebo pracuje offline. Pozor pfi nacteni
parametrl ze souboru prejde aplikace do offline rezimu. V druhé kolonce je zobrazen kdd
zafizeni pt. 020402 Ve treti kolonce je zobrazena verze databdze pf. 020602.22. Dalsi kolonka
zobrazuje Cislo klice, pokud je pouZit pf. 08301A91. Posledni zobrazovany udaj ukazuje
uzivatelovo opravnéni pf. Obsluha, Servis, Vyrobce, EHL.

2. Menu Soubor
Soubor - nacti parametry (offline)

Umozni prohlizeni uloZenych dat bez pfipojeni k zafizeni. Data jsou zobrazeny vcetné
barevnych indikaci. K prohlizeni dat v offline moédu je nutné mit stazenou databazi
odpovidajiciho systému. V tomto mdédu lze data editovat a znovu uloZit nebo pfimo vlozit do
zafizeni. Data zménénd v offline reZimu jsou indikovana modrym textem. Uprava dat v offline
madu se fidi stejnymi pravidly jako v online mdédu. Spoleéné s instalaci je distribuovan ukazkovy
soubor ZP2RE6 s parametry pro otestovani aplikace, pokud uZivatel nema k dispozici zafizeni.
Soubor je umistén v adresari aplikace pr. C:\Program Files\EHL elektronika\EHL
explorer\ZP2RE®6. par

Soubor - zapis parametry do zafizeni

Operace zapiSe uloZend data. Nactéte uloZend data viz Soubor - nacti parametry
(offline), pak v hlavnim menu zvolte ,zapis parametry do zafizeni”. A vyberte jednu ze dvou
moznosti: S omezenim - importuje zakladni ¢ast parametrl, nebo v pfipadé predchozi vymény
snimacée zvolte druhou volbu Vyména snimace, kdy se importuji navic dalsi proménné
potrebné k jeho nastaveni.

Soubor - uloz parametry

UloZi parametry ze zafizeni do souboru. Data mohou slouzit k znovu nastaveni jednotky
nebo stejného typu, nebo k analyze zavady na pohonu, proto je ruéné NEUPRAVUIJTE!

Soubor - uloZ parametry pro tester
Upravenad data nactend ze systému, jsou uréena pro aplikaci EHL Tester.
Soubor — import databdze
Slouzi k pfipojeni z offline rezimu.
3. Menu Jazyk

Zvolte jeden z dostupnych jazykd. Probéhne restart komunikace se zafizenim.
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4. Menu Zobrazeni
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5. Menu Okno
UmoZiuje rychlé usporadani oken do predvolenych konfiguraci.
6. Menu Pripojeni
Pripojeni - pFipojit
Spusti pokus o navazani komunikace se zafizenim. Tuto volbu Ize zvolit rychle pomoci
ikony.
Pripojeni - nastaveni
Nabidne volbu dostupnych COM portu. Viz obr.
7. Menu Nastroje
Nadstroje — pismo, vyZadovat potvrzeni

Ve volbé pismo, Ize zvolit nékolik velikosti pisma. Pro aktualizaci velikosti pisma v oknech
je nutné je znovu zavfit a otevfit, nebo restartovat aplikaci.

Editace jednotlivych udaji

Vkladani hodnot do komponent, je shodné s ostatnimi aplikacemi pro Windows.
UlozZeni zmény zaznamu

UloZeni je provedeno az po stisku klavesy ,,ENTER".

Pozn.: Pokud je nastaveno ,vyZadovat potvrzeni” bude po stisku kldvesy toto potvrzeni
vyZadovdno.

Zruseni zmény

Zmény zrusite stiskem ,,ESC“, nebo kliknutim do jiné ¢asti formulare.
Operace - tlacitka

Po stisku tlacitka je provedena prednastavena operace.

Pozn.: Pokud je nastaveno ,vyZadovat potvrzeni” bude po stisku kldvesy toto potvrzeni
vyZadovdno.

