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1. POUZITI

Servomotory MODACT MTNxD, MTPxD se pouzivaji pro dalkové dvoupolohové nebo tfipolohové ovladani armatur
vratnym pfimoc¢arym pohybem.

Servomotory se mohou pouzit i pro jina zafizeni, pro néz jsou svymi vlastnostmi a parametry vhodné. Pouziti ve
zvlastnich pfipadech je nutno projednat s vyrobcem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MTNxD, MTPxD jsou odolné proti pdsobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivl tfid ACH1,
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

pUsobeni atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce
20-30cm.

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

Poznamky:

Za prostory pod pristfeSkem se povaZzuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do
60° od svislice.

Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup a aby vyfukovany
otepleny vzduch se do néj znovu nenasaval. Minimalni vzdalenost od stény pro vstup vzduchu je 40 mm.
Prostor, ve kterém je motor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty a vétrany.

Teplota

Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTNxD jsou -25 °C az +70 °C a -40 °C az +60 °C.
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTPxD jsou -25 °C az +60 °C a -40 °C az +60 °C.

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

Trida:
1) ACH — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5  —tryskajici voda, voda mize tryskat ve vSech smérech
AD7  —meélké ponofeni, moZnost obéasného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MTPxD)
3)AE4  —lehka praSnost
AE6 —silna pradnost, (pouze u typu MTPxD)
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 — mechanické namahani stfedni. V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7) AK2 — vazné nebezpedi rdstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichd (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2 - slunecni zarfeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3 - seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4  —schopnost osob. Poucené osoby.
13)BC3 - dotyk osob s potencidlem zemé Casty. Osoby se Casto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Pracovni poloha

Servomotory mohou pracovat v libovolne pracovni poloze (nedoporucuje se umistit motorem kolmo dold, pokud je
plnén olejem).



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1 pfi¢emz pribéh zatizeni je podle
obrazku. Doba prace pfi teploté +50 °C je 10 minut a stfedni hodnota zatézovaci sily je nejvySe 60 % hodnoty
maximalni vypinaci sily F,,.

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

Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelsi pracovni cyklus N+R je 10 minut. Nejvyssi poCet sepnuti pfi automatické
regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaci sily pfi zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je
nejvySe 40 % hodnoty maximalni vypinaci sily F,,.

NejvysSi stfedni hodnota zatézovaci sily se rovna jmenovité sile servomotoru.

1% N F, zabéma sila>1,3 . F,,
Fsty stfedni hodnota zatézovaci sily
39N Fy maximalni hodnota vypinaci sily
N
[N PN N U —
1 >
bt LL
W’ |
- Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu o

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort

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

Servomotor, uréeny pro regulaéni uc¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hfidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v opera¢nich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka ¢etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potifebny pro dany proces. Orientaéni Udaje zZivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametr(, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

PFi pouziti stykaCové reverzacni jednotky je zivotnost servomotorl 1 milion startl
zivotnost [h] 830 1 000 2 000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startli 1200 1 000 500 250

PFi pouziti bezkontaktni reverzaéni jednotky je Zivotnost servomotor(i 3 miliony start(
zivotnost [h] 2490 3000 6000 12000
pocet startd [1/h] 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napéjeci napéti servomotort: MODACT MTNxD, MTPxD: 3x230/400V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %
3x220/380V, +10 %, -15 %, 50 Hz +3 % -5 %

jsou v Technickych podminkach.



Kryti
Kryti servomotor(: MODACT MTNxD — IP 55
MODACT MTPxD - IP 67

V nize uvedené tabulce je uvedena pouzitelnost servomotorli MODACT MTNxD, MTPxD pro rizné teploty okoli
v&etné urovni kryti a pouzitelnosti variant elektroniky v zavilosti na teploté.

Hluk

Hladina akustického tlaku max. 85 dB (A)
Hladina akustického vykonu max. 95 dB (A)

Vypinaci sila
Vypinaci sila se u vyrobce nastavuje podle pozadavku zékaznika v rozsahu, uvedeném v Tabulce 1. Pokud

neni nastaveni vypinaci sily pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci silu poZzadovaného typového ¢&isla
servomotoru.

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym prevodem servomo-
toru a jeho Gcinnosti. Servomotor mlzZe vyvinout zabérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 ota¢ek vystupniho
hridele, 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, Zze zatéz pusobi proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru.
Samosvornost zabezpecuje valeCkova zdrz, ktera znehybni rotor elektromotoru i v pfipadé ruéniho ovladani.

Z davodl dodrzeni bezpecnostnich pfedpisl neni pfipustné pouZiti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Rucéni ovladani

Servomotory jsou ovladany rucnim kolem pfimo (bez spojky) a ovladani je mozné i za chodu elektromotoru.
Otacenim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni tahlo servomotoru vysouva (zavira). Pfi otaceni
ruénim kolem je nutné si pocinat s citem, protoze z bezpe¢nostnich hledisek neni vybaven ochranou proti pfetizeni
armatury. Momentové a polohové vypinace jsou v tento moment mimo provoz.

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

V pripadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mizZe dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

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

Topny ¢lanek

Topny ¢lanek je zapojen do obvodu DMS a DMS ED. Spinani topného ¢lanku je fizeno termostatem. Z vyrobniho
zavodu je teplota pro sepnuti nastavena na 10 °C. Tato teplota je nastavavitelna 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 prepinacu: jeden méa polohové stavy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani“, druhy ,otvira
- stop - zavira“.



Prvni pfepina¢ muaze byt vestavén dvoupolovy nebo ¢tyfpolovy. Prepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini.
Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS je mistni ovladani sestaveno ze 3 tlaCitek se stavy ,otevirej,
,zavirej“, ,stop“ a oto€ného prepinace ,mistni, dalkove, stop“.

Dynamicka brzda

Brzda je volitelnym pfisluSenstvim servomotort vybavenych elektronikou DMS2 a DMS2 ED Control. Jako
spinacich prvkd se pouzivaji stykace (mechanické kontakty) nebo SSR (jedna se o moderni bezkontaktni spinaci
prvky).

Po rozpojeni spinaciho prvku (stykace nebo SSR), dochazi v motoru nékolika desetin sekundy k dynamickému
brzdnému 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 prvk( se voli odpovidajici varianta brzdy.

Podle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta dle pouzitych spinacich prvka:

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

Servomotory ve variantach Control maji vestavéné reverzacni stykacové kombinace anebo SSR spinace. Prvni
varianta je sestavena ze dvou stykacu a druha varianta z bezkontaktnich spinacl. Stykacova jednotka je sestavena ze
dvou stykaca.

Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabranuje souéasnému sepnuti obou stykac¢l. 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, pfepinatem 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. Stykace maji definovanou Zivotnosti minimalné 1milionem
cykld.

Pro prodlouzeni zivostnoti doporu€ujeme pouzit bezkontakini reverzaéni jednotku s minimalni zivotnosti
3 miliony cykld. Ovladaci napéti je standartné 24 Vss. Pouziva se do vykonu 4 kW nebo 7,5 kW. Jednotka je tvofena
polovodiCovymi prvky - tyristory.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice
Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéj§im obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni napdjecich vodi¢l elektromotoru s max. priifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich vodi¢
do svorek ovladacich obvodu se pouziva vodi¢l 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
skfifkou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem.

b) Konektor

Podle pozadavku zékaznika je mozné servomotory MODACT MTNxD, MTPxD vybavit konektorem, ktery zajistuje
pfipojeni ovladacich obvod(l. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni napajecich vodi¢l elektromotoru
s max. prafezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich vodi¢i do krimpovacich svorek ovladacich obvodi se pouZziva
vodi¢ do prafezu 1,5 mm2- ZPA Pecky, a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto protikusu jsou
tfeba specialni krimpovaci klesté. Po dohodé je mozné za ur€itych podminek si uvedené klesté zapujcit nebo zakoupit
v ZPA Pecky, a.s.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MTNxD, MTPxD s oznafenim svorek jsou
uvedena v tomto katalogu.

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



Izolacéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodul proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkou&ce ve vihku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobné&jsi
udaje jsou v technickych podminkach.

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

Odchylky zakladnich parametra

Vypinaci sila +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost prestaveni -10 % z jmenovité hodnoty
+15 % (pfi chodu naprazdno)
Vile na vystupni ¢asti max. 1 mm
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjsi ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed urazem
el. proudem dle CSN 33 2000-4-41 ed. 2. Jednou ochrannou svorkou je opatien také elektromotor. Ochranné svorky
jsou oznageny znacgkou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).

7. POPIS

Servomotory se zakladnimi pfipojovacimi rozméry jsou konstruovany pro pfimou montaz na armaturu. Spojeni
servomotoru s armaturou je umoznéno pomoci sloupkil podle CSN 18 6314, &l. 1.3 nebo pomoci sloupkdl a priruby
(pouze u MTNxD, MTPxD 40, provedeni nestardardni).

K prenaseni pohybu vystupniho tahla servomotoru do armatury jsou servomotory opatfeny spojkou podle CSN 18 6314,
provedeni A, ¢l. 1.3 (s vnitrnim zdvitem) nebo provedeni B, ¢€l. 1.3 (s vnejsim zdvitem) - viz rozmérové nacrtky a Tabulka €. 2.

Usporadani ¢asti servomotoru (obr. 1)

Trifazovy asynchronni motor 1 pohani pfes prediohové soukoli 2 centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisténého
v nosné skfini servomotoru (silovy prevod) 3. Korunové kolo planetového diferenciélu je pfi motorickém ovladani drzeno
v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Ruéni kolo 4, spojené se Snekem, umoznuje ruéni ovladani, ato i za
béhu elektromotoru.

Duty vystupni hfidel je pevné spojen s unase¢em planetového pfevodu. Vystupni hfidel servomotoru je spojen s matici
pfimocarého ustroji 11, které méni otoény pohyb hfidele na pfimoc¢ary pohyb tahla. Vystupni hfidel prochazi do ovladaci
skfiné 5, kde je snimac otacek hfidele, snima¢ momentu, topny odpor pfipadné i displej.

Cinnost momentového snimade je odvozena od axialniho posuvu ,plovouciho $neku® ruéniho ovladani,
ktery je sniman a packou prenasen do ovladaci skfiné. Po sejmuti vika 6 této skfiné jsou pfistupny ovladaci

Legenda:

— tfifazovy asynchronni elektromotor

— skriri predlohového soukoli

— silovy prevod

— kolo ruéniho oviladani

— ovladacr skfir

— viko oviadaci skfiné

— svorkovnicova skfiri - provedeni
s kabelovymi vyvodkami

— viko svorkovnicové skfiné

— svorkovnicova skfiri - provedeni
s konektorem

10 — kabelové vyvodky pro oviadani

11 — pfimocaré ustroji

12 — maznice

13 — prasnice

14 — svorkovnice elektromotoru

15 — mistni ovladac

N O N

© @

Obr. 1 - Usporadani ¢asti servomotoru (s elektronickym systémem DMS2 ED)



prvky. Rovnéz svorkovnicova skrin 7 (9) je pfistupna po sejmuti vika 8. Kabelové pfivody jsou zajistény pomoci
kabelovych vyvodek 10.

Elektromotor je opatfen samostatnou svorkovnici 14 s kabelovou vyvodkou. Polohu vystupniho tahla Ize zjistit pomoci
ukazatele, ktery je umistén na tahlu. Mimo to Ize polohu tahla odecist na displeji, kterym maze byt servomotor vybaven.

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba
systémy snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontakiné magnetickymi
snimaci. Je zarucend velkd Zivotnost bezkontaktnich snimac¢l, u kterych nedochdzi k mechanickému
opotrebeni.

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

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanickou desku, popfipadé umozniuje ovladani servomotoru
vstupnim analogovym signalem jako u provedeni Control.

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

DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka hlavni ¢ast systému DMS2.ED a obsahuje mikropocita¢, snimac¢ 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
(pripojeni pocitace pro nastaveni a diagnostiku)

Momentova jednotka

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

Volitelna vybava:

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

Mistni ovladani
Stykace nebo bezkontaktni blok
Elektronicka brzda

Parametry:

Snimani polohy bezkontaktni magnetické

Snimani momentu bezkontaktni magnetické

Pracovni zdvih podle Tabulky 1

Blokace momentu 0 — 20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

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

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

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



Provedeni:

Nahrada elektromechanické desky jsou vyvedeny kontakty relé nahrazujici polohové, momentové a signali-
zacni mikrospinace, mlze 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 L
(pepind i na chyby) motor otevirej
Mz moment zavieno .
(pfepina i na chyby) motor zavirej
. moment otevieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
PO poloha otevreno v poloze otevieno (parametr Vypinani)
. moment zavreno (pfepina i na chyby) + volitelné vypinani
Pz poloha zavreno v poloze zavieno (parametr Vypindni)

P¥i provedeni Control je funkce relé MO/MZ jako motorovych relé.

