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Elektrické servomotory

MODACT MON / MOP CONTROL

Typova Cisla 52 030 - 52 036.xxxxN5

MODACT MTN / MTP CONTROL

Typova Cisla 52 442, 52 443.xxxxN5

MODACT MPS CONTROL

Typova Cisla 52 261 - 52 266
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Schémata elektrického zapojeni

Servomotor Motor Ovladani Regulétor Pripojent
svorkovnice konektor
MONJ 1- fazovy - - P0913-E P0941-E
BMO - P0914-E P0942-E
MON, MOP - - P0947 P0953
MTN, MTP o, BMO - P0948 P0954
3 -fazovy
MPS - ZP2RE5 P0949 P0955
52 261 - 52 266 BMO ZP2RE5 P0950 P0956

Pro technické udaje servomotord MODACT MON, MOP, MONJ, MPS, MTN, MTP Control v tomto Dodatku
neuvedené, plati ustanoveni uvedena v Montaznim navodu MODACT MON, MOP, MONJ, MPS, MTN, MTP.



1.1. VSEOBECNE

Elektrické servomotory MODACT MON, MTN, MPS v provedeni Control, maji oproti klasickym servomotorim navic zabu-
dovany ovladaci obvody, které neni nutno instalovat do rozvadé&cl a externé propojovat. Jejich vzajemné propojeni je soucasti
servomotoru. Tak muize byt jednim tfifazovym rozvodem napajena cela skupina servomotord.

Servomotor v provedeni Control vzdy obsahuje prvek spinani motoru (stykace, SSR) a volitelné muaze byt jesté vybaven
regulatorem ZP2RED5, elektrodynamickou brzdou, blokem mistniho ovliadani BMO a vysilacem polohy.

Konstrukéné jsou tyto prvky zabudovany ve svorkovnicové skiini servomotoru. V fidici skini zlstavaji standardni prvky me-
chanické desky, tj. spinate momentové, polohové a signalizaéni, blokace momentu a vysila€ polohy.

Silové vodice 3x400 V a signalové vodice od nadfizeného systému, se ke svorkovnici servomotoru pfivadgji voliteiné kabe-
lovymi prichodkami nebo konektorem.

1.2. ELEKTRONICKE VYBAVENI

1.2.1. Spinani elektromotoru

Servomotory ve variantdch Control, maji vestavéné reverzacni stykacové kombinace. Jsou sestaveny ze dvou
styka¢l a nadproudového relé. Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabrariuje soucasnému
sepnuti obou stykacl. K tomu by mohlo dojit, napt. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni dimen-
zovana pro dlouhodobé plsobeni. Nadproudové relé chrani elektromotor pred pretizenim a je dimenzovano podle jeho
vykonu.

Podle provedeni servomotoru, jsou stykace ovladany regulatorem, prepinatem mistniho ovladani, nebo externim
vstupem. Ovladaci napéti je standardné 230 V/50 Hz a pfivadi se pres kontakty polohovych a/nebo momentovych
mikrospinacéu. Tyto mikrospinace tedy neni nutno vyvadét ze servomotoru.

1.2.2. Dynamicka brzda

Brzda je volitelnym pfislusenstvim servomotord MON Control. Po rozpojeni stykace, vyvolava v elektromotoru po
dobu nékolika desetin sekundy dynamicky brzdny moment. Vyznamné zkracuje dobu dobéhu, ¢imz zpresiiuje regulaci.
V dobé klidu servomotoru, se Zadny brzdny moment nevyviji.

U servomotorl bez regulatoru se pouziva autonomni brzda BAM-002. Pro svoji funkci potfebuje pfidavné pomocné kontakty
stykacl a pfidavny kontakt nadproudového relé. Je dimenzovana pro elektromotory 3x230/400 V, s vykonem do 550 W.

U servomotord s regulatorem ZP2RE5 se pouzivaji jednodussi, fizené brzdy BR2. Jsou propojeny s regulatorem,
ktery jim dava impuls k pUsobeni.

Dle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta: BR2 550 do vykonu 550 W
BR 2,2 do vykonu 2,2 kW
PFi pozadavku brzdit vétsi vykony nez 2,2 kW, je nutno pouzit elektromotory ve zvlaStnim provedeni, s elektromag-
netickou brzdou.

1.2.3. Mistni ovladani

Blok mistniho ovladani je volitelnym pfisluSenstvim. Sklada ze dvou prepinacl, z nichz jeden (Mistni/0/Dalkové) od-
poji ovladaci fazi od regulatoru a prepne ji do druhého prepinace (Otvird/0/Zavird), ktery pres momentové a/nebo polo-
hové spinace ovlada spinaci prvek motoru a tedy otaceni vystupniho hfidele servomotoru.

1.2.4. Zpétnovazebni vysila¢ polohy

VysilaCe polohy jsou volitelnym pfisluSenstvim servomotord.

U servomotorl bez regulatoru je mozno zvolit vysilaé odporovy (2x100 ohm(), proudovy pasivni 4 - 20 mA (CPT1) nebo prou-
dovy aktivni 4 - 20 mA (DCPT+DCP2).

U servomotor( s regulatorem ZP2RE5 muze byt pouzit vysila¢ 0/4 — 20 mA, vyvedeny z konektroru regulatoru J3. Vysilag je
galvanicky oddéleny od ostatnich obvodu regulétoru a je napajen ze zdroje DCPZ.

1.2.5. Regulator ZP2.RE5

a) Popis

Zakladni ¢asti regulatoru ZP2.RE5 je mikropogita€ s fidicim programem, naprogramovanym v jeho vnitfni paméti.
Soucasti mikropocitace jsou A/D prevodniky pro zpracovani fidiciho a zpétnovazebniho signalu. Regulator umozniuje
automatické nastaveni vystupniho hfidele servomotoru v zavislosti na hodnoté proudového fidiciho signalu. Regulator



porovnava hodnotu fidiciho signalu s hodnotou zpétnovazebniho signalu z vysilage polohy. Je-li zjiS§téna regulaéni od-
chylka, regulator aktivuje vystupni signaly FO nebo FZ, které Fidi chod servomotoru, dokud se vystupni hfidel nepfestavi
do polohy, ktera odpovida hodnoté fidiciho signélu.