12.1. NASTAVENI POMOCI EHL EXPLORER
Pro nastaveni je potfeba manudl k servomotoru (pro mechanické nastaveni).

1. Start programu EHL Explorer > pfipojit.

2. Otdaceni nastavovacim kolem do polohy zavieno (z pohledu seshora na servomotor se
hfidel to¢i po sméru hodinovych rucicek (1 — 2 — 3) hodnota na odporovém vysilaci klesa.

3. Nutno zkontrolovat v programu ukazatel polohy musi klesat (Zobrazeni > Provozni Udaje
>Poloha).
4, Zobrazit > MOTOR (ovladani motoru).

Spustit Zavieno > htidel servomotoru se toc¢i ve sméru hodinovych ruci¢ek — jinak je
nutné prehodit faze elektromotoru.

Pozn. Celé nastaveni probihd ze stfedni polohy motoru, aby se v pripadé otdceni na druhou
stranu neposkodil servomotor nebo armatura.

5. Motorem pomoci programu nebo rucnim kolem prestavét servopohon do polohy
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(ZAVRENO — OTEVRENO), podle manualu k servomotoru sefadit mikrospinace PZ a PO.

6. Nastaveni odporového vysilace (mechanicky)

Vysila¢ pracuje v rozsahu 0° az 340° - tento rozsah by nemél byt vyuzivan naplno. Napf.
ZAVRENO — hodnota blizici se k nule, OTEVRENO — hodnota bliZici se k 340°. Podle zdvihu
armatury nastavime prevodovy stupen na signaliza¢ni jednotce (podle manudlu k
servopohonu).

NASTAVENI NA PC
7. Zobrazeni > Parametry
Poloha > Zavieno > Nastavit
Poloha > Otevieno > Nastavit
Kalibrace > Proved’
8. Nastaveni vypinani (od polohy, od momentu, nebo kombinace)
Parametry > Koncova poloha
Zobrazeni > Motor > Nastavovaci rezim > Ukoncit

9. Nastaveni fidiciho signalu (proudového zdroje 0/4 az 20mA)

Pozn. Po pripojeni proudového zdroje podle schématu na konci dokumentu

Po pfipojeni je mozné vyzkouseni spravné funkce projetim servomotoru v celém rozsahu
(4 az 20mA). Pripadné je mozné vyzkouset zpétnovazebni signal (zméfrit).

Timto zakladni nastaveni konci. VeSkeré dalsi nastaveni je shodné s moznostmi nastaveni pomoci
tlacitek.
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13. SEZNAM PARAMETRU

