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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOPED jsou urcéeny k prestavovani ovladacich organl vratnym oto¢nym pohybem
(napr.: Soupatek a jinych zafizeni), pro které jsou svymi vlastnostmi vhodné. Typickym pfikladem pouziti je
dalkové dvoupolohové nebo vicepolohové ovladani organd, u nichz se také pozaduje tésny uzavér v koncovych
polohach. Servomotory jsou vhodné i pro automatickou regulaci v rezimu S4 - viz Pracovni rezim.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOPED jsou odolné proti plisobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivl tfid AC1, AD7,
AES6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi na volném prostranstvi doporuéujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

Pouziti servomotord v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé
ovliviiovana jejich funkce. Pfitom je tfeba diisledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduje setfit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pfistfeskem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZzek pod uhly do 60°
od svislice.

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Minimaini vzdalenost od
stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty
a vétrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOPED 52 039 je -25 °C az +60 °C.

Tridy vnéjSich vlivi - vynatek z CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢asteéného, nebo Upiného ponoreni
3) AE6 — silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek

je vyznamna.



5)AG2 - mechanické namahani stfedni. V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpeci rustu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpeci vyskytu zivocicht (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2  —sluneéni zarfeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3  — seizmické Ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4 — schopnost osob. Pou¢ené osoby.
13)BC3 - dotyk osob s potencialem zemé Casty. Osoby se €asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Ochrana proti korozi

Servomotory jsou standardné dodavany s povrchovou Upravou odpovidajici kategorii korozni agresivity C1, C2
a C3 dle CSN EN ISO 12944-2,

Na pozadavek zakaznika je mozno provést povrchovou Upravu odpovidajici kategoriim korozni agresivity C4,
C5-1 a C5-M.

V nasleduijici tabulce je uveden piehled typickych prostiedi pro jednotlivé kategorie korozni agresivity dle CSN EN
ISO 12944-2.

Stupné Priklad typického prostredi
korozni agresivity Venkovni Vnitini
C1 Vytapéné budovy s Cistou atmosférou,
(velmi nizka) napf. kancelare, obchody, Skoly, hotely.
C2 Atmosféra s nizkou urovni zneCisténi. Nevytapéné budovy, kde mize dojit
(nizkd) VétSinou venkovské oblasti. ke kondenzaci, napf. sklady, sportovni haly.
c3 Méstské prdmyslové atmosféry, Vyrobni prostory s vysokou vlhkosti a malym
(stfedni) mirné znecisténi oxidem sificitym. znecisténim ovzdusi, napfiklad v potravinarstvi,
Pfimorské oblasti s nizkou slanosti. zpracovatelské zavody, pivovary.
(vyS:ké) Spgusrrézlg;/zlg;%zt{ied' a primorske oblasti Chemické zavody, bazény, Pfimorské lodénice.
Cs5-l . . . . R
(velmi vysoké Pramysloveé prostfedi s vysokou vihkosti Budovy nebo prostiedi s pfevazné trvalou
— pramyslova) a agresivni atmosférou. kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.
cs-M Bud bo prostiedi s pievazné trval
(velmi vysoka Pfimorské prostfedi s vysokou slanosti. udovy ne ,0 pros rg IS prtva.vvagng rvalou ..
— piimoiska) kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.

Pracovni poloha

Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pi teploté +50 °C
je 10 minut a stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvySe 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho
momentu M,,.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.

Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut (prabéh zatiZeni je podle obrazku).
Nejvyssi pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho
momentu pfi zatéZzovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho
momentu M,,.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovné jmenovitému momentu servomotoru.
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Pribéh pracovniho cyklu
Zivotnost servomotort
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykll (Z- O - 2).
Servomotor, uréeny pro regulacni Ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je vystupni hridel
v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na po&tu sepnuti. Velké ¢etnost spinani
ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a Zivotnosti se doporuduje

nastavenych regulaénich parametr, jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotortl pro 1 milion startti
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startd [1/h] max pocet starti 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
—1x230V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 %
—3x230/400 V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 % (nebo podle udajii na stitku)

Kryti

Stupeni kryti servomotoru - IP 67 podle CSN EN 60 529
Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)

Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle pozadavku zékaznika dle Tabulky provedeni 1. Pokud neni
nastaveni vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Zabérny moment

Z&bérny moment je vypoc¢tova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomo-
toru a jeho Gg¢innosti. Servomotor mize vyvinout zabérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otaéek vystupniho
hfidele, kdy je blokovano momentové vypinani. Momentové vypinani je blokovano pouze v koncovych polohach. Doba
blokovani je nastavitelna v rozsahu 0 — 20 s.

Samosvornost

Servomotor podle téchto technickych podminek je samosvorny za predpokladu, Ze zatéz plisobi pouze ve sméru
proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru. Samosvornost zabezpecuje valeckova zdrz, ktera znehybni rotor elektro-
motoru i v pFipadé ruéniho ovladani.

Z dlivodl dodrzeni bezpecénostnich predpist neni pripustné pouziti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.



Smér otaceni
Smeér ,zavird“ je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skfiné shodny se smyslem ota¢eni hodinovych
rucicek.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny
pohyb vystupniho hridele je dan funkci diferencidlu). Otac¢enim ru€niho kola ve sméru hodinovych rudicek se
vystupni hfidel servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hfidel do oviadaci skfiné).
Za predpokladu, ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguji, pokud je servomotor pod napétim.

V pfipadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude oviadan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

Servomotor mlze byt vybaven displejem, jako volitelna vybava u elektroniky DMS2 ED. U elektroniky DMS2 je
servomotor vybaven vicefadkovym displejem.

Topny ¢lanek
Topny ¢lanek je zapojen do obvodu DMS a DMS ED. Spinani topného ¢lanku je fizeno termostatem. Z vyrobniho

zavodu je teplota pro sepnuti nastavena na 10 °C. Tato teplota je nastavavitelnd pomoci nastavovaciho programu
DMS2. Pfikon topného &lanku je 10 W /230 V.

Vnéjsi elektrické pripojeni

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjSim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni napajecich vodic elektromotoru s max. prifezem 4 mm2, Pro pfipojeni signaliza¢nich vodic(
do svorek ovladacich obvodl se pouziva vodi¢t do prifezu 1,5 mm2. Svorkovnice je pFistupna po sejmuti krytu
svorkovnicové skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova

skFin je vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou
skFinkou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOPED, t. €. 52 039 s oznacenim svorek jsou
uvedena v tomto katalogu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu servomotoru. Svorky jsou oznaceny
Cisly na zdrojové desce. Nosny pasek a samolepici Stitek s €isly je u elektromechanické desky.

Izola¢ni odpor

Izolaéni odpor el. obvodd proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné 20 MQ,
po zkousce ve vihku nejméné 2 MQ. Podrobnéjsi udaje jsou v Technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodi

Obvod topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametrui

Vypinaci moment +10 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni - 10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazdno)



Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpec&eni ochrany pfed nebezpecnym dotykovym
napétim.

Ochranné svorky jsou oznageny znackami podle CSN IEC 417 (34 5555).

Pokud neni servomotor pfi zakoupeni vybaven nadproudovou ochranou, je nutné aby tato ochrana byla
zajisténa externé.

7. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elekironickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimadi. Je zaru¢ena
velkd Zivotnost bezkontaktnich snimacu, u kterych nedochazi k mechanickému opotrebeni.

Snima¢ polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své ¢innosti nevyzaduje zalozni napajeni, pokud béhem provozu
servomotoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace s ovladacim
programem (nastavené parametry Ize na pocitaci zalohovat) nebo ruéné bez pocitaCe (u elektroniky DMS2 Ize rucné nas-
tavovat parametry a kontrolovat ji bez pocitace pouze pokud je systém vybaven displejem a mistnim oviddanim). Obsahuji
diagnostické funkce — chybova hlaseni na displeji, pamét poslednich zavad a poctu vyskytd jednotlivych zavad.

Jednodu$si systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanickou desku, popfipadé umozruje ovladani servomotoru
vstupnim analogovym signalem jako u provedeni Control.

Systém DMS2 umozriuje pouzit servomotor pro dvoupolohovou a tfipolohovou regulaci nebo jej pfipojit k primyslové
sbérnici Profibus.

Aktualni konfiguraci specifikovat v objednavce.

DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka hlavni ¢ast systému DMS2.ED — obsahuje mikropo¢itac, snimac polohy, 3 signalky
LED a 4 tla¢itka pro jednoduché nastaveni a kontrolu servomotoru,
konektory pro pfipojeni snimace momentu, zdrojové desky a rozhrani RS 232
(pfipojeni pocitace pro nastaveni a diagnostiku)

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka napajeni elektroniky, uzivatelska svorkovnice (pfipojeni napéjeni a oviadacich sig-
ndld), 2 momentova relé, 2 polohova relé, 2 signalizaéni relé, 1 relé pro signalizaci
chyb (READY), spina¢ topného odporu, konektory pro pfipojeni elektronické brzdy,
topného odporu analogového modulu a konektor pro propojeni s fidici jednotkou

Volitelna vybava:

Analogovy modul vystup zpétnovazebniho signélu 4 — 20 mA, v provedeni CONTROL vstup
fidiciho signalu 0/4 — 20 mA
Ukazatel polohy LED displej

Mistni ovladani
Stykace nebo bezkontaktni blok
Elektronické brzda

Parametry:

Snimani polohy bezkontaktni magnetické

Snimani momentu bezkontaktni magnetické

Pracovni zdvih podle Tabulek 1, 2

Blokace momentu 0 — 20 s pfi reverzaci v koncovych polohach

Vstupni signal 0/4 — 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat

Vystupni signal 7x relé 250 V AC 3A (MO, MZ, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA, zatizeni max. 500 Q, aktivni/pasivni,
galvanicky oddéleny, pfipojeni LED displeje
ovladani elektronické brzdy

Napajeni 230 VAC, 50 Hz, 4 W, kategorie pfepéti Il



Provedeni:

Nahrada elektromechanické desky jsou vyvedeny kontakty relé nahrazujici polohové, momentové a signalizaéni
mikrospinace, miZe byt vyveden i proudovy zpétnovazebni signal 4 — 20 mA,
servomotor je ovladan nadfazenym Fidicim systémem signaly ,,otevirej“a ,,zavirej*

CONTROL elektronika zastava i funkci regulatoru, poloha vystupniho hfidele je fizena
analogovym vstupnim signalem.

Funkce a nastaveni vystupnich relé
Vystupni relé nahrazuji koncové mikrospinace, funkce vystupnich relé se do urcité miry lisi podle zvoleného médu
elektroniky nebo ji Ize zvolit, nejlépe nastavovacim programem.

Relé MO, MZ, PO, PZ
Relé DMS2 ED DMS2 ED Control
moment otevieno .
MO (pfepina i na chyby) motor otevirej
moment zavieno .
Mz (pfepina i na chyby) motor zavirej
. moment otevfeno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
PO poloha otevreno v poloze otevieno (parametr Vypinani)
. moment zavieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
Pz poloha zavreno v poloze zavieno (parametr Vypinani)

Pfi provedeni Control je funkce relé MO/MZ jako motorovych relé.
Jejich ¢innost je ovladana: - regulaéni smyc¢kou (odchylka poZadované a skutecné polohy)
— aktivnimi chybami
Jakakoli vyvolana aktivni chyba pfepne obé relé do klidové polohy (civky bez energie). Sou¢asné se pfi chy-
bach ovladaji také relé, které maji funkci momentovych relé (u obou provedeni DMS2 ED i DMS2 ED Control).

Relé SZ, SO, READY

Relé 3/SZ Relé READY

- obvykle signalizace polohy zavreno, - obvykle signalizuje chyby + varovani + neni dalkové,
mozné prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci mozné pfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé 4/SO

- obvykle signalizace polohy otevreno,
mozné pfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé 3/52Z Relé 4 /50| Relé Ready ~|
vypnuto Vypnuto

palaha O varovani

poloha £

moment O chyby

varovani nebo chyby

chyby nebo neni dalkové
chyby nebo var. nebo neni dél,
moment O nebo Z

moment £

moment a poloha O
moment & poloha Z
otevirdni

zZavirani

pohyb

polaha

polaha negovand
ovladani-mistni
oviadani-dalkové
oviadani-vypnuto
moment O nebo 7

pohyb-blikaé




Nastavovaci program

Nastavovaci program je stejny pro komunikaci s elektronikou DMS2ED i DMS2. Uzivatelska verze je volné Sifena.

Poznamka: V okné ,,Parametry“ nastavovaciho programu ve sloupci ,Pfistup“ jsou slovem ,NE“ oznaceny parametry,
které uZivatel nemuzZe ménit (zména téchto parametru je blokovana).

| Parametr Zména | Chyba | Pristup |
Setrvagnost [0.1%] NE 5
Setr Dobéh [0.15] NE |5
| Necitlivost [%]

POSTUP NASTAVENI PARAMETRU POMOCI TLACITEK

Pro jednoduché programovani pozadovanych provoznich parametrd je fidici jednotka vybavena ¢tyfmi tlacitky:
MENU, P, O, C a tfemi signalkami.

© M  [Powm | o O

Barvy diod:

LED1 — Zlut4 (¢islo menu)

LED2 — &ervena (hodnota paramentru)
LEDS3 — zelena

LED1 LED2 LED3 @

OOO MENU P

IEIIEIEIIEI

Tlacitka a signalky LED na Fidici jednotce DMS2.ED.S a DMS2.ED.S90

@)

Zluta |Cervena| Zelena | Stav

R - - Systém bez napajeni

- - sviti V8&e v porfadku — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté oviadani)
- blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
sviti ) sviti Vstup nebo vystup do Nastaveni parametrl pomoci tladitek
nebo Nastaveni parametrdl pomoci PC
blika - sviti
blika blika sviti Nastaveni parametrli pomoci tlacitek
blika sviti sviti

PFi sefizovani se fidime odstavci ,OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI*, ,MONTAZ NA

ARMATURU* a ,SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU* tohoto navodu.

Z bezpecnostnich divodu je systém dodan ve stavu vyvolané chyby Kalibrace, kdy jsou funkce omezeny z dlivodu

snizeni rizika poSkozeni servomotoru chybnym zapojenim.

