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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOKED jsou uréeny k pfestavovani ovladacich organl vratnym oto¢nym pohybem
s Uhlem natoceni vystupni ¢asti do 90° véetné pripadd, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach.
Typickym pfikladem pouZziti je ovladani kulovych ventill a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového
ovladani i automatické regulace. Servomotory MODACT MOKED se montuji pfimo na ovladany organ.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi
Servomotory MODACT MOKED jsou odolné proti plisobeni provoznich podminek a vnéjsich vliva tfid AC1, AD5,
AD7, AE5, AE6, 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 doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespon o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

PFi umisténi servomotor(l v pracovnim prostiedi s teplotou pod +10 °C, v prostiedi s relativni vihkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech servomotord.

Pouziti servomotorll 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 pristieSkem se povaZzuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do 60° od
svislice.

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup. Minimalni 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 MOKED je -40 °C az +60 °C.

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miize tryskat ve vSéech smérech
AD7 — meélké ponofeni, moznost obasného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni
3)AE5 — stfedni prasnost
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 pramyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7)AK2  —vazné nebezpedi ristu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichl (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodatedné pozadavky.
10)AN2 - slunecni zareni 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.

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 pfi 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). Nejvy$si poCet sepnuti
pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu pfi zatézovateli 25 %
a teploté okoli +50 °C je nejvyse 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

Nejvyssi stfedni hodnota zatéZzovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1%N M,  zabérny moment>1,3.M,,
Mgt stfedni hodnota zatéZovaciho momentu
3%N M,,  maximalni hodnota vypinaciho momentu

N
= N >

w 1=

v

=

Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Pruabéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort
Servomotor, ureny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld (Z - O - 2).
Servomotor, ur€eny pro regulaéni tcely, musi vykonat nejméné 1 milion cykll s dobou prace (pfi které je vystupni hfidel
v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na poétu sepnuti. Velka &etnost
spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a Zivotnosti se

odvozené od nastavenych regula¢nich parametr(, jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotorl pro 1 milion startti
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startli 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE POZADAVKY

Napajeci napéti servomotorti
Podle Tabulky €. 1 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
3 x 230/400 V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
(nebo podle udaji na Stitku)
Jina napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Kryti

Stuperi ochrany krytem servomotord MODACT MOKED je IP 65 nebo IP 67 podle CSN EN 60529.
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 zakaznika dle Tabulky provedeni 1. Pokud neni nastaveni
vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.



Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotorl je zabezpeena mechanickou nebo elektromagnetickou
brzdou elektromotoru.

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

Pracovni zdvih

Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je 90°.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hfidele je dan funkci diferencialu). Ota€enim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve smeéru hodinovych rucicek (pfi pohledu na hridel 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 ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

Servomotor miize byt vybaven displejem, jako volitelna vybava u elektroniky DMS2 ED. U elektroniky DMS2 je servo-
motor vybaven vicefadkovym displejem. Servomotor MOKED m(zZe byt vybaven i mechanickym ukazatelm polohy.

Topny ¢lanek
Servomotory jsou vybaveny topnym ¢lankem pro zamezeni kondenzace vodnich par. Pfipojuje se na sit s napétim 230 V.

Mistni ovladani

Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace. Pro elektroniku DMS2 ED je sestava ze dvou
pfepinacl: jeden ma polohové stavy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani®, druhy ,otvira - stop - zavira“.

Prvni pfepina¢ muZze byt vestavén dvoupolovy nebo &tyfpolovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skFini.

Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS se mistni ovladani sestava ze 3 tladitek se stavy ,otevirej”, ,zavirej",
»stop“ a otoéného prepinace ,mistni, dalkove, stop".

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Svorkovnice servomotoru je opatifena svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do praiezu 2,5 mm2 nebo dvou
vodi¢l se stejnym prifezem do 1 mm2.
Konektorové pfipojeni na dotaz.

Vnitini elektrické zapojeni servomotorti
Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOKED s oznacenim svorek jsou uvedena v tomto
Montéaznim navodu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu servomotoru. Svorky jsou oznaceny
Cisly na samolepicim §titku, ktery je pfipevnén na nosném pasku pod svorkovnici.

Izolacéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodul proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkousce ve vlhku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobné;jsi
udaje jsou v Technickych podminkach.



Ochrana elektromotoru proti prehrati

V&echny elektromotory maji ve vinuti tepelné pojistky. Ty slouzi jako pfidavna ochrana, nenahrazuji nadproudovou
ochranu a jisténi.

U jednofazovych elektromotord jsou pojistky interné propojené s vinutim a pfi prehrati elektromotor odpoji, po ochlazeni
ho opét samoc¢inné pfipoji.

Trifazové elektromotory maji pojistky samostatné vyvedené a je mozno je zapojit do ovlddacich nebo signaliza¢nich
obvodu. Na svorkovnici servomotoru se standardné pfipojuji pouze u MOKED 63 (t.¢. 52 325).

Zatizitelnost je 250V AC / 2,5 A.

Elektricka pevnost

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

Odchylky zakladnich parametri

Vypinaci moment +15 % z hodnoty max. vypinaciho momentu
Doba prestaveni vystupniho hfidele +10 % jmenovité hodnoty
-15%
Nastaveni pracovniho zdvihu +1°
Vile na vystupni ¢asti  t. €. 52 325, 52 326, 52 328 max. 1,5°
t. €. 52 327, 52 329 max. 2,5°

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pred nebezpecnym
doty-kovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznageny znagkami 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 elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimaci. Je zaru¢ena
velka Zivotnost bezkontaktnich snimacu, u kterych nedochazi k mechanickému opotrebeni.

