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1. POUZITI

Servomotory fady MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ jsou ureny k pfestavovani armatur pfipadné jinych
zafizeni, pro ktera jsou svym vratnym otoénym pohybem vhodné. Jiné pouziti nez k ovladani armatur je nutné konzul-
tovat s vyrobcem. Servomotory mohou pracovat v obvodech dalkového ovladani. Servomotory mohou pracovat
i v obvodech automatické regulace s rezimem S4 - 25 %; 1200 h-1.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ jsou odolné proti plsobeni provoznich podminek
a vnéjsich vlivli tfid AC1, AD5, AD7, AE4, 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 puso-
beni atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespor o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

Pouziti servomotorl v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé
ovliviiovana jejich funkce. Ptitom je tieba disledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuje setit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristreSkem se povaZuji 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 MONxD, MONxD Control jsou -25 °C az +70 °C a -40 °C az +60 °C.
Provozni teploty okoli pro servomotory MODACT MOPxD, MOPxD Control jsou -25 °C az +60 °C a -40 °C az +60 °C.
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MONxDJ, MONxDJ Control je -25 °C az +70 °C.
Relativni vihkost od 10 % do 100 % s kondenzaci.

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

Trida:
1)AC1 — nadmorska vySka < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda mulze tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MOPxD)
3)AE4  —lehka prasnost
AE6 — silna pradnost, (pouze u typu MOPxD)
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 primyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rustu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi 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 potencidlem zemé Casty. Osoby se Casto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Pracovni poloha

Pracovni poloha servomotord MODACT® MONxD, MOPxD, MONXxDJ je u servomotoru s plastickym mazivem
libovolna.



Servomotory s plastickym mazivem jsou oznaceny §titkem ,PInéno plastickym mazivem®, ktery je umistén
na silové skfini ze strany ruéniho kola.

U servomotoru s olejovou néplini je omezena pouze sklonem osy elektromotoru - max 15° pod vodorovnou
rovinu. Timto se zamezi, aby pfipadné ulomky ¢i necistoty v olejové naplini snizovaly Zivotnost gumového tésnéni
hfidele elektromotoru.

Pfi montazi s elektromotorem nad vodorovnou rovinu je tfeba doplnit olejovou napln tak, aby bylo spolehlivé
zajisténo mazani motorového pastorku.

Servomotory s olejovou naplni jsou bez oznaceni.

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 nejvy$e 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferugovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.

ZatéZzovatel 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 zatézova-
ciho momentu pfi zatézovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho
momentu M,,.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

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

N
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Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Prabéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotoru

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykl{
(Z-0-2).

Servomotor, uréeny pro regulaéni u¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykl( s dobou prace (pfi které je vystupni
htidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na po&tu sepnuti. Velka
Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a Zivot-

Zivotnosti, odvozené od nastavenych regulac¢nich parametrd, jsou uvedeny v nasleduijici Tabulce.

PFi pouziti stykaCové reverzaéni jednotky je zivotnost servomotord 1 milion startd

zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startd [1/h] max pocet starti 1200 1000 500 250

PFi pouziti bezkontaktni reverzac¢ni jednotky je Zivotnost servomotor(i 3 miliony startt

Zivotnost [h] 2490 3000 6000 12000
pocet startd [1/h] 1200 1000 500 250




4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napajeci napéti servomotord: MODACT MONxD, MOPxD: 3x230/400V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %
3x220/380V, +10 %, -15 %, 50 HZ +3 % -5 %

MODACT MONxDJ: 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %
1x220V, +10 %, -15 %, 50 Hz +3 % -5 %

v Technickych podminkéach.

Kryti
Kryti servomotor(: MODACT MONxD, (MODACT MONxD Control), MODACT MONxDJ - IP 55
MODACT MOPxD (MODACT MOPxD Control)— P 67
Hluk
Hladina akustického tlaku max.85 dB (A)

Hladina akustického vykonu max.95dB (A)

Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle pozadavku zékaznika dle Tabulky provedeni 1 nebo 2. Pokud
neni nastaveni vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomo-
toru a jeho Gcinnosti. Servomotor mlze vyvinout zdbérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otacek 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 je samosvorny za predpokladu, ze zatéz pusobi proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru.
Samosvornost zabezpecuje valeckova zdrz, kterd znehybni rotor elektromotoru i v pfipadé ruéniho ovladani.

Z dlivod( dodrZeni bezpeénostnich predpist neni pfipustné pouziti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.

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

Pracovni zdvih

Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1 nebo 2.

Stoupaijici vieteno

U provedeni servomotorl s pfipojovacimi rozméry tvaru A, C je mozné provést Upravu pro montaz servo-
motoru na armaturu se stoupajicim vietenem, které v koncové poloze armatury pfesahuje pfes horni konec
vystupniho hfidele servomotoru. Prostor pro stoupajici vieteno armatury je patrny z rozmérovych nacrtka.
V pfipadé potieby upevni uzivatel misto krytky otvorl ve viku ovladaci skiiné ochranny valcovy kryt pro stoupajici
vieteno. Ochranny kryt pro stoupajici vieteno neni sou¢asti dodavky servomotoru.

Ruéni ovladani
Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hridele je dén funkci diferenciélu). Ota€enim ru€niho kola ve sméru hodinovych rucicek se vystupni hridel

servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hridel do ovidadaci skfiné). Za predpokladu,
Ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

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



V pripadé, ze bude pouzito ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude oviadan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Ukazatel polohy

Servomotor mize byt vybaven displejem, jako volitelnd 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.

Mistni ovladani

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

Prvni pfepina¢ mize byt vestavén dvoupolovy nebo &tyfpolovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini.

Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS je mistni ovladani sestaveno ze 3 tlalitek se stavy ,otevirej",
LZavirej“, ,stop“ a otoéného prepinace ,mistni, dalkove, stop”.

Dynamicka brzda

Brzda je volitelnym pfislusenstvim servomotor(l vybavenych elektronikou DMS2 a DMS2 ED Control. Jako spina-
cich prvkl se pouzivaji stykace (mechanické kontakty) nebo SSR (jednd se o moderni bezkontaktni spinaci prvky).

Po rozpojeni spinaciho prvku (stykace nebo SSR), dochazi v motoru nékolika desetin sekundy k dynamickému brzd-
nému momentu. V dobé klidu servomotoru se zadny brzdny moment nevyviji. Brzda vyznamné zkracuje dobu dobéhu
servomotoru, ¢imz zpfesnuje regulaci. Pouzivané brzdy BR2 jsou fizené, impulz k zaplsobeni dodava Fidici jednotka.
Dle vykonu elektromotoru a dle typu spinacich prvkl se voli odpovidajici varianta brzdy.

Podle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta dle pouzitych spinacich prvk(:

stykace BR2 550 do vykonu 550 W
BR 2,2 do vykonu 2,2 kW
SSR BR2 BK 550 do vykonu 550 W
BR BK 2,2 do vykonu 2,2 kW

Spinani elektromotoru, stykacova jednotka

Servomotory ve variantdch Control maji vestavéné reverzaéni stykacové kombinace anebo SSR spinace. Prvni
varianta je sestavena ze dvou stykac( a druha varianta z bezkontaktnich spinaéll. Stykacova jednotka je sestavena ze
dvou stykaca.

Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabranuje sou¢asnému sepnuti obou stykac¢u. K tomu
by mohlo dojit napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni dimenzovana pro dlouhodobé
plsobeni. Podle provedeni servomotoru jsou stykace ovladany regulatorem, pfepinac¢em mistniho ovladani nebo
externim vstupem. Ovladaci napéti je standardné 230 V / 50 Hz a pfivadi se pfes kontakty polohovych a/nebo
momentovych kontaktl relé. Tyto kontakty relé tedy neni nutno vyvadét ze servomotoru. Stykac¢e maji definovanou
zivotnosti minimalné 1milionem cykld.

Pro prodlouzeni zivostnoti doporucujeme pouzit bezkontaktni reverzaéni jednotku s minimalni zivotnosti 3 miliony
cykll. Ovladaci napéti je standartné 24 Vss. Pouziva se do vykonu 4 kW nebo 7,5 kW. Jednotka je tvofena polovodi¢ovymi
prvky - tyristory.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjSim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi svorkami
pro pfipojeni napdjecich vodict elektromotoru s max. prifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich vodi¢a do svorek



ovladacich obvodu se pouziva vodi¢ 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 skfifikou se
svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem.

b) Konektor

Podle pozadavku zédkaznika je mozné servomotory MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ vybavit konektorem,
ktery zajiStuje pfipojeni ovladacich obvodu. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni napajecich vodicl
elektromotoru s max. prafezem 4 mmz2. Pro pfipojeni signaliza¢nich vodi¢t do krimpovacich svorek ovladacich obvodi
se pouziva vodi¢l do prifezu 1,5 mm2. ZPA Pecky, a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto
protikusu jsou tfeba speciélni krimpovaci klesté. Po dohodé je mozné za urcitych podminek si uvedené klesté zapUjcit
nebo zakoupit v ZPA Pecky, a.s.

Vnitini elektrické zapojeni servomotor

Schémata vnitiniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ s oznaéenim svorek
jsou uvedena v tomto katalogu.

Na servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu svorkovnicové skfiné. Svorky jsou
oznaceny Cisly na zdrojové desce. Nosny pasek a samolepici stitek s Cisly je u elektromechanické desky.

Izolaéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkousce ve vihku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobnéjsi udaje
jsou v Technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodu

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

Odchylky zakladnich parametrt

Vypinaci moment +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni -10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazadno)

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjs$i ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed Urazem
el. proudem dle CSN 33 2000-4-41. Jednou ochrannou svorkou je opatien také elektromotor. Ochranné svorky jsou
oznadeny znackou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).

7. POPIS SERVOMOTORU

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na ovladany organ. Pfipojuji se pomoci pfiruby a spojky
podle CSN 18 6314. Pfiruby servomotor(l odpovidaji také ISO 5210. Spojky pro pfenos pohybu na armatury
jsou:

tvar A (s adaptérem), podle ISO 5210 a DIN 3210

tvar B1 (s adaptérem), podle ISO 5210 (tvar B podle DIN 3210)
tvarB3  (bez adaptéru), podle 1ISO 5210 (tvar E podle DIN 3210)
tvar D (bez adaptéru), podle DIN 3210,

tvar C (bez adaptéru), podle DIN 3338.

Adaptéry se montuji mezi servomotor a armaturu.

Asynchronni motor pohani pfes pfedlohové soukoli centraini kolo diferencialniho pfevodu, umisténé v nosné
skfini servomotoru (silovy pfevod). Korunové kolo planetového diferencidlu je pfi motorickém ovladani drzeno
v neménné poloze samosvornym Snekovym pfevodem. Ruéni kolo, spojené se Snekem, umozriuje alternativni
ruéni ovladani i za béhu elektromotoru bez nebezpedi pro obsluhu.



Vystupni hfidel je pevné spojen s unaSecem planetového prevodu a prochéazi do ovladaci skfiné, kde jsou
soustfedény v8echny ovladaci prvky servomotoru.

Ovladaci prvky jsou pfistupné po sejmuti vika ovladaci skfiné.

Pro servomotory s ozna¢enim MONxD, MONxDJ se pouzivaji elektromotory s krytim IP 55 a pro servo-
motory s oznac¢enim MOPXxD elektromotory s krytim IP 67. Cely servomotor ma potom kryti podle pouzitého
elektromotoru.

Popis: 8 — svorkovnicova skfiri

1 — elektromotor 9 — viko svorkovnicové skfiné

2 — skrin predlohového soukoli (u DMS2 Analog a Profibus

3 - silovy prevod s mistnim oviadanim a displejem)
4 — kolo rucniho ovladani 10 — blok mistniho oviadani (BMO)

5 — zajistovaci sroub ruéniho kola 11 — viko ovladaci skfiné

6 — kabelové prichodky (konektor) 12 —displej

7 — vnéjsi ochranna svorka 13— ovladaci skfir

Obr. 1 — Sestava servomotoru (s elektronickym systémem DMS2 ED)

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy sni-
maji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimadi. 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 pocitaée s ovlada-
cim programem (nastavené parametry Ize na pocitaci zalohovat) nebo ruéné bez pocitace (u elektroniky DMS2 Ize rucné
nastavovat parametry a kontrolovat ji bez pocitace pouze pokud je systém vybaven displejem a mistnim ovlddanim).
Obsahuiji diagnostické funkce — chybova hlaseni na displeji, pamét poslednich zavad a poctu vyskytd jednotlivych zavad.

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanickou desku, popfipadé umoznuje ovladani servomotoru
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 mikropoc¢ita¢, snima¢ polohy, 3 sig-
nalky LED a 4 tlacitka pro jednoduché nastaveni a kontrolu servomotoru,
konektory pro pfipojeni snima¢e momentu, zdrojové desky a rozhrani RS 232
(pfipojeni pocitace pro nastaveni a diagnostiku)



Momentova jednotka

Zdrojova jednotka napajeni elektroniky, uZivatelska svorkovnice (pfipojeni napdjeni a oviadacich
signald), 2 momentova relé, 2 polohova relé, 2 signalizacni relé, 1 relé pro signa-
lizaci 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 signalu 4 — 20 mA, v provedeni CONTROL vstup
fidiciho signalu 0/4 — 20 mA

Ukazatel polohy LED displej

Mistni ovladani

StykacCe nebo bezkontaktni blok

Elektronicka 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 signél 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 prepéti 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

MO moment otevieno -
(pfepind i na chyby) motor otevirej

MZ moment zavieno o
(pfepind i na chyby) motor zavireJ

PO ioh . moment otevieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
poloha otevreno v poloze otevieno (parametr Vypinani)

- 1oh . moment zavreno (prepind i na chyby) + volitelné vypinani

poloha zavreno v poloze zavieno (parametr Vypinani)




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

Jejich ¢innost je ovladana: — regulaéni smy¢kou (odchylka poZadované a skutecné polohy)
— aktivnimi chybami

Jakéakoli vyvolana aktivni chyba pfepne obé relé do klidové polohy (civky bez energie). SouCasné se pfi
chybach ovladaji také relé, které maji funkci momentovych relé (u obou provedeni DMS2 ED i DMS2 ED Control).

Relé SZ, SO, READY

Relé 3/SZ
- obvykle signalizace polohy zavreno,

Relé 4/SO
- obvykle signalizace polohy otevreno,

mozné pfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

mozné pfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé READY
- obvykle signalizuje chyby + varovani + neni dalkové,
mozné prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé 3/5Z Relé 4 /50

¥ypnuto
poloha O

poloha Z

moment O

moment Z

moment a poloha O
moment a poloha Z
otevirani

Zavirani

pohyl

poloha

poloha negovand
oviadéni-mistni
oviadani-délkové
oviadani-vwypnuto
moment O nebo Z

pohyb-blikac

Relé Ready ]

vypnuto

varovani

chyby

varovani nebo chyby

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

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 ,,Pristup” jsou slovem ,NE“ oznaceny parametry,
které uZivatel nemizZe ménit (zména téchto parametri je blokovana).