Zapls poloha ZAVRENO, OTEVRENO a AUTOKALIBRACE

Servomotor musi byt sefizen tak, aby zapsana poloha vypinala servomotor pfed dosaZenim vypnuti od krouticiho momen-
tu. Pro tésny uzavér se do ovladaciho obvodu zapoji pouze momentové relé pro moment zavieno. Servomotor prestavime
ruéné nebo elektricky. Servomotor v provedeni CONTROL je mozné spustit z menu MOTOR v programu DMS2. V tomto
pfipadé servomotor nereaguje na nastavenou polohu a zastavi ho pouze momentova relé. Pfi ovladani z menu MOTOR
nesmi byt vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné odjet ru¢né.

Pokud je pfi sefizovani dosazeno krouticiho momentu v koncové poloze,musi se z momentu odjet pomoci ruéniho kola.

Servomotor nastavime do polohy zavieno a pomoci tladitka C zapiSeme dlouhym stiskem polohu zavieno (bez
vstupovani do menu)

Servomotor nastavime do polohy otevieno a pomoci tla¢itka O zapiSeme dlouhym stiskem polohu otevieno.
Pomoci tladitka P spustime kalibra¢ni rutinu (v dalkovém fizeni), ktera pfi tfipolohové regulaci zméfi skutec¢né setrvacné
hmoty systému a ulozi je do paméti Fidici jednotky. U dvoupolohové regulace stisk tlacitka P pouze zrusi chybu Kalibrace.
Pfi zapsani koncovych poloh dojde zaroven k nastaveni signaliza¢nich relé a k nastaveni vysilace polohy.

V pfipadé, Ze je potfeba zvétsit zdvih servomotoru a je nastaveno vypinani ,od polohy“, servomotor vypne pfi pre-
stavovani na poloze 0 % nebo 100 %. Pro dal$i zménu polohy stiskneme C nebo O a pfi jeho trvalém drzeni Ize
servomotor dale pfestavovat. Po dosazeni pozadované polohy ji stiskem tlacitka C nebo O zapiSeme do paméti.



Parametry, které je mozno ménit uzivatelem jsou od vyrobce nastaveny takto:

1. Vypinaci momenty: 100% nebo pozadovana hodnota (nedoporucuje se ménit hodnoty bez
konzultace s dodavatelem armatury apod.).

2. Relé 3 arelé 4: signalizace SZ 1 % a SO 99 % zdvihu

3. Cas blokovani: 2 — 8 s podle rychlosti pfestaveni servomotoru

4. Poloha blokovani: 5 % zdvihu od koncovych poloh (nedoporucuje se ménit hodnotu na vice nez 10 %)

5. Charakteristika vysilace polohy: zavieno 4 mA, otevieno 20 mA

6. Relé READY: chyby-+varovani+neni dalkové

U provedeni CONTROL:

1. Nastaveni fidiciho signalu: zavieno 4 mA, otevieno 20 mA

2. Necitlivost servomotoru pfi regulaci: 1 % (nedoporucuje se nastavovat necitlivost vétsi nez 3 %)
3. Reakce pfi ztraté fidiciho signalu — zastavit
4. ZpUsob vypinani v koncovych polohach — moment+PO+PZ

Prehled MENU

LISTOVANi V MENU

— Do nastavovaciho reZimu vstoupime stisknutim a drzenim tla¢itka MENU po dobu min. 2 sekund, potom se rozsviti LED1

— Kratkym stiskem MENU zvolime zakladni MENU — menu M1 az M8 (LED1 signalizuje ¢islo menu), kratkym
stiskem P, O, C do nich vstoupime (LEDZ2 signalizuje pfislusny parametr).

— Kratkym stiskem P vybereme pozadovanou hodnotu parametru. Pokud je mozné nastavit parametr na vice hodnot,
pak je zménime kratkym stiskem P (pocet bliknuti LEDZ2 zobrazuje jeho hodnotu). Dlouhym stiskem P vybrany
parametr zapiSeme, zapis je potvrzen rozsvicenim LED2.

— Kratkym stiskem MENU postupné nastavime pozadovana menu a parametry

— Po nastaveni vSech poZadovanych parametrl stiskem a drzenim tlaéitka MENU po dobu min. 2 sekund nastavovaci menu
opustime. Nastavovaci menu bude téz ukonc¢eno v pfipadé, kdy po dobu 1 minuty nedojde ke stisknuti nékterého tlacitka.

MENU 1 - Nastaveni vypinacich momentt

— Po vstupu do menu pomoci tladitka C nebo O vybereme pozadovany moment.

— Kratkym stiskem P vybereme nastavovanou hodnotu parametru 50 — 100 % (5 — 10 bliknuti LED2) a dlouhym
stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 2 - Nastaveni funkce signalizac¢nich relé

— Zakladni nastaveni signalizacnich relé je SZ 1 % a SO 99 % zdvihu.

— 'V pfipadé,ze je pozadovéano jiné nastaveni, Ize ho zménit po prestaveni servomotoru do pozadované polohy
pomoci tladitka C nebo O

— Pomoci tladitka P provedeme zakladni nastaveni SZ 1 % a SO 99 % zdvihu

MENU 3 - Nastaveni blokace momentu v koncovych polohach

— Kratkym stisknutim P vybereme nastavovanou hodnotu ¢asu blokace 0 — 20 sec (0 — 20 bliknuti LED2) a dlouhym
stiskem tlaitka P parametr zapiSeme do paméti

— Dlouhym stiskem tlagitka C zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané zavieno

— Dlouhym stiskem tlacitka O zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané otevieno

MENU 4 — Nastaveni charakteristiky vysilace
— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu 4 — 20 mA - 1 bliknuti LED2 nebo 20 — 4 mA - 2 bliknuti LED2 a dlouhym
stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

DalSi menu slouzi pouze k nastaveni desky v provedeni Control
MENU 5 - Nastaveni fidiciho signalu pfi 3P regulaci

— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu 4 — 20 mA - 1 bliknuti LED2,
nebo 20 — 4 mA - 2 bliknuti LED2,
nebo 0 — 20 mA - 3 bliknuti LED2,
nebo 20 — 0 mA - 4 bliknuti LED2

a dlouhym stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 6 — Nastaveni necitlivosti pfi tfipolohové regulaci
— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu 1 — 10 % (7 — 10 bliknuti LED2) a dlouhym stiskem tlacitka P parametr zapiSeme
do paméti.
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MENU 7 — Reakce pfi ztraté fFidiciho signalu pfi tfipolohové regulaci

- Kratkym stiskem P vybereme hodnotu OTEVIRAT - 1 bliknuti LED2,
nebo ZAVIRAT - 2 bliknuti LED2,
nebo ZASTAVIT - 3 bliknuti LED2

a dlouhym stiskem tladitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 8 - ZpUsob vypinani v koncovych polohach pfi 3P regulaci

— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu MOMENT - 1 bliknuti LED2,
nebo MOMENT+PO - 2 bliknuti LED2,
nebo MOMENT+PZ - 3 bliknuti LED2,

nebo MOMENT+PO+PZ - 4 bliknuti LED2
a dlouhym stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

— Pfed uvedenim servomotoru do ¢innosti je nutné nastavit nékteré parametry systému pomoci programu

DMS2 na PC.