Snimac¢ 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 pocitae s ovladacim programem (nastavené parametry Ize na pocitaci zalohovat) nebo ru¢né bez
pocitate (u elektroniky DMS2 Ize ruéné nastavovat parametry a kontrolovat ji bez pocitace pouze pokud je
systém vybaven displejem a mistnim ovladanim). Obsahuji diagnostické funkce - chybova hlaseni na displeji,
pamét poslednich zavad a poctu vyskytd jednotlivych zavad.

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanickou desku, popfipadé umoznuje ovladani servo-
motoru vstupnim analogovym signalem jako u provedeni Control.

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

DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka hlavni ¢ast systému DMS2 ED - obsahuje mikropo¢ita¢, snima¢ polohy, 3 sig-
nalky LED a 4 tlacitka pro jednoduché nastaveni a kontrolu servomotoru,
konektory pro pfipojeni snimace momentu, zdrojové desky a rozhrani RS 232
(pripojeni pocitace pro nastaveni a diagnostiku)

Momentova jednotka



Zdrojova jednotka

Volitelna vybava:
Analogovy modul

Ukazatel polohy
Mistni ovladani

Stykace nebo bezkontaktni blok

Elektronicka brzda

Parametry:
Snimani polohy
Snimani momentu
Pracovni zdvih
Blokace momentu
Vstupni signal

Vystupni signal

Napajeni

Provedeni:

Nahrada elektromechanické desky

CONTROL

napajeni elektroniky, uzivatelska svorkovnice (pfipojeni napajeni a ovlddacich sig-
nald), 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

vystup zpétnovazebniho signalu 4 — 20 mA,
v provedeni CONTROL vstup Fidiciho signalu 0/4 — 20 mA

LED displej

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

podle Tabulek 1, 2

0 — 20 s pfi reverzaci v koncovych polohach

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

7x relé 250 VAC 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

230 VAC, 50 Hz, 4 W, kategorie prepéti Il

jsou vyvedeny kontakty relé nahrazujici polohové, momentové a signalizaéni
mikrospinace, mize byt vyveden i proudovy zpétnovazebni signal 4 — 20 mA,
servomotor je ovladan nadfazenym fFidicim systémem signaly ,otevirej“
a ,,zavirej“

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 o
MO L motor otevirej
(pfepina i na chyby)
moment zavieno
Mz L motor zavirej
(pfepina i na chyby)
. moment otevieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
PO poloha otevieno y L
v poloze otevieno (parametr Vypinani)
. moment zavieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
Pz poloha zavieno y -
v poloze zavfeno (parametr Vypinani)




PFi provedeni Control je funkce relé MO/MZ jako motorovych relé.

Jejich ¢innost je ovladana: — regulaéni smyckou (odchylka poZadované a skutec¢né polohy)
— aktivnimi chybami

Jakékoli vyvolana aktivni chyba pfepne obé relé do klidové polohy (civky bez energie). Soutasné take
se pfi chybach ovladaji relé majici 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 prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé 4/SO

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

Relé 3/5Z Relé4/S0 Relé Ready |
vypnuto vypnuto

po:oga g varovani

poloha b

moment O chyby

varovani nebo chyby

chyby nebo neni dalkové
chyby nebo var. nebo neni dal.
moment O nebo Z

moment Z

moment a poloha O
moment a poloha Z
otevirani

zavirani

pohyb

poloha

poloha negovana
ovladani-mistni
ovladani-dalkové
ovladani-vypnuto
moment O nebo Z
pohyb-blika¢

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

Poznamka: V okné ,Parametry” nastavovaciho programu ve sloupci ,,Pfistup” jsou slovem ,NE* oznaceny parametry,
které uZivatel nemiZze ménit (zména téchto parametri je blokovana).

Parametr Zména |Chyba | Pristup |
Setrvacnost [0.1%] MNE 5

Setr Dobéh [0.15] NE B
Necitlivost [%]

POSTUP NASTAVENI PARAMETRU POMOCI TLACITEK

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

© o [ FPowm | o O

LED1LED2 LED3 @ .
Barvy diod:
OO0 ww g LED1 — luté (&islo menu)

< S
El El El El LED2 — ¢ervena (hodnota paramentru)
o LED3 — zelena

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



Zluta |Cervena| Zelena | Stav

- - - Systém bez napajeni

- - sviti V8e v pofadku — pracovni rezim (dédlkové, mistni nebo vypnuté ovilddani)

- blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani)

Vstup nebo vystup do Nastaveni parametrl pomoci tlacitek

sviti - sviti

nebo Nastaveni parametrti pomoci PC
blika - sviti
blika blika sviti Nastaveni parametri 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 diivodu

snizeni rizika poSkozeni servomotoru chybnym zapojenim.

Zapis poloha ZAVRENO, OTEVRENO a AUTOKALIBRACE

Servomotor musi byt sefizen tak, aby zapsana poloha vypinala servomotor pfed dosazenim vypnuti od
krouticiho momentu. Pro tésny uzaveér se do ovladaciho obvodu zapoji pouze momentoveé relé pro moment
zavieno. Servomotor prestavime rué¢né nebo elektricky. Servomotor v provedeni CONTROL je mozné spus-
tit 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 kroutictho momentu v koncové poloze,musi se z momentu odjet pomoci ruéniho kola.

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

Servomotor nastavime do polohy otevieno a pomoci tlacitka O zapiSeme dlouhym stiskem polohu otevieno.
Pomoci tlacitka P spustime kalibraéni rutinu (v ddlkovém fizeni), ktera pfi tfipolohové regulaci zméfi skute¢né setrvacné
hmoty systému a ulozi je do paméti Fidici jednotky. U dvoupolohové regulace stisk tladitka P pouze zrudi chybu
Kalibrace.