Parametr

Setrvagnost [0.1%]

o

éna | Chyba | Pristup

NE_ |5

Setr Dobéh [0.15]

NE__ |6

Necitlivost [%]

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU POMOCITLACITEK

Pro jednoduché programovani pozadovanych provoznich parametru je fidici jednotka vybavena ¢tyfmi tlagitky:

MENU, P, O, C a tfemi signalkami.
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‘E EEEN = °

LED1LED2 LED3 @

OO0 e 2l Barvy diod:
LED1 - Zluta (¢islo menu)
E E E E LED2 — ¢ervena (hodnota paramentru)

LED3 — zelena

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

Zluta |Cervena| Zelena | Stav

R - - Systém bez napajeni

- - sviti VS8e v poradku — pracovni rezim (ddlkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
- blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
sviti ) sviti Vstup nebo vystup do Nastaveni parametri pomoci tlacitek
nebo Nastaveni parametr( 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 krouti-
ciho momentu. Pro tésny uzavér se do ovladaciho obvodu zapoji pouze momentové relé pro moment zavieno.
Servomotor pfestavime ru¢né 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 tladitka O zapiSeme dlouhym stiskem polohu otevieno.
Pomoci tladitka P spustime kalibraéni rutinu (v dalkovém Fizeni), které pfi tfipolohové regulaci zméfi skuteéné setr-
va¢né hmoty systému a ulozi je do paméti fidici jednotky. U dvoupolohové regulace stisk tladitka P pouze zrusi
chybu Kalibrace.

Pfi zapsani koncovych poloh dojde zaroven k nastaveni signalizanich relé a k nastaveni vysilace polohy.

V pfipadé, Ze je potieba zvétsit zdvih servomotoru a je nastaveno vypinani ,,od polohy*, servomotor vypne pfi pfestavo-
vani na poloze 0 % nebo 100 %. Pro dal&i zménu polohy stiskneme C nebo O a pfi jeho trvalém drzeni Ize servomotor
dale prestavovat. 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.

S e

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

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

Cas blokovan: 2 — 8 s podle rychlosti pfestaveni servomotoru

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
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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. ZpuUsob 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 zékladni MENU — menu M1 az M8 (LED1 signalizuje ¢islo menu), kratkym
stiskem P, O, C do nich vstoupime (LEDZ 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 poZadovand menu a parametry

— Po nastaveni vSech pozadovanych parametrl stiskem a drzenim tla¢itka MENU po dobu min. 2 sekund nastavo-
vaci menu opustime. Nastavovaci menu bude téz ukonéeno v pfipadé, kdy po dobu 1 minuty nedojde ke stisknuti
nékterého tladitka.

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
tlagitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 2 — Nastaveni funkce signalizacnich relé
— Zakladni nastaveni signalizanich 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
tladitka C nebo O

— Pomoci tla¢itka 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 tlagitka 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 tlaitka P parametr
zapiSeme do paméti.

MENU 7 — Reakce pfi ztrateé 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 tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.
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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

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

— Z bezpeénostnich 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
— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2, kterou ménime
pouze po dohodé s vyrobcem armatury.

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 kroutictho momentu. Pfi ovladani z menu MOTOR nesmi byt vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné
odjet ru¢né.

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 tla¢itka START v programu DMS2. U servomotoru v provedeni CONTROL
pfepneme servomotor do dalkového ovladani a stiskem tlacitka START spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym
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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 signélu 4-20mA, 20-4mA
Funkce READY sdruzena chyba

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

AUTODIAGNOSTIKA

DMS2.ED provadi neustéle svoji diagnostiku a pfi zji$téni problému hlési 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 blikdnim Cervené LED diody na fidici jednotce.
Specifikaci o jakou konkrétni chybu se jedna zjistime programem DMS2 nebo na displeji.

OBNOVENI PARAMETRU ZE ZALOHY

PFi vypnutém napdjeni stiskneme soucasné tlacitka O a C. Potom zapneme napajeni a pockame do rozsviceni
Cervené a zluté LED diody. Tim se nactou zazalohované parametry.
V nastavovacim programu DMS2 provedeme obnoveni ze zalohy stiskem tlagitka ,OBNOVIT ZE ZALOHY*.

Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2ED.

Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni, pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N, U. Svorky V, W
zlistanou 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 Varovanil| 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 parametr 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 (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/Z)

21 | Vysoka teplota X PrekroCena povolena max. teplota (parametr Teplota max)

22 | Nizka teplota X PrekroCena povolend 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, pferuseni, 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 éivotpost 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

32 | CAN verze * X Snl’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 ) Prifazeni se mizZe ménit v zavislosti na verzi firmware fidici jednotky snimace.

*

Plati jen pro DMS2.

Pamét poctu vyvolanych varovani a chyb

DMS2.ED pouzivé 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 poéitadel 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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Priklad zapojeni elektroniky DMS2 ED v provedeni Nahrada elektromechanické desky
(servomotory MODACT MONED, MOPED, MONEDJ)

2 T T) T

E0001

Motor
- _f\> otevirej

L7171 31 [ Snimag Dalkové
II_I I_I ,_I | momentu <G— — —
— == sotevirej”

A % Analogovy modul
4
com Y Dalkové
) . — G— — —
patovsposiens | [T F 3

R S

-+~ 1L

V provedeni bez mistniho

ovladani se propojka [] 2x
ze svorky U zapoji na svorku 2 = F160mA
PE —

—

Zdrojova deska

/_______
z |m

Poznamka: Kontakty relé MO, MZ, SO, SZ jsou zde kresleny pfi vypnutém napdjeni, kontakty PO, PZ se pfi vypnutém
napdjeni pfestavi do polohy, ktera je vyznacena carkované.
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DMS2

Hlavni vlastnosti 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 st systému DMS2 a obsahuje:

— Mikropocita¢ a pamét parametr

— 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 obsahuiji 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 stavd
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 otocného prepinace ,,mistni, dalkoveé, stop“.
Servomotor miZe 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 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 oviadani 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 — obrazek na str. 13
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Pracovni moment

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2, kterou ménime
pouze po dohodé s vyrobcem armatury.

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.
— Ovl&déni servomotoru pomoci programu je mozné, jen kdyZ neni vyvolan Zadny moment. Z momentu je nutné odjet ru¢né.
— Stiskneme tladitko Z a potvrdime souhlas se zapisem.

— Poloha O

— Odjedeme do polohy otevieno 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 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.
— Autokalibraci spustime tlacitkem Start v programu DMS2.
— Vyckame ukonéeni autokalibrace, informace o jejim pribéhu 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 polohéach 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 ,2
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. 15)

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 napéjeni.

— 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 umozriuje zobrazit chyby pomoci programu PC nebo vypinac¢ mistniho/dalkového ovladani.
— Nadisplejiv MENU 22 INFORMACE se nalistuje CHYBA 1, CHYBA 2, CHYBA 3. CHYBA 1 je posledni chyba.

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

Cervena Zelena Stav

- - Systém bez napajeni

- sviti V8e v pofadku — pracovni rezim (dalkové,mistni nebo vypnuté ovldadani)
blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté oviadani)
sviti sviti Nastaveni parametri pomoci tla¢itek nebo PC

Signalizace rezimu ¢innosti pomoci displeje:
Na displeji je poloha servomotoru v %, zobrazeni stavu mistniho ovldadani popfipadé dosazeni momentu. Pfi chybé
tento stav preblikava s cislem aktudini chyby. Pri vice chybdch se tyto chyby cyklicky opakuji.