— Z bezpecnostnich dlivodu je systém dodan ve stavu vyvolané chyby Kalibrace, kdy jsou funkce omezeny z divodu
snizeni rizika poSkozeni servomotoru chybnym zapojenim. Pfi ovladani servomotoru z programu DMS2 je jeho chod

zastaven pfi vyvolani jakéhokoli momentu.

Hlavni okno nastavovaciho programu

Pracovni moment

Volba elektroniky

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2.

Zapis polohy OTEVRENO, ZAVRENO a AUTOKALIBRACE

Servomotor musi byt sefizen tak, aby zapsana poloha zastavovala servomotor pfed dosazenim vypnuti od
krouticiho momentu. Servomotor pfestavime ruéné nebo elektricky. Servomotor v provedeni CONTROL je mozné
spustit z menu MOTOR v programu DMS2. V tomto pfipadé servomotor nereaguje na nastavenou polohu a vypina
az od krouticiho momentu. PFi ovladani z menu MOTOR nesmi byt vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet ruéné.
Zapis polohy ZAVRENO:

— 'V pozadované poloze stiskneme tlacitko Z v programu a potvrdime souhlas se zapisem.

Zapis polohy OTEVRENO:

— V pozadované poloze stiskneme tlacitko O v programu a potvrdime souhlas se zapisem.
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Zapsané hodnoty potvrdime stiskem tlac¢itka START v programu DMS2. U servomotoru v provedeni CONTROL
pfepneme servomotor do dalkového ovladani a stiskem tladitka START spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym
spusténim motoru v obou smérech zméfi setrvaénost a prepne se do regula¢niho rezimu. Informace o priibéhu
autokalibrace je signalizovana vedle tla¢itka START. Autokalibraci nelze spustit, pokud je vypnuté momentové relé.
Z momentu musime odjet ru¢né.

Ostatni parametry
Zkontrolujeme, popfipadé zménime dal$i parametry:
Ridici signal 4-20mA,20-4mA,0-20mA,20-0mA
Necitlivost 1-10%
Funkce pfi chybé otevirat,zavirat, zastavit, na polohu
Cas blokovani momentu v koncovych polohach 0-20s
Poloha blokovani momentu v koncovych polohach 1-10%
Vystup polohového signalu 4-20mA, 20—4mA
Funkce READY sdruzend chyba

Poznamka: Signal READY je vyveden jako kontakt relé na svorkovnici. Pokud neni zjistén stav CHYBA
nebo VAROVANI (Ize nastavit co se ma vyhodnotit jako chyba nebo varovéni), kontakt je sepnuty; pfi chybé,
varovdni nebo pokud je pferuseno napdjeni elektroniky, se kontakt rozpoji. Stav relé READY je indikovan
diodou LED na zdrojové desce.

AUTODIAGNOSTIKA

DMS2.ED provadi neustéle svoji diagnostiku a pfi zjisténi problému hlasi varovani nebo chybu. Varovani nebo chyba jsou
signalizovany pomoci LED displeje a pfipadné relé Ready. Varovani nema vliv na ¢innost systému, chyba zastavi servomotor.

Pfifazeni nebo vypnuti varovani a chyb je nastaveno v okné ,Varovani a chyby“ nastavovaciho programu (otevira se
kliknutim na jeden z parametr(i Varovani 1 — 4 nebo Chyba 1 — 4 v okné ,Parametry”).

Chyba nebo varovani jsou hlaSeny rozepnutim relé READY a blikanim ¢ervené LED diody na fidici jednotce.
Specifikaci o jakou konkrétni chybu se jedna zjistime programem DMS2 nebo na displeji.

OBNOVENiI PARAMETRU ZE ZALOHY

Pfi vypnutém napajeni stiskneme soucasné tladitka O a C. Potom zapneme napajeni a po¢kame do rozsviceni
Cervené a zluté LED diody. Tim se na¢tou zazalohované parametry.

Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2ED.

Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni, pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N, U. Svorky V,
W zlstanou nezapojené. Pokud je servomotor v provedeni ,Nahrada elektromechanické desky“ s tfifazovym
elektromotorem bez silovych relé, elektromotor je vyveden na zvlastni svorkovnici (zde nekreslena).
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Seznam varovani a chyb

Cislo| Nazev Varovani'| Chyba'! | Popis
1 | Safe * X Aktivovan vstup Safe
2 | Ridici signal X Hodnota Fidiciho signalu < 3 mA (plati pro rozsahy 4 — 20/20 — 4 mA)
4 | Moment X Vyvolan moment mimo koncové polohy nebo odpojeny snima¢ momentu
6 | Tepeln& ochrana X Aktivovan vstup tepelné ochrany
7 | Smér otaceni X Obraceny smér otaceni (pouze u CONTROL)
8 | EEPROM X Chybny kontrolni sou¢et parametri v EEPROM
9 | RAM X Chybny kontrolni sou¢et parametr(i v RAM
10 | Parametry X Chybné parametry v EEPROM
11 | Nastavovaci rezimy X Nastavovaci rezim z tlaéitek nebo PC
12 | Snima¢ momentu X Odpojeny nebo vadny snima¢ momentu
13 | Snimac 1 X Chyba snimace polohy 1 (nejniZsi stuperi)
14 | Snimac 2 X Chyba snimace polohy 2
15 | Snimac¢ 3 X Chyba snimace polohy 3
16 | Snimac 4 X Chyba snimace polohy 4 (nejvy$si stuperi)
17 | Kalibrace X Neni provedena autokalibrace
18 | Nastaveni momentu X Chybné nastavené momenty (parametry Moment O/Z 50/100 %)
19 | Zdvih X Chybné nastaveny zdvih (parametry Poloha O/Z)
20 | Chyba otaceni X Servopohon se neotadi
21 | Vysoka teplota X PiekroCena povolena max. teplota (parametr Teplota max)
22 | Nizka teplota X PrekroCena povolena min. teplota (parametr Teplota min)
23 | LCD interni * X Displej L(.?D interni nekomunikuje nebo nenf pfidan v parametru
CAN konfigurace
24 | LCD externi * X Displej LQD externi nekomunikuje nebo neni pfidan v parametru
CAN konfigurace
25 | Fieldbus * X Modul primyslové sbé.rnice nekomunikuje nebo neni pfidan
v parametru CAN konfigurace
26 | CAN * X Chyba sbérnice CAN (zkrat, pferuseni, komunikuje jen snimac)
27 | Fieldbus aktivita * X Neni aktivni spojeni na primyslové sbérnici
28 | Faze * X Opacné poradi fazi nebo chybi néktera faze
29 | Relé zivotnost X PrekroCena éiv,otvr.lost relé MO/MZ u CONTROL
(parametr Relé Zivotnost)
30 | Reset X Vyvolan nestandardni Reset jednotky (watchdog apod.)
31 | ROM X Chybny kontrolni sou¢et programu v ROM
35 | CAN verze * X Sm’mac.":, LCD displej nebo modul Fieldbus maji nekompatibilni
verze firmware
33 | Chybny povel * X Zadan soucasny povel Otevirat a Zavirat
34 | Chybna setrvaénost - Autokalibrace zméfila chybné setrvacnost (jen pro autokalibraci)
35 | Chybny dobéh - Autokalibrace zméfila chybné dobéh (jen pro autokalibraci)
41 | Chybna poloha X Servopohon je v poloze 25 % za pracovnim zdvihem

1 ) Prifazeni se miZe ménit v zavislosti na verzi firmware fidici jednotky snimace.
* Plati jen pro DMS2.

