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1. Uvod

e  Snimac (fidici jednotka) je hlavni ¢ast systému DMS2.

e  Zpracovava data ze snimact, vstupt, vyhodnocuje je, nastavuje vystupy a relé, vysila napisy do displejt.
e Provadi funkci reguldtoru polohy.

e Obsahuje ve své paméti parametry pro konfiguraci a funkci systému.

e  Realizuje systém menu pro zménu parametrt.

e Snimac obsahuje:
= Mikrokontrolér
= Snimace polohy
= 2 signaliza¢ni LED
= Konektory pro pfipojeni snima¢e momentu, zdrojové desky, analogové desky a konektor
sériové linky RS232

1.1 Schema zapojeni pro MODBUS
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1.2 Zapojeni desky DMS2 T3 a uzivatelskych vstupti
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DMS2 s rozsifenim pro MODBUS umoziuje fizeni servopohonu pomoci dvouvodicové sériové shérnici.

2. Sbérnice modbus RTU
Priimyslova sbérnice modbus rtu je otevieny protokol pro vzajemnou komunikaci riznych
zafizeni. Modbus RTU patfi k nejrozsifenéjsim standartim pro prdmyslovou automatizaci.
Komunikace funguje na principu pfedavani datovych zprav mezi MASTER a SLAVE. Sbérnicovy
systém vymény dat mezi automatiza¢nimi systémy a technologickymi prvky pfinasi usporu
naklad( na kabelaz, uvadéni do provozu i udrzbu.

2.1Zakladni vlastnosti:

Komunikace probiha po dvoudratovém krouceném vedeni pfes rozhrani RS-485. Na
jedné sbérnici mize byt maximalné 32 zafizeni. Z toho jednotka MASTER (ktery fidi
provoz na sbérnici) a ddle jednotky SLAVE (podfizené zatizeni). Masterem byva napf.
primyslovy pocita¢ nebo nékterd PLC. Stanicemi SLAVE jsou vstupné&/vystupni zafizeni,
ventily a servopohony. Systém mUze byt napojen na sbérnici o délce max. 1200m
(mohou zde byt pouZity opakovace signalu pro zesileni signalu) Elektronika DMS2.MB
je provedena jako dvoukanalova s galvanickym oddélenim obou kandlt (i vzajemnym).

2.2 Pfenos dat:

Pro svou ¢innost vyuziva sbérnici RS-485, data jsou prendsena v bitové podobé.
Podoba prendseného komunikaéniho ramce:

START ADRESA | FUNKCE DATA LRC KONEC
3,5 CHAR 8bitd 8bitd N x 8biti 16bitad | 3,5 CHAR

2.3 Funkéni moznosti (provedeni):

- jednokanalové
- dvoukandlové s kabelovou nebo komponentni redundanci
- opakovac (spolecnd adresa a komunikaéni parametry)

V pfipadé dvoukanalového provedeni (redundance):
Vypnuta: Jednokanalové provedeni, druhy kandl vypnut (neodpovida na instrukce).

Kabelova: Komunikace probiha prvnim kandlem, druhy kanal vysila stejné odpovédi jako prvni
kanal. Master pouziva odpovédi na druhém kanalu jako kontrolu sbérnice druhého
kanalu. V pfipadé vypadkl odpovédi na prvnim kanalu (Zadné instrukce adresované
pro servomotor po dobu danou parametrem cas kontroly spojeni) zméni Master
komunikaci na druhy kandl a servomotor za¢ne pfijimat a reagovat na instrukce



Komponentni:

Opakovac:

zasilané druhym kandlem. V pfipadé obnoveni komunikace na prvnim kanalu se
servomotor prepne zpét na prvni kanal.

Komunikace probiha obéma kanaly, kazdy kandal odpovida samostatné. Servomotor
pfijme instrukce prioritné od prvniho kandlu. 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.

Servomotor preposila pfijatou komunikaci z jednoho kanalu na druhy, vysilanou
komunikaci posila na oba kandly. Chovani je stejné, jako by byly oba kanaly
propojené, ale dochazi k oddéleni segmentu sbérnice umoziujici zvysit pocet
servomotoru pripojenych ke sbérnici. Pokud je servomotor s funkci opakovace
vypnuty, dojde k propojeni obou kanall a komunikace je mozna i pfes vypnuty
servomotor.

