e
ZA PECKY. a.s._ A

4
MODACT MOKED 63 t.¢. 52325
MOKED 125 t.&. 52 326
MOKED 250 t.&. 52 327
MOKED 500 t.&. 52 328
MOKED 1000 t.¢&. 52 329
MODACT MOKED CONTROL {h

=) Elektrické servomotory oto¢éné
(@) jednootackové
— pro kulové kohouty a klapky

=
= MODACT MOKED
=

Typova cCisla 52 325 - 52 329

9/15

MON



CERTIFIKAT TUVNORD

pro systém managementu dle

EN ISO 9001 : 2008

V souladu s TOV NORD CERT postupy je timto potvrzeno, 2e

ZPA Pecky, a.s.

Trida 5. kvétna 166

289 11 Pecky

Ceska republika

s misty uvedenymi v pfiloze

mé zavaden systém managementu v souladu s vyde uvedenou normou pro nasledujici }Q\\

abor platnosti .-‘\-\\
R

Vyvoj a viyroba servomotori, rozvadéc(, vyroba Rootsovych dmychadel '

a zpracovani plechu.

Registratni Sislo certifikatu 04 100 950161 Platny do 2015-09-24 3

Audit, zprava Zislo 624 362/400 Potatetni certifikace 1995-03-01 : i

Certifikatni misto Praha, 2012-09-25 n

TOV NORD CERT GmbH S

Tato certifikace byla provedena v souladu s TOV NORD CERT certifikanimi postupy a je podnétem k provadéni pravidelnych S
Kontrolnich auditd, X
Nedilnou soutasti tohoto certifikatu je pfiloha (1 strana). N
TOV NORD CERT GmbH Langemarckstrasse 20 45141 Essen www luev-nord-cert, com SR




1. POUZITI

Servomotory MODACT MOKED jsou uréeny k pfestavovani ovladacich organt vratnym oto¢nym pohybem
s uhlem nato€eni vystupni ¢asti do 90° vCetné pfipadl, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach.
Typickym ptikladem pouziti je ovladani kulovych ventilli a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového
ovladani i automatické regulace. Servomotory MODACT MOKED se montuji pfimo na ovladany organ.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOKED jsou odolné proti pasobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivi tfid AC1, AD5,
AD7, AE5, AES6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi na volném prostranstvi doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivd. Stfiska by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

Pfi umisténi servomotorl v pracovnim prostfedi s teplotou pod +10 °C, v prostiedi s relativni vlhkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech servomotord.

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

Poznamky:

Za prostory pod pristfeskem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych srdaZek pod uhly do 60° od
svislice.

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Miniméalni vzdalenost
od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné velky,
Cisty a vétrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOKED je -40 °C az +60 °C.

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miiZe tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost ob¢asného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni
3)AE5 - stfedni pradnost
AE6 — silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 - mechanické namahani stfedni. V béznych primyslovych provozech.
6) AH2 — vibrace stfedni. V béznych priimyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rastu 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  —sluneéni zafeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3  — seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4  — schopnost osob. Pouené osoby.
13)BC3 - dotyk osob s potencidlem zemé Easty. Osoby se ¢asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvyse 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podie CSN EN 60 034-1. ZatéZovatel
N/N+R je max. 25 %; nejdelsi pracovni cyklus N+R je 10 minut (pribéh zatiZeni je podle obrazku). Nejvyssi pocet sepnuti
pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatézovaciho momentu pfi zatéZovateli 25 %
a teploté okoli +50 °C je nejvyse 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

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

o

Mz

]
Mstr
My

Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotoru
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykl( (Z - O - Z).
Servomotor, uréeny pro regulaéni Ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cyklt s dobou prace (pfi které je vystupni hfidel
v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na poétu sepnuti. Velka etnost
spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a zivotnosti se

odvozené od nastavenych regulaénich parametr(, jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotor( pro 1 milion startd
Zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startd 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE POZADAVKY

Napajeci napéti servomotoru
Podle Tabulky ¢&. 1 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
3 x230/400 V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
(nebo podle udaji na stitku)
Jina napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Kryti

Stuperi ochrany krytem servomotord MODACT MOKED je IP 65 nebo IP 67 podle CSN EN 60529.
Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)

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



Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotoru je zabezpe¢ena mechanickou nebo elektromagnetickou
brzdou elektromotoru.

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

Pracovni zdvih

Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je 90°.

Rucni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hfidele je dan funkci diferencialu). Ota€enim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruciCek (pfi pohledu na hridel do oviddaci skfiné). Za pfedpokladu,
Ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

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

V pfipadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poSkozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

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

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

Mistni ovladani
Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace.

Pro elektroniku DMS2 ED je sestava ze dvou pfepinacl: jeden ma polohové stavy ,dalkové” a ,mistni“, druhy ,otvira
- STOP - zavird“. Druhy pfepina¢ se sam vraci do polohy STOP. Pfepina¢ ,mistni / dalkové“ ma navic jednu sadu kontakt(.
Ta je vyvedena na svorkovnici uvnitf servomotoru.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Svorkovnice servomotoru je opatiena svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do priifezu 2,5 mm2 nebo dvou
vodic¢t se stejnym priifezem do 1 mm2,
Konektorové pfipojeni na dotaz.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOKED s oznacenim svorek jsou uvedena v tomto
Montéznim navodu.

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

Izolaéni odpor

Izola¢ni 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. Podrobné;si
udaje jsou v Technickych podminkach.