Pamét poctu vyvolanych varovani a chyb

— DMS2.ED pouziva pro véechna zjiStovana varovani a chyby pocitadla vyskytu téchto varovani a chyb béhem ¢innosti
systému.

— Hodnoty pocitadel jsou ukladany do EEPROM paméti a jsou zachovany i po vypadku napajeni.

- Cteni pogitadel je mozné pomoci programu pro PC.

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

Pamét poslednich vyvolanych varovani a chyb
— DMS2.ED 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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DMS2

Hlavni viastnosti DMS2:

— Kompletni fizeni chodu servomotoru dvou a tfipolohové regulace nebo napojeni na prdmyslovou sbérnici Profibus.
— Prehledna signalizace provoznich a servisnich udajd na znakovém LCD displeji 2 x 12.

— Autodiagnostika chybovych hlaseni na LCD displeji, pamét poslednich zavad a poétu vyskytd jednotlivych zavad.
— Nastaveni parametrd pomoci PC programu i mistnim ovladanim pokud je servomotor mistnim ovladanim vybaven.

Zakladni vybava:

Ridici jednotka je hlavni ast systému DMS2 a obsahuije:

— Mikropocita¢ a pamét parametrQ

— Snimace polohy

— 2 signalizaéni LED

— Konektory pro pfipojeni snima¢e momentu, desky relé a dvoupolohovych vstup(, zdrojové desky, komunika¢niho
adaptéru, LCD displeje a mistniho ovladani

Momentova jednotka zajistuje snimani krouticiho momentu bezkontaktnim snimac¢em

Zdrojova jednotka — existuji dva typy:

DMS2.ZAN pro dvoupolohové nebo tfipolohové ovladani servomotoru binarnimi signaly ,otevirej“ a ,,zavirej* nebo
analogovym signalem 0(4) — 20 mA

DMS2.ZPR pro ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus.

Obé jednotky obsahuji napéjeci zdroj pro elektroniku, dvé relé pro ovladani silovych spinadd (stykacu nebo bez-
kontaktnich spinact) elektromotoru, hlidani sledu fazi (pokud je servomotor napdjen trifdzovym napétim), obvody pro
pfipojeni topného odporu a vstupnimi svorkami pro pfipojeni termokontaktu z elektromotoru. Na jednotkach je silova
svorkovnice pro pfipojeni sitového napajeni. Na jednotkach je konektor pro displej a mistni ovladani.

Jednotka DMS2ZAN dale obsahuije:

vstupni obvody pro dvoupolohové a tfipolohové ovladani servomotoru a svorky pro pfipojeni vnéjSich ovladacich

signall

— vstup signalu SAFE — informace o vnéjsi poruse

— relé — celkem pét, Ctyfi (signalizacni) 1ze nastavit jako hlaSeni polohy, momentu, pfipadné dalSich provoznich stavi
servomotoru, paté (Ready) je pouzito k hlaSeni chyb, varovani a jinych stavd kdy servomotor nemuze bezchybné
plnit svou funkci a svorky na které jsou vyvedené kontakty relé

— obvody zpétnovazebniho proudového signalu — informace o poloze vystupniho hfidele servomotoru.

Jednotka DMS2.ZPR dale obsahuje:
— obvody pro komunikaci s nadfizenym fidicim systémem prostfednictvim priimyslové sbérnice Profibus DP, vstupni
a vystupni svorky pro pfipojeni sbérnice a zakon€ovaci odpory se spinacem.

Jednotka displeje — dvouradkovy displej, 2 x 12 alfanumerickych znaku

Jednotka tlacditek — snimace tlacitek ,,otevirej“, ,,zavirej“, ,,stop“ a oto¢ného prepinace ,,mistni, dalkoveé, stop“.
Servomotor miZe byt osazen stykaci nebo bezkontaktnim spindnim elektromotoru, miZe byt vybaven elektronickou
brzdou.

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

Pred uvedenim servomotoru do ¢innosti je nutné nastavit nékteré parametry systému pomoci programu DMS2 na PC.
Pfed sefizenim zkontrolujeme servomotor podle odstavce MONTAZ A UVEDENI SERVOMOTORU DO PROVOZU.

Upozornéni:

Z bezpecnostnich ddvodu (sniZeni rizika poskozeni servomotoru chybnym zapojenim) je systém dodan ve stavu
vyvolané CHYBY KALIBRACE, kdy jsou funkce omezeny a pfi ovldadani servomotoru z programu DMSZ2 je jeho chod
zastaven pfi vyvolani jakéhokoli momentu.

Poznamka:
Nastavovaci program je stejny i pro elektroniku DMS2 ED. Hlavni okno a okno Volba elektroniky — obrazek na str. 11
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Pracovni moment

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2.

Vypinani v koncovych polohach

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime zpUsob vypinani v koncovych polohéach:

— Moment

— Moment+poloha O

— Moment+poloha Z

— Moment+poloha O+Z

Koncové polohy — pracovni zdvih

— Poloha Z

— Odjedeme do polohy zavieno ruéné nebo pomoci menu Motor v programu DMS2.
— Ovladani servomotoru pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet ruéné.

— Stiskneme tladitko Z a potvrdime souhlas se zapisem.

— Poloha O

— Odjedeme do polohy otevieno ruéné nebo pomoci menu Motor v programu DMS2.
— Ovladéani servomotoru pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet rucné.

— Stiskneme tlagitko O a potvrdime souhlas se zapisem.

Autokalibrace

— Spusténi autokalibrace pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet ruéné.

— Autokalibraci spustime tlac¢itkem Start v programu DMS2.
— Vyc¢kame ukonceni autokalibrace, informace o jejim prabéhu je signalizovana vedle tlacitka Start.

Ostatni parametry
Zkontrolujeme a pfipadné zménime dalSi parametry:
o 4-20 mA 20 — 4mA 0-20 mA 20-0mA
Ridici signal
2 polohovy Sbérnice
Necitlivost 1-10%
Funkce SAFE Otevirat Zavirat Zastavit Na polohu
Aktivni SAFE oV 230V
Cas blokovani momentu 0—20
v koncovych polohach —eus
Poloha blokovani momentu 1-10%
v koncovych polohach e
Vystup polohového signalu | 4 —20 mA 20—4mA
Vypnuto Varovani Chyby Varovani nebo chyby
Funkce READY .
— Sdruzena chyba Chyby nebo | Chyby nebo varovani | y1oment 0% nebo
neni dalkové | nebo neni dalkové
Vypnuto Poloha O Poloha Z
Moment O Moment Z Moment a poloha O | Moment a poloha Z
Relé 1 -4 Otevirani Zavirani Pohyb Poloha
poloha N Ovl. mistni Ovl. dalkové Ovl. vypnuto
Moment O/Z | Pohyb — blika¢
Polohy Relé 1 — 4 0-100 %

Poznamka:

SAFE — vstup informace o chybé vnéjsiho zafizeni Ize nastavit tak, aby servomotor reagoval jako na viastni chybu
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Autodiagnostika
Tabulka Seznam chyb — stejna jako u elektroniky DMS2 ED (str. 13)

Pamét poctu vyvolanych chyb

— DMS2 pouziva pro vSechny zjiStované chyby pocitadla vyskytu téchto chyb béhem ¢Cinnosti systému.
— Hodnoty pocitadel jsou ukladany do EEPROM paméti a jsou zachovany i po vypadku napajeni.