Jejich ¢innost je ovladana:

- regulacéni smyckou (odchylka poZadované a skutecné polohy)
- aktivnimi chybami

Jakakoli vyvolana aktivni chyba prepne obé relé do klidové polohy (civky bez energie). Sou€asné 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 zavieno,
mozné prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci
Relé 4/SO
- obvykle signalizace polohy otevieno,
mozné prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

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

|Relé 3/5Z Relé4 /S0

vypnuto
poloha O

poloha Z

moment O

moment Z

moment a poloha O
moment a poloha Z
otevirani

zavirani

pohyb

poloha

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

|Relé Ready |

vypnuto

varovani

chyby

varovani nebo chyby

chyby nebo nenf dalkové
chyby nebo var. nebo neni dal.
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 nemize ménit (zména téchto parametri je blokovand).

Parametr |Zména Chyba |Pristup I
Setrvadnost [0.1%] NE 5
Setr Dobéh [0.15] MNE b

Mecitlivost [%]

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU POMOCITLACITEK

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

© oM [ pwm | foRg O

LED1LED2 LED3 @

OQQ MENU <ﬂ

o c
- —_y Barvy diod:
E E E E LED1 - Zluta (¢islo menu)
o LED2 — ¢ervena (hodnota paramentru)

LED3 — zelena

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

Zluta |Cervena| Zelena | Stav

- - - Systém bez napéjeni

- - sviti Vse v pofadku — 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 parametrd pomoci tlacitek
nebo Nastaveni parametr pomoci PC
blika - sviti
blika blika sviti Nastaveni parametri pomoci tlacitek
blika sviti sviti

Pfi sefizovani se Fidime odstavci ,OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI*, ,MONTAZ NA
ARMATURU* a ,SERIZENi SERVOMOTORU S ARMATUROU* tohoto navodu.

Z bezpecnostnich divodu je systém dodan ve stavu vyvolané chyby Kalibrace, kdy jsou funkce omezeny z dlivodu
snizeni rizika poSkozeni servomotoru chybnym zapojenim.

Zapis poloha ZAVRENO, OTEVRENO a AUTOKALIBRACE

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

Pokud je pfi sefizovani dosazeno krouticitho momentu v koncové poloze,musi se z momentu odjet pomoci ru¢niho 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.
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— Pomoci tlagitka P spustime kalibraéni rutinu (v dalkovém fizeni), ktera pfi tfipolohové regulaci zméfi skutecné setrvacné
hmoty systému a ulozi je do paméti fidici jednotky. U dvoupolohové regulace stisk tlacitka P pouze zrusi chybu Kalibrace.

— P¥i zapsani koncovych poloh dojde zaroven k nastaveni signalizaénich relé a k nastaveni vysilace polohy.

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

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

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

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

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

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

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

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

U provedeni CONTROL:

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

2. Necitlivost servomotoru pfi regulaci: 1 % (nedoporucuje se nastavovat necitlivost vétsi nez 3 %)
3. Reakce pfi ztraté fidiciho signalu — zastavit

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

Prehled MENU

LISTOVANi V MENU

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

— Kratkym stiskem MENU zvolime zakladni MENU — menu M1 az M8 (LED1 signalizuje ¢islo menu), kratkym
stiskem P, O, C do nich vstoupime (LED2 signalizuje pfislusny parametr).

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

— Kratkym stiskem MENU postupné nastavime pozadovana menu a parametry

— Po nastaveni vSech poZadovanych parametrd stiskem a drzenim 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 tlacitka.

MENU 1 — Nastaveni vypinacich momentt
— Po vstupu do menu pomoci tlag¢itka C nebo O vybereme pozadovany moment.

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

MENU 2 — Nastaveni funkce signaliza¢nich relé
— Zakladni nastaveni signaliza¢nich 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 tlagitka C nebo O

— Pomoci tlagitka 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 tla¢itka C zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané zavieno

— Dlouhym stiskem tla¢itka O zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané otevieno

MENU 4 - Nastaveni charakteristiky vysilace

— Kratkym stiskem P vybereme hodnotu 4 — 20 mA - 1 bliknuti LED2 nebo 20 — 4 mA - 2 bliknuti LED2 a dlouhym
stiskem tlaCitka P parametr zapiSeme do paméti.
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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 % (71 — 10 bliknuti LED2) a dlouhym stiskem tlacitka P parametr
zapiSeme do paméti.

MENU 7 — Reakce pfi ztraté fidiciho signalu pfi tfipolohové regulaci

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

a dlouhym stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 8 — Zplsob vypinani v koncovych polohach pfi 3P regulaci

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

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

POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

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

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

Hlavni okno nastavovaciho programu
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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.

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
ruéné.

Zapis polohy ZAVRENO:
— V pozadované poloze stiskneme tlacitko Z v programu a potvrdime souhlas se zapisem.

Zapis polohy OTEVRENO:
— V pozadované poloze stiskneme tlacitko O v programu a potvrdime souhlas se zapisem.

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

Ostatni parametry
Zkontrolujeme, popfipadé zménime dalSi 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 polohéch 0-20s
Poloha blokovani momentu v koncovych polohach 1-10%
Vystup polohového signalu 4-20mA, 20—4mA
Funkce READY sdruzena chyba

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

AUTODIAGNOSTIKA

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

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

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

OBNOVENI PARAMETRU ZE ZALOHY

PFi vypnutém napajeni stiskneme soucasné tlac¢itka O a C. Potom zapneme napajeni a po¢kame do rozsviceni
Cervené a Zluté LED diody. Tim se nactou zazalohované parametry.
V nastavovacim programu DMS2 provedeme obnoveni ze zalohy stiskem tlagitka ,OBNOVIT ZE ZALOHY*.
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Seznam varovani a chyb

Cislo| Nazev Varovani!' [ Chyba! | Popis
1 Safe * X Aktivovan vstup Safe
2 | Ridici signal X Hodnota fidiciho signalu < 3 mA (plati pro rozsahy 4 — 20/20 — 4 mA)
4 | Moment X Vyvolan moment mimo koncové polohy nebo odpojeny snima¢ momentu
6 | Tepelna ochrana X Aktivovan vstup tepelné ochrany
7 | Smér otaéeni X Obréaceny smér otaceni (pouze u CONTROL)
8 | EEPROM X Chybny kontrolni souéet parametr(i v EEPROM
9 | RAM X Chybny kontrolni sou¢et parametri v RAM
10 | Parametry X Chybné parametry v EEPROM
11 | Nastavovaci rezimy X Nastavovaci rezim z tladitek nebo PC
12 | Snima¢ momentu X Odpojeny nebo vadny snima¢ momentu
13 | Snima¢ 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 PfekroCena povolena min. teplota (parametr Teplota min)
23 | LCD interni * X Displej LQD interni nekomunikuje nebo neni pfidan v parametru
CAN konfigurace
24 | LCD extern * X Displej LC_D 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 ivotnost X Prekrocena iiv,otvrjost relé MO/MZ u CONTROL
(parametr Relé Zivotnost)
30 | Reset X Vyvolan nestandardni Reset jednotky (watchdog apod.)
31 | ROM X Chybny kontrolni soucet programu v ROM
32 | CAN verze * X Snl’ma(.":, LCD displej nebo modul Fieldbus maji nekompatibilni
verze firmware
33 | Chybny povel * X Zadan soucasny povel Otevirat a Zavirat
34 | Chybna setrvacnost - - 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 muzZe ménit v zavislosti na verzi firmware fidici jednotky snimace.
* Plati jen pro DMS2.

