A pECKY. o.=.

Elektrické servomotory

MODACT MON / MOP CONTROL

Typova €isla 52 030 - 52 036.xxxxN5

MODACT MTN / MTP CONTROL

Typova €isla 52 442, 52 443.xxxxN5

MODACT MPS CONTROL

Typova ¢isla 52 261 - 52 266
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Schémata elektrického zapojeni

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

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






1.1.VSEOBECNE

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

Servomotor v provedeni Control vzdy obsahuje prvek spinani motoru (stykace, SSR) a volitelné muZze byt jesté vybaven
regulatorem ZP2RES5, elektrodynamickou brzdou, blokem mistniho ovladani BMO a vysilatem polohy.

Konstrukéné jsou tyto prvky zabudovany ve svorkovnicové skfini servomotoru. V Fidici skfini zUstavaji standardni prvky mecha-
nické desky, tj. spinate momentové, polohové a signalizaéni, blokace momentu a vysila¢ polohy.

Silové vodice 3x400 V a signalové vodice od nadfizeného systému, se ke svorkovnici servomotoru pfivadéji volitelné kabelo-
vymi priichodkami nebo konektorem.

1.2. ELEKTRONICKE VYBAVENI

1.2.1. Spinani elektromotoru

Servomotory ve variantach Control, maji vestavéné reverzaéni stykacové kombinace. Jsou sestaveny ze dvou
stykall a nadproudového relé. Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabranuje sou¢asnému
sepnuti obou stykacd. K tomu by mohlo dojit, napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni dimen-
zovana pro dlouhodobé plisobeni. Nadproudové relé chrani elektromotor pfed pfetizenim a je dimenzovano podle jeho
vykonu.

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

1.2.2. Dynamicka brzda

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

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

U servomotor(l s regulatorem ZP2RE5 se pouzivaji jednodussi, fizené brzdy BR2. Jsou propojeny s regulatorem,
ktery jim dava impuls k plisobeni.

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

1.2.3. Mistni ovladani

Blok mistniho ovladani je volitelnym pfisluSenstvim. Sklada ze dvou prepinacd, z nichz jeden (Mistni/0/Dalkové) odpoji
ovladaci fazi od regulatoru a pfepne ji do druhého prepinace (Otvira/0/Zavird), ktery pfes momentové a/nebo polohové
spinace ovlada spinaci prvek motoru a tedy ota€eni vystupniho hfidele servomotoru.

1.2.4. Zpétnovazebni vysila¢ polohy

Vysilace polohy jsou volitelnym pfisluSenstvim servomotor(i.

U servomotor(l bez regulatoru je mozno zvolit vysila¢ odporovy (2x100 ohm), proudovy pasivni 4 — 20 mA (CPT 1Az) nebo
proudovy aktivni 4 — 20 mA (DCPT+DCPZ).

U servomotor( s regulatorem ZP2RE5 mUlze byt pouZit vysila¢ 0/4 — 20 mA, vyvedeny z konektroru regulatoru J3. Vysila¢ je
galvanicky oddéleny od ostatnich obvodd regulatoru a je napajen ze zdroje DCPZ.

1.2.5. Regulator ZP2.RE5

a) Popis

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



porovnavéa hodnotu fidiciho signalu s hodnotou zpétnovazebniho signélu z vysilace polohy. Je-li zjiSténa regulaéni odchyl-
ka, regulator aktivuje vystupni signaly FO nebo FZ, které fidi chod servomotoru, dokud se vystupni hfidel nepfestavi do
polohy, kterd odpovida hodnoté fidiciho signélu.

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

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

Nastaveni parametrl regulatoru je mozné tladitky SW1 a SW2 nebo pocéitatem se servisnim programem. Pocitac¢
se pfipojuje pfes komunikacni modul ke konektoru J7. Nastavené parametry jsou uloZzeny v paméti typu EEPROM,
takze vypnutim napéajeciho napéti neni obsah paméti narusen.

Napajeci
a ovladaci
konektor J8
Tladitka
SW2
SW1 LED dioda D4
otvira Zelena
Konektor zavira Ruda
pro vyvojové
ucely J6
Konektor
LED diody pro fidici signal
D2 - RU Ji
D1-0OR
D3 - ZE
Konektor
— pro kapacitni
Komunikaéni a odporovy
konektor J7 vysila¢ J2

Signal pro Konektor TEST Konektor zpétflovazebniho
brzdu J5 J4 signalu (PWM) J3

Obr. 1 - ZP2.RE5 - celkovy pohled

b) Technické parametry

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

Vstupni signaly dvouhodnotové (N / 230 V):