PFi zapsani koncovych poloh dojde zérover 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 pfestavovani na poloze O nebo 100 %. Pro dal§i zménu polohy stiskneme C nebo O a pfi jeho trvalém
drzeni lze servomotor dale prestavovat. Po dosazeni pozadované polohy ji stiskem tlac¢itka C nebo O
zapiseme do paméti.

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

1.

SIS EF SN

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

Relé 3 a relé 4: signalizace SZ 1 % a SO 99 % zdvihu

Cas blokovani: 0s

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

Charakteristika vysilace polohy: zavieno 4 mA, otevieno 20 mA

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.
4. ZpUsob vypinani v koncovych polohach — moment+PO+PZ

Reakce pfi ztraté fidiciho signalu — zastavit

Prehled MENU
LISTOVANI V MENU

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



— Kratkym stiskem MENU zvolime zakladni MENU — menu M1 az M8 (LED1 signalizuje c¢islo menuy), 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 LED2 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 parametrd stiskem a drzenim tlacitka MENU po dobu min. 2 sekund nastavovaci
menu opustime. Nastavovaci menu bude téZz ukon€eno v pfipadé, kdy po dobu 1 minuty nedojde ke stisknuti
nékterého tladitka.

MENU 1 - Nastaveni vypinacich momentt
— Po vstupu do menu pomoci tlacitka 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 signalizaénich relé
— Z&kladni nastaveni signalizacnich relé je SZ 1 % a SO 99 % zdvihu.

— V pfipadé,ze je pozadovano jiné nastaveni, Ize ho zménit po pfestaveni servomotoru do pozadované polohy pomoci
tlacitka C nebo O

— Pomoci tlacitka 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 tlaCitka P parametr zapiSeme do paméti

— Dlouhym stiskem tlacitka C zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané zavieno
— Dlouhym stiskem tla¢itka 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 tlagitka 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 pri tfipolohové regulaci

— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu 1 — 10 % (7 — 10 bliknuti LED2) a dlouhym stiskem tlacitka P parametr
zapiSeme do paméti.

MENU 7 - Reakce pfi ztraté fidiciho 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 tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 8 - Zplsob 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.
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POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

— Pred uvedenim servomotoru do ¢innosti je nutné nastavit nékteré parametry systému pomoci programu
DMS2 na PC.

— Z bezpecnostnich dlvodud je systém dodan ve stavu vyvolané chyby Kalibrace, kdy jsou funkce omezeny z dlivodu
snizeni rizika poskozeni servomotoru chybnym zapojenim. Pfi ovladani servomotoru z programu DMS2 je jeho chod
zastaven pfi vyvolani jakéhokoli momentu.

is |Mastaveni MNapovéda

Hlavni okno nastavovaciho programu Volba elektroniky

Pracovni moment
— 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.

Zapsané hodnoty potvrdime stiskem tladitka START v programu DMS2. U servomotoru v provedeni CONTROL
prepneme servomotor do dalkového ovladani a stiskem tlac¢itka START spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym
spusténim motoru v obou smérech zméfi setrvacnost a prepne se do regulaéniho rezimu. Informace o prabéhu
autokalibrace je signalizovana vedle tlacitka START. Autokalibraci nelze spustit, pokud je vypnuté momentové relé.
Z momentu musime odjet ruéné.

Ostatni parametry

Zkontrolujeme, popfipadé zménime dal8i parametry:
Ridici signal 4-20mA, 20 -4 mA, 0 —20 mA, 20 — 0 mA
Necitlivost 1-10%

11



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 signélu 4-20mA, 20—4mA
Funkce READY sdruzena chyba

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

AUTODIAGNOSTIKA

DMS2.ED provadi neustale 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( 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.

OBNOVENI PARAMETRU ZE ZALOHY

PFi vypnutém napajeni stiskneme soucasné tlac¢itka O a C. Potom zapneme napajeni a po¢kame do rozsviceni
Cervené a Zluté LED diody. Tim se nactou zazalohované parametry.
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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 | Tepelna ochrana X Aktivovan vstup tepelné ochrany
7 | Smér otaceni X Obraceny smér otaceni (pouze u CONTROL)
8 | EEPROM X Chybny kontrolni soucet parametri v EEPROM
9 | RAM X Chybny kontrolni sou¢et parametri v RAM
10 | Parametry X Chybné parametry v EEPROM
11 | Nastavovaci rezimy X Nastavovaci rezim z tlacitek 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 (nejvyssi 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/2)
21 | Vysoka teplota X PrekroCena povolena max. teplota (parametr Teplota max)
22 | Nizka teplota X Prekrocena povolena min. teplota (parametr Teplota min)
23 | LCD interni * X Displej LQD interni nekomunikuje nebo neni 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, preruseni, komunikuje jen snimac)
27 | Fieldbus aktivita * X Neni aktivni spojeni na prdmyslové sbérnici
28 | Faze * X Opacné poradi fazi nebo chybi néktera faze
29 | Relé zivotnost X Prekrocena 2i\{otvrjost relé MO/MZ u CONTROL
(parametr Relé Zivotnost)
30 | Reset X Vyvolan nestandardni Reset jednotky (watchdog apod.)
31 | ROM X Chybny kontrolni soucet programu v ROM
32 | CAN verze * X Sm’ma;’:, 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 ) Pritazeni se miize ménit v zavislosti na verzi firmware Fidici jednotky snimace.

*

Plati jen pro DMS2.