Pamét pocétu vyvolanych varovani a chyb

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

systému.

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

— Cteni pogitadel je mozné pomoci programu pro PC.

— Mazani pocitadel je mozné pomoci programu pro PC s urovni opravnéni ,SERVIS*.

Pameét 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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Pfiklad zapojeni elektroniky DMS2 ED v provedeni Nahrada elektromechanické desky
(servomotory MODACT MTNED, MTPED)

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

Hlavni vliastnosti DMS2:

— Kompletni fizeni chodu servomotoru dvou a tfipolohové regulace nebo napojeni na priimyslovou 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 poctu vyskytl jednotlivych zavad.
— Nastaveni parametrd pomoci PC programu i mistnim ovladanim pokud je servomotor mistnim ovladanim vybaven.

Zakladni vybava:

Ridici jednotka je hlavni &ast systému DMS2 a obsahuije:

— Mikropocita¢ a pamét parametrd

— Snimace polohy

— 2 signaliza¢ni LED

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

Momentova jednotka zajistuje snimani krouticiho momentu bezkontaktnim snimacem

Zdrojova jednotka - existuji dva typy:

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

DMS2.ZPR pro ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus.

Obé jednotky obsahuji napajeci zdroj pro elektroniku, dvé relé pro ovladani silovych spinacl (stykacu nebo bez-
kontaktnich spinact) elektromotoru, hlidani sledu fazi (pokud je servomotor napajen tfitdzovym napétim), obvody pro
pfipojeni topného odporu a vstupnimi svorkami pro pfipojeni termokontaktu z elektromotoru. Na jednotkéch 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
signald

— vstup signalu SAFE - informace o vnéjsi poruse

— relé - celkem pét, Styfi (signalizacni) |ze nastavit jako hlaSeni polohy, momentu, pfipadné dalich provoznich stavd
servomotoru, paté (Ready) je pouzito k hlageni chyb, varovani a jinych stavli kdy servomotor nemdze 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 tlac¢itek — snimace tlacitek ,,otevirej”, ,,zavirej*”, ,,stop* a otocného prepinace ,,mistni, dalkové, stop*“.
Servomotor muZe byt osazen stykaci nebo bezkontaktnim spinanim 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 bezpecénostnich divodu (sniZeni rizika poskozeni servomotoru chybnym zapojenim) je systém doddn ve stavu
vyvolané CHYBY KALIBRACE, kdy jsou funkce omezeny a pfi ovladani 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. 12
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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.
— Ovladani servomotoru pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet rucné.

— Stiskneme tlacitko Z a potvrdime souhlas se zapisem.

— Poloha O

— Odjedeme do polohy otevfeno 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 rucné.

— Stiskneme tlacitko O a potvrdime souhlas se zapisem.

Autokalibrace

— Spusténi autokalibrace pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné odjet ru¢né.
— Autokalibraci spustime tla¢itkem Start v programu DMS2.
— Vyckame ukonéeni autokalibrace, informace o jejim priibéhu je signalizovana vedle tlaéitka Start.

Ostatni parametry

Zkontrolujeme a pfipadné zménime dalSi parametry:

L, 4-20mA 20 -4mA 0-20mA 20-0mA
Ridici signal
2 polohovy Sbérnice
Necitlivost 1-10%
Funkce SAFE Otevirat Zavirat Zastavit Na polohu
Aktivni SAFE ov 230V
Cas blokovani momentu 0-20s
v koncovych polohach
Poloha blokovani momentu 1-10%
v koncovych polohéch °
Vystup polohového signalu | 4 —20 mA 20—4mA
Vypnuto Varovani Chyby Varovani nebo chyby
Funkce READY o
- Sdruzena chyba Chyby nebo | Chyby nebo varovani | \joment 0% nebo ,z¢
neni dalkové | nebo neni dalkové
Vypnuto Poloha O Poloha Z
Moment O Moment Z Moment a poloha O | Moment a poloha Z
Relé 1 -4 Otevirani Zavirani Pohyb Poloha
poloha N Ovl. mistni Ovl. dalkové Ovl. vypnuto
Moment O/Z | Pohyb - blika¢
Polohy Relé 1 -4 0-100 %

Poznamka:

SAFE - vstup informace o chybé vnéjsiho zafizeni Ize nastavit tak, aby servomotor reagoval jako na vlastni chybu
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Autodiagnostika
Tabulka Seznam chyb - stejna jako u elektroniky DMS2 ED (str. 14)

Pamét poctu vyvolanych chyb

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

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

Pamét poslednich vyvolanych chyb

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

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

Cervena Zelena Stav

- - Systém bez napajeni

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

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

Prehled MENU

Nazev Hodnota parametru Vyznam
1| JAZ/LANGUAGE CESKY Jazyk menu
ENGLISH
POL.OTEVR. , ., y
2| POLOHAO, Z PgL.gAVREN o Koncova poloha otevfeno 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 pracovnf otevieno _
(volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
6 | MOMENT PR. Z 50 - 100 % Moment pracovn zavieno _
(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 —-20mA
11 | RIDICI SIGN. 20— 4 mA Analogovy fidici signal
0—-20mA
20— 0mA
12 | NECITLIVOST 1-10% Pasmo necitlivosti
OTEVIRAT
13 | SAFE iﬁ\él_;ﬁ_r Reakce na signal Safe a ztratu fidiciho signalu
POLOHA
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Nazev

Hodnota parametru

Vyznam

14

SAFE AKTIV.

oV

230V

Aktivni signal Safe

15

TP SAFE

blokuje SAFE

SAFE aktivni

Reakce pfi aktivovani tepelné pojistky

16

TP NULOVANI

AUTOMATICKY

MISTNIM OVL.