Pozn.: Regulator nastavuje polohu, avsak neovlivriuje rychlost pfestaveni. Ta je dana typem a provedenim servomotoru

Regulator také sleduje nékteré provozni stavy a signalizuj e vzniklé poruchy.

Nastaveni parametrd regulatoru je mozné tlacitky SW1 a SW2 nebo pocitatem se servisnim programem. Pogitac
se pripojuje pres komunika¢ni modul ke konektoru J7. Nastavené parametry jsou uloZzeny v paméti typu EEPROM,
takZe vypnutim napajeciho napéti neni obsah paméti narusen.

Napdjeci
a ovladaci
konektor J8
Tlacitka
Sw2 -
SWi1 "9 LED dioda D4
- otvira Zelena
Konektor zavira Ruda
pro vyvojoveé
ucely J6
Konektor
LED diody | pro fidici signal
D2 - RU Ji
D1-0OR
D3 - ZE
Konektor
— pro kapacitni
Komunikaéni a odporovy
konektor J7 vysilag J2

Signal pro Konektor TEST Konektor zpé&tflovazebniho
brzdu J5 J4 signalu (PWM) J3

Obr. 1 - ZP2.RES5 - celkovy pohled

b) Technické parametry

Napajeci napéti: 230V +10 % -15 %, 50 - 60 Hz
Linearita regulatoru: 0,5 %
Necitlivost regulatoru: 1 -10 % (nastavitelnd)

Vstupni signaly dvouhodnotové (N / 230 V):

Uporon Ovladaci faze pro vystupy FO, FZ, jiSsténo pojistkou F1, 6 A
TEST1,2 Aktivace rezimu TEST

MO, MZ Stavy koncovych spinacl servomotoru

TP Stav tepelné ochrany motoru

Vstupni signaly analogové:
Ridici signal: 0/4 —20 mA
Zpétnovazebni signal: Proudovy vysila¢ 4 — 20 mA (napt. DICONT CPT1)

Vystupni signaly dvouhodnotové:

FO, FZ Ovladaci faze, spinana kontakty relé 5 A /230 V
Relé OK Signalizace poruchy, pfepinaci kontakt 5 A /230 V
BRZDA Ovladaci signdl brzdy



Vystupni signal analogovy:

Signalizace polohy

Signalizace:
D1 (zlutd)

D2 (ruda)

D3 (zelend)
D4 (zelenad)
D4 (ruda)

Chybova hlaseni:

Reakce na poruchu:
Rezim TEST

Chybi ridici signal

Chyba snimace polohy
Porucha tepelné ochrany

Nastavovaci prvky:

Rozsah pracovnich teplot:

Rozméry:

Galvanicky oddéleny pasivni vysila¢ 0/4 — 20 mA., vnéjsi napajeni 15-30V,

impedance zatéze max 500 ohmd

nastavovani/ hlaSeni poruch
nastavovani/ hlaseni poruch
napajeni

pohon otevira

pohon zavira

Rezim TEST

Chybi fidici signal (pouze pfi pouziti signalu 4 — 20 mA)

Servomotor byl vypnut koncovym spina¢em jinde nez v koncové poloze
Chyba snimace polohy

Zapusobila tepelna ochrana motoru TP

Servomotor je v mistnim ovladani

Chybové hlaseni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chybové hlaseni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chybové hlaseni + servomotor stop
Chybové hlaSeni + servomotor stop

komunikaéni konektor (pro pfipojeni PC)
2x tlagitko pro nastaveni parametrt bez pocitace

-25°C-+75°C

75 x 81 x 25 mm

1.3. PRIPOJENI REGULATORU

Servomotory MODACT Control s regulatorem polohy ZP2.RE5 jsou ve vyrobnim zdvodé zapojeny a vyzkou-
Seny se zpétnou polohovou vazbou, takze se chovaji stabilné. Je-li servomotor v rovnovazné poloze a je z této
polohy vnéjSim vlivem (napfiklad ru¢nim kolem) vychylen, plUsobenim regulatoru se do této polohy samocinné
vraci.

V pfipadé pfipojeni servomotoru na opacny sled fazi, nez pfi kterém byl nastaven a vyzkousen, se za¢ne cho-
vat nestabilné. Vystupni hfidel se prestavuje do jedné z krajnich poloh a pfi jejim dosazeni se servomotor nevy-
pne, protoze koncovy mikrospina¢ v tomto pfipadé pusobi na spina¢ motoru pro pohyb v opa¢ném sméru. Timto
je armatura namahana maximalnim momentem, ktery je elektromotor schopen vyvinout. Namahani trva do té do-
by, nez nadproudové relé motor odpoji. Pasobici moment je vy$Si nez nastaveny moment jmenovity a mize dojit
k poskozeni armatury nebo servomotoru.

Po pfipojeni servomotoru k napajecimu napéti je vzdy potfeba prekontrolovat, zda se chova stabilné
a reguluje v pozadovaném smyslu a zda prislusné koncové mikrospinace spravné vypinaji pohon.

Nechova-li se servomotor stabilng, je nutné jej okamzité zastavit. Napf. pfepnutim bloku mistniho ovladani
BMO ,Mistni“/,,0“/,,Dalkové“, do polohy ,,0“. Nema-Ili servomotor BMO, Ize zastavit motor stisknutim ¢erveného
tlac¢itka O/l na nadproudovém relé. U nékterych typl ochran se motor zastavi pouze na dobu, po kterou je tla¢itko
stisknuto. Po uvolnéni, se opét rozebéhne.

POZOR! Obvody servomotoru jsou i po tomto zastaveni pod napétim. Pred dalsi praci na servomotoru je po-
tfeba vypnout napajeci napéti!!

Ke zméné sledu fazi, ktera zapficini nestabilni chovani, mize také dojit i pfi opravach a Upravach v rozvodu tfifazové-
ho napéti pro napajeni servomotort!