3. Modul DMS2 MB
Servopohony MOKED pouZivaji pro praci v siti Modbus RTU jednotky DMS2STxx, DMS2.ZT
a DMS2.MB.

3.1 Parametry nutné pro komunikaci po sbérnici:

Provedeni - DMS2 FIELDBUS (fizeni priimyslovou sbérnici)

Adresa - 1...247

Pfenosova rychlost - 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400
57600, 115 200 bit/s

Parita - suda (1 stop bit), licha (1 stop bit), Zadna (2 stop bity)

Redundance - vypnuta, kabelova,komponentni, opakovac

Cas kontroly spojeni - po 0,1s

3.2 Prtibéh komunikace:

Adresa Bit Vyznam Podporované instrukce
1000 Otevieno Read holding registers
1 Zavieno (03)
0 = dvoupolohové Fizeni pomoci | Write single registers
Otevieno a Zavieno (06)
Writemultipleregisters
1 = 3 polohové Fizeni (16)
1001 PoZadovana poloha (%)




1002 Skuteéna poloha (%o) Read holding registers (03)
1003 0 Moment Open

1 Moment Close

2 Blokovani mometu

3 Neni dalkové ovladani

4 Chyba komunikace se snimacem

5 V archivu chyb jsou chyby

6 Chyby

7 Varovani

8 Skute¢ny smér otdceni snimace

9 00 — stoji, 01 — otevird, 10 - zavira
1003 10 PoZadovany smér otaceni

11 00 — stoji, 01 — otevird, 10 - zavira

12 Skute¢ny smér otdceni motoru

13 00 — stoji, 01 — otevird, 10 - zavira
1004 0 Chyba — safe

1 Chyba — fidici signal <3 mA

2 Chyba — moment nastaveni

3 Chyba — moment

4 Chyba — zdvih

5 Chyba — smysl otaceni

6 Chyba —eeprom

7 Chyba — nastavovaci rezim

8 Chyba —ram

9 Chyba — parametry

10 Chyba — snimac¢ momentu

11 Chyba —snimac 1

12 Chyba — snimac 2

13 Chyba —snimac 3

14 Chyba —snimac 4

15 Chyba - kalibrace
1005 0 Chyba — otaceni

1 Chyba — teplota min.

2 Chyba — teplota max.

3 Chyba —Icdint.

4 Chyba — Icdext.

5 Chyba — fieldbus modul

6 Chyba —can

7 Chyba —tp

8 Chyba — fieldbus neni akt.

9 Chyba —faze

10 Chyba —relé Zivotnost

11 Chyba —reset

12 Chyba —rom

13 Chyba — can verze

14 Chyba — chybny povel

15 Chyba — chybna poloha




4. Technické udaje:

Ridici jednotka SLAVE - DMS2.MB

Teplota okoli --40°C az +70°C

Komunikaéni protokol - Modbus RTU

Rozhrani - RS-485

Rychlost pfenosu - 300 bit/s az 115,2kbit/s

Elektrické pripojeni - pfipojovaci terminal DMS2.T3, priifez max. 1,5mm?
Vedeni sbérnice (dop. kabel) -2x 0,22 / 2x 0,25UNITRONIC® BUS LD (FD P)

Chovani pti vypadku komunikace - zUstat stat na dané poloze
- nastavit koncovou polohu Zavieno nebo Otevieno
- nastavit pfedvolenou mezipolohu

Poloha poZadovana, aktualni - Otvirej, Zavirej nebo 0 - 1000%.

Povolené adresy -1-247

5. Nastaveni pro praci v siti

Pro praci v siti je nutné nastavit parametry provedeni, adresa, parita, pfenosova rychlost, ¢as
kontroly spojeni.