Ochrana elektromotoru proti prehrati

V8echny elektromotory maji ve vinuti tepelné pojistky. Ty slouzi jako pfidavna ochrana, nenahrazuji nadproudovou
ochranu a jisténi.

U jednofazovych elektromotor( jsou pojistky interné propojené s vinutim a pfi prehrati elektromotor odpoji, po ochlazeni
ho opét samocinné pfipoji.

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

ZatiZitelnost je 250 V AC /2,5 A.

Elektricka pevnost

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

Odchylky zakladnich parametr

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

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjSi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed nebezpeénym
doty-kovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznageny zna¢kami podle CSN IEC 417 (34 5555).

Pokud neni servomotor pfi zakoupeni vybaven nadproudovou ochranou, je nutné aby tato ochrana byla
zajiSténa externé.

7. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontakiné magnetickymi snimaci. Je zaru¢ena
velka zivotnost bezkontaktnich snimac, u kterych nedochazi k mechanickému opotfebeni.

Snimac¢ polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své €innosti nevyzaduje zalozni napéjeni, pokud
béhem provozu servomotoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy lze nastavovat a kontrolovat
pomoci pocitaCe s ovlddacim programem (nastavené parametry Ize na pocitaci zalohovat) nebo ru¢né bez
pocitace (u elektroniky DMS2 Ize ruéné nastavovat parametry a kontrolovat ji bez pocitace pouze pokud je
systém vybaven displejem a mistnim ovldadanim). Obsahuji diagnostické funkce - chybova hlaSeni na displeji,
pamét poslednich zavad a poctu vyskytl jednotlivych zavad.

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

Systém DMS2 umozhuje 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 mikropogita¢, 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

Volitelna vybava:
Analogovy modul

Ukazatel polohy
Mistni ovladani

Stykace nebo bezkontaktni blok

Elektronicka brzda

Modul hlidani vypadku faze

Parametry:
Snimani polohy
Sniméani momentu
Pracovni zdvih
Blokace momentu
Vstupni signél

Vystupni signal

Napajeni

Provedeni:

Nahrada elektromechanické desky

CONTROL

napajeni elektroniky, uZivatelska svorkovnice (pfipojeni napajeni a ovlddacich sig-
ndld), 2 momentova relé, 2 polohova relé, 2 signalizaéni relé, 1 relé pro signalizaci
chyb (READY), spina¢ topného odporu, konektory pro pfipojeni elektronické brzdy,
topného odporu analogového modulu a konektor pro propojeni s fidici jednotkou

vystup zpétnovazebniho signélu 4 — 20 mA,
v provedeni CONTROL vstup fidiciho signalu 0/4 — 20 mA
LED displej

Tento modul je pfipojen na vSechny tfi napajeci faze. Pokud dojde k vypadku
jakékoliv faze, modul zastavi servomotor. Navenek se toto zastaveni projevi,
jako zapuUsobeni tepelné ochrany.

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

podle Tabulek 1, 2

0 — 20 s pfi reverzaci v koncovych polohach

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

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

ovladani elektronické brzdy

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

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

elektronika zastava i funkci regulatoru, poloha vystupniho hfidele je fizena
analogovym vstupnim signalem.

Funkce a nastaveni vystupnich relé

Vystupni relé nahrazuji koncové mikrospinace, funkce vystupnich relé se do urcité miry lisi podle zvoleného médu
elektroniky nebo ji Ize zvolit, nejlépe nastavovacim programem.

Relé MO, Mz, PO, PZ
Relé DMS2 ED DMS2 ED Control
moment otevieno B
MO L motor otevirej
(pfepina i na chyby)
moment zavieno
Mz L motor zavirej
(pfepina i na chyby)
. moment otevieno (pfepind i na chyby) + volitelné vypinani
PO poloha otevreno y s
v poloze otevieno (parametr Vypindni)
. moment zavieno (pfepina i na chyby) + volitelné vypinani
Pz poloha zavieno y s
v poloze zavieno (parametr Vypindni)




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

Jejich €innost je ovladana:
— aktivnimi chybami

- regulaéni smyc¢kou (odchylka poZadované a skutecné polohy)

Jakakoli vyvolana aktivni chyba prfepne obé relé do klidové polohy (civky bez energie). Soucasné také
se pfi chybach ovladaji relé majici funkci momentovych relé (u obou provedeni DMS2 ED i DMS2 ED Control).

Relé SZ, SO, READY

Relé 3/SZ
- obvykle signalizace polohy zavreno,
mozné prepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci
Relé 4/SO
- obvykle signalizace polohy otevreno,
mozné prfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

Relé READY
- obvykle signalizuje chyby + varovani + neni dalkoveé,
mozné prfepnout na jakoukoli nabizenou signalizaci

|Relé3/5Z Relé4 /50| Proreiesoasz

moment a polaha O
moment a polaha 2

wpnuto byly dopinény funkce:
paloha O Moment O negovany:
poloha Z po dosazeni nastavené-
moment O ho momentu ve sméru
moment Z otevfeno se relé rozpoji.

Moment Z negovany:
po dosazeni nastavené-
ho momentu ve sméru

otevirani

zavirani zavfeno se relé rozpoji.
pohyb Moment O nebo Z ne-
polaha govany: po dosazeni na-
poloha negovand staveneho momentu ve
ovkidani-mistni sméru zavieno nebo
oviadani-dalkoveé otevieno se relé rozpoji.
oviadani-vypnuto

moment O nebo £

pohyb-blikad

| Relé Ready |

vypnuto

varovani

chyby

varovani nebo chyby

chyby nebo neni dalkowvé
chyby nebo var. nebo neni dal,
mament 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 ,Pfistup” jsou slovem ,NE“ oznaceny parametry,
které uZivatel nemtzZe ménit (zména téchto parametri je blokovand).