1.4. NASTAVENI REGULATORU

Pro bezchybnou funkci regulatoru musi mit servomotor nejdfive nastaveny a do ovladaciho obvodu zapojeny konco-
vé spinace a sefizen snimac¢ polohy. Pokud jsou jako koncové spinace pouzity spinace momentové, musi byt provéreno,
Ze servomotor je schopen potfebny vypinaci moment vyvinout.

Teprve potom Ize nastavovat regulator a provést Autokalibraci. Je vhodné provést Autokalibraci servomotoru na ar-
matufe, kterd je v potrubi s jiz napusténym pracovnim médiem. Po vpusténi pracovniho média do potrubi by se mohly
zménit vlastnosti soustavy natolik, Ze by bylo nutno Autokalibraci opakovat.

1.4.1. Nastavitelné parametry

Parametry regulatoru je mozno nastavit tlacitky nebo pocitacem.

Pri tlacitkovém nastaveni je moZno nastavovat parametry (obr. 2 - Grafické znazornéni tlag¢itkového ovladani):
— Proudovy fidici signal (P1)

— Odezva na signal TEST a ztratu fidiciho signalu (P2)

— Necitlivost regulatoru (P3)

— ZpUsob regulace (P4)

Pfi nastavovani pocitatem Ize navic nastavit:

— Reakce relé OK

— Vystupni proudovy signal polohy (vzestupné, sestupné).

— Rozsiteni volby P2 (Odezva na signal TEST ...) o moznost najeti na nastavenou polohu

— Rozsireni volby P4 (Zplsob regulace) o moznost najeti na nastavenou polohu (Opn, Zpn)
Pocitacem Ize také monitorovat ¢innost regulatoru. Servisni program je popsan v odstavci 1.7.

Rezim nastaveni ZP2.RE5 N

[ ]'sm

P1

SW2() SW2() SwW2() Sw2(U

L )
. Sw2 r}@

SW1 (L)

SW1 (L

l SWA Ize nastavVlt' .
pouze poditatem

P3

sw2 (L

SW2 (1)

P4

sw2 () sw2()

Rezim regulace

SW2 (L)

SW2 (1)

Ize nastavit
pouze pocitacem

Byl nastaven parametr
,+Autokalibrace neprovedena“

Byl nastaven parametr
»+Autokalibrace provedena“ j

P5

\ SWi1

Obr. 2 - Grafické znazornéni tlacitkového ovladani




Po nastaveni parametr( tlacitky nebo pocitatem je mozno jesté spustit P5 Autokalibraci. Autokalibrace je
automaticky proces, béhem néhoz regulator zjisti dalsi potfebné parametry a pfi bezchybném prabéhu je ulozi do
paméti:

— Zkontroluje vysila€ polohy a smysl| ota€eni vystupniho hfidele

— Prestavi hfidel do krajnich poloh Otevieno a Zavieno a zaznamena zde hodnoty z vysilace polohy

— Zméfi setrvaénost hridele pro oba sméry otaceni

- Zjisti a zaznamena aktivni Urovné signalt TEST a tepelné ochrany.

Autokalibraci je tfeba spustit vzdy, kdyz se zméni podminky, které ovliviiuji €innost regulatoru - napf. zména se-
fizeni koncovych spinacl servomotoru nebo zména mechanickych vlastnosti armatury (dotazeni ucpavky, vyména
armatury, apod.).

1.4.2. Funkce tlac¢itek SW1a SW2

Tlacitky SW1 a SW2 je mozno provadét veskera provozni nastaveni regulatoru. Tlagitkem SW1 se prochazi jed-
notlivé parametry a tlacitkem SW2 se vybira z nabidky hodnota parametru. Dlouhym stiskem tlac¢itka SW2 se vy-
brana hodnota parametru zapi$e do paméti. Dlouhym stiskem tlac¢itka SW1 se méni rezimy Regulace a Nastaveni.
Postup je patrny z Grafického znazornéni; popis parametrd je v tabulce v odstavci 1.4.3. a 1.4.4.

Pouzité zkratky:
Kratky stisk tlacitka:
SwW1 Cyklické vybirani parametrd P1 - P5
SW2 Cyklické prochazeni hodnot vybraného parametru

Dlouhy stisk tlac¢itka dokud se nerozsviti obé& kontrolky D1 i D2 (cca 2 s):
SW1(L) Prechazeni mezi rezimy Nastaveni a Regulace.
SW2(L) Z&pis zvolenych hodnot parametrt P1 - P4 do paméti.

V P5, ma funkci spusténi Autokalibrace.

1.4.3. Parametry P1 - P4

D1 D2 .
Parametr (luté) (rudd) Hodnota parametru Poznamka
1x 4-20mA
P1 1 2X 0-20mA
Ridici signal X 3x 20-4mA
4x 20-0mA
P2 1x otevre
Odezva na ox 2x zavie polohu nelze nastavit tladitky, ale pouze
signal TEST 3x stop pohonu pogitatem
a pfi poruse 4x najede na polohu
P3 1x 1%
20
Necitlivost 3x 2 %
regulatoru
10x 10%
1x OPK, ZPK Oxx otevieno
2x OM, ZPK ZXxx zavieno
P4 3x oM, ZM ) oo __.
Zpusob 4x 4x OPK, ZM XPK poloha koncova
regulace 5x OPn, Zpn XM monent
6x OM, Zpn xPn poloha_a nastavenziJI .
7x OPn, ZM (Ize nastavit pouze pocitacem)

Poznamky k parametru P4.:

OPK a ZPK - Regulace ,,na polohu“; servomotor zastavi pfi shodé fidiciho a zpétnovazebniho signélu

OM a ZM - Regulace ,,na moment”; pobliz krajnich hodnot (pro Fidici signal 4-20mA to jsou hodnoty mensi nez
4,2 mA a vétsi nez 19,8 mA). Servomotor nezastavi pfi shodé fidiciho a zpétnovazebniho signdlu, ale pokracuje
v pohybu az do zapUsobeni pfislusného koncového spinace. Tim je armatura tésné uzaviena.

OPn a Zpn - Polohy nastavené; zvolené polohy, do kterych se servomotor prestavi v pfipadé pozadavku Uplného
otevfeni nebo zavreni. Tyto polohy Ize zadavat pouze pocitatem.