Nazev Menu | Min... Docasné Hodnota' Popis
parametru Max' nedostupny
Poloha O 0] 6..1023 Absolutni Koncova poloha Otevieno
Poloha zZ C 6..1023 hodnota Koncova poloha Zavieno
snimace
polohy.
Tolerance O a 0,0..5,0 % Tolerance pro rozpoznani koncovych poloh.
A Priklad: Pfi hodnoté 1% je hodnota fidiciho
signalu 0..1% povaZovana za pozadavek
regulace do koncové polohy O a hodnota
99..100% za pozadavek regulace do
koncové polohy Z.
Kalibrace P - Provedena Probéhla Uspésné kalibrace regulatoru
reguldtoru Neprovedena | Je nutné provést kalibraci regulatoru
Setrvacnost P 0..254 Absolutni Poloha dojezdu setrvacnosti
hodnota Parametr zméren a zapsan pfi kalibraci
snimace reguldtoru.
polohy.
Setrvacnost P 0,10..5, s Doba dojezdu setrvacnosti
dobéh 00 Parametr zméren a zapsan pri kalibraci
reguldtoru.
Analogovy 7 - 4..20mA Pracovni rozsah analogového fidiciho
ridici signal signalu
20..4mA
0..20mA
20..0mA
CPT 6 - 4..20mA Pracovni rozsah vystupniho proudového
20..4mA vysilace
Necitlivost 8 1..10 % Parametr urcuje pasmo necitlivosti 3P
regulatoru.
Vnitini 0,5..3,0 % Parametr urcuje pasmo vnitini necitlivost
necitlivost 3P regulatoru
Koncova 1 Z= moment, V koncové poloze Z vypind na moment Z,
poloha O= moment v koncové poloze O vypina na moment O.
Z= moment, V koncové poloze Z vypind na moment Z,
O= poloha v koncové poloze O vypind na poloze 100%.
Z= poloha, V koncové poloze Z vypind na poloze 0%,
O= moment v koncové poloze O vypina na moment O.
Z= poloha, V koncové poloze Z vypina na poloze 0%,
O= poloha v koncové poloze O vypina na poloze 100%.
Reakce na 9 - Poloha O PFi vypadku analogového fidiciho signalu
zavadu servopohon otevira do koncové polohy O.
Poloha Z PFi vypadku analogového fidiciho signalu
servopohon zavird do koncové polohy Z.
Zastavit PFi vypadku analogového fidiciho signalu
servopohon zastavi.
Bezpecna PFi vypadku analogového fidiciho signalu
poloha servopohon prejede do polohy uréené
parametrem Bezpecnd poloha.
Bezpecna 9 0,00..1 ano % Poloha, do které servopohon prejede pfi
poloha 00,00 vypadku analogového fidiciho signalu a
nastaveni parametru
Reakce na zdvadu=Bezpecnd poloha.
Koncova 1 Z=Moment PFi fidicim signalu 0 nebo 100% dojede
poloha O=Moment pohon vidy aZ do polohy ve které je vypnut

mikrospinacem
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Nazev Menu | Min... Docasné Hodnota’ Popis
parametru Max" nedostupny

Z=Moment Pfi fidicim signalu 0% dojede pohon vzdy

O=Poloha az do polohy ve které je vypnut
mikrospinacem, pfi fidicim signalu 100 %
dojede pohon do polohy 100% a vypne na
poloze

Z=Poloha Pfi fidicim signalu 100% dojede pohon vzdy

O=Moment az do polohy ve které je vypnut
mikrospinacem, pfi fidicim signalu 0 %
dojede pohon do polohy 0% a vypne na
poloze

Z=Poloha Pfi fidicim signalu 0 nebo 100% dojede

O=Poloha pohon do polohy 0 nebo 100% a vypne na
poloze

Relé READY 2 - Chyby Relé je neaktivni pfi chybé

Varovani Relé je neaktivni pfi varovani nebo chybé

nebo chyby

Chyby nebo Relé je neaktivni pfi chybé nebo jiném nez

neni dalkové | dalkovém ovladani

Varovani Relé je neaktivni pfi chybé nebo varovani

nebo chyby nebo jiném nez dalkovém ovladani

nebo neni

dalkové

Relé 1 3 - Neaktivni Relé je trvale neaktivni

Poloha O Relé je aktivni v poloze otevieno 100%.

Poloha Z Relé je aktivni v poloze zavieno 0%

Moment O Relé je aktivni pfi momentu otevieno

Moment Z Relé je aktivni pfi momentu zavieno

Moment O Relé je aktivni pfi momentu otevieno nebo

nebo zavieno

moment Z

Moment O Relé je aktivni pfi momentu otevieno nebo

nebo poloha | poloze otevieno 100%

0}

Moment Relé je aktivni pfi momentu zavieno nebo

Z nebo poloze zavieno 0%

poloha Z

Otevirad Relé je aktivni pfi pohybu servopohonu ve
sméru otevirat (pohyb snimace polohy)

Zavira Relé je aktivni pfi pohybu servopohonu ve
sméru zavirat (pohyb snimace polohy)

Pohyb Relé je aktivni pfi jakémkoli pohybu
servopohonu (pohyb snimace polohy)

Pohyb — Relé je prerusované aktivni (1s aktivni, 1s

blikac¢ neaktivni) pfi jakémkoli pohybu
servopohonu (pohyb snimace polohy)

Do polohy Relé je aktivni od polohy Z (0%) do hodnoty

parametru Poloha Relé 1 (2..3 pro ostatni
relé).