Prehled MENU

Nazev Hodnota parametru Vyznam
1| JAZ/LANGUAGE CESKY Jazyk menu
ENGLISH
POL.OTEVR. B} . .
2| POLOHAO, Z PgL.gAVRENO 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
5 | MOMENT PR.O 50 — 100 % Moment pracovni ofe\./ru:eno '
(volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
6 | MOMENT PR. Z 50 — 100 % Moment pracovni zr?\v.relno '
(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
ZAVIRAT L ey L
13 | SAFE ZASTAVIT Reakce na signal Safe a ztratu fidiciho signélu
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 parametr(,
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:

— Pfepina¢ mistniho ovladani pfepneme do pozice OFF

— Dlouhym stiskem tla¢itka STOP vstoupime do MENU. Tlagitky O nebo Z listujeme v MENU (MENU1 — MENUZ27)
Ve vybraném menu kratkym stiskem tlagitka STOP vstoupime do tohoto menu a tlagitky O nebo Z volime parametr.
Dlouhym stiskem tlac¢itka STOP zapiSeme parametr do paméti. Kratkym stiskem tlac¢itka STOP vystoupime
z nastavovani parametri a mdzeme 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 tlacitka STOP ukon¢ime nastavovaci rezim

Nastaveni koncovych poloh pomoci tla¢itek mistniho ovladani

Prepina¢ MISTNE — DALKOVE pfepneme do polohy OFF. Dlouhym stiskem tlag¢itka STOP vstoupime do nastavo-
vaciho rezimu. Pomoci tladitka ,Z“ nalistujeme MENU2. Kratkym stiskem tlacditka STOP zvolime nastavovani polohy
,O“. Pfepinaé pfepneme do polohy ,MISTNE" a spustime servomotor. Po dosaZeni pozadované polohy pfepneme
pfepinac¢ 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 tlagitka ,STOP* opustime MENU 2. Dlouhym stiskem tlacitka ,STOP* opustime nastavovaci rezim.

Prepnutim mistniho ovladani do polohy OFF a vstupem do menu (dlouhym stiskem tlacitka STOP) a pfepnutim do
polohy ,MISTNE“ je mozné piestavovat servomotor pomoci tlaéitek ,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 stis-
kem tlacitka ,STOP* spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym spusténim motoru v obou smérech zméfi setrvacnost.
Ukonceni autokalibrace je oznameno napisem AUTOKALIBRACE OK.

Kratkym stiskem tlaCitka ,STOP“ se vratime do MENU 3 a dlouhym stiskem tla¢itka ,STOP“ opustime
nastavovaci rezim.

ELEKTRONIKA DMST

DMST je komplexni systém vyvynuty specialné pro fizeni elektronickych aktuator(. Diky jeho modularni kon-
cepci je mozné jej prizpusobit pfesné podle potieb koncového uzivatele. Systém DMST umoznuje fizeni pomoci
modernich komunikaénich sbérnic Modbus a Profibus, pomoci aktivni nebo pasivni proudové smycky, nebo
pomoci dvoustavové regulace. Elektronika je pfizplsobena pro spinani elektromotoru s kotvou nakratko
bezkontaktnim polovodi¢ovym spinacim blokem (*SSR), nebo pomoci klasickych elektromagnetickych relé. Tyto
jednotky (SSR i relé) umoznuiji jak spinani, tak reverzaci elektromotoru. Jednotku DMST je mozné roSifit o dalsi
modularni komponenty: tla¢itka mistniho ovladani (ddle jen MQO), dvouradkovy alfanumericky stavovy displej,
modul elektrodynamické brzdy (tu je moZné pouzit pouze pro tfifazové elektromotory do vykonu 2,2 kW), modul
kontroly sledu fazi v pfipadé tffazového napajeciho napéti. Napajeci zdroj je schopen operovat s napajecim
napétim 3 x230V/50-60Hza 1x230V /50— 60 Hz. Systém spolehlivé pracuje v Sirokém rozsahu teplot, jak
kladnych, tak zapornych. Rozsah téchto teplot je dan pouzitym typem servomotoru. Typ pouzitého fizeni je
mozné zvolit pomoci vyméného komunikaéniho modulu. Je mozné zvolit dva zpUsoby regulace: dvoupolohovou,
nebo tfipolohovou. Dvoupolohovy regulator ma pouze dva stavy: otevieno a zavieno. Tyto dva stavy se fidi ovla-
dacim napétim pfivedenym na binarni vstupy, pfipadné tlacitky MO. Tripolohovy regulator reguluje v rozsahu
0 — 100 % mezi koncovymi polohami servomotoru. V pfipadé tfipolohového fizeni je mozné pozadovanou
polohu nastavit bud pomoci komunikaéni sbérnice (Modbus nebo Profibus), nebo pomoci proudové smycky.

Prehled komunikaénich modulta
V pfipadé dvoupolohového fizeni je nutné pouzit jeden z téchto komunikaénich modul(.
DMS2.AT pro fizeni pasivni nebo aktivni proudovou smyc¢kou 4 —20 mA.
DMS2.MB pro fizeni sbérnici MODBUS RTU s moznosti redundance.
DMS.PT pro fizeni sbérnici Profibus DP.
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Rizeni signalem otevieno — zavieno (bindrni vstupy)

Pro Fizeni jsou pouzity signaly otevfeno (open), zavieno (close), 11 (bus/manual). Uroven ovladaciho napéti
pfivedeného na vstupy je 24 V DC. Toto napéti mlze poskytnout elektronika v pfipadé pfipojeni spinacich tlaci-
tek, nebo mlze byt pfivedeno externim napajecim zdrojem. P¥i pouziti interniho napajeciho zdroje je nutné
propojit svorky COM1 a 0V. V pfipadé pfivedeni externiho ovladaciho napéti je tfeba zaporny pdl externiho
zdroje pfipojit na svorku COM1.V této varianté je mozné pouzit relé READY, RE1-RE4 pro signalizaci. Spinani
signalizac¢nich relé je mozné softwarové nastavit tak, aby spinala pfi uritém stavu servopohonu. Nastaveni relé
viz kapitola konfigurace relé.

Profibus DP

Pramyslova sbérnice Profibus DP je jednim z typu sbérnic, pouzivanych pro automatizaéni ucely. Sbérnicovy
systém vymény dat mezi automatizanimi systémy a technologickymi prvky pfinasi usporu nakladli na kabelaz,
uvadéni do provozu i udrzbu. V Evropé je nejpouzivanéjSim systémem Profibus DP. Profibus DP je navrzen pro
pfes rozhrani RS-485. Na jedné sbérnici mlize byt maximalné 126 ucastnikl. Z toho jedna nebo i nékolik stanic
Master a jednotky Slave. Masterem byva napt. priimyslovy poéita¢ nebo néktera PLC. Stanicemi Slave jsou vstupné
/vystupni zafizeni, ventily a pohony. Je-li na sbérnici vice stanic Master, vzadjemné si pfedavaji opravnéni k pfistupu
metodou TokenPassing. Kazdy Master ma pfifazeny urcité jednotky Slave, které kontaktuje metodou Polling.
Jednotky Slave maji povolen pfistup na sbérnici az po tomto vyzvani. Takto stanice Master zasila Fidici slova do
jednotek Slave a Cte jejich stavové informace. Vyména dat probiha cyklicky. Funkéni moznosti: Cyklicky pfenos dat
mezi stanici Master a pfifazenymi jednotkami Slave. Dynamické aktivovani a deaktivovani pfifazenych jednotek
Slave stanici Master. Zkou$eni konfigurace jednotek Slave stanici Master. Synchronizace vstup(, nebo vystupu.
Diagnostické funkce a monitorovani provozu.