1.4.4. P5 - Autokalibrace

Autokalibrace zac¢ina prestavovanim polohy ve sméru Otevieno. Aby nevznikla chyba, doporucuje se predem
nastavit servomotor do mezipolohy (servomotor neni vypnut zddnym z koncovych spinact) dostate¢né vzdalené
od polohy Otevreno.

Parametr D1 D2

(luté) (rudé) Hodnota parametru Poznamka
5x ne
SW2(L)
sviti sviti A. probiha bezchybné
3x A. zacala na koncovém spinaci,

P5 porucha koncového spinace
Autokalibrace

Nazvem koncovy spinaé

4x chybné zapojeny koncovy spinaé je zde oznacen ten spinac,
5x ktery byl nastaven Parametrem P4.
chybné zapojeny nebo vadny proudovy
5x o
snimac¢ polohy CPT
7x Spatny smér ota€eni, opacné zapojeny

R snimag polohy

Je-li zvolen P5, kontrolka D1 blika 5x, D2 nesviti (viz 1. Fadek tabulky). Stiskem SW2(L) je mozno spustit Autokali-
braci (viz 2.Fadek tab.). BEhem autokalibrace D1 i D2 trvale sviti (viz 3.fadek tab.), dokud neni proces ukonéen. Neni-li
autokalibrace uspésnd, D2 informuje poc¢tem blikani o zjisténé chybé (viz zbyvajici fadky tab.).

Po uspé&sném dokondeni jsou hodnoty zméfenych parametr(i uloZzeny do paméti regulatoru. Uspé&sna Autokalibrace
ma dva mozné pruabéhy:

e Pred spusténim byl nastaven parametr ,Autokalibrace neprovedena“ (novy servomotor z vyroby nebo po
zapsani zaloznich/ default parametrd); po ukonéeni kontrolka D1 blika 5x a D2 zhasne. Do reZzimu Regulace se piejde
stiskem SW1(L).

¢ Pred spusténim byl nastaven parametr ,,Autokalibrace provedena“; po ukonéeni kontrolky D1 i D2 zhasnou
a regulator prejde do rezimu Regulace automaticky.

1.5. REZIM REGULACE

Servomotor reaguje na zmény fidiciho signalu. Pfi bezchybném provozu nesviti D1 ani D2. Vzniklé chyby signalizuje
regulator kontrolkou D2 (viz tabulka) a ¢innosti relé OK.

1.5.1. Provozni a chybova hlaseni

D1 D2
Hlaseni — ) Stav nebo druh zavady Poznamka
(zluta) (ruda)
Provozni ne ne Bezchybny provoz

1x Rezim TEST
2X Ridici proud 4-20mA < 3mA

Zapusobil koncovy spina¢ *)

Po odstranéni chyby

4x : o skondi i reakce na chybu
Chybova e v mezipoloze (10 - 90 %) (nastavena v P2)
5x Chyba snimace polohy a servomotor prejde

6x Zpiisobila TP do rezimu Regulace

8 —10x | Chybna provozni data

*) Koncovy spinaé¢ - polohovy a/nebo momentovy spinac, ktery je zapojen tak, aby zastavil pohyb servomotoru
v daném sméru. Béhem provozu je sledovan stav koncového spinace, ktery je pfifazen zvolenému smyslu otaceni. Pokud
tento spinac vypne servomotor v jiné poloze neZ v koncové (ktera byla zjiSténa pfi autokalibraci), regulator to vyhodnoti
jako chybu. Tato chyba muZe vzniknout napriklad tehdy, kdyZ je jako koncovy spina¢ zapojen momentovy spinac a béhem
provozu se armatura zadre nebo zasekne v mezipoloze.



1.5.2. Relé OK

Relé muze pracovat v jednom ze dvou rezimu:

e sdruzena chyba - sepne kontakty (svorky 36,37) pfi libovolné chybé

¢ kod chyby - spina kontakty (svorky 36,37) vzdy, kdyzZ sviti D2 (rudd) — blika kod chyby

Rezimy Ize zménit pouze pocitatem. Z vyroby je nastaven rezim ,sdruzena chyba“.

V bezchybném stavu je civka relé OK pfipojena a jsou sepnuty kontakty, vyvedené na konektor J8.3 - J8.2 (svorky
35,36). Kdyz regulator reaguje na poruchu, je civka relé OK odpojena nebo odpojovana a jsou sepnuty nebo spinaji kon-
takty, vyvedené na konektor J8.3 - J8.4 (svorky 36, 37).

1.6. POMOCNE FUNKCE

1.6.1. Funkce Test

Pripojenim 24 V — 230 V na svorky 30 a 31 se servomotor prestavi do predem definovaného stavu, ktery je

ho signalu.

1.6.2. Reset

Pouzije se pfi podezfeni na chybu softwaru a k uvolnéni regulatoru pfi chybovém pribéhu Autokalibrace. Reset
spociva v kratkodobém vypnuti napajeni regulatoru (cca 20 s nez se vybiji filtratni kondenzatory v napajecim zdroji)
a opétovném zapnuti.

1.6.3. Nastaveni zaloznich parametra |

Pokud se regulator dostane do stavu, ktery chceme zru- vypnout napajeni
Sit (napf. po prepsani vétsiho mnoZzstvi parametrd), je mozno
provést navrat k zakladnimu tovarnimu nastaveni:

¢ \/lypnout napajeni regulatoru

e Stisknout SW1 i SW2

e Zapnout napajeni regulatoru a drzet tlacitka stisknuta, I
nez se rozsviti kontrolky D1 i D2 (cca 2 s). zapnout napajeni

Uvolnit tlacitka a regulator prejde do stavu, kdy D1 (Zlutd)

stisknout
SW1(L) i SW2(L)

blika nepretrzité a D2 (rudd) je zhasnuta. sviti D11 D2
4 Stiskem tla¢itka SW1(L) dokud se nerozsviti D1i D2 (cca 2 |
s) regulator pfepide své nastaveni uloZzenymi parametry ZALOHA uvolnit
a po uvolnéni tlacitka prejde do rezimu Nastaveni. SWH1(L) i SW2(L)