Relé akiivni
V Relé neaktivnl
&
ZavTeno . Oievieno
0% Poloia Rete T oo
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Nazev Menu | Min... Docasné Hodnota’ Popis
parametru Max" nedostupny
Od polohy Relé je aktivni od hodnoty parametru
Poloha Relé 1 (2..3 pro ostatni relé) do
polohy O (100%).
Relé aktivnl
Reld neaktivnl
. iz,
Zawieno : Otevieno
0% Polofa Bele 1 oo
Varovani Relé je aktivni pfi varovani.
Ovladani — Relé je aktivni pti pfepnuti na dalkové
dalkové ovladani
Ovladani — Relé je aktivni pfi pfepnuti na mistni
mistni ovladani
Poloha Relé 1 3 0,00..1 ano % Poloha, podle které pracuje Relé 1 pri
00,00 nastaveni parametru
Relé 1=Do polohy nebo Relé 1=0d polohy.
Relé 2 4 - Shodné Shodné s parametrem Relé 1
s parametre
m Relé 1
Poloha Relé 2 4 0,00..1 ano % Shodné s parametrem Poloha Relé 1
00,00
Relé 3 5 - Shodné Shodné s parametrem Relé 1
s parametre
m Relé 1
Poloha Relé 3 5 0,00..1 ano % Shodné s parametrem Poloha Relé 1
00,00
Snimac polohy - Odporovy Typ snimace polohy
Proudovy
Aktivni - Nizka droven | Vstup je aktivni bez napéti.
tepelna Vysoka Vstup je aktivni po pfivedeni napéti.
pojistka uroven
Krok 0,05..1, s Cas minimalniho béhu motoru.
00
Cas kontroly 0,01..6 s Doba zacatku kontroly otaceni od
otaceni 0,00 rozebé&hnuti motoru.
Cas kontroly 0,01..0, s Doba zacatku kontroly sméru otaceni od
sméru otaceni 90 rozebéhnuti motoru.
Relé Zivotnost 0..10 Maximalni povoleny pocet sepnuti relé
000 (stykacd).
000 Zvysovat po 1000, stovky, desitky a
jednotky se neukladaji.
Ridici signdl 20 800..10 Hodnota AD | Hodnota AD prevodniku pro fidici signal
mA 00 prevodniku 20mA
CPT 4 mA 0..200 Hodnota DA | Hodnota DA prevodniku CPT pro proud
prevodniku 4mA
CPT 20 mA 800..10 Hodnota DA | Hodnota DA prevodniku CPT pro proud
20 prevodniku 20mA
Poloha 20 mA 900..10 Hodnota AD | Hodnota AD prevodniku pro 20 mA z
20 prevodniku proudového snimace
Poloha5V 900..10 Hodnota AD | Hodnota AD prevodniku pro 5V z
20 prevodniku odporového snimace
EEPROM 0..6553 - Kontrolni sou¢et EEPROM.
5 Jen pro cteni, zapis se provadi automaticky
pfi zméné parametrd.
Chyby a - Analogovy Nastavenim jednotlivych parametr( je
varovani fidici signdl aktivovano chybové hlaseni.
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Nazev
parametru

Menu

Min...
Max'

Docasné
nedostupny

Hodnota®

Popis

Moment

Kalibrace
momentu

Zdvih

Otaceni

Smér otaceni

RAM

ROM

EEPROM

Reset

Parametry

Nastavovaci
rezim

Relé

Tepelna
pojistka

Snimac
polohy

'Hodnoty se mohou ménit v zavislosti na verzi firmware fidici jednotky.