Master muze po siti Profibus DP ovladat servomotory s fidicim systémem DMST. Povely jsou pfenaseny osmibito-
vym Ffidicim slovem, ale servomotory vyuzivaji pouze prvni tfi bajty, zbyvajicich pét bajtl je rezerva. Master pfijima
v osmibajtovém slové informaci o ¢innosti servomotoru a jeho stavové udaje.

Modbus RTU

Pramyslova sbérnice modbus RTU je otevieny protokol pro vzajemnou komunikaci rliznych zafizeni. Modbus RTU
patfi k nejrozSifenéjSim standartlim pro prdmyslovou automatizaci. Komunikace funguje na principu pfedavani datovych
zprav mezi MASTER a SLAVE. Sbérnicovy systém vymeény dat mezi automatizaénimi systémy a technologickymi prvky
pfinasi usporu nakladli na kabelaz, uvadéni do provozu i udrzbu.

Zakladni vlastnosti: Komunikace probiha po dvoudratovém krouceném vedeni pres rozhrani RS-485. Na jedné
sbérnici mGze byt maximalné 32 zafizeni. Z toho jednotka MASTER (ktery fidi provoz na sbérnici) a dale jednotky
SLAVE (podfizené zafizeni). Masterem byva napf. pramyslovy pocita¢ nebo néktera PLC. Stanicemi SLAVE jsou
vstupné/vystupni zafizeni, ventily a servopohony. Systém mUzZe byt napojen na sbérnici o délce max. 1200 m (mohou
zde byt pouzity opakovace signalu pro zesileni signdlu) Elektronika DMS2.MB je provedena jako dvoukanalova
s galvanickym oddélenim obou kanall (i vzajemnym).

Varianty komunikaéniho modulu (provedeni)
— Jednokanalové
— Dvoukanalové s kabelovou nebo komponentni redundanci

— Opakova¢ (spolecna adresa a komunikacni parametry)

Dvoukanalového provedeni (redundance)
— Vypnuta

— Kabelova redundance

— Komponentni redundance

— Opakovac

Pfi nastaveni na vypnuto je druhy kanal vypnut a neodpovida tedy na zadné instrukce. Pfi kabelové redundanci
komunikace probiha prvnim kanalem, druhy kanal vysila stejné odpovédi jako prvni kanal. Master pouziva odpovédi
na druhém kanalu jako kontrolu sbérnice druhého kandlu. V pfipadé vypadkl odpovédi na prvnim kanalu (Zddné
instrukce adresované pro servomotor po dobu danou parametrem ¢as kontroly spojeni) zméni Master komunikaci na
druhy kanal a servomotor za€ne pfijimat a reagovat na instrukce zasilané druhym kanalem. V pfipadé obnoveni
komunikace na prvnim kanalu se servomotor pfepne zpét na prvni kanal. Pfi komponentni redundanci komunikace
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probihd obéma kanaly, kazdy kanal odpovida samostatné. Servomotor pfijme instrukce prioritné od prvniho kanélu.
Pokud dojde k vypadku komunikace na prvnim kanalu (Zadné instrukce adresované pro servomotor po dobu danou
parametrem cas kontroly spojeni), dojde k pfepnuti na druhy kanal.V pfipadé obnoveni komunikace na prvnim kanalu
se servomotor pfepne zpét na prvni kanal. V rezimu opakova¢ servomotor pfeposila pfijatou komunikaci z jednoho
kanalu na druhy, vysilanou komunikaci posila na oba kanaly. Chovani je stejné, jako by byly oba kanaly propojené, ale
dochazi k oddéleni segmentud sbérnice umoznujici zvysit pocet servomotor( pfipojenych ke sbérnici. Pokud je servo-
motor s funkci opakovacée vypnuty, dojde k propojeni obou kanalll a komunikace je mozna i pfes vypnuty servomotor.

Rizeni proudovou smyékou 4 —20 mA

Pozadovanou polohu servomotoru Ize zadat pomoci proudové smycky. Vyhodnoceni pozadované polohy funguje na
principu prevedeni velikosti elektrického proudu, protékajiciho smyckou, na polohu servomotoru v rozsahu 0 — 100 %.
Tento zpusob Ffizeni ma mnoho vyhod, zejména vysokou odolnost proti elektromagnetickému ruseni, ovladani prostfed-
nictvim dvou vodicl, pfenos na velké vzdalenosti (250 m neni vyjimkou) a snadna detekce preruseni smycky. Odolnost
proti ruSeni je dana malym vstupnim odporem smy¢ky (fddové desitky ohmd). Pro zadani poZzadované polohy servomo-
toru se vyuziva rozsah proudu smyc¢kou od 4 mA do 20 mA. Rozsah nezacina na 0 mA z divodu detekce preruseného
vedeni. Pokud proud poklesne pod 4 mA, je to znameni pferu$eni vedeni, nebo poruchy proudové smycky. Typy proudo-
vych smycéek mizeme rozdélit na dvé skupiny: aktivni a pasivni. Aktivni proudova smycka vklada do obvodu zdroj proudu
a ovladaci ¢len, urcujici polohu servomotoru, je pak jen pasivni souc¢asti. Vyménna deska proudové smycky tedy sama
zajistuje zdroj proudu. V pasivnim rezimu neposkytuje vyménna deska proudové smycky zdroj proudu. Funguje tak jen
jako snimaé protékajiciho proudu, ktery poté vyhodnocuje a pfevadi na pozadovanou polohu servomotoru. Zdroj
napajeni smycky musi poskytnout €len vysilajici pozadovanou polohu (proudovy vysilac).

Vstupy a vystupy:
Proudova smyc¢ka — 0/4 — 20 mA vstup, 0/4 —20 mA vystup (aktivni nebo pasivni)
Profibus — PROFIBUS DP
Modbus — MODBUS RTU 485
Binarni vstupy — otevirej, zavirej, safe (24 V)
Vysup relé ready pfepinaci kontak (250 V AC, 24 V DC/2 A max)
Vystup relé RE1, 2, 3, 4 se spinacim kontaktem (250 V AC, 24 V DC/2 A max)
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DMS2 - mistni ovladani a displej

Poznamka:

Nastavovaci program umoZriuje kopirovat data z paméti parametrt elektroniky DMS2 a DMS2ED do pocitade jako
soubor s priponou ,,par“ (v prikladu na obrdzku vznikne soubor 52 030.par v adresari Flash). Soubor miiZe slouZit
jako zdloha pro pfipad Ze bude potreba v daném servomotoru vyménit snimac polohy a nastavit jej stejné jako ten
vyménény nebo jej Ize zaslat jako prilohu e-mailu vyrobni nebo servisni firmé pfi feseni pfipadnych problémd. Vyménu
snimace polohy miiZe provést pouze vyrobni zavod nebo jim povérena servisni organizace.