Nulovani tepelné pojistky

17

RELE READY

VYPNUTO

VAROVANI

CHYBY

VAR.+CHYBY

CHYBY+NENI D

VAR+CHYBY+ND

MOMENT O/Z

Funkce Relé Ready

18

RELE 1

VYPNUTO

POL.OTEVRENO

POL. ZAVRENO

MOM.OTEVRENO

MOM. ZAVRENO

POL.0.+MOM.O

POL.Z.+MOM.Z

OTEVIRA

ZAVIRA

POHYB

POLOHA

POL. N.

OVL. MISTNI

OVL. DALKOVE

OVL.VYPNUTO

MOMENT O/Z

POHYB-BLIKAC

Funkce Relé 1

19

RELE 2

shodné s RELE 1

Funkce Relé 2

20

RELE 3

shodné s RELE 1

Funkce Relé 3

21

RELE 4

shodné s RELE 1

Funkce Relé 4

22

INFORMACE

SNIMAC

DISP |

DISP E

DISP ED

FLDBUS

CHYBA 1

CHYBA 2

CHYBA 3

MOMENT

TEPLOTA

Informace o systému

23

ZALOHA PAR

OBNOVIT PAR

VYTVORIT ZAL

Vytvofeni zéloznich parametrd,
obnoveni ze zaloznich parametr(

24

ADRESA

1-125

Adresa servomotoru na prlimyslové sbérnici

25

TAKT MOD

VYPNUTO

SMER O

SMER Z

SMER 0+Z

Méd taktovaciho rezimu

26

TAKT BEH

1-250s

Doba béhu motoru v taktovacim rezimu

27

TAKT PAUSA

1-250s

Doba pauzy motoru v taktovacim rezimu
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Nastaveni servomotoru pomoci tladitek:

— PrFepina¢ mistniho ovladani pfepneme do pozice OFF

— Dlouhym stiskem tlaitka STOP vstoupime do MENU. Tlagitky O nebo Z listujeme v MENU (MENU1 — MENU27)
Ve vybraném menu kratkym stiskem tladitka STOP vstoupime do tohoto menu a tlacitky O nebo Z volime parametr.
Dlouhym stiskem tlac¢itka STOP zapiSeme parametr do paméti. Kratkym stiskem tlagitka STOP vystoupime z na-
stavovani parametrll a mizeme listovat do dalsiho menu.
Z nastavovaciho menu vystoupime dlouhym stiskem tlac¢itka STOP nebo za poslednim MENU 27 je polozka

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

Nastaveni koncovych poloh pomoci tladitek mistniho ovladani

PFepina¢ MISTNE — DALKOVE prepneme do polohy OFF. Dlouhym stiskem tlagitka STOP vstoupime do nastavo-
vaciho rezimu. Pomoci tladitka ,Z“ nalistujeme MENU2. Kratkym stiskem tlac¢itka STOP zvolime nastavovani polohy
,O“. Pfepina& pfepneme do polohy ,MISTNE*“ a spustime servomotor. Po dosazeni pozadované polohy ptepneme
pfepinac¢ do polohy ,OFF“ a dlouhym stiskem tla¢itka ,STOP* zapiSeme polohu do paméti.

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

Kratkym stiskem tlacitka ,STOP“ opustime MENU 2. Dlouhym stiskem tla¢itka ,STOP* opustime nastavovaci rezim.

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

Autokalibrace

V nastavovacim rezimu nalistujeme MENU 3. Kratkym stiskem tlacitka ,STOP*“ vstoupime do MENU 3 a dlouhym
stiskem tlagitka ,STOP“ spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym spusténim motoru v obou smérech zméfi
setrva¢nost. Ukonceni autokalibrace je oznameno napisem AUTOKALIBRACE OK.

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

Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2ED.

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

DMST je komplexni systém vyvynuty specialné pro fizeni elektronickych aktuator(i. Diky jeho modularni kon-
cepci je mozné jej prizplsobit pfesné podle potfeb 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 bezkon-
taktnim 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 dal$i modularni
komponenty: tlac¢itka mistniho ovladani (dale jen MO), dvoufadkovy alfanumericky stavovy displej, modul elektro-
dynamické brzdy (tu je mozné pouZzit pouze pro tfifdzové elektromotory do vykonu 2,2 kW), modul kontroly sledu
fazi v pfipadé tffazového napajeciho napéti. Napajeci zdroj je schopen operovat s napajecim napétim 3 x 230 V
/50 -60Hza1x230V /50— 60 Hz. Systém spolehlivé pracuje v Sirokém rozsahu teplot, jak kladnych, tak za-
pornych. Rozsah téchto teplot je dan pouzitym typem servomotoru. Typ pouzitého Fizeni je mozné zvolit pomoci
vyméného komunikaéniho modulu. Je mozné zvolit dva zplsoby regulace: dvoupolohovou, nebo tfipolohovou.
Dvoupolohovy regulator ma pouze dva stavy: otevieno a zavieno. Tyto dva stavy se Fidi ovladacim napétim pfive-
denym na binarni vstupy, pfipadné tla¢itky MO. Tfipolohovy regulator reguluje v rozsahu 0 — 100 % mezi konco-
vymi polohami servomotoru. V pfipadé tfipolohového Fizeni je mozné pozadovanou polohu nastavit bud pomoci
komunikacni sbérnice (Modbus nebo Profibus), nebo pomoci proudové smycky.

Pfehled komunikaénich modult
V pfipadé dvoupolohového fizeni je nutné pouzit jeden z téchto komunikacnich moduld.
DMS2.AT pro fizeni pasivni nebo aktivni proudovou smyckou 4 — 20 mA.
DMS2.MB pro fizeni sbérnici MODBUS RTU s moznosti redundance.
DMS.PT pro Fizeni sbérnici Profibus DP.

Rizeni signalem otevieno — zavieno (bindrni vstupy)

Pro fizeni jsou pouzity signaly otevieno (open), zavieno (close), |1 (bus/manual). Uroven ovladaciho napé-
ti pfivedeného na vstupy je 24 V DC. Toto napéti mize poskytnout elektronika v pfipadé pfipojeni spinacich
tla¢itek, nebo mlze byt pfivedeno externim napajecim zdrojem. PFfi pouziti interniho napajeciho zdroje je
nutné propojit svorky COM1 a 0V. V pfipadé pfivedeni externiho ovladaciho napéti je tfeba zaporny pél exter-
niho zdroje pfipojit na svorku COM1. V této varianté je mozné pouzit relé READY, RE1-RE4 pro signalizaci.
Spinani signaliza¢nich relé je mozné softwarové nastavit tak, aby spinala pfi urcitém stavu servopohonu.
Nastaveni relé viz kapitola konfigurace relé.