Chyba [Piistup| |

MNE 5

1[0.1:]

NE B

[%]

POSTUP NASTAVENI PARAMETRU POMOCI TLACITEK

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

©

LED1 LED2 LED3

00O MENU <ﬂ

UMD

W

o

o Barvy diod:

LED1 — Zluta (¢islo menu)

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 napajeni

- - sviti Vse v pofadku — pracovni rezim (ddlkové, mistni nebo vypnuté ovldadani)

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

Vstup nebo vystup do Nastaveni parametr(i pomoci tlacitek

sviti - sviti

nebo Nastaveni parametrti pomoci PC
blika - sviti
blika blika sviti Nastaveni parametrl pomoci tlacitek
blika sviti sviti

Pfi sefizovani se fidime odstavci ,OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI¥, ,MONTAZ NA ARMATURU*

a ,SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU* tohoto navodu.

Z bezpecnostnich divodu je systém dodan ve stavu vyvolané chyby Kalibrace, kdy jsou funkce omezeny z diivodu

snizeni rizika poskozeni servomotoru chybnym zapojenim.

Zapis poloha ZAVRENO, OTEVRENO a AUTOKALIBRACE

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

Pokud je pfi sefizovani dosazeno kroutictho momentu v koncové poloze,musi se z momentu odjet pomoci ruéniho kola.

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

Servomotor nastavime do polohy otevieno a pomoci tla¢itka O zapiSeme dlouhym stiskem polohu otevieno.
Pomoci tla¢itka P spustime kalibraéni rutinu (v dalkovém fizeni), které pfi tfipolohové regulaci zméfi skutené setrvacné
hmoty systému a ulozi je do paméti Fidici jednotky. U dvoupolohové regulace stisk tlacitka P pouze zrusi chybu
Kalibrace.

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

V pfipadé, ze je potifeba zvétsit zdvih servomotoru a je nastaveno vypinani ,od polohy", servomotor vypne
pfi pfestavovani na poloze O nebo 100 %. Pro dalS§i zménu polohy stiskneme C nebo O a pfi jeho trvalém
drzeni lze servomotor dale pfestavovat. Po dosazeni pozadované polohy ji stiskem tlagitka C nebo O
zapiSeme do pameéti.

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

1.

2 e

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

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

Cas blokovani: 0s

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

Charakteristika vysilace polohy: zavieno 4 mA, otevieno 20 mA

Relé READY: chyby+varovani+neni dalkové

U provedeni CONTROL:

1.
2. Necitlivost servomotoru pfi regulaci: 1 % (nedoporucuje se nastavovat necitlivost vétsi nez 3 %)
3.

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

Nastaveni fidiciho signalu: zavieno 4 mA, otevieno 20 mA

Reakce pfi ztraté fidiciho signalu — zastavit

Prehled MENU
LISTOVANI V MENU

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



— Kratkym stiskem MENU zvolime zékladni MENU — menu M1 az M8 (LED1 signalizuje ¢islo menu), kratkym stiskem
P, O, C do nich vstoupime (LEDZ2 signalizuje prislusny 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 nastavovaci
menu opustime. Nastavovaci menu bude téz ukonéeno v pfipadé, kdy po dobu 1 minuty nedojde ke stisknuti
nékterého tlacditka.

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 tlaitka P parametr zapiSeme do paméti.

MENU 2 — Nastaveni funkce signalizaénich relé
— Zé&kladni 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
tlagitka C nebo O

— Pomoci tladitka 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 tladitka C zapiSeme do paméti okamzitou polohu pro blokovani momentu na strané zavfeno
— 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.

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 ztraté ridiciho 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 — Zptisob vypinani v koncovych polohach pfi 3P regulaci

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

nebo MOMENT+PO+PZ - 4 bliknuti LED2
a dlouhym stiskem tlacitka P parametr zapiSeme do paméti.
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POSTUP NASTAVENi PARAMETRU PROGRAMEM DMS2

— Prfed 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 divodu
snizeni rizika poSkozeni servomotoru chybnym zapojenim. Pfi ovladani servomotoru z programu DMS?2 je jeho chod
zastaven pfi vyvolani jakéhokoli momentu.

Hlavni okno nastavovaciho programu Volba elektroniky

Pracovni moment
— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2.

Zapis polohy OTEVRENO, ZAVRENO a AUTOKALIBRACE

Servomotor musi byt sefizen tak, aby zapsana poloha zastavovala servomotor pfed dosazenim vypnuti od
kroutictho momentu. Servomotor pfestavime ruéné nebo elektricky. Servomotor v provedeni CONTROL je mozné
spustit z menu MOTOR v programu DMS2. V tomto pfipadé servomotor nereaguje na nastavenou polohu a vypina az
od krouticiho momentu. Pfi ovliadani z menu MOTOR nesmi byt vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné odjet
rucne.