P Stiskem tlagitka SW2(L) dokud se nerozsviti D1 i D2
(cca 2 s) regulator prepiSe své nastaveni uloZzenymi pa-
rametry DEFAULT, doporu¢enymi vyrobcem elektroniky D1 (Zlutd) blika
a po uvolnéni tlacitka prejde do rezimu Nastaveni.

o SWi1(L) SW2(L)
1.6.4. Parametry ZALOHA
P1 Ridici signal 4-20 mA
P2 Odezva na TEST stop do paméti regulatoru do paméti regulatoru
P3 Necitlivost 2 9, se zapiSou parametry se zapiSou parametry
P4 Typ regulace OPK, ZPK ZALOHA (ZPA) DEFAULT (EHL)
Funkce relé OK sdruzena

(!' zménitelné pouze pocitacem )
Uroven sign. TEST  aktivni 0

(!f zménitelné pouze pocitacem )
Uroven signalu TP aktivni 1 [ regim *) 1

(!! zménitelné pouze pocitacem )
Signalizace polohy vzestupné

Nastaveni

Poznamka *).:

S novymi parametry se do paméti také zapiSe parametr ,Autokalibrace neprovedena”. To ma za nasledek, Ze nelze
opustit reZim Nastaveni, dokud nebude provedena Autokalibrace (obr. 2 - Grafické znazornéni tlacitkového oviadani).
Je treba zvolit menu P5 a stisknout SW2(L). Po ukonceni Autokalibrace jiZ Ize prejit do reZimu Regulace stiskem SW1(L).



1.7. SERVISNI PROGRAM ZP2RE5

Hlavni okno programu =lofx
Monitorovani — zobrazeni provoznich udaju pohonu [iegm ety Painsty
s regulatorem |- i [ R | M PP <
. o - ] i signdt i 1]z T Aidief signal Boskos TEST [mear =]
Parametry - zobrazeni parametrd regulatoru, zapis de- [ Y P e
S v, o v . —_— || | ™ Moment SCOOXME =
fault nebo zaloznich parametrd a spousténi [ re—— f e ResceOk  [Giewagte 5]
. L Vistup CET |w4-mma -
autokalibrace Vahugy & virthuoy : E??ﬁ?ﬁw Ui TEST [Gomt =]
. FEt e ERmllll e ooy ——
Spodni stavova radka T 0 w L
- stav komunikace s regulatorem a nastaveny sériovy — | '
port . it :llz—:: AL el roded | staRr | [Dkeederati
— verze firmware regulatoru ey o i
- vyrobni &islo pohonu a datum montaze regulatoru [ o e | - 2| bost_|
¥i0m | Huions -
na pohon |
p s v | [com [ oos | sz [ wovm | oowmos | movs | |

— vyrobni islo a datum vyroby regulatoru
— servisni méd programu

oy program oo B
Soubor — prace s parametry
Otevrit — nacteni parametrl ze souboru
a jejich zobrazeni v okné Servis
Ulozit - vy&teni aktudlnich parametra
z regulatoru a jejich ulozeni
do souboru Zavirat I Zastavit | Otevirat |
Tisk - vy&teni aktualnich parametra
z regulatoru a jejich tisk
Konec — ukoné&eni programu
Motor — ovladani motoru pohonu
Servis — prehled parametr( regulatoru

(iejich zména a zépis v servisnim modu).

Vyznam parametrl‘] je uveden v népovédé _

Soukbor
programu. Pasamety
i - \Parametr |
Nastaveni parametry. programu Eoihs 6 Kl T
(jazyk, sériovy port, adresa regulatoru) aﬁiﬁnﬁl 19;]: 322;
z > e v ot ’ i} I
Napovéda - vyvolani kontextové senzitivni Poloha 2 N [abs] 135 0087
. v . . Poloha Test [01%] 0 0000
napovédy a informaci o programu. T =
P 20 [abe 964 0360
vvvvv x 1z ’ . 2 . Paramety 1 a uin}
Podrobnéjsi informace ke kazdému udaji a ovladacim kom- Paramety 2 4 o4
74 { . Setrvacnost [0.1%] 24 18
ponel?tam v okne-ch programu Ize ziskat: Necilvost [0.1%] T
— stisknutim Shift+F1 |Mecifivost ynitf (0921 |10 04
- - in D . v Adrsss 1 o
— vybréni polozky ,,Co to je ?“ v menu napovéda Masky Chyb 1 %5 |FF
- stisknutim pravého tlagitka mysi nad vybranou kompo- e )
nentou |Masky Chyb Stop 2 255 FF
. p . F e . , . ¥y Step [s] 3 03
— stisknutim otazniku v horni listé oken a naslednym klik- Kok [0.073] ERE
nutim levym tlacitkem mysSi s kurzorem (otaznikem) na %ﬁ' ;23 E;
vybrany udaj. |0d kssie [0.1%] 0 o
Zapsal ‘ Zerisal 2hg

MNastaveni 21
—Jazyk/Language | Adiess

& Cesky Adr W W.E.poh. W.E.req.

¢~ Endglish 1 0.04 3698529 0-00002-03
rKomunikace——

IEEIM1 vl

Restart I |1_
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Seznam signald na konektorech regulatoru ZP2.RE5

J1 - Fidici signal

J1.1 PE pfizemnéni

J1.2  -IN - fidiciho signélu
J1.83  +IN  + fidiciho signalu

J2 - snimac¢ polohy
J2.1  +UR odporovy
J2.2  Rin ”
J2.3  -Ur "
J2.4  +24V proudovy
J2.5 In ”

J3 - vysila¢ polohy

J3.1  +U
J3.2  lour
J33 -U

J3.4  nevyuZito

J4 - vstup TEST (24 V - 230 V)
J41  TEST1
J42  TEST2

J5 - vystup brzda

J5.1 brzda 1
J5.2 brzda?2
J6 - vyvoj

J7 - komunikace

J8 - silovy konektor

J8.1 FO ovladaci vystup ,,otvira“

Jg.2 OK kontakt relé OK (NO)