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

MO, MZ Stavy koncovych spinac¢l servomotoru

TP Stav tepelné ochrany motoru

Vstupni signaly analogové:
Ridici signal: 0/4 — 20 mA
Zpétnovazebni signal: Proudovy vysila¢ 4 — 20 mA (napi. DICONT CPT 1Az)

Vystupni signaly dvouhodnotové:

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



Vystupni signal analogovy:
Signalizace polohy

Signalizace:
D1 (Zlutd)
D2 (ruda)
D3 (zelena)
D4 (zelend)
D4 (ruda)

Chybova hlaseni:

Reakce na poruchu:
Rezim TEST

Chybi fidici signal
Chyba snimace polohy
Porucha tepelné ochrany

Nastavovaci prvky:

Rozsah pracovnich teplot:

Rozméry:

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

impedance zatéze max 500 ohmi

nastavovani/ hlaeni poruch
nastavovani/ hlaseni poruch
napajeni

pohon otevira

pohon zavira

Rezim TEST

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

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

ZapUsobila tepelna ochrana motoru TP

Servomotor je v mistnim ovladani

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

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

-25°C—-+75°C

75 x 81 x25 mm

1.3. PRIPOJENi REGULATORU

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

V pfipadé pfipojeni servomotoru na opacny sled fazi, nez pfi kterém byl nastaven a vyzkou$en, se za¢ne cho-
vat nestabilné. Vystupni hfidel se pfestavuje do jedné z krajnich poloh a pfi jejim dosazeni se servomotor nevypne,
protoze koncovy mikrospinaé v tomto pfipadé plsobi na spina¢ motoru pro pohyb v opa¢ném sméru. Timto je
armatura namahana maximalnim momentem, ktery je elektromotor schopen vyvinout. Namahani trva do té doby,
nez nadproudové relé motor odpoji. Plsobici moment je vy$§i nez nastaveny moment jmenovity a mize dojit
k poSkozeni armatury nebo servomotoru.

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

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

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

Ke zméné sledu fazi, ktera zapfic¢ini nestabilni chovani, mize také dojit i pfi opravach a Upravach v rozvodu tfifazoveé-
ho napéti pro napajeni servomotoru!



1.4. NASTAVENI REGULATORU

Pro bezchybnou funkci regulatoru musi mit servomotor nejdfive nastaveny a do ovladaciho obvodu zapojeny koncové
spinace a sefizen snimac polohy. Pokud jsou jako koncové spinace pouzity spina¢e momentové, musi byt provéfeno, Zze
servomotor je schopen potfebny vypinaci moment vyvinout.

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

1.4.1. Nastavitelné parametry

Parametry regulatoru je mozno nastavit tlacitky nebo poc&itacem.

P¥i tlaCitkovém nastaveni je mozno nastavovat parametry (obr. 2 - Grafické znazornéni tladitkového ovladani):
— Proudovy fidici signal (P1)

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

— Necitlivost regulatoru (P3)

— Zplsob regulace (P4)

PFi nastavovani pocita¢em Ize navic nastavit:

— Reakce relé OK

— Vystupni proudovy signal polohy (vzestupné, sestupné).

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

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

Rezim nastaveni ZP2.RE5 N

[ 1%

P1

SW2 () SwW2() Sw2() Sw2() / N\

Y

SW1 (L)

SW2() sw2()  Ssw2() w1

Ize nastavit
P3 l sSwi pouze pocitatem

sw2 () sw2

P4

SW2 () SwW2(@L) Sw2(@n)  Swa2()

Rezim regulace

Ize nastavit
pouze pocitatem

Byl nastaven parametr
,+Autokalibrace neprovedena“

Byl nastaven parametr
»+Autokalibrace provedena“ j

P5

\ SWi1

Obr. 2 - Grafické znazornéni tlacitkového oviadani




Po nastaveni parametri tlacitky nebo pocitatem je mozno jesté spustit P5 Autokalibraci. Autokalibrace je
automaticky proces, b&hem néhoz regulator zjisti dal$i potfebné parametry a pfi bezchybném pribéhu je ulozi do
paméti:

— Zkontroluje vysila¢ polohy a smysl otaceni vystupniho hfidele

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

— Zméfi setrvacnost hfidele pro oba sméry otaceni

— Zjisti a zaznamena aktivni Urovné signald TEST a tepelné ochrany.

Autokalibraci je tfeba spustit vzdy, kdyZz se zméni podminky, které ovliviuji ¢innost regulatoru - napf. zména se-
fizeni koncovych spina¢i servomotoru nebo zména mechanickych vlastnosti armatury (dotazeni ucpavky, vyména
armatury, apod.).