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

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

Zapsané hodnoty potvrdime stiskem tladitka START v programu DMS2. U servomotoru v provedeni CONTROL
pfepneme servomotor do dalkového ovladani a stiskem tla¢itka START spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym
spusténim motoru v obou smérech zméfi setrvaénost a prepne se do regula¢niho rezimu. Informace o pribéhu
autokalibrace je signalizovana vedle tlacitka 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%
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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: Signal READY je vyveden jako kontakt relé na svorkovnici. Pokud neni zjistén stav CHYBA nebo
VAROVANI (Ize nastavit co se mad vyhodnotit jako chyba nebo varovani), kontakt je sepnuty; pfi chybé, varovani
nebo pokud je preruseno napajeni elektroniky, se kontakt rozpoji. Stav relé READY je indikovan diodou LED
na zdrojové desce.

AUTODIAGNOSTIKA

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

Prifazeni nebo vypnuti varovani a chyb je nastaveno v okné ,Varovani a chyby" nastavovaciho programu (otevird 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 Cervené LED diody na fidici jednotce.
Specifikaci o jakou konkrétni chybu se jedna zjistime programem DMS2 nebo na displeji.

OBNOVENIi PARAMETRU ZE ZALOHY

PFi vypnutém napajeni stiskneme soucasné tlac¢itka O a C. Potom zapneme napajeni a pockame do rozsviceni
Cervené a zluté LED diody. Tim se nactou zazalohované parametry.
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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 Vyvoldn 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 sou¢et parametrd v EEPROM
9 | RAM X Chybny kontrolni soucet parametr(i 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 | Snimac 1 X Chyba snimace polohy 1 (nejniZsi stuperi)
14 | Snimac 2 X Chyba snimace polohy 2
15 | Snima¢ 3 X Chyba snimace polohy 3
16 | Snimac 4 X Chyba snimace polohy 4 (nejvys$si 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 Prekroena povolenad max. teplota (parametr Teplota max)
22 | Nizka teplota X PiekroCena povolena min. teplota (parametr Teplota min)
23 | LCD interni * Displej LQD interni nekomunikuje nebo nenf pfidan v parametru
CAN konfigurace
24 | LCD externi * X Displej LQD externi nekomunikuje nebo neni pfidan v parametru
CAN konfigurace
25 | Fieldbus * X Modul primyslové sbé.rnice nekomunikuje nebo neni pfidan
v parametru CAN konfigurace
26 | CAN * X Chyba sbérnice CAN (zkrat, preruseni, komunikuje jen snimac)
27 | Fieldbus aktivita * X Neni aktivni spojeni na prdmyslové sbérnici
28 | Faze * X Opacné poradi fazi nebo chybi néktera faze
29 | Relé ivotnost X Prekrogena Zivlotvr)ost 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 Snimag’:, 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.

Pameét poctu vyvolanych varovani a chyb

— DMS2 ED pouziva pro vSechna zjistovana varovani a chyby pocitadla vyskytu téchto varovani a chyb béhem €innosti
systému.

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

— Cteni pogitadel je mozné pomoci programu pro PC.

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

Pamét poslednich vyvolanych varovani a chyb
— DMS2.ED uklada 3 posledni vyvolané varovani a chyby do EEPROM paméti.

— Posledni varovani a chyby je mozné zobrazit a vymazat pomoci programu pro PC.
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DMS2

Hlavni vlastnosti DMS2:

— Kompletni fizeni chodu servomotoru dvou a tfipolohové regulace nebo napojeni na priimyslovou sbérnici Profibus.
— Prehledna signalizace provoznich a servisnich 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:

— Mikropogita¢ a pamét parametru

— 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 krouticitho 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 primyslovou sbérnici Profibus.

Obé jednotky obsahuji napajeci zdroj pro elektroniku, dvé relé pro ovladani silovych spinacu (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, Ctyfi (signalizacni) |ze nastavit jako hlaSeni polohy, momentu, pfipadné dalSich provoznich stavd
servomotoru, paté (Ready) je pouzito k hlaseni chyb, varovani a jinych stavli 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 tlaéitek — snimace tladitek ,,otevirej“, ,,zavirej“, ,,stop“ a oto¢ného prepinace ,,mistni, dalkové, stop*“.
Servomotor muZe byt osazen stykaci nebo bezkontaktnim spindnim elektromotoru, mdZe 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 divodu (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. 11
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Pracovni moment

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime hodnotu pracovniho momentu 50 — 100 % v programu DMS2.

Vypinani v koncovych polohach

— Zkontrolujeme a pfipadné nastavime zpUsob vypinani v koncovych polohach:

— Moment

— Moment+poloha O

— Moment+poloha Z

— Moment+poloha O+Z

Koncové polohy - pracovni zdvih

— Poloha Z

— Odjedeme do polohy zavieno 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 tlagitko Z a potvrdime souhlas se zapisem.

— Poloha O

— Odjedeme do polohy otevieno ruéné nebo pomoci menu Motor v programu DMS2.
— Ovladéani servomotoru pomoci programu je mozné, jen kdyz neni vyvolan zadny moment. Z momentu je nutné

odjet rucéné.

— 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 ruéné. 0 — Autokalibraci spustime tla¢itkem Start v programu DMS2.
— Vyckame ukonceni autokalibrace, informace o jejim prabéhu je signalizovana vedle tlacitka Start.