— Cteni a mazani poéitadel chyb je mozné pomoci programu pro PC.

Pamét poslednich vyvolanych chyb

— DMS2 uklada 3 posledni vyvolané chyby do paméti EEPROM.

— DMS2 umozniuje zobrazit chyby pomoci programu PC nebo vypina¢t mistniho/dalkového ovladani.

— Na displeji v MENU 22 INFORMACE se nalistuje CHYBA 1, CHYBA 2, CHYBA 3. CHYBA 1 je posledni
chyba.

Nastaveni parametrii pomoci tlacitek mistniho ovladani
Signalizace reziml ¢innosti pomoci diod LED na desce snimace polohy:

Cervena Zelena Stav

- - Systém bez napajeni

- sviti VS&e v pofadku — pracovni rezim (dalkové,mistni nebo vypnuté ovildadani)
blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
sviti sviti Nastaveni parametr(i pomoci tla¢itek nebo PC

Signalizace rezim( ¢innosti pomoci displeje:
Na displeji je poloha servomotoru v %, zobrazeni stavu mistniho ovlddani popfipadé dosaZzeni momentu. Pfi chybé
tento stav preblikava s ¢islem aktudlni chyby. Pri vice chybdch se tyto chyby cyklicky opakuji.

Prehled MENU

Nazev Hodnota parametru Vyznam
1 | JAZ/LANGUAGE CESKY Jazyk menu
ENGLISH
2 | POLOHAO, Z Egth\EI;/ENO Koncova poloha otevieno nebo zavieno
3 | KALIBRACE SPUSTIT Spusténi autokalibrace
MOMENT
4 | KONCOVA POL. MOMENT+POL.O Vypinani v koncovych polohach
MOMENT+POL.Z
MOMENT+P.O+Z

Moment pracovni otevieno

5 | MOMENT PR. O 50 -100 % L, .
(volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
6 | MOMENT PR. Z 50 — 100 % Moment pracovni zr?\v.re,no .
(volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
7 | CAS BLOK.MOM 0-20s Cas blokovani momentu
8 | POLOHABL.O 0-50% Poloha blokovani momentu otevieno
9 | POLOHABL.Z 0-50% Poloha blokovani momentu zavieno
10 | CPT 4 - 20 mA Charakteristika proudového vysilace
20-4 mA
4 —-20 mA
11 | RIDICI SIGN. 20 -4 mA Analogovy fidici signal
0-20mA
20-0mA
12 | NECITLIVOST 1-10% Pasmo necitlivosti
OTEVIRAT
13 | SAFE iz\él';/\-\/-ll-T Reakce na signal Safe a ztratu fidiciho signalu
POLOHA
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Nazev

Hodnota parametru

Vyznam

14

SAFE AKTIV.

oV

230V

Aktivni signal Safe

15

TP SAFE

blokuje SAFE

SAFE aktivni

Reakce pfi aktivovani tepelné pojistky

16

TP NULOVANI

AUTOMATICKY

MISTNIM OVL.

Nulovani tepelné pojistky

17

RELE READY

VYPNUTO

VAROVANI

CHYBY

VAR.+CHYBY

CHYBY+NENI D

VAR+CHYBY+ND

MOMENT O/Z

Funkce Relé Ready

18

RELE 1

VYPNUTO

POL.OTEVRENO

POL. ZAVRENO

MOM.OTEVRENO

MOM. ZAVRENO

POL.O.+MOM.O

POL.Z.+MOM.Z

OTEVIRA

ZAVIRA

POHYB

POLOHA

POL. N.

OVL. MISTNI

OVL. DALKOVE

OVL.VYPNUTO

MOMENT O/Z

POHYB-BLIKAC

Funkce Relé 1

19

RELE 2

shodné s RELE 1

Funkce Relé 2

20

RELE 3

shodné s RELE 1

Funkce Relé 3

21

RELE 4

shodné s RELE 1

Funkce Relé 4

22

INFORMACE

SNIMAC

DISP |

DISP E

DISP ED

FLDBUS

CHYBA 1

CHYBA 2

CHYBA 3

MOMENT

TEPLOTA

Informace o systému

23

ZALOHA PAR

OBNOVIT PAR

VYTVORIT ZAL

Vytvofeni zaloZnich parametrd,
obnoveni ze zaloznich parametr(i

24

ADRESA

1-125

Adresa servomotoru na pramyslové sbérnici

25

TAKT MOD

VYPNUTO

SMER O

SMER Z

SMER O+Z

Méd taktovaciho rezimu

26

TAKT BEH

1-250s

Doba béhu motoru v taktovacim rezimu

27

TAKT PAUSA

1-250s

Doba pauzy motoru v taktovacim rezimu
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Nastaveni servomotoru pomoci tladitek:

— Prepina¢ mistniho ovladani pfepneme do pozice OFF

— Dlouhym stiskem tla¢itka STOP vstoupime do MENU. Tlagitky O nebo Z listujeme v MENU (MENU1 — MENU27)
Ve vybraném menu kratkym stiskem tlagitka STOP vstoupime do tohoto menu a tladitky O nebo Z volime parametr.
Dlouhym stiskem tla¢itka STOP zapiSeme parametr do paméti. Kratkym stiskem tladitka STOP vystoupime
z nastavovani parametrdl a mGzeme listovat do dal$iho menu.
Z nastavovaciho menu vystoupime dlouhym stiskem tlaCitka STOP nebo za poslednim MENU 27 je polozka

KONEC ve které dlouhym stiskem tla¢itka STOP ukonéime nastavovaci rezim

Nastaveni koncovych poloh pomoci tla¢itek mistniho ovladani

PFepina¢ MISTNE — DALKOVE pFepneme do polohy OFF. Dlouhym stiskem tladitka STOP vstoupime do nastavo-
vaciho rezimu. Pomoci tla¢itka ,Z“ nalistujeme MENU2. Kratkym stiskem tlacitka STOP zvolime nastavovani polohy
,O“. Pfepinaé pfepneme do polohy ,MISTNE“ a spustime servomotor. Po dosaZeni pozadované polohy pfepneme
pfepina¢ do polohy ,,OFF“ a dlouhym stiskem tla¢itka ,STOP*“ zapiSeme polohu do paméti.

Kratkym stiskem tlagitka ,Z“ zvolime nastavovani polohy ,Z“. Opét pfepneme pfepinaé do polohy ,MISTNE*
a spustime servomotor ve sméru ,Z“. Po dosazeni pozadované polohy pfepneme prepina¢ do polohy ,,OFF“ a dlouhym
stiskem tlacitka ,STOP“ zapiSeme polohu do paméti.

Kratkym stiskem tladitka ,STOP* opustime MENU 2. Dlouhym stiskem tlacitka ,STOP* opustime nastavovaci rezim.