14. SEZNAM CHYB A VAROVANI

soucet EEPROM

Cislo | Nazev Varovani | Chyba | Pfi¢ina Odstranéni
2 Analogovy X Analogovy fidici 1. Zapojit spravné fidici signal na svorky +IN -
fidici signal signal je < 3,5 mA IN

2. Prekontrolovat fidici signal méricim
pristrojem.

3. Zkontrolovat parametr Analogovy fidici
signal, pokud se pouziva fidici signal 0-
20mA nebo 20-O0mA, musi byt hodnota
parametru=0-20mA nebo 20-OmA.

4. Prekalibrovat vstup fidiciho signalu,
parametr Ridici signdl 20mA.

4 Moment X Vyvolani momentu |1. Prekontrolovat nastaveni koncovych poloh
mimo koncové O a Z. Koncové polohy musi byt mezi
polohy hodnotami momenta

2. Prekontrolovat, zda servopohonu
neprekazi mechanicka prekazka.

5 Snimac X Chyba snimace 1. Prekontrolovat zapojeni.

polohy polohy
6 Tepelna X Aktivovana tepelna |1. Pockat na vychladnuti motoru.
pojistka pojistka 2. Prekontrolovat zapojeni.
3. Prekontrolovat nastaveni parametru
Aktivni tepelnd pojistka.
7 Smér X Obraceny smys| 1. Prekontrolovat smysl otdceni snimace
otaceni otaceni polohy.
2. Prekontrolovat spravnost pfipojeni
motoru.
3. Kontrola zapojeni fazi u tfifazového
servopohonu na vstupni svorkovnici.
8 EEPROM X Chybny kontrolni 1. Zkontrolovat hodnoty parametru a provést

zapis jakéhokoli parametru bez zmény jeho
hodnoty.

33




Cislo | Nazev Varovani | Chyba | Pfic¢ina Odstranéni

9 RAM X Chyba kontrolniho 1. Chyba se odstrani automaticky znovu
souctu RAM nactenim parametra.

2. Pokud by se chyba opakované vyvolavala,
vymenit Fidici jednotku.

10 | Parametry X Mimotoleranéni 1. U parametru, ktery hlasi chybu (¢erveny),
parametry v zapsat programem EHL explorer
EEPROM pozadovanou hodnotu z povoleného

rozsahu.

11 | Nastavovaci X Systém je v 1. Ukoncit MENU.

rezim nastavovacim 2. Ukoncit nastavovaci rezim v programu EHL
rezimu explorer, napft. po kalibraci CPT.
3. Vypnout a zapnout napajeni.
17 | Kalibrace X Neprovedena 1. Spustit kalibraci regulatoru.
reguldtoru kalibrace reguldtoru

19 | Zdvih X Chybné nastaveny [1.  Zvétsit nebo zmensit zdvih (parametry
zdvih Poloha O a Poloha Z), ktery je mimo

pracovni rozsah pouzitého snimace polohy.

29 |Relé X Prekrocena 1. Vymeénit relé (stykac) a vynulovat
Zivotnost relé pocitadlo Pocet sepnuti motoru O a

Pocet sepnuti motoru Z.

31 |ROM X Chybny kontrolni 1. Vypnout a zapnout napajeni, pokud se
soucet ROM chyba objevi znovu vyménit ridici

jednotku.

34 | Setrvacnost - - Kalibrace regulatoru 1.  Znovu spustit kalibraci reguldtoru
zmeéfila chybné
setrvacnost

35 | Setrvacnost - - Kalibrace regulatoru 1.  Znovu spustit kalibraci reguldtoru

dobéh zméfila chybné
dobéh

44 | Otaceni X Servopohon se 1. Prekontrolovat, zda se motor otaci.
netodi Neotdci-li se odstranit pricinu.

2.  Prekontrolovat, zda se méni hodnota udaje
monitorovani Poloha absolutni. Pokud se
pfi otaceni nebo zavirani hodnota neméni,
prekontrolovat, zda se otaci hfidel snimace
polohy.