Ostatni parametry
Zkontrolujeme a pfipadné zménime dalSi parametry:
L, 4-20mA 20 -4mA 0-20mA 20-0mA
Ridici signal
2 polohovy Sbérnice
Necitlivost 1-10%
Funkce SAFE Otevirat Zavirat Zastavit Na polohu
Aktivni SAFE ov 230V
Cas blokovani momentu
. . 0-20s
v koncovych polohach
Poloha blokovani momentu 1-10°%
v koncovych polohéach °
Vystup polohového signélu | 4 —20 mA 20—4 mA
Vypnuto Varovani Chyby Varovani nebo chyby
Funkce READY iy
- Sdruzena chyba Chyby nebo | Chyby nebo varovani | yjoment 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 zarizeni Ize nastavit tak, aby servomotor reagoval jako na viastni chybu
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Autodiagnostika
Tabulka Seznam varovani a chyb — stejna jako u elektroniky DMS2 ED (str. 13)

Pamét poctu vyvolanych chyb

— DMS2 pouziva pro v8echny zjiStované chyby pocitadla vyskytu téchto chyb béhem ¢innosti systému.
— Hodnoty pocitadel jsou ukladany do EEPROM paméti a jsou zachovany i po vypadku napajeni.
— Cteni a mazani poéitadel chyb je mozné pomoci programu pro PC.

Pamét poslednich vyvolanych chyb

— DMS2 ukladé 3 posledni vyvolané chyby do paméti EEPROM.
— DMS2 umoznuje zobrazit chyby pomoci programu PC nebo vypinaé 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 reziml ¢innosti pomoci diod LED na desce snimace polohy:

Cervena Zelena Stav

- - Systém bez napajeni

- sviti V8e v pofadku — pracovni rezim (dalkové,mistni nebo vypnuté ovildadani)
blika sviti Chyba nebo varovani — pracovni rezim (dalkové, mistni nebo vypnuté ovladani)
sviti sviti Nastaveni parametr(i pomoci tla¢itek nebo PC

Signalizace rezim({ ¢innosti pomoci displeje:
Na displeji je poloha servomotoru v %, zobrazeni stavu mistniho ovilddani popfipadé dosaZeni momentu. Pfi chybé
tento stav preblikava s ¢islem aktudlni chyby. PFi vice chybdch se tyto chyby cyklicky opakuji.

Prehled MENU

Nazev Hodnota parametru Vyznam
CESKY
1| JAZ/LANGUAGE k
JAZ/ GUAG ENGLISH Jazyk menu
2| POLOHAO, Z POL.OTEVR. Koncova poloha otevieno nebo zavieno
POL.ZAVRENO
3 | KALIBRACE SPUSTIT Spusténi autokalibrace
MOMENT
MOMENT+POL.O
4 | KONCOVA POL. Vypinani v k ych polohach
ONCO (0] MOMENT+POLZ ypinani v koncovych polohac
MOMENT+P.O+Z

Moment pracovni otevieno

_ o,
5| MOMENT PR. O 50-100% (volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
Moment pracovni zavieno
_ o,
6| MOMENT PR.Z 50-100% (volba 50 — 69 % zavisi na parametru Moment min.)
7 | CAS BLOK.MOM 0-20s Cas blokovani momentu
8| POLOHABL.O 0-50% Poloha blokovani momentu otevieno
9| POLOHABL.Z 0-50% Poloha blokovani momentu zavieno
10| CPT 4-20mA Charakteristika proudového vysilace
20-4 mA
4-20mA
20-4 mA v oo
11 | RIDICI SIGN. 00_ 20 EA Analogovy fidici signél
20-0mA
12 | NECITLIVOST 1-10% Pasmo necitlivosti
OTEVIRAT
13 | SAFE ZAVIRAT Reakce na signal Safe a ztratu fidiciho signalu
ZASTAVIT
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 parametrd,
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:

— Prepina¢ 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 tlacitka STOP vstoupime do tohoto menu a tlagitky O nebo Z volime parametr.
Dlouhym stiskem tlacitka STOP zapiSeme parametr do paméti. Kratkym stiskem tladitka STOP vystoupime
z nastavovani parametrl a mizeme 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 tlac¢itka STOP ukonéime nastavovaci rezim

Nastaveni koncovych poloh pomoci tla¢itek mistniho ovladani

Ptepinaé MISTNE — DALKOVE pFepneme do polohy OFF. Dlouhym stiskem tlagitka STOP vstoupime do nastavovaciho
rezimu. Pomoci tlacitka ,Z“ nalistujeme MENU2. Kratkym stiskem tlaCitka STOP zvolime nastavovani polohy ,O“
Prepinac¢ pfepneme do polohy ,MiSTNE* a spustime servomotor. Po dosaZeni poZadované polohy pfepneme piepinac
do polohy ,,OFF“ a dlouhym stiskem tlagitka ,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.

PFepnutim mistniho ovladani do polohy OFF a vstupem do menu (dlouhym stiskem tlacitka STOP) a pfepnutim do
polohy ,MISTNE* je moZné pFestavovat servomotor pomoci tlagitek ,O“ 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 tlagitka ,STOP*“ vstoupime do MENU 3 a dlouhym
stiskem tlagitka ,STOP“ spustime autokalibraci. Servomotor si kratkym spusténim motoru v obou smérech zméfi
setrvacnost. Ukon&eni autokalibrace je oznameno napisem AUTOKALIBRACE OK.

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

Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2 ED.

Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni, pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N, U. Svorky V, W z(stanou
nezapojené. Pokud je servomotor v provedeni ,Néhrada elektromechanické desky“ s tfifazovym elektromotorem bez
silovych relé, elektromotor je vyveden na zvlastni svorkovnici (zde nekreslena).
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Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2

= —_Jo /
S v |E & = Pg\I?ER ZDA PECKY 395 Og?N CLCODSE
D D D D LR DMS2 CONTROL
Wl V] U|l NJ|PE|PE M P SAFE | OPEN/CLOSE
M E| & 2 FINN[PE[+L —L oM z&agnlw e 2
[:JE]E]E D D D [I D D SSSSEEEESEEREEES
| | ooooon Aoonoro
Svorky na zdrojové desce Svorky ve skrini mistniho ovladani

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

i ZD&.\

PECKY

FOZOR - REOTVIRAT POD NAFETIM
ATTENTION - OPENR ONLY FHEN BAINS ARE OFF
BHAMAHWE - HE OTEFRIBATR NG HANPAKEHHES

= STOP = =
[

—@—ék@r

Igni
Loscal

Mistni ovladani s dvouradkovym displejem

Poznamka:

Nastavovaci program umoZriuje kopirovat data z paméti parametr(i elektroniky DMS2 a DMS2ED do pocitace jako
soubor s pfiponou ,,par” (v pfikladu na obrazku vznikne soubor 52 030.par v adresari Flash). Soubor miZe slouZit jako
zaloha pro pfipad Ze bude potfeba v daném servomotoru vymeénit snimac polohy a nastavit jej stejné jako ten
vyménény nebo jej Ize zaslat jako pfilohu e-mailu vyrobni nebo servisni firmé pfi feSeni pfipadnych problému.




Zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem
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O DMS2 TORK DMS2 S
AV DMS2.H2 = N 5 COM
JL V LED
Rl
DMS2 D AN
LCD displej 2 x 12 znak \,ﬁ ji
Deska analog Pasivni vystup
0/4:20mA DMS2.A2 -
%_ COMM
T Aktivni vystup
otevirej J 0
— Zdrojova deska
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Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem

—

0~%

E0015

VYP
omv O DAL e MI %
STOP O -
O DMS2 TORK
ZAV
DMS2.H2 3= LN
4; gl %
DMS2 D

LCD displej 2 x 12 znak(

DMS2 S

LED
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Sit pivod 230 V
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A
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|
|

| B |OUT
|
4

Zdrojova deska

DMS2.ZD2
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Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOKED — zdkladni technické parametry

Typové Eislo Doba | Vypinaci Elektromotor Hmotnost
Typ eadn | dorvs | PFEStaveni | moment i A6 &ti
zakladni | dopliikové o Vykon | Otacky | Napéti | Proud
12345(678910 [s/90°] [Nm] Typ W] |[1.min-1] [V] [A] kgl
Xx1xED| 10 16-32 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx2xED| 20 250" FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx3xED| 40 - 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx4xED| 80 25-45 FCT2B54D 2 1270 | 1x230 | 025 | 7.4
MOKED 63 152 325 sxen[ 10 16-32 15 2680 | 3x400 | 040 | 7.4
Xx6xED| 20 N FT2B52D 15 2680 | 3x400 | 010 | 7.4
Xx7xED| 40 - 15 2680 | 3x400 | 010 | 7.4
XxCxED| 40 55-110 FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx1xED| 10 125 80 2770 | 1x230 | 053 | 127
Xx2xED| 20 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
xxAxED| 20 80— 160 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
XX3XED| 40 20 1350 | 1x230 | 04 | 123
MOKED 125[52 326[xx4xED| 80 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 | 123
Xx5xED| 10 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
Xx6xED| 20 63-125 FT4C52NA 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
Xx7xED| 40 20 1440 | 3x400 | 020 | 127
Xx8XED| 80 EAMRS6NO04A 20 1440 | 3x400 | 020 | 127
XX2XxED| 20 - 60 2770 | 1x230 | 053 2
XX3xED| 40 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 21
xxAxED| 40 160 - 320 60 2770 | 1x230 | 053 21
xx4xED| 80 20 1350 | 1x230 | 04 | 205
MOKED 25052 327[xx5xED| 160 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 | 205
Xx6xED| 20 90 2770 | 3x400 | 034 2
Xx7xED| 40 125-250 FT4C52NA 90 2770 | 3x400 | 034 21
XX8XED| 80 20 1440 | 3x400 | 020 21
XX 9xED| 160 EAMRS6NO04A 20 1440 | 3x400 | 020 21
XX2XxED| 20 120 | 1350 | 3x400 | 042 27
Xx3xED| 40 1 PK 7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 26
MOKED 50052 328~ " ep[ 80 250-500 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 263
XxCxED| 40 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0.0 27
XX3xED| 40 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 45
xx4xED| 80 1 PK 7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 43
MOKED1000{52 329 s ep[ 160 | 2001000 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 433
XxCxED| 80 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0900 | 45

* Provedeni s vyssim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostredi od -20 °C do +55 °C.
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V typovém cCisle se uvede:
pismeno ,,U“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2) — se svorkovnici
pismeno ,,K“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2) — s konektorem
pismeno ,, T, pokud na 7. misté bude pismeno R a servomotor nebude vybaven displejem a mistnim ovlad.
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED) — se svorkovnici

K (elektronika DMS2 ED) — s konektorem

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

modul | regulator X X | x

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

K — servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED — s konektorem

P — servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus

R - servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové fizeni **)
**) Jestli servomotor bude uréen pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci se nastavi ve vyrobnim zavodé. Pokud v objedndvce nebude
urceno jinak, bude servomotor nastaven pro tfipolohovou regulaci (oviadani signalem 4 — 20 mA).