Pamét pocétu vyvolanych varovani a chyb

DMS2 ED pouziva pro vSechna 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 vlastnosti DMS2:

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

— Autodiagnostika chybovych hlaseni na LCD displeji, pamét poslednich zavad a poctu vyskytl 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:

— Mikropodita¢ a pamét parametr(

— Snimace polohy

— 2 signaliza¢ni LED

— Konektory pro pfipojeni snima¢e momentu, desky relé a dvoupolohovych vstupt, zdrojové desky, komunikaéniho
adaptéru, LCD displeje a mistniho ovladani

Momentova jednotka zajistuje snimani kroutictho momentu bezkontaktnim snimacem

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 napajeci zdroj pro elektroniku, dvé relé pro ovladani silovych spinacl (stykact nebo bez-
kontaktnich spinacu) elektromotoru, hlidani sledu fazi (pokud je servomotor napdjen tfifazovym 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) |ze nastavit jako hlaseni polohy, momentu, pfipadné dalSich provoznich stavi
servomotoru, paté (Ready) je pouzito k hlaSeni chyb, varovani a jinych stavd kdy servomotor nem(ze 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 primyslové 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 tlacitek — snimace tlacitek ,,otevirej“, ,,zavirej“, ,,stop“a otocného prepinace ,,mistni, dalkové, stop*.
Servomotor muZe byt osazen stykaci nebo bezkontaktnim spindnim elektromotoru, miZe byt vybaven elektronickou brzdou.

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

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

Upozornéni:

Z bezpecnostnich divodt (sniZeni rizika poskozeni servomotoru chybnym zapojenim) je systém dodan ve stavu
vyvolané CHYBY KALIBRACE, kdy jsou funkce omezeny a pfi ovladadni servomotoru z programu DMS2 je jeho chod
zastaven pfi vyvolani jakéhokoli momentu.

Poznamka:
Nastavovaci program je stejny i pro elektroniku DMS2 ED. Hlavni okno a okno Volba elektroniky - obrdzek 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 ru¢né 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 otevfeno rué¢né 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 tlacitko O a potvrdime souhlas se zapisem.

Autokalibrace

— Spusténi autokalibrace pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné
odjet ru¢né. 0 — Autokalibraci spustime tlacitkem Start v programu DMS2.
— Vyckame ukonceni autokalibrace, informace o jejim prabéhu je signalizovana vedle tlacitka Start.

Ostatni parametry
Zkontrolujeme a pfipadné zménime dalSi parametry:
L, 4-20mA 20 -4mA 0-20mA 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—-20s
v koncovych polohach
Poloha blokovani momentu 1-10
v koncovych polohéch °
Vystup polohového signélu | 4 —20 mA 20-4mA
Vypnuto Varovani Chyby Varovani nebo chyby
Funkce READY o
- Sdruzena chyba Chyby nebo | Chyby nebo varovani | \1oment 0% nebo ,z*
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 vlastni chybu
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Autodiagnostika
Tabulka Seznam varovani a chyb — stejna jako u elektroniky DMS2 ED (str. 13)

Pamét poctu vyvolanych chyb

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

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

Pamét poslednich vyvolanych chyb

— DMS2 uklada 3 posledni vyvolané chyby do paméti EEPROM.
— DMS2 umoziiuje zobrazit chyby pomoci programu PC nebo vypina¢d mistniho/dalkového ovladani.
— Nadisplejiv MENU 22 INFORMACE se nalistuje CHYBA 1, CHYBA 2, CHYBA 3. CHYBA 1 je posledni chyba.

Nastaveni parametril pomoci tlacitek mistniho ovladani
Signalizace rezim( ¢innosti pomoci diod LED na desce snimace polohy:

Cervena Zelena Stav

- - Systém bez napajeni

- sviti VsSe v pofadku — pracovni rezim (dalkové,mistni nebo vypnuté oviadani)
blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (ddlkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
sviti sviti Nastaveni parametr(i pomoci tlaéitek nebo PC

Signalizace rezim( ¢innosti pomoci displeje:
Na displeji je poloha servomotoru v %, zobrazeni stavu mistniho ovlddani popfipadé dosazeni momentu. Pii chybé
tento stav preblikava s ¢islem aktudini chyby. Pri vice chybach se tyto chyby cyklicky opakujr.

Prehled MENU

Nazev Hodnota parametru Vyznam
1| JAZ/LANGUAGE CESKY Jazyk menu
ENGLISH
2| POLOHAO, Z POL.OTEVR. Koncova poloha otevieno nebo zavieno
POL.ZAVRENO
3 | KALIBRACE SPUSTIT Spusténi autokalibrace
MOMENT
MOMENT+POL.O
4 | KONCOVA POL. Vypinani v k ych polohach
ONCO O VMOMENT-POLZ ypinani v koncovych polohac
MOMENT+P.O+Z

Moment pracovni otevieno

5 | MOMENT PR. O 50100 % (volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
Moment pracovni zavieno
_ ()
6 | MOMENT PR.Z 50-100% (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 ‘210__22 22 Charakteristika proudového vysilace
4-20mA
11 | RIDICI SIGN. 50__23 zﬁ Analogovy fidici signél
20—-0mA
12 | NECITLIVOST 1-10% Pasmo necitlivosti
OTEVIRAT
13 | SAFE gﬁ\égﬂ} 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.0.+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 zéloznich parametrd,
obnoveni ze zaloznich parametr(

24

ADRESA

1-125

Adresa servomotoru na prlimyslové sbérnici

25

TAKT MOD

VYPNUTO

SMER O

SMER Z

SMER 0+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 tlacitka STOP vstoupime do MENU. Tlac¢itky O nebo Z listujeme v MENU (MENU1 — MENUZ27)
Ve vybraném menu kratkym stiskem tladitka STOP vstoupime do tohoto menu a tladitky O nebo Z volime parametr.
Dlouhym stiskem tlac¢itka STOP zapiSeme parametr do paméti. Kratkym stiskem tla¢itka STOP vystoupime
z nastavovani parametri a mGzeme listovat do dal§iho menu.
Z nastavovaciho menu vystoupime dlouhym stiskem tlagitka STOP nebo za poslednim MENU 27 je polozka

KONEC ve které dlouhym stiskem tladitka STOP ukon&ime nastavovaci rezim

Nastaveni koncovych poloh pomoci tla¢itek mistniho ovladani

PFepina& MiISTNE — DALKOVE pfepneme do polohy OFF. Dlouhym stiskem tlag¢itka STOP vstoupime do nastavovaciho
rezimu. Pomoci tlacitka ,Z“ nalistujeme MENU2. Kratkym stiskem tla¢itka STOP zvolime nastavovani polohy , 0"
PFepina¢ pfepneme do polohy ,MISTNE*" a spustime servomotor. Po dosaZeni pozadované polohy pfepneme piepinac
do polohy ,OFF* a dlouhym stiskem tlacitka ,STOP*“ zapiSeme polohu do paméti.