J8.3 OK kontakt relé OK (COM)

Jg8.4 OK kontakt relé OK (NC)

J85 Mz kontrolni vstup ,,zavird"

J86 N nevyuZito

J8.7 Uow féaze 230V pro ovladaci
vystupy FO, FZ

J88 FzZ ovladaci vystup ,,zavird"

J89 N napajeni regulatoru 230V (nula)

J8.10 MO  kontrolni vstup ,otvira“

Jg.11 TP kontrolni vstup ,tepelné relé”

J8.12 Ugegc napdjeni regulatoru 230V (faze)

11



Umisténi a rozméry svorkovnicové skiiné
(MODACT MON Control)

mistni ovladani

[a]
—
vnéjsi ochranna svorka
™
propojeni elektromotoru
vyvodky nebo zavity *)
A
\ B c
]
=
w )
NE=
w
Typoveé gislo A B C D E F
52 030 500 325 255 307 90 200
52 031, 52 032 630 382 255 316 120 355

Rozméry jsou uvedeny v milimetrech. Uvedené rozméry jsou maximaini.

Poznamka:

*) - Servomotory Control v kryti IP 55 (MON, MONJ, MPS, MTN) se dodavdji bez kabelovych
vyvodek — vyvodKy Ize dodat na poZadavek
(zavity se ve svorkovnicové skrini: 3 x M20 x 1,5; 1 x M25 x 1,5).

- Servomotory Control v kryti IP 67 (MOP, MTP) se vZdy dodavaji s kabelovymi vyvodkami
BxM20x 1,5; 1 x M25 x 1,5).

12



Svorkovnicova skfir
(varianta s regulatorem ZP2.RE5 a brzdou BR2)

OFF AUS

TOP
VYPNUTO STOP

MISTNI

/

9
= o 2 o 4
B e
- EI%
] :
g it hAdFhAde
HHHE
6 BT ek e4d 2
=20 1--213333933333 COZ3373008
1 > 1
H, Ve
\( [IE_m=n_/I s
2
7 o o 8

Pozn.: Osazeni svorkovnicové skriné a pocet oznaceni svorek na svorkovnici se lisi podle konkrétniho provedeni

servomotoru
Legenda
(1) KO - stykac pro smér ,otvira“ (7) FT — sitovy filtr
@ Kz - styka¢ pro smér ,zavira“ (8) BR2 — dynamicka brzda fizena
3) F - tepelné relé (9) BMO - blok mistniho ovladani
4 10 - testovaci tlagitko (10) M/D - prepina¢ ,Mistni/“0“/“Dalkové*“
(5) ZP2.RE5 - elektronicky regulator polohy (11) OTV/ZAV - prepinag ,,Otvira“/“0“/“Zavira“
(6) GS - zdroj galvanicky oddéleného vystupniho signélu

13



Legenda ke schématim MODACT Control:

SQ1 (MO) - momentovy vypina¢ pro smér ,otvira"

SQ2 (MZ) - momentovy vypina¢ pro smér ,zavira“
SQ8 (PO) - polohovy vypina¢ pro smér ,otvira"
SQ4 (PZ) - polohovy vypina¢ pro smér ,zavirg“
SQ5 (SO) - signaliza¢ni vypina¢ pro smér ,otvirad“
SQ6 (SZ) - signalizaéni vypina¢ pro smér ,.zavira“
KO — styka¢ pro smér ,otvira“

KZ — styka¢ pro smér ,zavira“

F —tepelné relé

BAM-002 - dynamicka brzda nefizena

BR2 — dynamicka brzda fizena

Volitelné prisluSenstvi:
Blok mistniho ovladani BMO
Vysila€ polohy - odporovy V1, V2

— proudovy pasivni CPT1

— proudovy aktivni DCPT+DCPZ
— bez vysilage

Signaliza¢ni spinac¢e SO, SZ

Pouzité elektromotory:

U servomotord MODACT MONJ 52 030 - 52 032
Control jsou pouzity jednofazové elektromotory, které
jsou spinany vestavénymi stykaci.

Servomotory MODAT MON, MOP 52 030 - 52 036,
MTN, MTP 52 442 - 52 443 a MPS 52 261 - 52 266
Control maji tfifazové elektromotory spinané vestavénymi
stykadi, pfipadné jesté ovladané regulatorem ZP2RE5.

14

BMO

SA1 (M/D)
SA2 (OTV/ZAV) — prepina¢ Otvitat/0/Zavirat
BQ1, BQ2 (V1, V2) - odporovy vysila¢ polohy
CPT1

- blok mistniho ovladani
- prepina¢ Mistné/0/Dalkové

— proudovy vysila¢ polohy analagové
nastavitelny

DCPT — proudovy vysila¢ polohy digitalné
nastavitelny

DCPZ - napdjeci zdroj vysilace polohy

EH — topny odpor

1f motor

3f motor
(OXORO)
Thia utfv
L1223 L2L1 L3
otvir zavirs



Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MONUJ Control

— se stykaci
— Se svorkovnici ‘ P0913-E
DCPZ
== ||
| 'L
| b 1
L_ o I
o
(J D

BQ1 BQ2 SQ1(SQ2 503 S05
(v1) {vz) (MO)|(MZ) (PO) (PZ) (so) (sz) EH

bE | =mim
8 Eﬁmkzﬂ? PRI

L—
| Tlvystupni -L |J ovladaci faze N L1

L@J poloha owl N _ _

A

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MONJ Control
- se stykaci a BMO

— se svorkovnici P0914-E

DCPT DCPZ

N
ONV/ZAV /D

: : BMO 1TJ
e — T Il
L__ 0 : £13 1

KZ (I (S N I _

Al 1

BQ2 SQ1 |SQ2 SQ3| SQ5| SQ4 506

(S0) (SZ) EH

[
— 7] vystupni -LL3 r N L1 PE

L@_l poloha oy
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Zapojeni elektrickych servomotor MODACT MONUJ Control