45 | Reset X Procesor 1. Chyba se zaznamenava do pocitadla chyb a
nestandardné neni nutné ji odstranovat. Bude-li chyba
resetovan generovana opakované, kontaktovat

vyrobce.

58 | Koncova - - Béhem kalibrace 1. Znovu spustit kalibraci regulatoru nejlépe

poloha regulatoru byla dale od koncovych poloh.

dosaZzena koncova
poloha.
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15. CHYBY A VAROVANI

= 7P2RE6 provadi neustdle svoji diagnostiku a pfti zjiSténi problému hldsi varovani nebo
chybu.

=  Varovani a chyba je signalizovana pomoci LED, displeje a pfipadné relé Ready.
15.1. CHYBY

= Zastavi pohon.

»  Pfifazeni nebo vypnuti chyb je nastaveno parametry Chyby 1 az 4
Signalizace chyb
Chyby jsou signalizovany LED diodou E/M, nasledujicim zpGsobem:
e signalizace je zahajena rozsvicenim diody E/M na delsi dobu
e nasledujici pocty bliknuti indikuji nejprve desitky a poté jednotky cisla chyby (viz.
Kapitola 15. Seznam chyb a varovani)

Priklady signalizace chyb ¢.26 a ¢. 8:

E/M sviti 2x blikne =20 6x blikne

% | [
E/M nesviti
synchronizace

E/M sviti 8x blikne

S Nt o B

E/M nesviti
15.2. VAROVANI

=  Nema vliv na ¢innost systému.

=  Pfifazeni nebo vypnuti varovani je nastaveno parametry Varovani 1 az 4

15.3. PAMET POCTU VYVOLANYCH VAROVANI A CHYB

= ZP2RE6 pouziva pro vsechny zjistované varovani a chyby pocitadla vyskytu téchto varovani
a chyb béhem ¢innosti systému.

* Hodnoty pocitadel jsou ukldadany do EEPROM paméti a jsou zachovany i po vypadku
napajeni.

» Cteni pocitadel je mozné pomoci programu pro PC.

=  Mazani pocitadel je mozné pomoci programu pro PC s Urovni opravnéni ,SERVIS“.

15.4. PAMET POSLEDNICH VYVOLANYCH VAROVANI A CHYB

= ZP2RE6 uklada 3 posledni vyvolané varovani a chyby do EEPROM paméti.
»  Posledni varovani a chyby je moZné zobrazit a vymazat pomoci programu pro PC.
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16. POSTUP ZKOUSENI

1) Mechanické pfipojeni na armaturu a nastaveni zdvihu pohonu.

2) Elektrické pripojeni a nastaveni.

3) Nastaveni momentu OTEVRENO — ZAVRENO, nastaveni mikrospinace — pfemosténi vypinani
pfi urcité poloze. Rozbéh motoru pomoci BMO (ru¢né). Odporovy vysila¢ pracuje pfi poloze
otevieno v rozmezi 3,5 — 5V, v poloze zavieno se pohybuje napéti mezi OV — 2V.

4) nastaveni parametru Fidiciho signdlu v pfipadé nastaveni polohy, pfi zméné o 2% nastane
chyba. Pokud se nastavuje necitlivost, je nejvhodnéjsi, aby byla nastavena na 3%, neni
vhodné ji nastavovat na 1%. Hystereze by se méla pohybovat na 4%. Nelinearita by méla
dosahovat 2,5%.