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

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

PFfepnutim 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 zméfi
setrvacnost. Ukonéeni autokalibrace je oznameno napisem AUTOKALIBRACE OK.

Kratkym stiskem tlacitka ,STOP“ se vratime do MENU 3 a dlouhym stiskem tlacitka ,STOP*“ opustime nastavovaci
rezim.

Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2 ED.

Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni, pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N, U. Svorky V, W z(istanou
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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Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2

= R ES) / N
Olre|x|Z oy O ZDA < O O O
i o POWER PECKY SAFE OPEN CLOSE
I:l I:l I:l I:l . . DMS2 CONTROL
S Wl V]| U| N|PE|PE M P SAFE | OPEN/CLOSE
§ g g é +IN-IN|PE[+L —L ool N zﬂugo|m CLZ'ZS%
O|a|0jia I:I D D D D D
. . 0 C000OHE
Svorky na zdrojové desce Svorky ve sk¥ini mistniho oviadani

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

PECKY

POZOR - NEOTVIRAT POD MAPETIM
ATTENTION - OPEN ONLY WHEN MAINS ARE OFF
BHWMAHWE - HE OTKPLIBATE NOA HANPRAKEHWEM

= sTOP o
A

—@-@@—

Délkové Mistni
Remote 1 Local

Mistni ovladani s dvouradkovym displejem

Poznamka:

Nastavovaci program umoZriuje kopirovat data z paméti parametr(i elektroniky DMS2 a DMS2ED do pocitace jako
soubor s pfiponou ,,par“ (v prikladu na obrdazku vznikne soubor 52 030.par v adresari Flash). Soubor mizZe slouZit jako
zdloha pro pfipad Ze bude potfeba v daném servomotoru vymeénit snimac polohy a nastavit jej stejné jako ten
vymeéneny nebo jej Ize zaslat jako prfilohu e-mailu vyrobni nebo servisni firmé pfi feSeni pfipadnych problémd.

DMSZ Z2PA

Mator: P



Zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem

(o}
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T Aktivni vystup

O DMS2 TORK DMS2 S
ZAY DMS2.H2 == N com
4£ JL V LED f‘ 'l:
R
DMS2 D PZN
LCD displej 2 x 12 znak \]ﬁ ji
Deska analog
0/4:20mA DMS2.A2
4_ COMM
L]
otevirej
I o SN2
-— ZAV , Zdrojova deska
zavirej DMS2.ZD2
GOVY ¢(U)——  N24:60
8- (U ——  N80:250
—e+— SAFE
(test)
GOV ¢-(U——  N24:60

60-20u(U)——  N80:250
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Sit pFl'vo::d 230V > i !
b
b W
[
[
[
[}
[}

| S —
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Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem

0

VYP
omv (::) DAL M
o O
w O
DMS2.H2

%

JL

DMS2 D
LCD displej 2 x 12 znaku

L

Sit pif

—N
—V/

E0015

DMS2 S

LED

[€] [R]

(—> COM

=
A
B

T

|PROFIBUS

—

TERM.

Deska DMS2.PR2

—_——————— e ]
|
|

LA

| B |0UT
|

A

Zdrojova deska
DMS2.ZD2
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VYP
orv (oAl mi

stor )
2 O DMS2.H2

Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus

s tfifazovym elektromotorem
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOKED - zakladni technické parametry

Typové Eislo Doba Vypinaci Elektromotor Hmotnost
Typ Zakladni — | prestaveni | moment . ax T
dopliikové o T Vykon | Otacky | Napéti | Proud
12345(678910 [s/90°] [Nm] v [W] | [1.min-1] V1 [A] kgl
xx1xED 10 16— 32 15 2780 | 1x230 | 0,37 74
XX 2 X ED 20 - FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 74
xx 3 xED 40 - 15 2780 | 1x230 | 037 74
xx 4 x ED 80 25— 45 FCT2B54D 4 1270 | 1x230 | 025 74
MOKED 2 32 ' ’
OKED 63152 325 1 XD 10 16-32 15 2680 | 3x400 | 0,10 74
xx 6 x ED 20 2580 FT2B52D 15 2680 | 3x400 | 0,10 74
xx7xED 40 - 15 2680 3x400 | 0,10 74
x X C x ED 40 55-110 FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 74
xx1xED 10 63125 60 2770 | 1x230 | 053 12,7
xx2xED 20 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 12,7
x X A x ED 20 80 - 160 60 2770 | 1x230 | 053 12,7
xx 3 xED 40 20 1350 | 1x230 | 04 12,3
MOKED 125(52 326|xx 4 x ED 80 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 12,3
xx5x ED 10 90 2770 | 3x400 | 034 12,7
xx 6 x ED 20 63-125 FT4C52NA 90 2770 | 3x400 | 034 12,7
xx7 xED 40 20 1440 | 3x400 | 0,20 12,7
XX 8 X ED 80 EAMRS6NO4A 20 1440 | 3x400 | 0,20 12,7
xx 2 x ED 20 195 — 250 60 2770 | 1x230 | 053 21
xx 3 xED 40 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 21
xx Ax ED 40 160 — 320 60 2770 | 1x230 | 053 21
xx 4 x ED 80 20 1350 | 1x230 | 04 20,5
MOKED 250(52 327 [xx5xED| 160 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 20,5
xx 6 x ED 20 90 2770 | 3x400 | 034 21
XX7XED| 40 125-250 FT4C52NA 90 | 2770 | 3x400 | 034 | 2
XX 8 X ED 80 20 1440 | 3x400 | 0,20 21
xx9xED| 160 EAMRS6NO4A 20 1440 | 3x400 | 0,20 21
xx2x ED 20 120 1350 | 3x400 | 0,42 27
xx 3 xED 40 1 PK 7060-4AB 120 1350 | 3x400 | 0,42 26
MOKED 500152 328~ en[ 80 250-500 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 263
xx C X ED 40 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 27
xx 3 xED 40 120 1350 | 3x400 | 0,42 45
xx 4 xED 80 1 PK 7060-4AB 120 1350 | 3x400 | 0,42 43
MOKED1000(52 329 -5 ep[ 160 | 200~ 1000 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 433
x X C X ED 80 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 45