Nastaveni pomoci programu DMS2 ZPA (po spusténi programu a navazani komunikace se
servopohonem):

Zalozka parametry — parametr provedeni — provedeni — dms2 fieldbus
Zalozka parametry — parametr provedeni — modbus — pfenosova r., parita, redundance
Zalozka parametry — parametr provedeni — konfigurace CAN — fieldbus

A wnN e

Zalozka parametry - parametr provedeni — regulator — aktivni |1 v ptipadé prace s relé
Ready nastavit na hodnotu — 230V
5. Zalozka parametry — parametr adresa — nastavit adresu (1..247)

Po provedeni nastaveni vyse je mozné komunikovat se zafizenim po sbérnici.

6. Uvedeni servopohonu do provozu:

Ptipojit sitové napéti k silové svorkovnici. Kratkym zapnutim servomotoru provérit
spravnost sledu fazi. Ovladacimi prvky nebo pocditacem se servisnim software
DMS2ZPA nastavit koncové polohy.



Pfipojeni do sité MODBUS:

Do levych svorek Al, B1 pfipojit kabel od Masteru, do pravych svorek Al, B1 napojit
dalsi Slave téze vétve.

U posledniho Slave ve vétvi, propojit T1+ a T1- (aktivace , terminatoru” — zakoncovaci
odpor vedeni) V ostatnich pripadech je T1+ a T1- nezapojeno

Kabel(y) zajistit profilovanou pfichytkou.Pro praci v siti Modbus RTU je servomotor z
velké ¢asti nastaven jiz z vyroby. Na misté je pouze tfeba nastavit adresu. To Ize
nastavit pocitatem se servisnim programem DMS2ZPA nebo tlacitky MO.

Nastaveni tlacitky:

Pfepinac mistniho ovladani nastavit do polohy vypnuto
Podrzet tlacitko STOP(ESC) déle neZ tfi vtefiny — timto se vstoupi do rezimu
nastaveni. Na displeji se zobrazi nastaveni a vybér jazyka
3. Tlac¢itky NAHORU nebo DOLU prepinat do té doby nez se na displeji objevi ,25“
ADRESA
Kratkym stiskem tlacéitka STOP(ESC) potvrdit
Tlac¢itky NAHORU, DOLU nastavime poZadovanou adresu
Dlouhym stiskem (vice jak 3s) zapiS$eme hodnotu adresy do paméti
Kratkym stiskem tlaéitka STOP(ESC) se dostaneme o Uroven vyse
Dlouhym stiskem STOP(ESC) ukonéime nastavovaci reZim. Nastavovaci rezim se

© N o oA

ukon¢i také automaticky v pripadé necinnosti

Stejnym postupem muiZeme nastavit i ostatni parametry

Nastaveni pomoci PC (po startu programu DMS2ZPA a navazani komunikace se
servopohonem) :

Zalozka parametry —> parametr adresa —> nastavit adresu (1..247)



7. Popis desek DMS2 ZT 1111 a DMS2 MB 1202

Ovladani spinaciho
prvku a brzdy
J2

<

P Il P

Relé READY Vystupy relé

W .

Snimac

Kondenzaéni polohy

odpor

J16

Napdjeni
J8

| ZL'E0OBO YO =

Display
J6

Desticka ovladani
MODBUS

Tepelna pojistka Binarni vstupy

J13

4.1 Signalizace reZzimu ¢innosti

LED
Cervend | Zelend Stav
- - Systém bez napajeni
- sviti Vse v poradku — pracovni rezim (dalkové-mistni nebo vypnuté ovladani).
blika sviti

Chyba nebo varovani — pracovni rezim ( dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani




sviti sviti Nastaveni parametrd pomoci tlacitek nebo PC

Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOKED — zakladni technické parametry