5) Reguldtor mizZe pomoci SSR vysilat stavy systému.
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17. SCHEMATA ZAPOJENI

Pfipojeni bloku Control k servomotoru s odporovym vysilacem
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Pozn. Zapojeni snimact polohy a momentu je sériové. Odporovy vysilac musi byt veden stinénym

kabelem. Mezi vodi¢em odporového vysilace a napdjenim musi byt minimdlini vzddlenost 10cm
aby nedochdzelo k degradaci a ruseni signdlu.
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Zapojeni servomotoru s blokem Control, odporovy snimac polohy

BQ1

1]

501 503 302 S04
(MDY (POY (MZ) (FZ)

"l 2p 1] 2 1] 2pt] 2

ﬂ 3
T
6 |3 4 (3 [Z |1 |3 |2 |'I
[0 MO PO LZ MZ le |KE Kn mfl PO9B7—X
J3 J10 -
& 5 %E 7
d . FZ _—
N I T W g N
+3 ey Ll &
1 - 2
15
JB s5 L) | H
N +HN COM -L +L||NC%E$.1TNUICUM2 miore mr| R SPINACT BLOK
[ 2] 3] 4 5 3 2 1 4 3 2 1 18Y 9V
Trafao
7 1
F1
 dx |:|
sl B IEERIEEEEE = =122 E
NI
é &
ORCEC
b & z3N473 # ¥
E oA
Zapojeni servomotoru s blokem Control, proudovy snimac polohy
SO 503 502 34
(MDY (PO) (MZ) (FZ) EH
OCFT
Holbled 14 o 4f o1
Z2| i
- L s
L0 MO PO L2 WZ le |KE KD {)vl POS7R—Y
J3 J10 -
—{GHD L
J7
3 g = F2 —
N R e 7P2 REB | []
+3 o |18V 3
1 - 2
H1g
Ji J5 g5 L2p ‘ H
N N COM L +L||NCRCE611TN0 Icuuz R3 F2 1| Hek— SPINACT BLOK
T 2] 3 4 5] 3§ 2 1 # 3 2] 1 184 9V
Trafo
7 1
F1
A 4 []
= FEEEREEEEEE &
2 0 s ) = o i o O )
v ‘ NN
&
Lok znoNm W @l@l@
{E A

38




Vnitini zapojeni spinaciho bloku
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18. TECHNICKE UDAIJE

Napajeci napéti - 9VAC, 18VAC/ 50Hz
Proudovy odbér - 9VAC, max 250mA
Snimac polohy - odporovy 100 — 10 000 ohmd, vstupni odpor cca 50kQ

- proudovy 4-20 mA, 20-4 mA, vstupni odpor 250Q

Ridici signal -0-20 mA, 4-20 mA, 20-0 mA, 20-4 mA
- vstupni odpor 120Q
- max. vst. proud 30mA

Vystup polohy - galv. odd. 4-20 mA, 20-4 mA
- aktivni, zatéZovaci odpor max 500 Q
- pasivni, externi napajeni 15V az 30V

Dvouhodn. vystupy -3xovladaci - tranzistor 0,2A (OTV, ZAV, brzda)
- 1x poruchové relé —230VAC 2A, 30VDC 2A (READY)
- 3x signalizacni relé — 230VAC 2A, 30VDC 2A (R1, R2, R3)
- 5x LED (napajeni, porucha/MENU, parametr, otevira, zavira)

Linearita reguldtoru -0,5%

Necitlivost regul. -1az 10% ( programové nastavitelnd )
Chybova hlaseni - chybi Fidici signal
LED - moment v mezipoloze

- porucha snimace polohy

- porucha tepelné ochrany elektromotoru
- chybny smér otaceni

- servomotor se neotaci

Reakce na poruchu - porucha snimace — servomotor stoji, chyb. hlaseni LED
chybi Fidici signal — servomotor v poloze SAVE, chyb. hlaseni LED

Pracovni teploty -40°C aZz +85°C

Rozméry 76 x 104x 21 mm
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POZNAMKY ZPApEEKY. o.s. 2\
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POZNAMKY ZPA pEEKY. o.s. 2\
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VA PEEKY. a.s. 20

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadécd,
SpiCkové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory otocné jednootackové (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex

elektrické servomotory jednootackové pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA

elektrické servomotory oto¢né jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEXx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE do aktivni zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto¢né jednootackové pakové s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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