Profibus DP

Primyslova sbérnice Profibus DP je jednim z typu sbérnic, pouzivanych pro automatizaéni ucely. Sbérnicovy
systém vymény dat mezi automatiza¢nimi systémy a technologickymi prvky pfinasi tsporu naklad(l na kabelaz,
uvadéni do provozu i udrzbu. V Evropé je nejpouzivangjSim systémem Profibus DP. Profibus DP je navrzen pro
rychlou vyménu dat na nejnizsi technologické urovni. Komunikace probiha po dvoudratovém krouceném vedeni
pfes rozhrani RS-485. Na jedné sbérnici mize byt maximalné 126 Gcastnikl. Z toho jedna nebo i nékolik stanic
Master a jednotky Slave. Masterem byva napf. priimyslovy pocita¢ nebo néktera PLC. Stanicemi Slave jsou vstupné
/vystupni zafizeni, ventily a pohony. Je-li na sbérnici vice stanic Master, vzajemné 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 vstupu, nebo vystupu.
Diagnostické funkce a monitorovani provozu.

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

Modbus RTU

Pramyslova sbérnice modbus RTU je otevfeny protokol pro vzajemnou komunikaci riznych zafizeni. Modbus RTU
patfi k nejrozsitenéj$im standartlim pro prdmyslovou automatizaci. Komunikace funguje na principu pfedavani datovych
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zprav mezi MASTER a SLAVE. Sbérnicovy systém vymény dat mezi automatiza¢nimi systémy a technologickymi prvky
pfinasi usporu nakladl na kabelaz, uvadéni do provozu i tdrzbu.

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. prdmyslovy pocita¢ nebo néktera PLC. Stanicemi SLAVE jsou
vstupné/vystupni zafizeni, ventily a servopohony. Systém mlize byt napojen na sbérnici o délce max. 1200 m (mohou
zde byt pouZity opakovace signalu pro zesileni signalu) Elektronika DMS2.MB je provedena jako dvoukanalova
s galvanickym oddélenim obou kanalu (i vzdjemnym).

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

— Opakovac (spolecna adresa a komunikacni parametry)

Dvoukanalového provedeni (redundance)
— Vypnuta

— Kabelova redundance

— Komponentni redundance

— Opakovaé

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 vypadk( 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 kandlu se servomotor pfepne zpét na prvni kandl. Pfi komponentni redundanci komunikace
probihd obéma kanaly, kazdy kanal odpovida samostatné. Servomotor pfijme instrukce prioritné od prvniho kanalu.
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 prepne 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 segmentd sbérnice umoznujici zvysit pocet servomotorl pfipojenych ke sbérnici. Pokud je servo-
motor s funkci opakovace vypnuty, dojde k propojeni obou kanald 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 smyc€kou, na polohu servomotoru v rozsahu 0 — 100 %.
Tento zpUsob fizeni ma mnoho vyhod, zejména vysokou odolnost proti elektromagnetickému ruseni, ovladani prostred-
nictvim dvou vodicl, pfenos na velké vzdalenosti (250 m neni vyjimkou) a snadna detekce preruseni smyc¢ky. Odolnost
proti ruSeni je dana malym vstupnim odporem smyc¢ky (fddové desitky ohmdi). Pro zadani pozadované polohy servomo-
toru se vyuziva rozsah proudu smyc¢kou od 4 mA do 20 mA. Rozsah nezac¢ina na 0 mA z divodu detekce preruseného
vedeni. Pokud proud poklesne pod 4 mA, je to znameni preruSeni vedeni, nebo poruchy proudové smycky. Typy proudo-
vych smycéek mizeme rozdélit na dvé skupiny: aktivni a pasivni. Aktivni proudova smy¢ka vklada do obvodu zdroj proudu
a ovladaci ¢len, ur€ujici polohu servomotoru, je pak jen pasivni souc¢asti. Vyménna deska proudové smycky tedy sama
zajistuje zdroj proudu. V pasivnim rezimu neposkytuje vyménna deska proudové smy¢ky zdroj proudu. Funguje tak jen
jako snimac¢ 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 smycka — 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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Remote control Local control
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DMS2 - mistni ovladani a displej

Poznamka:

Nastavovaci program umoZriuje kopirovat data z paméti parametrd elektroniky DMS2 a DMS2ED do pocitace
jako soubor s pfiponou ,,par” (v pfikladu na obrdzku vznikne soubor 52 030.par v adresafi Flash). Soubor mizZe slou-
Zit jako zaloha pro pfipad Ze bude potfeba v daném servomotoru vyménit snimac polohy a nastavit jej stejné jako ten
vyménény nebo jej Ize zaslat jako pfilohu e-mailu vyrobni nebo servisni firmé pfi feSeni pripadnych problémd.
Vyménu snimace polohy muzZe provést pouze vyrobni zavod nebo jim povérena servisni organizace.

DMS2Z ZPA
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Tabulka é. 1 — Elektrické servomotory MODACT MTNxD, MTPxD
— zakladni technické parametry, provedeni
— xxD - XxED elektronika DMS2; xTD elektronika DMST

Zakladni technické parametry:

Rozsah |Zabérna| Rychlost | Zdvih Elektromotor Hmotnost Typové éislo
nastaveni| sila |prestaveni . . o
Typ wo. sil Vykon | Otaéky [l (400V) | zakladni |  doplnkové
yp. sily Typ L -z
[kN] [kN] | [mm/min] | [mm] Wl | [t/min] | [A] In [ka] 12345 | 6789 10 11
50 1xx7070-6AA 180 850 0,62 2,3 x X 0 xxxD x
1xx7070-6AA
MTNXD 15 80 xx7070-6. 180 850 0,62 2,3 xx 1 xxxD x
MTPD 15 11,5-15| 17 125 1xx 7070-4AB 250 1350 0,76 3,0 X X 3 x xxD x
36 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 X X2 xxxD x
27 10100 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 33 50442 X X A xxxD x
50 1xx7070-6AA 180 850 0,62 2,3 X X 4 x xxD x
o || | emme L e |
MTPxD 25 - , xx7070- , X X X 6 X xxD x
36 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 XX 7 xxxD x
27 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 X X 8 x xxD x
MTNxD 40 25 _ 40 5 80 1xx7083-6AA 550 910 1,6 34 x X 1 xxxD x
MTPxD 401 125 20— 120 1xx7080-4AA 550 1395 1,45 3,9 60 50443 x X2 xxxD x
MTNxD 63 40-63 8 80 1xx7090-6AA 750 915 2,1 3,7 X X 4 xxxD x
MTPxD 63 125 1xx7090-4AA | 1100 1415 2,55 4,6 63 x x5 xxxD x

Poznamky: 1)Provedeni s vnitfnim zavitem ve spojce a pfirubou (nestandardni) je dodavano jen u t. €. 52 443.x21xxxD a 52 443.x22xxxD

(Typ MTNxD, MTPxD 40).