9. misto:  napiSe se Cislice nebo pismeno podle Tabulky ¢. 3

11. misto:

bez oznaceni
F1

Pro teplotu okoli od -25 °C do +70 °C
Pro teplotu okoli od -40 °C do +60 °C
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Tabulka 3 — Zpusob pfipojeni servomotorii MODACT MOKED

—uréeni 9. mista typového éisla

. - - Strana ¢tyrhranu . Zpiisob oznadeni 9. mista
Velikost pfiruby Spojeni s [m¥n] Poloha &tyfhranu v typovém Eisle
Typové Cislo 52 325
F05 perem 0
F05 ¢tyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
F04 11 zékladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
F04 11 pootocen o 45° 5
FO4 Ctyrhranem 12 zékladni 6
F04 12 pootoCen 0 45° 7
F05 16 zakladni 8
FO5 16 pootocen 0 45° 9
Typové Cislo 52 326
FO7 perem 0
FO7 Ctyrhranem 17 zékladni 1
FO5 perem 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
F05 14 pootocen 0 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zékladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zékladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové Cislo 52 327
F10 perem 0
F10 ¢tyrhranem 22 zékladni 1
FO7 perem 2
FO7 17 zékladni 3
F10 22 pootocen 0 45° 4
FO7 17 pootocen 0 45° 5
FO7 19 zakladni 6
Fo7 Ctyfhranem 19 pootoCen 0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootoCen 0 45° 9
F10 27 zékladni A
F10 27 pootocen 0 45° B
Typové Cislo 52 328
F12 perem 0
F12 ¢tyrhranem 27 zékladni 1
F10 perem 2
F10 22 zékladni 3
F12 27 pootocen 0 45° 4
F10 22 pootocen 0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyfhranem 24 pootoCen 0 45° 7
F10 27 zékladni 8
F10 27 pootoCen 0 45° 9
F12 32 zékladni A
F12 32 pootocen 0 45° B
Typové Cislo 52 329
F12 perem 0
F12 27 zékladni 1
F12 - 27 pootocen 0 45° 4
Fi2 Clythranem 32 zakladni 5
F12 32 pootoCen 0 45° 6
Poloha vystupniho hfidele Spojeni perem Spojeni étyrhranem
servomotoru o zakladni poloha pootogena poloha
(pfi pohledu smerem na mistni N (odpovidé DIN 3337) (odpovida ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je zavreno
proti poloze ,zavieno“. ﬁ‘ f+\ # ’4" '4" < 4
otevfeno j osa_ : /T\ : m
\-f/ potrubi \+/ L_"_)
¢ e o e 4 4

Jiné pripojeni servomotorll na dotaz.
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Doplinék tabulky 2 - Elektrické servomotory MODACT MOKED s pakovym adaptérem
— zpusob mechanického pripojeni (urceni 9. Mista v typovém Cisle)

Velikost pfiruby Spojeni Slransa[(r:It]\:.:l]lranu Poloha étyfhranu Z{';::;:gh% é?slls;e prmlfg:il:::iu\lr(;:tlupu
Typové Gislo 52 325
F05 perem 0 vénec
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
F04 11 zakladni 3
F05 14 pootocen o 45° 4
F04 11 pootocen o0 45° 5 vyménné viozky
F04 ¢tyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
FO5 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o0 45° 9
Servomotor v provedeni s padkovym adaptérem W paka
Typové Cislo 52 326
FO7 perem 0 nedodava se
Fo7 Ctyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
FO5 14 pootocen 0 45° 5 vyménné viozky
FO5 ¢tyrhranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen o0 45° 9
Servomotor v provedeni s pdkovym adaptérem W paka

Rozmérove nacrtky elektrického servomotoru MODACT MOKED
s pakovym adaptérem

176

2251,

e BE—
.
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. €. 52325

391

386

367

!

A

33

[\“,’

!

A

M2:1

(pohled na zakladni desku)

&

49

P Ho|l o+

61

120

!

!

A



Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. ¢. 52326

W

|
I
|
T

\
D
-
C-
D

NE

[-l—
I+
|+

LN

=
T
WA
f

A —— |
F———————1

388

—P
M2:1
(pohled na zakladni desku)

A
N

Y IR I O

0 I ~
"3\' |
/4 |
/ T

N
N

140 20

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

70

o
©
Mistni ovladéni H
M20x1,5 (10 — 14mm)/
' (DMS2 ED)
Mistni Kabelové vyvodky:
oviadani MOKED 63 1x M20x1,5 (10 — 14 mm)
1x M25x1,5 (13— 18 mm)
MOKED 125,250 2x M25x1,5 (13 — 18 mm)
MOKED 500, 1000 1x M25x1,5 (13 — 18 mm)
1x M32x1,5 (13 — 20 mm)
Typ A B C D E F G H J K L Pfiruba
MOKED 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 73 F 05, F 04, F 07"
MOKED 125 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 73 F07,F 05, F 10"
MOKED 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 (200 | 111 | 263 | 73 | 128 F 10, F 07
MOKED 500 250 | 290 | 386 [ 398 | 325 | 362 | 250 | 128 73 F12,F10
MOKED 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 | 73 | 155 F12
*) na dotaz

Poznamka: Konektorové pripojeni servomotort na dotaz.
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Pfipojovaci rozméry servomotort MODACT MOKED