1.4.2. Funkce tlacitek SW1a SW2

Tlacitky SW1 a SW2 je mozno provadét vesSkera provozni nastaveni regulatoru. Tlacitkem SW1 se prochazi
jednotlivé parametry a tlacitkem SW2 se vybira z nabidky hodnota parametru. Dlouhym stiskem tlacitka SW2 se vy-
brana hodnota parametru zapiSe do paméti. Dlouhym stiskem tlacitka SW1 se méni rezimy Regulace a Nastaveni.
Postup je patrny z Grafického znazornéni; popis parametrt je v tabulce v odstavci 1.4.3. a 1.4.4.

Pouzité zkratky:
Kratky stisk tladitka:
Swi1 Cyklické vybirani parametrd P1 — P5
sSw2 Cyklické prochazeni hodnot vybraného parametru

Dlouhy stisk tla¢itka dokud se nerozsviti obé kontrolky D1 i D2 (cca 2 s):
SW1(L) Prechazeni mezi rezimy Nastaveni a Regulace.
SW2(L) Zapis zvolenych hodnot parametrti P1 — P4 do paméti.

V P5, ma funkci spusténi Autokalibrace.

1.4.3. Parametry P1 - P4

D1 D2 .
Parametr (Eluta) (rudé) Hodnota parametru Poznamka
1x 4-20mA
P1 1 2X 0-20 mA
Ridici signal X 3x 20 -4 mA
4x 20-0mA
P2 1x otevie
Odezva na ox 2X zavie polohu nelze nastavit tlacitky, ale pouze
signal TEST 3x stop pohonu potitadem
a pfi poruse 4x najede na polohu
P3 1x 1%
o,
Necitlivost 3x 2 2%
regulatoru
10x 10%
1x OPK, ZPK Oxx otevieno
2x OM, ZPK Zxx zavieno
P4 3x oM, ZM | .-
Zplsob 4x 4x OPK, ZM xPK poloha koncova
regulace 5x OPn, Zpn XM monent
6x OM, Zpn xPn poloha nastavena
7x OPn, ZM (Ize nastavit pouze pocitacem)

Poznamky k parametru P4.:

OPK a ZPK - Regulace ,na polohu®; servomotor zastavi pfi shodé fidiciho a zpétnovazebniho signalu

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

OPn a Zpn - Polohy nastavené; zvolené polohy, do kterych se servomotor pfestavi v pfipadé pozadavku upIného ote-
vieni nebo zavieni. Tyto polohy Ize zadavat pouze pocitacem.



1.4.4. P5 - Autokalibrace

Autokalibrace zacina prestavovanim polohy ve sméru Otevieno. Aby nevznikla chyba, doporu€uje se prfedem
nastavit servomotor do mezipolohy (servomotor neni vypnut zZadnym z koncovych spinacd) dostateéné vzdalené
od polohy Otevieno.

Parametr D1 D2

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

P5 porucha koncového spinace
Autokalibrace

Nazvem koncovy spinac¢

4x chybné zapojeny koncovy spinaé je zde oznacen ten spinac,
ktery byl nastaven Parametrem P4.

5x
5x chybné zapojeny nebo vadny proudovy
snimac¢ polohy CPT
7x $patny smér otaéeni, opacné zapojeny

R snimag polohy

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

Po Gsp&sném dokonéeni jsou hodnoty zméFenych parametrl ulozeny do paméti regulatoru. Uspésna Autokalibrace
ma dva mozné prabéhy:

* Pfed spusténim byl nastaven parametr ,Autokalibrace neprovedena“ (novy servomotor z vyroby nebo po zapsa-
ni zaloznich/ default parametr(); po ukonéeni kontrolka D1 bliké 5x a D2 zhasne. Do rezimu Regulace se pfejde stiskem
SW1(L).

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

1.5. REZIM REGULACE

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

1.5.1. Provozni a chybova hlaseni

T D1 D2 . 3
Hlaseni (Zluta) (ruda) Stav nebo druh zavady Poznamka

Provozni ne ne Bezchybny provoz
1x Rezim TEST
2x Ridici proud 4-20mA < 3mA

Zapusobil koncovy spinac *)
v mezipoloze (10 - 90 %)

Po odstranéni chyby
skonéi i reakce na chybu
(nastavena v P2)

5x Chyba snimace polohy a servomotor piejde

do rezimu Regulace

4x

Chybova ne

6x ZpUsobila TP

8 —10x | Chybna provozni data

*) Koncovy spinac - polohovy a/nebo momentovy spinac, ktery je zapojen tak, aby zastavil pohyb servomotoru
v daném smeéru. Béhem provozu je sledovan stav koncového spinace, ktery je prifazen zvolenému smyslu otaceni. Pokud
tento spinac vypne servomotor v jiné poloze neZ v koncové (kterd byla zjisténa pfi autokalibraci), regulétor to vyhodnoti
jako chybu. Tato chyba miZe vzniknout napfiklad tehdy, kdyZ je jako koncovy spinac¢ zapojen momentovy spinac¢ a béhem
provozu se armatura zadfe nebo zasekne v mezipoloze.