Elektrické servomotory MODACT MTNxD, MTPxD

— urceni vyznamu 6. aZz 11. mista typového cisla

Tabulka ¢. 2 — Urceni jednotlivych pozic v typovém cisle

6. misto elektrické pfipojeni (svorkovnice nebo konektor), typ elektroniky Tabulka €. 3

pro typ 52 442 Tabulka ¢. 4
7. misto pfipojovaci rozméry dle obr. 3, 4 1

pro typ 52 443

dle obr. 5 2
8. misto vypinaci sila, rychlost pfestaveni Tabulka €. 1
) DMS2, DMST R - Analog, P - Profibus, Y - Modbus

9. misto typ elektroniky

DMS2 ED Tabulka ¢. 5

IP 55 MTNxD
10. misto stupen kryti

IP 67 MTPxD
11. misto teploty okoli Tabulka ¢. 6

6. misto typového cCisla

Tabulka ¢. 3 — Typ elektroniky, elektrické pfipojeni, brzda

Elektronika svorkovnice | konektor svorkovnice, | - konektor,
brzda brzda

DMS2 ED (vybaveni viz Tabulka ¢. 5) stykace E F H K
DMS2 ED, bezkontaktni spinace A B C D
DMS2 ED, bez silovych spinacl 3 4 -

DMS2, DMST, Profibus, stykace P T U Y
DMS2, DMST, Profibus, bezkontaktni spinace | J L M
DMS2, DMST, dvoupolohové nebo tfipolohové fizeni, stykace R \Y% W 1
DMS2, DMST, dvoupolohové nebo tfipolohové Fizeni, bezkontaktni spinace N S 2 z
DMST, Modbus, stykace 5 6 7 8
DMST, Modbus, bezkontaknti spinace 9 0 M N

*) Servomotor se pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci nastavi ve vyrobnim zavodé. Pokud v objednavce neni uréeno jinak,
servomotor se nastavi pro tfipolohovou regulaci (oviddani signdalem 4 — 20 mA).
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7. misto typového Cisla
Tabulka é. 4 — Pripojovaci rozméry t. ¢. 52 442

Rozt(t:t;os k::::)(u A Znak na 7. misté Rozt(t:t;os I?:’z;(u B Znak na 7. misté
Aatl 0 Bail C
Aatll 1 Baill D
Aatlll 2 Ba1lll E
Aa2l 3 Ba2l F
Aaz2ll 4 Baz2ll G
Aaz2lll 5 Baz2lll H
Ab1l 6 Bb1l I
Abtll 7 Bb1ll J
Ab1lll 8 Bb1lll K
Ab2] 9 Bb2| L
Ab2ll A Bb2ll M
Ab2lll B Bb2Ill P Dodavky provedent il
rozte¢ zavit ve spojce Bg2l R se SPOJKOLV’ M 1,0 x1jen
sloupk m?_slﬁjpkﬂ po dohodé s vyrobcem.
poloha ,zavreno®
Roztec¢ sloupkt A | 160 mm L —4—_
B | 150 mm .
a| 30mm |délka sloupkic |dle tabulek | J 3| Poloha
Poloha ,zavfeno“ | b | 74 mm |délka sloupkiid |,Provedeni“ DR (l° zavieno
g | 130 mm |délka sloupki h |obr.1a2 LILI =
I |M20x 1,5 !
Zavit ve spojce I |[M16x1,5 Zakongeni 1/ :<L>| Zakongeni 2
m{ Miox1
9. misto typového Cisla
Tabulka ¢. 5 — Elektronika DMS2 ED
Znak na 9. misté
Vybaveni DMS2 ED
0(1|2|3(4|5|6|7|8|9|A|B|C|D|E|F|H|J|K|[L|M|N|V|W
Mistni ovladani X X X X X X X X X X X X
Displej X | X X | X X | x X | x X | X X | X
Stykace nebo bezkontaktni spina¢ X [ X | X |x X | X |x|x X | x| x [Xx
Analogovy | Vysilac X | X [ X [x|x|[x[x|x|[x|[x]|x]|x|[x [x]|x]|Xx
modul regulator x| x x| x [x | x [ x| x

Poznamka: Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS2 ED v konfiguraci Néhrada elektromechanické desky, nedoddva se
s elektronickou brzdou.

11. misto typového Cisla
Tabulka ¢. 6 - Teploty okoli

Pro teplotu okoli od -25 °C do +70 °C bez oznaceni
Pro teplotu okoli od -40 °C do +60 °C F1
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotort MODACT MTNxD, MTPxD 40
t. €. 52 443.x2xxNxD, 52 443.x2xxPxD
provedeni s pfirubou — nestandardni

— se svorkovnici
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9. BALENI A SKLADOVANI

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

PFfi dodavkach servomotor(i zahrani¢nim odbérateliim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizplsoben podminkdm dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotord od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda nedo$lo béhem dopravy k jejich poskozeni.

Porovnejte, zda Udaje na $titcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s privodni dokumentaci. Pfipadné nesrov-
nalosti, 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 vlhkosti do 80 %, prosté Ziravych plynl a par, chranéné proti Skodlivym klimatickym
vliviim. Pfi skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pfed uvedenim do provozu vyménit olejovou naplr. 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 konzervaéni tuk odstrarite az pfed uvedenim servomotoru do
provozu. PFi skladovani nezabalenych servomotorl po dobu del$i nez 3 mésice doporuéujeme vloZit do svorkovnicové
skiiné sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym vysou$edlem.

10. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI

Pfed zapocetim montaZe znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl béhem skladovani poskozen. Cinnost
elektromotoru Ize ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina¢ a kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektro-
motor rozb&hne a pootoci se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu
ruéniho ovladani, svorkovnicové skfifice a ovladaci skfifice. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida
ustanovenim odst. ,Pracovni podminky“. Vyzaduji-li mistni podminky jiny zplsob montaZe, je nutnd dohoda
s vyrobcem.

11. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby bylo mozno vystupni tahlo servomotoru spojit s vystupnim
tahlem armatury. Servomotor se spoji s armaturou. Otac¢enim ruéniho kola se provede kontrola spravného
spojeni.

Sejmeme vicko svorkovnicové skfinky a provedeme elektrické pfipojeni podle schématu vnitfniho a vnéjsiho
zapojeni.

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
fadného prostudovani tohoto montazniho navodu. Sefizovani se provede podle popisu dle typu elektroniky (DMS2,
DMS2 ED) a vybaveni (ru¢né, programem).