Pfepnutim mistniho ovladani do polohy OFF a vstupem do menu (dlouhym stiskem tlacitka STOP) a pfepnutim do
polohy ,MISTNE*“ je mozné prestavovat servomotor pomoci tlagitek ,,0“ a ,Z* za nastavené koncové polohy. V tomto
pfipadé vypina servomotor az pfi dosazeni nastaveného vypinaciho momentu.

Autokalibrace

V nastavovacim rezimu nalistujeme MENU 3. Kratkym stiskem tlacitka ,STOP* vstoupime do MENU 3 a dlouhym
stiskem tlacitka ,STOP“ spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym spusténim motoru v obou smérech zmé¥i
setrvacnost. Ukonc¢eni autokalibrace je oznameno napisem AUTOKALIBRACE OK.

Kratkym stiskem tlacitka ,STOP“ se vratime do MENU 3 a dlouhym stiskem tlacitka ,STOP* opustime nastavovaci
rezim.
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Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2
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Svorky ve skrini mistniho ovladani

Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni,
pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N U. Svorky V,
W zUstanou nezapojené.

Poznamka:

Nastavovaci program umoZriuje kopirovat data z paméti parametr( elektroniky DMS2 a DMS2ED do pocitace jako
soubor s prfiponou ,,par” (v pfikladu na obrazku vznikne soubor 52 030.par v adresari Flash). Soubor mizZe slouZit
jako zaloha pro pripad Ze bude potfeba v daném servomotoru vyménit snimac polohy a nastavit jej stejné jako ten
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Mistni ovladani s dvouradkovym displejem

vyménény nebo jej Ize zaslat jako pfilohu e-mailu vyrobni nebo servisni firmé pfi feseni pfipadnych problémdu.




Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,zavirej*

nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem

s jednofazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus

s jednofazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s tfifazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signdly ,otevirej“ a ,zavirej*

nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s tfifazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s trifazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
— zakladni technické parametry

Moment Rychlost | Pracovni Elektromotor Hmotnost Typové &islo
prestaveni| zdvih
Tvngvé' vypinaci| zahérny Typ Napéti | Vykon | Otatky n | Iz/In Zakladni| Doplikové
oznatgeni (400v)
(Nm] | Nm] | [/min] | [ot.] NI | oWl | fmind | (AT kg |12345|67891011
MOPED 30/65-9 65 9 T42RL477 | 3x400 | 0,05 | 1350 | 0,24 2 17 Xxx1xPED
MOPED 30/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 Xx2xPED
MOPED 30/58-25 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 0,53 | 2,2 17 xx3xPED
MOPED 30/39-40 | 10-30 39 40 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 0,53 | 2.2 17 xx4xPED
MOPED 30/84-9 84 9 |2-2830 | J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 1,7 | 17 |52039|xx5xPED
MOPED 30/56-15 56 15 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 0,8 1,7 17 XxX6XPED
MOPED 20/27-25 | 10-20 27 25 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 0,8 1,7 17 XX7xPED
MOPED 60/84-9 84 9 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 0,8 1,7 17 xxDxPED
MOPED 60/140-9 | 30-60 | 140 9 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 xxAxPED
MOPED 60/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 2,5 17 xxBxPED
MOPED 45/58-25 | 10-45 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,45 | 1270 | 0,53 | 2,2 17 xxCxPED
Vyznam jednotlivych mist v typovém Cisle servomotoru:
6. misto — urcuje zplsob mechanického a elektrického pfipojent:
Elektrické pfipojeni a mechanické pFipojeni svorkovnice konektor
pfipojeni FO7, tvar C 1 xxx PED CxxxPED
pfipojeni FO7, tvar D 2xxx PED D x x x PED
pfipojeni FO7, tvar E 3 xxx PED E x x x PED
pfipojeni F10, tvar C 4 xx x PED Jxxx PED
pfipojeni F10, tvar D 5xxx PED Kx x x PED
pfipojeni F10, tvar E 6 xx x PED L xx x PED
pfipojeni F10, tvar A 7 xx x PED F x x x PED
pfipojeni F10, tvar B1 8 xxx PED Hx x x PED
pfipojeni FO7, tvar B1 9xxx PED B x x x PED
pfipojeni FO7, tvar A 0 x x x PED A xx x PED
7. misto — typ fidici elektroniky:
XExx servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED
xPxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus
XRxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové fizeni
XKxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED + konektor ECTA
8. misto — rychlost prestaveni (Tabulka 1)
9. misto — vybaveni fidici elektroniky
Pismeno ,,U“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2)
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED)
Tabulka 2 — Vybaveni fidici elektroniky DMS2 ED
Vybaveni 0|1]2 4 6| 7|8|9]|A|B D E|F|H K|IL|M{N|P|R
Mistni ovladani X X X X X
Displej X X | x X | X X | x X | x X | x
Relé X | x| x| x X X | X
Analogovy | vysila¢ X | x| x| X X | x| x| X X | X [ x| x| Xx
modul | regulator x | x
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Rozmeérovy nacrtek servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

314
251 330
o t 8
< R ol 1 a I S
S 72 |\ FiF o 5
g Hil—T= =l | !
" e

- 122
KABELOVA VYVODKA M20x1,5

o kabelu 10 — 14 mm (DMS2 ED)

S KABELOVA VYVODKA M25x1,5
o kabelu 9 =16 mm

&>
riepily S

Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Tvar E Tvar C
o d9
g9
4 N }
bd || \ o d5
o d6
. ) P (27 77 ANNSNNNY
NN N TN
7 N d4 N § 7/ da A
// \ \ 4 N\ N 7
N |l N A N.| N
4 1 T VAON=LN
© \ \ '/ - Q \Y _'E § ""'/ -
ZN1IN 2 NEY 0 E
Z NN 4 \ Zukln /
< ) 4
v o d2 < | od2 <
2 - o d3 o d3
o di odi
Spolecné udaje pro oba tvary Udaje pro tvar C Udaje pro tvar E
Velikost .
pFiruby |o d1|o d2f8|ed3| d4 | Pocet | n1| h|sd5 | h2 | H [b2H11 |ed8| 2 [H6min| t3 |b4Js9
zav. otvoru d9H8
FO07 |[125| 55 70 | M8 4 16| 3 | 40 | 10 |125| 14 28 16 40 |18 5
F10 |125| 70 | 102 | M10 4 20| 3| 40 | 10 |125| 14 28 20 55 (22,5 6
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Pripojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
zakladni provedeni (bez adaptéru)

Tvar D
b3

& ow
i E
T % aum
d4 =
| d =
o d8
Tvar Rozmér [mm]
o d1
orientacni 125
hodnota
o2 70
o d3 102
d4 M 10
_pocet
zavitovych 4
otvoru
D hmax 3
h1 min.
125d4 | 125
o d8 g6 20
14 50
t2max 22,5
b3 h9 6
15 55
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Adaptéry k servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Tvar A

Tz

JQ

EAPT

,."/,///,/’/ -
RN

A
7

=:4
o

d4 lpdell_

Rozmér F10 FO7
o di 125 125
o d2 f8 70 55
A, B1 o d3 102 70
(shodné d4 M10 M8
rozméry) | pocet otvord d4 4 4
h 3 3
h2 min 12,5 15
A 63,5 63,5
Udaje pro o d5 S0 22
tvar A @ d6 max 26 20
h1 max 43,5 43,5
| min 45 25
A 63,5 63,5
o d5 30 22
Udaje pro hI; rr::x 435 335
tvar B1 b1 12 8
@ d7 H9 42 28
t1 45,3 30,9

35



8. BALENI A SKLADOVANI

Servomotory se pfi pfepravé k tuzemskym odbératelim prepravuji nezabalené. Pro pfepravu servomotor(
se pak pouziva krytych dopravnich prostiedk nebo prepravnich skfini.