* Provedeni s vys$$im vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostfedi od -20 °C do +55 °C.

V typovém cisle se uvede:

6. misto: pismeno ,,U“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2)
T, pokud na 7. misté bude pismeno R a servomotor nebude vybaven displejem a mistnim ovladanim
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED)

Tabulka 2 0(1(2(3(4|/5/6|7|8|9|A|B|C|D|E|F|H|{J|K|L|M{N|P|R
Mistni oviadani X X X X X X X X X X X
Displej X | X X | X X | X X X X | X
Silové relé X | X X X X | X
Analogovy| vysila¢ X | x| x|x X X | X

modul | regulator X | X

7.misto:  E — servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED

P — servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus

R - servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové Fizeni **)
**) Jestli servomotor bude urcen pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci se nastavi ve vyrobnim zavode. Pokud v objednavce nebude
urceno jinak, bude servomotor nastaven pro tfipolohovou regulaci (oviddani signalem 4 — 20 mA).

9. misto:  napiSe se Cislice nebo pismeno podle Tabulky ¢. 3
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Tabulka 3 — Zptsob pfipojeni servomotori MODACT MOKED

— urceni 9. mista typového Cisla

. o - Strana ¢tyrhranu _ Zplisob oznaceni 9. mista
Velikost pfiruby Spojeni s [m¥n] Poloha étyfhranu p v typovém Gisle
Typové ¢islo 52 325
F05 perem 0
F05 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
F04 11 zakladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
FO4 11 pootocen 0 45° 5
F04 Ctyrhranem 12 zékladni 6
FO4 12 pootocen o0 45° 7
F05 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o0 45° 9
Typové Gislo 52 326
FO7 perem 0
E07 ¢tyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
F05 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen o0 45° 4
F05 14 pootocen 0 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zéakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové ¢islo 52 327
F10 perem 0
F10 Ctythranem 22 zakladni 1
FO7 perem 2
FO7 17 zakladni 3
F10 22 pootoden 0 45° 4
FO7 17 pootocen o0 45° 5
FO7 19 zakladni 6
FO7 Ctyfhranem 19 pootoden 0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootocen o0 45° 9
F10 27 zakladni A
F10 27 pootocen o0 45° B
Typové Gislo 52 328
Fi12 perem 0
F12 Ctyrhranem 27 zakladni 1
F10 perem 2
F10 22 zakladni 3
F12 27 pootocen o0 45° 4
F10 22 pootocen 0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyrhranem 24 pootoden 0 45° 7
F10 27 zakladni 8
F10 27 pootoden 0 45° 9
F12 32 zakladni A
F12 32 pootocen 0 45° B
Typové ¢islo 52 329
F12 perem 0
F12 27 zakladni 1
F12 . 27 pootoden 0 45° 4
Fi2 Ctyfhranem 32 ZaKladni 5
F12 32 pootocen 0 45° 6
Poloha vystupniho hfidele Spojeni perem Spojeni étyrhranem
servomotoru o zakladni poloha pootoéena poloha
(pfi pohledu smérem na mistni y (odpovidd DIN 3337) (odpovidd ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je zavreno
proti poloze ,zavieno*. "?‘ /.‘.\ ?‘ '?‘ '¢' < %
otevfeno i osa_ . : r_!_]
\“-‘J potrubf L__;J
+ 4 o o s e

Jiné pfipojeni servomotord na dotaz.
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Doplinék tabulky 2 - Elektrické servomotory MODACT MOKED s pakovym adaptérem
— zplisob mechanického pfipojeni (urceni 9. Mista v typovém cisle)

Velikost pfiruby

Spojeni

Strana ctyrhranu

Poloha étyfhranu

Znak na 9. misté

Konstrukéni

s [mm] typového Gisla provedeni vystupu

Typové Gislo 52 325

FO5 perem 0 vénec

FO5 Ctyrhranem 14 zé&kladni 1

FO4 perem 2

F04 11 zakladni 3

F05 14 pootoden 0 45° 4

FO4 11 pootocen 0 45° 5 vymeénné viozky

FO4 Ctyrhranem 12 zékladni 6

FO4 12 pootocen o0 45° 7

FO5 16 zékladni 8

FO5 16 pootoden 0 45° 9
Servomotor v provedeni s padkovym adaptérem W paka
Typové Cislo 52 326