13. OBSLUHA A UDRZBA
Obsluha

Obsluha servomotord vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na predavani impulzd k jednotlivym
funkénim Ukoltm. V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného organu rué¢nim 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 pfedepsana 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 alespon jedenkrat za rok je tfeba fadné dotahnout
rouby spojujici armaturu se servomotorem. Srouby se dotahuji kfizovym zplisobem.
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Mazani

Typy maziv a jejich mnozstvi véetné provedeni pro klimatické provedeni a teplotu jsou uvedeny v nize uvedené
tabulce. Mazivo v dodavanych servomotorech je uréeno pro celou dobu jejich Zivotnosti. Po dobu provozu
servomotord neni nutno mazivo ménit ani kontrolovat jeho mnozstvi.

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

Typ maziva pro klimatické provedeni a teplotu
Typové éislo Mnozstvi maziva
servomotoru (kg) T u1
(-25 - +70 °C) (-40 — +60 °C)
52 442 0,30 CIATIM — 201 GOST 6267-74
52 443 0,50 CIATIM — 221 GOST 9433-80

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

Udrzba

Jedenkrat za rok se také promaze pfimocaré ustroji 11 (obr. 1). Do maznice 12 (obr. 1) pfimocarého ustroji se vtlaci
cca 50 g tuku MOGUL LV 2-EP. Zavit matice a vietena se také promaze tukem MOGUL LV 2-EP tak, Zze se uvolni horni
stahovaci paska (nebo krouZek) prasnice 13 (obr. 1). Prasnice se stahne a vzniklym otvorem se zavit promaze. Tento
postup se provede v poloze tahla ,zavieno“.

Pokud servomotor pracuje v prostfedi praSném, je nutné pravidelné odstranovat z jeho povrchu prach, aby nedos$lo
ke zhorSeni chlazeni.

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

14. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

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

Cisténi - generalni prohlidka

Elektrické servomotory je nutno udrzovat v gistoté a dbat, aby nebyly zaneseny pinou a prachem. Cisténi je tfeba
provadét pravidelné a tak Casto, jak to provozni podminky vyzaduji. Obgas je tfeba se presvédCit, zda vSechny
pfipojovaci i zemnici svorky jsou fadné dotazeny, aby se pfi provozu nezahfivaly. Generalni prohlidka servomotoru se
doporuCuje za 4 pracovni roky, pokud neni v reviznich pfedpisech el. zafizeni stanoveno jinak.
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Seznam néhradnich dild servomotord MODACT MTNxD, MTPxD (pro pétilety provoz)

Typové Nazev C. vykresu Ks Pouziti
Cislo nebo CSN
52 442  Tésnici krouzek 125x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnici krouzek 130x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
a skfini silového prevodu
Tésnici krouzek 43x35 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele v Fidici skfini
Tésnici krouzek 170x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfiné
Krouzek ,gufero” 40x52x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele v fidici skfini
Krouzek ,gufero” 40x52x7 CSN 02 9401.0 2 Tésnéni vystupniho hfidele
ve skfini silového prevodu
Krouzek ,gufero” 16x28x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni hidele ruéniho kola
52 443  Tésnici krouzek 160x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového pfevodu
a pfirubou s ozubenymi koly
Krouzek ,gufero” 20x32x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
Tésnici krouzek 95x85 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vlozky s krouzky
~gufero®, v silové skfini
Tésnici krouzek 50x2 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika momentové pruziny
Krouzek ,gufero” 60x75x8 CSN 02 9401.0 2 Tésnéni vystupniho hidele ve skfini
silového odporu
Tésnici krouzek 190x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
a skfini silového prevodu
Krouzek ,gufero” 55x70x8 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele v fidici skfini
Tésnici krouzek 60x50 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele
ve viku fidici skfiné
Tésnici krouzek 190x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika fidici skfiné
52 442  Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
+ z 7 , .
50443 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
a svorkovnicovou skfini
Tésnéni 52442 - 224591870 1 Tésnéni mezi elektromotorem
52443 - 224642240 1 a pfirubou s ozubenymi koly
Mikrospina¢ CHERRY 1 Signaliza¢ni vypina¢ SZ
D - 433 - B8LD 1 Signaliza¢ni vypina¢ SO
Mikrospina¢ CHERRY 1 Polohovy vypina¢ PZ
D - 433 - B8LD 1 Polohovy vypina¢ PO
Mikrospina¢ SAIA 1 Momentovy vypina¢ MZ
XGK 12-88-J21 1 Momentovy vypina¢ MO
Tésnici krouzek 180x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiriky
Tésnici krouzek 32x2 PN 02 9281.2 1 Tésnéni prihledu
mistniho ukazatele polohy
Prahled 4 - 62847 Viko mistniho ukazatele polohy
Tésnici krouzek 10x6 PN 02 9280.2 2 Tésnéni hridele vypinani moment
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Servomotory vybavené elektronikou DMS2 ED

Nazev dilu Oznaceni dilu Skladvové Poznamka
polozka
Zdrojova deska DMS2.ED.Z 39620000
Snimac polohy viceotackovy DMS2.ED.S 39620001
Snimaé momentu DMS2.TORK | 39620003 spole¢ny pro DMS2.ED i DMS2
Analogovy modul DMS.ED.CPT | 39620004 | ZPEnysignal4—20mA asoftwarové
blokovany regulator
Displej DMS2.ED.D | 39620005

Servomotory vybavené elektronikou DMS2

Zdrojova deska analogova DMS2.ZAN 39620014 pouze pro analogovou verzi
Zdrojova deska Profibus DMS2.ZPR 39620015 pouze pro profibusovou verzi
Snimac 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

Dynamickeé brzdy (pro servomotory s elektronikou DMS2 ED a DMS2)
Brzda BR2 550 2339610124
Brzda BR2 BK 550 | 2339610128
Brzda BR 2,2 2339610142
Brzda BRBK 2,2 |2339610141
Brzdny odpor TR342 68R | 2337110355

K servomotorim Ize dodat nastavovaci program (je popsan v tomto montaZnim navodu), ktery umoZriuje nastavovat

a kontrolovat parametry elektronického vybaveni servomotort pocitacem.

Elektronika se pripoji k sériovému portu pocitace kabelem (je prodavan napr. pod nazvem ,Kabel prodiuZovaci mys

9F-9M").

Pokud pocitac¢ neni vybaven sériovym portem, Ize objednat pfevodnik USB-RS 232.
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POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




POZNAMKY ZPA pEEKY. o.s. 2\




POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




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 EEx

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 pakové 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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289 11 PECKY
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