Uloit jako
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Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ — zékladni parametry
—napajeci napéti 1 x 230V, 50 Hz, kryti IP 55

Moment [Nm] Rychlost | Prac. % Elektromotor Typové islo
Typové oznageni ]| prestaveni| zavin | £ | TP Tygion |otacky | |2 | "M T zaidacni | doplikove
Vypinaci | Zbémy | [timin] | [ot] | | *Zehom | pew] | [vmin] | 2OV | o tal 12345 (67891011
| kondenzatorem [A] [-]

MONxDJ 40/75-25 75 25 1LF7070-4 0,25 1400 1,86 34 27 X X 2 X NxDJ x
MONxDJ 40/50-40 9040 50 40 1LF7070-4 0,25 1400 1,86 34 27 X x 3 x NxDJ x
MONxDJ 40/60-50 60 50 & | 1LF7070-2 0,37 2895 2,85 3,5 27 X X 4 x NxDJ x
MONxDJ 40/60-80 60 80 9.1980 é | 1LF7073-2 0,55 2860 415 3,7 27 52030 x x5 x NxDJ x
MONxDJ 80/135-25 40-80 135 25 1LF7073-4 0,37 1400 2,6 3,2 27 X X 8 x NxDJ x
MONxDJ 70/90-40 40-70 90 40 1LF7073-4 0,37 1400 2,6 3.2 28 X X 9 x NxDJ x
MONxDJ 75/100-50 40-75 100 50 & | 1LF7073-2 0,55 2860 415 3,7 28 x X A x NxDJ x
MONxDJ 110/143-25 80-110 143 25 1LF7073-4 0,37 1400 2,6 3,2 28 X X E x NxDJ x
MONxDJ 100/130-40 63-100 130 40 1LF7080-4 0,55 1415 3,5 3,6 4 X X 3 x NxDJ x
MONXDJ 95/124-63 63-95 124 63 é | 1LF7083-4 0,75 1405 48 39 42 X X 4 x NxDJ x
MONxDJ 100/230-80 63-100 130 80 6 | 1LF7083-2 11 2860 6,7 4,4 43 X x E x NxDJ x
MONxDJ 100/130-100 130 100 & | 1LF7096-4 15 1430 8,7 43 50 X x 5 x NxDJ x
MONxDJ 95/124-145 63-95 124 145 2-1400 | & | 1LF7090-2 1,5 2845 9,25 45 51 52031 X X Fx NxDJ x
MONxDJ 150/195-40 100-150 195 40 1LF7083-4 0,75 1405 48 3,9 4 X X 9 x NxDJ x
MONxDJ 160/208-65 100-160 208 65 & | 1LF7096-4 15 1430 8,7 43 42 x X A x NxDJ x
MONxDJ 160/208-80 80 é | 1LF7090-2 15 2845 9,25 45 43 X X H x NxDJ x
MONxDJ 130/170-145 | 100-130 170 145 & | 1LF7096-2 2,2 2830 13,3 4,8 51 X X J x NxDJ x
MONxDJ 250/325-40 160-250 325 40 91400 1LF7096-4 1,5 1430 8,7 43 45 52032 X X 3 x NxDJ x
MONxDJ 220/286-80 | 160 —220 286 80 é | 1LF7096-2 2,2 2830 13,3 48 49 X x 5 x NxDJ x

U servomotorii MODACT MONXxDJ se pouZivaji jednofdazové elektromotory Siemens rady 1LF7... s béhovym a rozbéhovym kondenzdtorem.
U dvoupdlovych elektromotort (cca 2800 ot/min) garantuje vyrobce 60 000 startu, u Ctyfpdlovych elektromotort (cca 1400 ot/min) 100 000 startd.
Poté je tfreba vymenit odstredivy odpojovac rozbéhového kondenzatoru — Ize objednat v ZPA Pecky a.s.

Na elektromotory s vykonem do 0,37 kW, se v ZPA Pecky a.s. montuje triakovy odpojovac, ktery zvysuje Zivotnost na 350 000 startu.

Je-li servomotor s jednofdzovym elektromotorem uréen pro regulacni ucely, je tfeba pfi nastavovani regulacniho procesu (Cetnost requlacnich
zasahti) mit tuto snizenou Zivotnost na zreteli.

Predpokladany pracovni reZzim servomotort MONxDJ, prosim, konzultujte s obchodnim oddélenim ZPA Pecky, a.s.

& — Oznaceni servomotorti pinénych olejem. Ostatni servomotory jsou plnény plastickym mazivem.

Elektrické servomotory MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ
—urceni vyznamu 6. az 11. mista typoveho Cisla

Misto v typovém &isle 1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11.
Typové éislo............. 5 20 3 x X X X X xxD () X
6. misto typového éisla [
Tabulka 3 \

o . . Provedeni
Pripojovaci rozméry -

Vyvodky Konektor

Tvar A 5 F
Tvar B1 6 G
TvarC 7 H
TvarD 8 J
Tvar E 9 K
7. misto typového Cisla v

Pokud je na 9. misté typového Cisla jedna z &islic 1, 3, 5, 7 nebo 9, na 7. misté je znak z Tabulky 4.
Pokud je na 9. misté typového ¢isla jedna z &islic 2, 4, 6 nebo 8, na 7. misté je znak z Tabulky 5.

Tabulka 4 — servomotor vybaveny elektronikou DMS2 ED

Znak 0/{1/2|3(4|5|/6|7|8|9|A(B|C|D|E|F|H|J|K M V(W
Mistni ovladani X X X X X X X X X X
Displej X | X X X X X X | X
Stykace nebo bezkontaktni spinani X | x X X X | X
Analogovy | vysila¢ X[ x| x|x X | x|x X | x

modul regulator XX [ x| x[x]|x[x[x
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Misto v typovém €isle 1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11.
Typové Eislo............. 5 20 3 x X X X X xxD() X
7. misto typového Cisla: ¢
Tabulka 5 — servomotor vybaveny elektronikou DMS2, DMST
Dvoupolohové nebo tfipolohové fizeni *)
—DMS2, DMST R
Profibus — DMS2, DMST P
Dvoupolohové nebo tfipolohové fizeni,
bez displeje a mistniho oviadani *) - DMS T
Modbus — DMST Y
*) Servomotor bude uréen pro dvoupolohovou nebo tfipolo-
hovou regulaci se nastavi ve vyrobnim zavodé. Pokud v ob-
jednavce nebude urceno jinak, bude servomotor nastaven
pro tfipolohovou regulaci (oviadani signdlem 4 — 20 mA).
8. misto typového Cisla: v
Vypinaci moment, MODACT MONxD, MOPxD —Tabulka 1
rychlost pfestaveni | \JODACT MONXDJ —Tabulka 2
9. misto typového Cisla: v
Tabulka 6 - typ elektroniky, silové spinace, brzda
Elektronika DMS2 ED —bez silovych spinacl 1
Elektronika DMS2, DMST - se stykaci 2
Elektronika DMS2 ED — s bezkontaktnimi spinadi 3
Elektronika DMS2, DMST - s bezkontaktnimi spinaci 4
Elektronika DMS2 ED —se stykacdi a brzdou *) 5
Elektronika DMS2, DMST - se stykaci a brzdou 6
Elektronika DMS2 ED — s bezkontaktnimi spinacéi a brzdou *) 7
Elektronika DMS2, DMST - s bezkontaktnimi spinaci a brzdou 8
Elektronika DMS2 ED —se stykadi 9
Poznamka: Provedeni 52 03x.xxxxNxDJ se dodava v provedeni 52 03x.xxx1NxDJ, 52 03x.xxx2NxDJ
nebo 52 03x.xxx9NxDJ.
*) Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS2 ED v konfiguraci Nahrada elektro-
mechanické desky, nedodava se s elektronickou brzdou.
10. misto typového cCisla: ¥
Stupen kryti: MONxD, MONxDJ — IP 55; MOPxD — IP 67
11. misto typového ¢éisla: v
Tabulka 7 - teplota okolniho prostredi
Typ servomotoru
MONXD MOPxD MONXDJ Teploty Oznaceni
DMS2 ED DMS2 DMS2 ED DMS2 DMS2 ED DMS2 rel
v v v v x x -25 +60 -
v v v v x x -40 +60 F1
v v x x v v -25+70 -

Poznamka: , —dodavané provedeni
x —nedodava se
Relativni vihkost od 10 % do 100 % s kondenzaci.
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9. BALENI A SKLADOVANI

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

Pfi dodavkach servomotor(l zahraniénim odbératelim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizptisoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotorud od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda nedoslo béhem dopravy k jejich poSkozeni.