Fo7 perem 0 nedodéva se

Fo7 Ctyrhranem 17 zé&kladni 1

FO5 perem 2

F05 14 zakladni 3

FO7 17 pootocen o0 45° 4

FO5 14 pootocen 0 45° 5 vyménné vlozky

FO5 Ctyrhranem 16 zéakladni 6

FO5 16 pootocen o0 45° 7

FO7 19 zé&kladni 8

FO7 19 pootoden 0 45° 9
Servomotor v provedeni s pakovym adaptérem W pdka

Paka

Rozméroveé nacrtky elektrického servomotoru MODACT MOKED
s pakovym adaptérem

15

176

32 *
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. €. 52325

i
+

391
386
|+
|+
| +]

367 301

M2:1
(pohled na zakladni desku)
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\
D 7 Y
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. €. 52326

n A E
A 41
____'_%4__'__
N
.Q. II I‘
RN A
LA
Al o0 - - =
< v
< <
> <3 —

R —
F————"—"—"=1

388 - -

—P
M2:1
(pohled na zakladni desku)

70

90

N
%

140 20

Poznamka: Ostatni rozméry jsou uvedené v rozmérové tabulce pfidéleného servomotoru.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotorit MODACT MOKED

70

A

1
-
m———f

Mistni oviadani t
M20x1,5 (10 — 14mm)/

.

(DMS2 ED)

Kabelové vyvodky:

MOKED 63

MOKED 500, 1000 1x M25x1,5 (13— 18 mm)
1x M32x1,5 (13 - 20 mm)

1x M20x1,5 (10 — 14 mm)
1x M25x1,5 (13 — 18 mm)

MOKED 125,250 2x M25x1,5 (13— 18 mm)
(

(

Poznamka: Konektorové pripojeni servomotor( na dotaz.
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Typ A B C D E F G H J K L Priruba
MOKED 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 73 F 05, F 04, F 07"
MOKED 125 | 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 73 F 07, F05,F10"
MOKED 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 | 263 | 73 | 128 F10,F 07
MOKED 500 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 73 F12,F 10
MOKED 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 | 73 | 155 F12

*) na dotaz



Pfipojovaci rozméry servomotort MODACT MOKED

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi tésnym perem

Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drdzka je
/ v poloze ,,zavieno®, poloha ,,otevieno” je vievo pfi pohledu smérem
o e = na mistni ukazatel polohy).
N
7
E ds Pfl’l‘uba d1 fd82 d3 d4 gé h3max hz min |1 max It min Jbs“g t3:8:g d5
d1
FO4 | 653042 | M6 | 18| 3 |12 | 3 | 26| 6 [20,5| 25
,Z% (“CY) FO5 | 65[35|50 | M6 | 22| 3 |12 | 3 [ 30| 6 [24,5| 28
b
w FO7 | 90|55|70 | M8 | 28| 3 |13 | 3 |35| 8 [30,9| 40
nQ“ ' <'13 S F10 |125| 70 |102|M10| 42| 3 |16 | 3 | 45| 12|451| 50
A \ F12 |150| 85|125|M12| 50| 3 |20 | 3 | 53| 14|53,5| 70

Poznamka: Poloha ,Z“ (,C*) drdZky pro pero je shodna s polohou ,C*
na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér dy je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ¢tythranem

Poloha ¢tyrhranného otvoru v koncové d ha s
poloze servomotoru. Poloha ,otevieno* | Pfiruba | di | ¢ | do | de o] min hz min |01 max| b min | 74| €min | ds
je vlevo od polohy ,zavieno“ pfi pohledu X, min.
§mérem na mistni ukazatel polohy. Fo4 |55[30|42|M6|15/05 |12 3 151 11141 o5
Ctythranny otvor je podle DIN 79. 16,11 12 16,1
PFipojovaci rozméry jsou podle F M 1o 19,1 14| 18,1 5
DIN 3337 nebo ISO 5211. 05 16513550 613105 3 221 16 (21,2 8
FO7 |90|55(70 | M8| 3 |05 |13 | 3 231) 17 |22,2 40
WV SIS 26,1 191252
N 30,1| 22 28,2
(]
o , 2 || F1o |125/ 70 |102|M10| 3 | 1 |16 | 3 [331]24]322] 50
< | 3 37,1| 27 (36,2
‘["— T T
£ ds 37,1| 27 36,2
< do F12 |150| 85 |125|M12| 3 1 20 | 8 ’ 1 70
44.1| 32 (42,2
d1
Poznamka: Poloha ,Z“ (,C") draZky pro pero je shodna s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
WZ% (“C*) Rozmér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.
|
.S _
! N
»O4N 1N A — spojeni &tythranem v zékladni poloze

() B - spojeni ¢tyfthranem, pooto¢enym o 45°
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8. MONTAZ A UVEDENI SERVOMOTORU DO PROVOZU

Po vybaleni servomotoru jej prohlédneme a zkontrolujeme, zda pfi pfepravé nebo skladovani nedoslo k viditelnému
poskozeni. Pokud nebyla zjisténa viditelna zavada, pfipojime servomotor k vnéjSim ovladacim a napajecim obvodim.
Kratkym spusténim servomotoru v mezipoloze pracovniho zdvihu se pfesvéd¢ime, zda se vystupni hfidel servomotoru
otaci spravnym smérem. U elektroniky DMS2ED v provedeni CONTROL a u elektroniky DMS2 je smysl ota€eni hlidan
elektronikou.

Smysl otaceni vystupniho hfidele zménime u servomotor(i s jednofazovym elektromotorem tak, Ze prepojime
navzajem fazové pfivodni vodi¢e od elektromotoru.

U servomotord s tfifazovym elektromotorem pak pfepojime nékteré dva vodi¢e na svorkach U, V, W svorkovnice
servomotoru. Potom kontrolu funkce opakujeme. Po zabezpec€eni spravného elektrického pfipojeni servomotoru jej
namontujeme na armaturu a sefidime bud ru¢né nebo pfipojenym pocitatem podle pfislusné ¢asti tohoto navodu.

Ddalezité upozornéni!