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi t&snym perem

A
N Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drazka je
v poloze ,zavieno®, poloha ,otevieno” je vievo pfi pohledu smérem
o / a2 = na mistni ukazatel polohy).
- 7 oo d2 d- ba +0,4
< ds PFiruba | d: ds | da N3 max | h2 min |11 max| 1 min talo2| ds
5 a 8 H9 Js9
d1
FO4 | 653042 |M6| 18| 3 |12 | 3 | 26| 6 [20,5| 25
,Z5 (“C%) FO5 653550 | M6 |22| 3 12 | 3 [ 30| 6 |24,5| 28
b
w{ FO7 90| 55|70 | M8 | 28| 3 13| 3 [ 35| 8 |30,9( 40
-0 ~SKds 2 F10 | 125/ 70 |102|M10| 42| 3 |16 | 3 | 45| 12|451| 50
PN N F12 [150| 85|125|M12|{ 50| 3 |20 | 3 | 53| 14 (53,5 70

Poznamka: Poloha ,Z“ (,C*) draZky pro pero je shodnd s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

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

Poloha ¢&tythranného otvoru v koncové
y d- h. s

poloze servomotoru. Poloha ,otevieno* Pfiruba | di | o | ds | ds o hz min [P max | lsmin |1 4 | @min | dls
je vlevo od polohy ,zavieno“ pfi pohledu ax. ’
s:méremnaml’stnl'ukazatelpolohy. Fo4 |55(30|42|M6|15/05 | 12| 3 15,1 1111441 o5
Ctythranny otvor je podle DIN 79. 16,11 12 16,1
Pfipojovaci rozméry jsou podle F M 19 19,1| 14 18,1 5
DIN 3337 nebo ISO 5211, 05 |65]35)50 M6 | 3105 3 221 16]212| 28
23,1| 17 |22,2
FO7 |90|55|70 | M8| 3 |05 |13 | 3 6.1 19 [25.2 40
) 30,1] 22|28,2
ZosX ! 2
§ _ 2 F10 [125| 70 [102|M10| 3 | 1 | 16 | 3 |33.1] 24[322] 50
< | 4 37,1 27 36,2
‘r— T
z ds 37,1| 27 | 36,2
< d2 F12 |[150| 85 |125(M12| 3 1 20 | 3 ‘ —{ 70
44.1| 32 |42,2
d1
Poznamka: Poloha ,.Z“ (,C") drazky pro pero je shodna s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
#Z% (“C*) s #Z% (“C*) Rozmeér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.
|
s
e
»OUN | ] A — spojeni &tyihranem v zakladni poloze
) B — spojeni étythranem, pootogenym o 45°
B
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8. MONTAZ A UVEDENI SERVOMOTORU DO PROVOZU

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

Smysl otaceni vystupniho hfidele zménime u servomotor(l s jednofazovym elektromotorem tak, ze prepojime
navzajem fazové pfivodni vodie od elektromotoru.

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

Ddulezité upozornéni!

1. Pfi sefizovani, opravé a udrzbé servomotor zabezpecime predepsanym zplsobem, aby nedoslo k jeho pfipojeni
na sit a tim i k moznosti Urazu elektrickym proudem nebo ota¢enim ozubenych kol.

2. Pfireverzaci chodu servomotoru s jednofazovym elektromotorem nesmi ani na okamzik byt faze na obou vyvodech
rozbéhového kondenzatoru, jinak mulze dojit k vybiti kondenzatoru pres kontakty momentovych vypinacl
a tim k jejich speceni.

3. Pfi vypadnuti tepelné ochrany zabudované v elektromotoru je nutné pocitat s tim, ze se - pokud je na svorkach
elektromotoru napajeci napéti - po vychladnuti vinuti elektromotoru servomotor miize automaticky rozb&hnout.

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

9. OBSLUHA A UDRZBA SERVOMOTORU

Servomotory je mozné ovladat dalkové elektricky i ruéné z mista jejich instalace. Ru¢ni ovladani je mozné pomoci
ruéniho kola servomotoru, nevyZaduje zadného pfepina¢e a mlze se pouzit bez nebezpeéi pro obsluhu i v pfipadé
béhu elektromotoru.

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

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

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

Nazev Skladové ¢islo | Typ Pouziti

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

Snima¢ momentu DMS2. TORK 2339620003

Analogovy modul DMS.ED.CPT 2339620004 DMS2.ED

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

Kabel snimac¢-zdrojova deska K.ZED2 | 2339620009 DMS2.ED

Kabel snima¢-analogovy modul K.AED2 | 2339620011 DMS2.ED

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

Displej 2339620005 DMS2.ED

Kabel displeje DMS2.ED

Zdrojova deska DMS2.ZD2 2339620024 DMS2 pro analog i profibus

Deska analog DMS2.A2 2339620025 DMS2

Deska profibus DMS2.PR2 2339620026 DMS2

Snima¢ polohy DMS2.S90 2339620039 DMS2

Displej DMS2.DP 2339620018 DMS2

Deska mistniho ovladani DMS2.H2 2339620030 DMS2

Kabel zdroj - snima¢ K.ZDR2 DMS2

Kabel displej - oviadani K.H2 DMS2

Kabel zdroj - analog/profibus K.ZA DMS2

Kabel zdroj - displej K.D2 DMS2

Kabel snimag - analog K.SA2 DMS2 analog

K servomotorim Ize dodat nastavovaci program (je popsan v tomto montaZznim navodu), ktery umoZriuje
nastavovat a kontrolovat parametry elektronického vybaveni servomotort poéitacem.
Pokud pocitac 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, MONED, MOPED, MONEDJ
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, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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