— se stykaci
— s konektorem P0941-E
1f motor
o
OO
DCPT DCPZ ui[z2[u2
4 mine=
|L+LI'|U |U_ +U.UIN|L k? 3l/s 1 Skz
i J 3\5
===t 1] }}
I r ||
g% L‘_—_— ———————— 1| 2f\ 4R 5, 2f a)\6
Ij L A2 2 L ]
KO| |KZ
Al A1
+
BQ1 BQ2 SQ1|SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
CPT1 ) (V2 MO) [M2) (PO) (PZ) (SO) (S2) EH
20 Al ALY
mif,\,i :: ::4{]12124124124|1|2|4|1|2|
= el el y | b
I EEREE HREERERE
DY NDTODNO ANMWONDDPOTANMNMIOWLOND VO 0~ @
MMM OOOOMOT mr~rrrm—mr—rrmA AN ANANANANANAN OO
L ! !
2l |
T — | wvystup otV LEAV__(ﬂléﬁaﬂlfé_ze_ N L1 PE
Poloha
Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MONJ Control
- se stykaci a BMO
— s konektorem P0942-E
1f motor
ZPINE
®O®0e
OO
DCPT DCPZ Ui[z2[u2
4 migm
L-LJu-u] fuoNT ko kz
T 11 OTV/ZAV M/D TY3ys 1}3 5
[N Sp—— T. 3[4 2 -
|~ L BMO | 11t 1T
ccp)$ :____ ———————— 1| ) o 3[;1 2*46 2/ a6
Iﬂ L A2 2 [ I
— KO| [KZ
Al $Al
+
BQ1 BQ2 SQ1[SQ2 SQ3| SQ4 SQ5 SQ6
CPT1 (1) (W MO) |(M2Z) (PO) | (P2) (SO) (82 EH
——1L ©— 73 |
Z NI ALY
T o || 1] 2] 1] 2| 4] 1] 2[|4] 1] 2[4 1] 2] 4| 1] 2,
o = I |———|
4% FEE v = REREE
I EEREE HAEBEEEN
DT ANMDTODO ANMOMUOLOMNMNOVDODOTrAMTWLONO VDO N W+~ @
C.')(") N OO OmOMm —Tr—rrrr—rr A AANA AN ANANANANAN O <
4_[3 'l ! J
= - Ij r————————-
=
| 1 vystup o Loz N L1 PE
Poloha

®
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Zapojeni elektrickych servomotor MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— se svorkovnici

DCPT  DCPZ
{ =
~IL+LI—|U+UL U U] INNL
e e
O\
o1
S
7 Bo1 s
CPT1 (1) (v2)
= r—
A 3 | |
=
| |

vystupni
poloha

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— se svorkovnici

BO1  BQ2
vy ()

7 vystupni

poloha

epziq

— se stykaci
3f motor
s t-——-——"""———— 1
i }
|
———4I-7(1
pe— ‘”‘3’3
sziﬁfﬁ B ﬁ% 7
_____ — |
2-%?%?———% %ﬂ b2 ts1 :
_____________ JL“lt; 5
————————————— R ?:———————— 2
SQ5  SQ4  SQ6 E: gfcr}ztgs 14{57F |
P (50) (57) Lo BN ]
H
12124|—:‘H4FF-|4124JI-—1'2[’®
|
PEPPFERRERRRREEERRE B
]

- se stykaci a BMO

NL L2L3 PE

P0947

P0948

epziq

—————————— 1
|
3f motor I
—_—d
rF‘“—j"Jfl
= T
SAZ SAI ) r“ff"u kjd,j}"mﬁ
______ - OTV/ZAV M/D zZ, ] { 0 iﬁt :
------ 1 1 -] 9
|l amo T 2 ﬂ? 4 fs 22t |
Ly 4l TEEE==r 1
Iy JL__t,rS
f 3
t 7
L A 9t ———————— E &
lpalputnio Syl syt mtvulpulvatpntvuivuion '
sa1|so2 a3 SQ5 S | ![8 51:{97 |
(Mz) (PD) (s0) (S2) I e T d
Ul 2] || 2 4‘—1\
== 62 CX
SESESEEEE ,
L——'_C’,_ ' [
_.L _________ _j
mvl__zf"'_l NL L2L3 PE
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Zapojeni servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci a regulatorem ZP2RE5

— se svorkovnici P0949
DCPT
L ~-FIU' ] 2 ME el __ -
J23]. Sl mm T
J2.4 v ZP2.RES & |BY 3f motor —:|
—+U L
125 ———=== =
INT U1 J3 J8 J4 _—l -
= 9 9 0K |
N PE | [Pumomzrorz 38 8 O, | rest SRR brzda | BR2
- o= =[] =[o][~[a] o] <[ =] DCPZ -0
Po nastaveni, g;_; g%’@gg‘@%@%g%@%%%"—i TN T
~ Y-
do svorek "t1,t2" T T7T . | L
vlozit propojku 5 |
|
' |
2 | % |
s kz ﬁ o — 1
BE FT t |
e : |
|
| |
| |
|
SQ4| SQ5 sQ6 | !
(PZ) | (SO) (82 L e B I
Na civky stykact
NEl 4| 1| 2| 4| 1| 2| pipojit svodice prepéti
1
B R PRERFRR 2 |«>| BEEEERERIE
e 1]
, |
i 1+ | TEST N L1 L2113 PE
s < || (230Vac)
SE
S ||l vstup
2 < Poloha
MEN

+

Zapojeni servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci, regulatorem ZP2RE5 a BMO

— se svorkovnici

W P0950

i N P 1 —— -
J2.3 Nlgomr———————————————-
o ZP2.RE5 g |52 3f motor i
—] + L
- - === -
2 N T J8 u @O o Bl
N N PE | frmomzrorz 38 8 ~OC. | rest R I (| bra || BR2
— o of ] ofa[=[=[e]w] [a]=]a]alaf of <] <[ DCPZ I Iz‘;f‘a
Ponastaveni, 3| S| S| %22@@222252225}12 | 1
s S s FU-UIN L } - |
do svorek "t1,t2" F— — T ] I + :' | b
o . —t— f——
vloZit propojku A A 5 |21 : koivf 3 \5

modra

e —— |
|
o [Bvo il kzi ﬁ éf_f__é? e

SQ6
(S0) (82

r‘/d] l_| /J] EH Na civky stykadi
4| 1| 2| 4| 1| 2| W pipojit svodite prepéti
1111