1. P¥i sefizovani, opravé a udrzbé servomotor zabezpecéime pfedepsanym zplisobem, aby nedoslo k jeho pfipojeni
na sit a tim i k moznosti Urazu elektrickym proudem nebo ota€enim ozubenych kol.

2. Prireverzaci chodu servomotor( s jednofazovym elektromotorem nesmi ani na okamzik byt faze na obou vyvodech
rozbéhového kondenzatoru, jinak mulze dojit k vybiti kondenzatoru pfes kontakty momentovych vypinacu
a tim k jejich speceni.

3. P¥i vypadnuti tepelné ochrany zabudované v elektromotoru je nutné pocitat s tim, Ze se - pokud je na svorkach
elektromotoru napajeci napéti - po vychladnuti vinuti elektromotoru servomotor mize automaticky rozb&hnout.

Po sefizeni servomotoru zkontrolujeme jeho funkci. Zejména zkontrolujeme, zda se servomotor spravné rozbiha.
Pokud tomu tak neni, vypneme ihned napajeni servomotoru, aby nedoslo k poSkozeni elektromotoru a vyhledame
zavadu.

9. OBSLUHA A UDRZBA SERVOMOTORU

Servomotory je mozné ovladat dalkové elektricky i ruéné z mista jejich instalace. Ru¢ni ovladani je mozné pomoci
ruéniho kola servomotoru, nevyzaduje zadného pfepinace a miiZze se pouzit bez nebezpeci pro obsluhu i v pfipadé
béhu elektromotoru.

Udrzba servomotor(i spo&iva v ptipadné vyméné vadnych dilG a sefizovani elektromagnetické brzdy elektromotord,
které jsou touto brzdou vybaveny. Sefizovani brzdy se provadi po vykonani 0,5x105 sepnuti. Sefizuje se vzduchova
mezera mezi kotvou a jadrem elektromagnetu brzdy na hodnotu 0,6 — 0,8 mm. Sefizovani se provadi pomoci matic na
tahle brzdy. Matici, kterd je blize k elektromotoru, sefidime velikost vzduchové mezery, druhéa matice je pojistovaci. Po
sefizeni se zkontroluje spravna ¢innost brzdy a matice se zakapnou barvou. Tukova napln je stala po dobu Zivotnosti
servomotoru, ktera ¢ini minimalné 6 let. Pokud by byl servomotor schopen provozu i po 6 letech, bylo by nutné odstranit
ze silové ¢asti stary tuk a naplnit ji novym tukem.

Jednou za dva roky se doporucuje lehce potfit ozubeni ndhonového kola na vystupnim hfideli a ozubeného kola
snimace polohy v ovladaci skfini. Pouzit mazivo CIATIM 201 nebo PM MOGUL LU 2-3.

Nejdéle 6 mésicu po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespori 1x za rok je tfeba dotdhnout spojovaci Srouby
mezi armaturou a servomotorem. Dotahuji se kfizem.
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Nahradni dily

Nazev Skladové ¢cislo | Typ Pouziti

Tésnéni 224648300 52 325 mezi krytem ovladaci ¢asti a skfini silove Casti
Tésnéni 224648301 52 326,7 | mezi krytem ovladaci Casti a skrini silové ¢asti
Tésnéni 224648302 52 328,9 | mezi krytem ovladaci Casti a skrini silové ¢asti
Zdrojova deska DMS2.ED.Z 2339620000 DMS2.ED | mezi krytem ovladaci ¢asti a skfini silové Casti
Snimag polohy DMS2.ED.S90 2339620002 DMS2.ED

Snima¢ momentu DMS2.TORK 2339620003

Analogovy modul DMS.ED.CPT 2339620004 DMS2.ED

Deska silovych relé DMS2.FIN 2339620031 52 328,9 | spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2, pouze pro 3-faz
Relé Finder 62.33.8.230.0040 2334513109 52 328,9 | spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2, pouze pro 3-faz
Relé Finder 56.34.8.230.0000 2340553603 52 325-7 | spoleény pro DMS2.ED i DMS2, pouze pro 3-faz
Kabel snima¢-moment K. TORK 2339620007 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2

Kabel snimag-zdrojova deska K.ZED2 | 2339620009 DMS2.ED

Kabel snimac-analogovy modul K.AED2 | 2339620011 DMS2.ED

Kabel snimac¢ - COM K.COM 2339620040 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2

Displej 2339620005 DMS2.ED

Kabel displeje DMS2.ED

Zdrojova deska DMS2.ZD2 2339620024 DMS2 pro analog i profibus

Deska analog DMS2.A2 2339620025 DMS2

Deska profibus DMS2.PR2 2339620026 DMS2

Snima¢ polohy DMS2.S90 2339620039 DMS2

Displej DMS2.DP 2339620018 DMS2

Deska mistniho oviadani DMS2.H2 2339620030 DMS2

Kabel zdroj - snimac¢ K.ZDR2 DMS2

Kabel displej - ovladani K.H2 DMS2

Kabel zdroj - analog/profibus K.ZA DMS2

Kabel zdroj - displej K.D2 DMS2

Kabel snimac¢ - analog K.SA2 DMS2 analog

K servomotorum Ize dodat nastavovaci program (je popsan v tomto montaznim navodu), ktery umoZriuje
nastavovat a kontrolovat parametry elektronického vybaveni servomotort pocitacem.
Pokud pocitac neni vybaven sériovym portem, Ize objednat pfevodnik USB-RS 232.

36



POZNAMKY ZPA pEEKY. o.s. 2\




POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




ZA PECKY. a.s. A@;

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 viceotackove

MODACT MO EEx, MOED EEx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory otoCné viceotackove pro JE do aktivni zony

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory otocné jednootackové pakové s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakové s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED
elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletu: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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