Pfi dodavkach servomotorl zahraniénim odbératelidm musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu
a jeho provedeni musi byt pfizplsoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotorll od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda nedos$lo béhem dopravy k jejich
poskozeni. Porovnejte, zda Udaje na Stitcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s priivodni dokumentaci.
Pfipadné nesrovnalosti, zavady a poSkozeni hlaste ihned dodavateli. Uvedeni do provozu je v tomto pfipadé
vylouceno.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezprasné mistnosti s teplotou
v rozsahu od -25 °C do +50 °C, s relativni vlhkosti do 80 %, prosté Ziravych plynd a par, chranéné proti
Skodlivym klimatickym vlivim. Pfi skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pred uvedenim do provozu vyménit
mazaci napln. Jakakoliv manipulace pfi teplotach nizSich nez -25 °C je zakdzana. Je nepfipustné skladovat
servomotory venku, nebo v prostorach nechranénych proti desti, snézeni a namraze. Prebyte¢ny konzervaéni
tuk odstrarte az pred uvedenim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotort po dobu
delSi nez 3 mésice doporucujeme vlozit pod kryt servomotoru sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym
vysousedlem.

9. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UVEDENI DO PROVOZU

Pfed zapodetim montaZe znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl b&hem skladovani poskozen. Cinnost
elektromotoru lze ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina¢ a kratkodobym spusténim. Staéi sledovat, zda se
elektromotor rozbéhne a pootoli se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny
pfistup ke kolu ruéniho ovladani a ovladaci desce. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida usta-
novenim odst. ,Pracovni podminky“. Vyzaduji-li mistni podminky jiny zplsob montaze, je nutnd dohoda
s vyrobcem.

10. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapadl do spojky armatury s armaturou
se servomotor spoji ¢tyfmi Srouby. Otacenim rucniho kola se provede kontrola spravného spojeni servomotoru
s armaturou. Sejmeme kryt servomotoru a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru dle schéma vnitfniho
a vnéjsiho zapojeni.

11. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

Po usazeni servomotoru na armaturu a ovéfeni mechanického spojeni pfistoupime k vlastnimu nastaveni
a sefizeni.

Nastaveni a sefizeni mize provadét jen osoba s prfedepsanou kvalifikaci. Neni dovoleno provadét tyto
prace bez fadného prostudovani tohoto montazniho navodu. Sefizovani se provede podle popisu dle typu
elektroniky (DMS2, DMS2 ED) a vybaveni (rucné, programem).

12. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha otoénych servomotorl vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulza
k jednotlivym funkénim ukolam. V pfipadé prferuseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného
organu rué¢nim kolem. Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky doporucuje se umistit v obvodu &leny pro
rucni dalkoveé fizeni tak, aby bylo mozné Fidit servomotor i pfi vypadku automatiky.

Obsluha dbéa na to, aby byla provadéna pfedepsand udrzba, servomotor chranén pfed Skodlivymi uc€inky
okoli a povétrnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky“. Dale dbat, aby nedochazelo
k nadmérnému otepleni povrchu servomotoru. Sledovat, aby nedochéazelo k prekroceni Stitkovych hodnot
a nadmérnému chvéni servomotoru.
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Udrzba

Udrzba servomotorl spoéiva v pfipadné vyméné vadnych dilii. Tukova néplri je stéla po dobu Zivotnosti
servomotoru. Jednou za dva roky se doporucuje lehce potfit ozubeny pfevod nahonu snimace polohy. Pouzit
mazivo CIATIM 201 nebo PM MOGUL LV 2-3.

Nejdéle do pul roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespon jedenkrat za rok je tfeba radné
dotahnout Srouby spojujici armaturu se servomotorem.

13. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzuci.
Zkontrolujte, zda neni preruSena faze. Je-li armatura zaklinovana a nelze ji ruénim kolem ani motorem
odtrhnout, je nutné servomotor demontovat a zavér mechanicky uvolnit.

Cisténi — generalni prohlidka

Elektrické servomotory je nutno udrzovat v éistoté a dbat, aby nebyly zaneseny $pinou a prachem. Cisténi
je tfeba provadét pravidelné a tak €asto, jak to provozni podminky vyzaduji. Obc&as je tfeba se presvédcit, zda
v8echny pfipojovaci i zemnici svorky jsou fadné dotazeny, aby se pfi provozu nezahfivaly. Generalni prohlidka
servomotoru se doporucuje za 4 pracovni roky, pokud neni v reviznich predpisech el. zafizeni stanoveno jinak.
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Seznam nahradnich dilt pro servomotory MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Nazev nahradniho dilu Objedaci ¢islo Pouziti

Tésnici krouzek 24x20 PN 029280.2 2327311500 Utésnéni hfidele ruéniho kola

Tésnici krouzek 40x2 PN 029281.2 2327311032 Utésnéni prahledu ukazatele

Tésnici krouzek 50x2 PN 029281.2 2327311028 Utésnéni pfiruby ruéniho kola

Tésnici krouzek 50x40 PN 029280.2 2327311007 Utésnéni vystupniho hfidele

Tésnici krouzek 210x3 PN 029281.2 2327311401 Utésnéni krytu

Zdrojova deska DMS2.ED.Z 2339620300 DMS2.ED

Snimag¢ polohy MS2.ED.S 2339620301 DMS2.ED

Snima¢ momentu DMS2.TORK 2339620003 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2

Analogovy modul DMS.ED.CPT 2339620304 DMS2.ED

Deska silovych relé DMS2.FIN 2339620031 spoleény pro DMS2.ED i DMS2, pouze pro 3-faz
Relé Finder 62.33.8.230.0040 2334513109 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2, pouze pro 3-faz
Displej 2339620305 DMS2.ED

Zdrojové deska DMS2.ZD2 2339620024 DMS?2 pro analog i profibus

Deska analog DMS2.A22 2339620042 DMS2 analog

Deska profibus DMS2.PR2 2339620026 DMS?2 profibus

Snimac¢ polohy DMS2.S 2339620016 DMS2

Displej DMS2.DP 2339620018 DMS2

Deska mistniho ovladani DMS2.H3 2339620041 DMS2

K servomotorim Ize dodat nastavovaci program (je popsan v tomto montaZnim navodu), ktery umoZriuje nastavovat
a kontrolovat parametry elektronického vybaveni servomotort pocitacem.

Elektronika se pripoji k sériovému portu pocitace kabelem (je prodavan napr. pod nazvem ,Kabel prodluZovaci mys
9F-9M").

Pokud pocita¢ neni vybaven sériovym portem, Ize objednat pfevodnik USB-RS 232.
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DA PEEKY. a.s. 2

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor(i 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 viceotackove

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 prfestaveni

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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