Porovnejte, zda Udaje na Stitcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s privodni dokumentaci. Pfipadné nesrovnalosti,
zavady a poSkozeni hlaste ihned dodavateli.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezprasné mistnosti s teplotou
v rozsahu od -25 °C do +50 °C, s relativni vihkosti do 80 %, prosté Ziravych plyn{ a par, chranéné proti Skodlivym
klimatickym vlivam. Pfi skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pfed uvedenim do provozu vyménit olejovou
napln. Jakakoliv manipulace pfi teplotach nizSich nez -25 °C je zakazana. Je nepfipustné skladovat servomotory
venku, nebo v prostorach nechranénych proti desti, snézeni a namraze. Pfebyte€ny konzervacni tuk odstrarite
az pred uvedenim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotor(i po dobu del$i nez 3 mésice
doporucujeme vlozit do svorkovnicové skfiné sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym vysouSedlem.

10. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI

Pfed zapo&etim montaZe znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl b&hem skladovani poskozen. Cinnost elektro-
motoru |ze ovéfit pfipojenim na sit pfes vypinac¢ a kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektromotor rozbéhne
a pootoci se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho ovladani, svor-
kovnicové skfifice a ovladaci skfifice. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida ustanovenim odst. ,Pracovni
podminky*“. Vyzaduiji-li mistni podminky jiny zpsob montaze, je nutna dohoda s vyrobcem.

11. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapadl do spojky armatury. S armaturou se
servomotor spoji Etyfmi (osmi) Srouby. Ota¢enim ruéniho kola se provede kontrola spravného spojeni servomotoru s arma-
turou. Sejmeme vicko svorkovnicové skfifiky a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru podle schématu vnitfniho
zapojeni.

Pro manipulaci se servomotorem pfi montazi na armaturu je mozné vyuzit tfi zavésnych ok, kterymi je servomotor
vybaven.V zadném pfipadé vSak nelze téchto ok vyuzit pro zavéSeni servomotoru s armaturou.

Servomotor musi byt Fradné jiStén jak proti pretizeni, tak proti zkratu.

12. 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 pfedepsanou kvalifikaci. Neni dovoleno provadét tyto prace
bez radného prostudovani tohoto montéazniho navodu. Sefizovani se provede podle popisu dle typu elektroniky
(DMS2, DMS2 ED) a vybaveni (ruéné, programem).

13. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha servomotord vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulzd k jednotlivym
funkénim Ukollm. V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného organu ruénim kolem. Je-li
servomotor zapojen v obvodu automatiky (neni minén regulacni provoz), doporucuje se umistit v obvodu ¢leny pro ruéni
dalkové fizeni tak, aby bylo mozné fidit servomotor i pfi vypadku automatiky.

Obsluha dba na to, aby byla provadéna pfedepsané udrzba, servomotor chranén pred Skodlivymi ucinky okoli
a povétrnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky“.

Nejdéle do pul roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespori jedenkrat za rok je tfeba fadné dotahnout
$rouby spojujici armaturu se servomotorem. Srouby se dotahuiji kFizovym zptisobem.
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Maziva

T s &is Pocet prestaveni Teplota okoli [*C]
ypové ¢islo . . -
vystupniho hfidele - - -

servomotoru ystup .1 25 40 25

[min 7] +70 +60 +60
52 030, 52 031, 52 032 do 40 M M M
52033, 52 034 nad 40 0] 0] o
52035 tyka se vSech rychlosti (0] (0] (0]
52 036 tyka se vSech rychlosti o o] O

Poznamka: M - plastické mazivo
O - prevodovy olej

Mazani
Pro mazani servomotord se pouzivaji plasticka konzistentni maziva nebo pfevodovy olej PP 80.

Servomotory s plastickym mazivem

Typy maziv a jejich mnozstvi jsou uvedeny v Tabulce 1 nebo 2.

Mazivo v dodavanych servomotorech je uréeno pro celou dobu jejich Zivotnosti. Po dobu provozu servomotor( neni
nutno mazivo meénit ani kontrolovat jeho mnozstvi.

Servomotory s plastickym mazivem jsou oznaceny Stitkem ,,PInéno plastickym mazivem®, ktery je umistén na silové
skfini ze strany ru¢niho kola.

Typ maziva pro klimatické provedeni a teplotu
Typové Cislo Mnozstvi maziva
servomotoru (kg) ™ u1 CHL1
(-25-+70°C) (-40 — +55 °C) (-60 —+40 °C)

52030 0,30
52031, 52032 0,50 CIATIM —201 GOST 6267-74 CIATIM — 221
52 033,52 034 0,70 CIATIM — 221 GOST 9433-80 GOST 9433-80
52 035, 52 036 0,90

Poznamka: Mazivem Ciatim 221 se maZou mista tfeni gumovych manZet s kovovym povrchem, valeckova brzda
a naboj vnéjsiho ozubeného kola planetového diferencidlu (v mistech treni s hfidelem a na plochach).

Servomotory s olejovou naplni

1x ro¢né zkontrolovat hladinu oleje a v pfipadé potfeby olej doplnit. Vymeéna se provede po 500 hod. chodu
servomotoru, nejdéle po 2 letech. Servomotor se pIni automobilovym pfevodovym olejem PP 80 nebo jinym olejem
se stejnymi vlastnostmi (viskozitni tfida 80 W podle SAE /J 306a).

Mnozstvi oleje pro jednotliva typova €isla:

Typové ¢islo: Mnozstvioleje v I:
52030 1,3
52031, 52032 2,8
52033, 52 034 6
52035 12 - *) Adaptér servomotoru 52 036 se pini tukem PM
52036 12+tuk MOGUL LV2-3, mnozstvi 3 kg.
Udrzba

Pokud servomotor pracuje v prostredi praSném, je nutné pravidelné odstrarnovat z jeho povrchu prach, aby nedoSlo

ke zhorSeni chlazeni.

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.
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14. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzuci.

Zkontrolujte, zda neni pferuSena faze. Je-li Soupatko zaklinovano a nelze jej ruénim kolem ani motorem odtrhnout,
je nutné servomotor demontovat a zavér uvolnit mechanicky.

DdleZité upozornéni:

Servomotor t. €. 52 036 je vytvofen Upravou servomotoru t. €. 52 035, na jehoz vystupu je pfipojen adaptér.
Adaptér je jednostupriova pfevodovka s koly, opatfenymi ¢elnim ozubenim. Vystupni hfidel adaptéru je i vystupnim
htidelem servomotoru t. & 52 036. Cinnost ovladaci &asti je vazana na vystupni hfidel hnaciho servomotoru
t.€.52 035.