HEREE I°I EEEEEEEERERERE Im 5I%I%I%I8IE

J |I——|—I
. 0] N
7 TEST N L1 L2 L3 PE
| (230Vac)
|
|

Gl

AN

fidici signal
0/4-20mA,

+
=
=z
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— se stykaci

— s konektorem

P0953

3f motor

BAM-002
i B HS———=
I L8, He |
S &L
[ T

@O ——————————

LR P

l_.'"_____
mg?‘k‘o}‘jt%
93[—F_______

-am @
F”E

[}
EEmglps Lot :
LT__ e eh 5
N Cd |
= I = 9e
__||| w ge
1l o S 8T8
I wﬂ_n -z ol
= ——— 9z Sl
I A 5|
__ [To Ry [ *14 %_
1 83r .x.1||| ]
__ F——¢ge [
[ S S z!
| S [ % 5§
__ wmz..\ - be—=—=,
__ 3)_H—/.2 M 61
roo—=—=d) 8= e
i - = Il
I ,‘.\QU N
[
I =
[ G
I
I
=1 1|
N =|—
2| B
=Tl S
= ul — re —
BN\ e @ le
a2 - yg——-— = %_J:ﬂl Ve —1—
LA\ * & A\ — €€~

P0954

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
- se stykaci a BMO

— s konektorem

3f motor

BAM-002

@eO{-——————————
LR Pt

97

6 $14

PE

DCPZ

DCPT

L

L1 L2 L3

— ==

SA2 SA1
OTV/ZAV_M/D
3
m
2413

+U-U]NI'_

L L}Iu |U_
g
-
<
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|
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- —— gg———+

i
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K
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epni

€5 il

vystup
Poloha
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|
== — V1T~ @
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— s konektorem

— se stykaci a regulatorem ZP2.RE5

P0955

Na civky stykacu
pfipojit svodice prepéti

DCPT
LU P
23|, |2 35 E Jog po I
24| ZP2RES &[4 3f motor
J2.5 Ja QO O
388 o |TEST
~[ o] f o eof <] —f ey DCPZ
Po nastaveni, e rEEEEEE LU-UIN L
do svorek "t1,t2" I
vlozit propojku g
gE FT
Uz
J A2
SQ5| SQ4 SQ6 HE 95
P2 | SO) (S2 15
EH
4] 1| 2 4|1|2|4|1|2|
HNEREN
| naRRRRRRRARE
® 8395 ere2RNNRIRENE FYILEBY v oo @
I <
in
TEST L1213 PE
(230Vac)

fidici signal
0/4-20mA,

+

=

Zapojeni elektrickych servomotort MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— s konektorem

- se stykadi, reguladtorem ZP2.RES5 a

BMO

P0956

DCPT
) ) EJ_&L _________________
J2.3 2 5|IN|gop——————————————— —
-U J5.2
241, ZP2.RE5 & Bar 3f motor
2.5 | |y i i3 J8 Ja4 [oxomey
[+N -IN PE MTP MO MZ FOFZ 3 E’ § o | TEST u®v1® ?
o of = 2N =lafw] =[e| | of @ of of = | DCPZ
Po nastaveni, 255\25 g\gg@' S| 5|5|5| | B H F F S FU-UIN
do svorek "t1,t2" T T1T =~ I ﬂ
vlozit propojku (4
kz
OTV/ZAV BMO j
T3 [31.1 b=
RIARIA Ela
2 ol 2T _l'| #z
—— wp J A2
SQ5| SQ4 SQ6 EE 9%5¢ 42
(P2) | (SO) (S2) - .
EH Na civky stykacu
1l 2 4| 1| 2| 4| 1| 2| pipojit svodite prepéti
RERER 71
® 3393 PrE2RRAQILENR TYTILEB/ o0 O
7 .
i |
i TEST N L1Ll2L3 PE
S < || (230Vac)
S E
as I
23 I vystup
= Poloha
+IN -
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Nahradni dily pro servomotory MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS Control

Oproti servomotoram MODACT MON,MOP, MTN, MTP, MPS ma provedeni Control navic nasledujici nahradni dily:

Nazev Typ Skladové &islo
ZPA Elektronicky regulator ZP2.RE5 2339610003
ZPA Sitovy filtr Filtana FS8211322/V 2339610076
ZPA Napajeci zdroj DCPZ 2340510368
ZPA Dynamicka brzda nefizena BAM 002 2334510008
ZPA Brzda BR2 550 2339610124
ZPA Brzda BR 2,2 2339610142
ZPA Odpor TR342 68R 2337110355
GE Stykac MC1A301ATN 2335821060
GE Mechanické blokovani stykacu MMHO 2335821061
GE Pomocny kontakt stykacu MACL101AT 2335821062
GE Tepelnérelé 0,26 — 0,43A %) MTO3C 2335821066
GE Tepelné relé 0,43 — 0,65A %) MTO3D 2335821067
GE Tepelnérelé 0,65-1A %) MTO3E 2335821068
GE Tepelnérelé 0,85-1,3A 7 MTO3F 2335821069
GE Tepelnérelé 1,1-1,6A 7 MTO3G 2335821070
GE Tepelnérelé 1,35-2A %) MTO3H 2335821063
GE Pomocny kontakt tepel. relé MATV10AT 2335821064
Lovato Stykac 11MC9.01 2335821006
Lovato Mechanické blokovani stykacu 11G321 2335821080
Lovato Pomocny kontakt stykacu G320-1 2335821079
Lovato Tepelnérelé 0,3-0,5A %) 11RF9.05 2335826182
Lovato Tepelnérelé 0,45 - 0,75A ) 11RF9.075 2335826183
Lovato Tepelnérelé 0,6 —1A ) 11RF9.1 2335826184
Lovato Tepelnérelé 0,9 -1,5A ) 11RF9.1V5 2335826185
Lovato Tepelnérelé 1,4-23A ¥ 11RF9.2V3 2335826188

*) podle vykonu elektromotoru
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