Typovécislo Doba Vypinaci Elektromotor Hmotnost
Typ zakladni | dopliikové prestavoenl moment Typ Vykon | Otaéky | Napéti | Proud
12345 678910 [s/90°] [(Nm] W] |[M.min]| [V] [A] [ka]
xX1XED 10 16-32 15 2780 | 1x230 | 0437 74
XX2XED 20 i FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 74
X3XED 40 25-80 15 2780 | 1x230 | 037 74
MOKED63 |52325 |xx4xED 80 25-45 FCT2B54D 4 1270 | 1x230 | 025 74
XX5XED 10 16-32 15 2680 | 3x400 | 0,10 74
XX6XED 20 2580 FT2B52D 15 2680 3x400 0,10 74
XX7XED 40 15 2680 | 3x400 | 0,10 74
Xx1XED 10 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
FCJ4C52N
XX2XED 20 60 2770 | 1x230 | 053 [ 127
X3XED 40 20 1350 | 1x230 | 04 12,3
4xED 80 FOTACSAN 20 1350 | 1x230 | 04 12,3
MOKED125 |52326 | 63-125 X : :
XX5XED 10 90 2770 | 3x400 | 034 [ 127
FT4C52NA
XX6XED 20 90 2770 | 3x400 | 034 [ 127
XX7XED 40 20 1440 | 3x400 | 020 | 12,7
EAMR56N04A
XX8XED 80 20 1440 | 3x400 | 020 | 12,7
XX2XED 20 60 2770 | 1x230 | 053 21
FCJ4C52N
XX3XED 40 60 2770 | 1x230 | 053 21
XX4XED 80 20 1350 | 1x230 | 04 20,5
5XED 160 FCTACEN 20 1350 | 1x230 | 04 20,5
MOKED250 (52327 =X 125-250 X ' '
XX6XED 20 90 2770 | 3x400 | 0,34 21
FT4C52NA
XX7XED 40 90 2770 | 3x400 | 0,34 21
XX8XED 80 20 1440 | 3x400 | 0,20 21
EAMR56N04A
XX9XED 160 20 1440 | 3x400 | 0,20 21
X2XED 20 120 | 1350 | 3x400 | 042 27
VOKEDS00 | 52308 |XX3XED 40 250_500 1PK7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 26
XX4XED 80 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 26,3
XXCXED 40 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 27
XX3XED 40 120 | 1350 | 3x400 | 0,42 45
MOKED1000 | 50399 | XX4XED 80 500-1000 1PK7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 43
XX5XED 160 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 433
XXCXED 80 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 45

* Provedeni s vy$Sim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouzit v prostfedi od -20 °C do +55 °C.

V typovém Cisle se uvede:

6.misto: pismeno,U“, pokud na7.mistébudepismenoPnebo R(servomotor jevybavenelektronikouDMS2),Y pokudna

7. misté bude 0 (servomotor je vybaven elektronikou DMS2
ST),Tpokudna7.mistébudepismenoRaservomotornebudevybavendisplejemamistnim ovladanim znak zTabulky2,pokud
na7.misté jepismeno E(elektronika DMS2ED)

Tabulka2 0(1(2|3|4|5/6|7|8|9|/A/B|C|D E|F|HJ|/K|IL{MN|P|R

Mistniovladani X X X X X X X X X

Displej X | x X | X X | X X X | X X | X

Silovarelé X | x X X X | X

Analogovy | vysila¢ X | X | x| x X| x| x| x| x X | x
modul | regulator X| X | X[ x| X]|Xx]|x|X
7.misto: E—servomotor jeosazenelektronikouDMS2ED

P-servomotor jeosazenelektronikouDMS2proptipojeni naProfibus



R-servomotor jeosazenelektronikouDMS2prodvounebotiipolohovérizeni**)
0-servomotor jeosazenelektronikouDMS2 STpropfipojeni naModbus

**))estliservomotorbudeuréenprodvoupolohovounebotfipolohovouregulacisenastavivevyrobnimzavodé. Pokudvobjedndvcenebude uréenojinak,
bude servomotornastavenprotfipolohovouregulaci(ovladanisigndlem4—20maA).

9.misto: napise
secislicenebopismenopodleTabulky¢.3Poznamky:ServomotorystiifazovymelektromotoremaelektronikouDMS2neboselektronikouDMS2EDa
regulatorem mohou byt vybaveny i blokem silovych relé.



-~ Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadécd,
~spickove zpracovani plechu (vybaveni TRUMPH), praskova lakovna

- ZPA Petky. a.s. tel. 321785141-9
tF. 5. kvétna 166 fax. 321785165
28911 PECKY 321785 167
www.zpa-pecky.cz e-mail: zpa@zpa-pecky.cz