PFi otaCeni dutého hfidele v ovladaci skfini proti sméru hodinovych rucicek se armatura zavira (vystupni hfidel
servomotoru t. ¢. 52 036 se pfitom otaci ve sméru pohybu hodinovych rucicek). Pfitom se pfedpoklada, ze vieteno
armatury je opatfeno levym zavitem. Smér ota€eni ru¢niho kola je u vSech typd servomotoru stejny.
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SEZNAM NAHRADNICH DILU SERVOMOTORU MODACT MONxD, MOPxD, MONxDJ
(pro pétilety provoz)

Typové Nazev C. vykresu Ks Pouziti
Cislo nebo normy
1 2 3 4 5

52 030 Tésnici krouzek 125x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového pfevodu
2327311049 a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 130x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311041 a skfini silového pfevodu
Tésnici krouzek 43x35 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hridele v Fidici skfini
2327311008
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hfidele momentového vypinani
2327311001
Tésnici krouzek 170x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfiné
2327311054
Krouzek ,gufero” 40x52x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hridele v Fidici skfini
2327352066
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni 224612280 1 Tésnéni pod viko otvoru pro stoupajici
405052737414 vfeteno armatury
KrouZek ,gufero® 40x52x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele
2327352066 ve skfini silového prevodu
Krouzek ,gufero” 16x28x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352022
Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
405052105014 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311404 a svorkovnicovou skfini
Tésnéni 224591870 1 Tésnéni mezi elektromotorem a pfirubou

s ozubenymi koly

52 031 Tésnici krouzek ,,gufero” 60x75x8 CSN 029401.0 2 Tésnéni vystupniho hfidele

+ 2327352090 skfiné silového pfevodu

52032
Tésnici krouzek ,gufero” 20x32x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352027
Tésnici krouzek 95x85 PN 029280.2 1 Tésnéni vlozky s krouzky
2327311029 ~gufero® v silové skfini
Tésnici krouzek 50x2 PN 029281.2 1 Tésnéni vika momentové pruziny
2327311028
Tésnici krouzek 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem

(pro nalévani oleje)

Tésnéni dle motoru

224642240 - 1LA708, 709

224623470 - 1LA707

1

Tésnéni mezi elektromotorem
a pfirubou s ozubenymi koly

Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311404 a svorkovnicovou skfini

Tésnici krouzek 160x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prfevodu
2327311048 a pfirubou s ozubenymi koly

Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnice
2327311043

Tésnici krouzek 190x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skFini

2327311056

a skfini silového prevodu
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Krouzek ,gufero” 55x70x8
2327352083

CSN 029401.0

Tésnéni vystupniho hfidele v fidici skfini

Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hiidele vypinani momentl
2327311001
Tésnici krouzek 190x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfiné
2327311056
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni vel. 3 224610741 1 Tésnéni pod viko otvoru pro
stoupajici vieteno armatury
Tésnici krouzek 60x50 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele
2327311090 ve viku fidici skiiné
52 033 Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
+ 2327311044 a pfirubou s ozubenymi koly
52 034
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311044 a skfini silového pfevodu
Krouzek ,gufero” 80x100x13 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele v Fidici skfini
2327352097
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hfidele momentového vypinani
2327311001
Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika fidici skfiné
2327311044
Teésnici krouzek 75x65 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele
2327310991 ve viku fidici skfiné
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni vel. 4 224611130 1 Tésnéni pod viko otvoru
pro stoupajici vieteno armatury
KrouZek ,gufero® 80x100x10 CSN 029401.0 2 Tésnéni vystupniho hidele
2327352096 ve skfini silového prevodu
Krouzek ,gufero” 27x40x10 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352044
Tésnici krouzek 70x2 PN 029281.2 2 Tésnéni vika momentové pruziny
2327311058
Tésnéni dle motoru 224591530 - 1LA710,711 1 Tésnéni mezi elektromotorem
405052088114 224642240 - 1LA709 a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
405052105074 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311404 a svorkovnicovou skFini
52035 Tésnéni 224593370 1 Tésnéni mezi elektromotorem
405052104614 a pfirubou s ozubenymi koly
Teésnici krouzek 280x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi pfirubou s ozubenymi
2327311078 koly a skfini silového pfevodu
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 260x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového pfevodu
2327311046 a fidici skfini
KrouZek ,gufero® 85x120x13 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele
2327352098 v fidici skFini
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hfidele momentového vypinani

2327311001
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Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfiné
2327311044

Tésnici krouzek 90x80 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hidele
2327311011 ve viku fidici skfiné

Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037

Tésnéni 224611130 1 Tésnéni pod viko otvoru pro stoupajici
405052713614 vfieteno armatury

KrouZek ,gufero® 105x130x13 CSN 029401.0 2 Tésnéni vystupniho hidele
2327352109 ve skfini silového prevodu

Krouzek ,gufero® 30x50x12 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352054

Tésnici krouzek 90x2 PN 029281.2 1 Tésnéni pod viko momentové pruziny
2327311081

Tésnéni 16x22 22458084.0 2 Tésnéni zatky se zavitem

405052105014

(pro nalévani oleje)

52 036

Nahradni dily pro typové &islo 52 036 jsou tytéz jako u t. €. 52 035, ale doplriuji se o:

Krouzek ,gufero” 150x180x15
2327352108

CSN 029401.0

1

Tésnéni pro vystupni hfidel
prevodové skfiné

Krouzek ,gufero” 95x125x13
2327352107

CSN 029401.0

Dolni tésnéni stfedového kola

Krouzek ,gufero” 105x130x13
2327352109

CSN 029401.0

Horni tésnéni stfedového kola

Tésnéni 224612480 1 Horni tésnéni stfedového kola
405052747714

Tésnéni 224612590 1 Tésnéni mezi pfirubou s loZiskem
405052743914 a diferencialnim pfevodem
Tésnéni 224612580 1 Tésnéni mezi pfirubou
405052743514 a pfirubou s loZiskem
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Servomotory vybavené elektronikou DMS2 ED

Nazev dilu Oznaceni dilu Skladf"'é Poznamka
polozka
Zdrojova deska DMS2.ED.ZT | 39620300
Snimag¢ polohy DMS2.ED.ST | 39620301
Snima¢ momentu DMS2.TORK | 39620003 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2
Analogovy modul DMS2.ED.CPTT| 39620304 | ZPEtnysignal4-—20 mAasoftwarové
blokovany regulator
Displej DMS2.ED.DT | 39620305

Servomotory vybavené elektronikou DMS2

Zdrojova deska analogova DMS2.ZAN 39620014 pouze pro analogovou verzi
Zdrojova deska Profibus DMS2.ZPR 39620015 pouze pro profibusovou verzi
Snimag polohy viceotackovy DMS2.S 39620016

Snima¢ momentu DMS2.TORK | 39620003 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2
Displej DMS2.DP 39620018

Deska bloku mistniho ovladani DMS2.H1 39620019

Dynamické brzdy pro servomotory s elektronikou DMS2 ED a DMS2

Brzda BR2 550 39610124
Brzda BR2 BK 550 39610128
Brzda BR 2,2 39610142
Brzda BRBK 2,2 39610141
Brzdny odpor TR342 68R 37110355

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

Elektronika se pripoji k sériovému portu pocitace kabelem (je prodavan napr. pod nazvem ,Kabel prodluZzovaci 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, MONxD, MOPxD, MONxDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEXx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackoveé pro JE mimo aktivni zénu

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

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

MODACT MPS, MPSP, MPSxD, MPSPxD

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNxD, MTPxD

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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