1.5.2. Relé OK

Relé mlze pracovat v jednom ze dvou rezim(:

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

* kod chyby - spin& kontakty (svorky 36,37) vzdy, kdyz sviti D2 (rudd) — blikéa kod chyby

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

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

1.6. POMOCNE FUNKCE

1.6.1. Funkce Test

Pfipojenim 24 V — 230 V na svorky 30 a 31 se servomotor prestavi do pfedem definovaného stavu, ktery je
dan nastavenim parametru P2. Servomotor se pfestavi do stavu, daného parametrem P2, také pfi ztraté fidiciho
signalu.

1.6.2. Reset

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

1.6.3. Nastaveni zaloZnich parametri |

Pokud se regulator dostane do stavu, ktery chceme zru- vypnout napajeni
Sit (napf. po pfepsani vétS§iho mnozstvi parametr(l), je mozno
provést navrat k zakladnimu tovarnimu nastaveni:

* Vypnout napéjeni regulatoru

* Stisknout SW1 i SW2

* Zapnout napajeni regulatoru a drzet tladitka stisknuta,
nez se rozsviti kontrolky D1 i D2 (cca 2 s). zapnout napajenf

Uvolnit tlacitka a regulator pfejde do stavu, kdy D1 (zZlutd)

stisknout
SW1(L) i SW2(L)

bliké nepfetrzité a D2 (ruda) je zhasnuta. svitiD11D2
4 Stiskem tla¢itka SW1(L) dokud se nerozsviti D1 i D2 (cca
2 s) regulator prepide své nastaveni ulozenymi parametry ZALO- uvolnit
HA a po uvolnéni tlagitka pfejde do rezimu Nastaveni. SW1(L)i SW2(L)

P Stiskem tladitka SW2(L) dokud se nerozsviti D1 i D2
(cca 2 s) regulétor prepiSe své nastaveni uloZzenymi pa-
rametry DEFAULT, doporué¢enymi vyrobcem elektroniky D1 (zluta) blika
a po uvolnéni tlacitka pfejde do rezimu Nastaveni.

. SW1(L) SW2(L)
1.6.4. Parametry ZALOHA
P1 Ridici signal 4-20mA
P2 Odezva na TEST stop do paméti regulatoru do paméti regulatoru
P3 Necitlivost 29, se zapiSou parametry se zapiSou parametry
P4 Typ regulace OPK, ZPK ZALOHA (ZPA) DEFAULT (EHL)

Funkce relé OK sdruzena

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

(' zménitelné pouze pocitacem !!)
Uroveri signalu TP aktivni 1 L rezim *) }

(!! zménitelné pouze pocitatem !I) Nastaveni
Signalizace polohy vzestupné

Poznamka *).:

S novymi parametry se do paméti také zapiSe parametr ,Autokalibrace neprovedena“. To md za nasledek, Ze nelze
opustit rezim Nastaveni, dokud nebude provedena Autokalibrace (obr. 2 - Grafické zndzornéni tlacitkového ovladani).
Je tfeba zvolit menu P5 a stisknout SW2(L). Po ukonceni Autokalibrace jiz Ize prejit do rezimu Regulace stiskem SW1(L).



1.7. SERVISNI PROGRAM ZP2RE5

Hlavni okno programu
Monitorovani — zobrazeni provoznich Udaju pohonu
s regulatorem

Parametry - zobrazeni parametrd regulatoru, zapis de-

fault nebo zaloZnich parametri a spousténi

autokalibrace

Spodni stavova radka
— stav komunikace s regulatorem a nastaveny sériovy port
— verze firmware regulatoru
— vyrobni ¢islo pohonu a datum montaze regulatoru
na pohon
— vyrobni Cislo a datum vyroby regulatoru
— servisni moéd programu

Menu programu

Soubor — prace s parametry

Otevrit — nacteni parametrd ze souboru
a jejich zobrazeni v okné Servis

Ulozit — vycéteni aktudlnich parametrQ

z regulatoru a jejich ulozeni
do souboru
Tisk — vycteni aktualnich parametr(i
z regulatoru a jejich tisk

Konec — ukonCeni programu
Motor — ovladani motoru pohonu
Servis — prehled parametr(i regulatoru
(jejich zména a zépis v servisnim maddu).
Vyznam parametrll je uveden v napovédé
programu.
Nastaveni  — parametry programu
(jazyk, sériovy port, adresa regulatoru)
Napovéda - vyvolani kontextové senzitivni

napoveédy a informaci o programu.

Podrobnéjsi informace ke kazdému udaji a ovladacim kom-

ponentdm v oknech programu lze ziskat:

— stisknutim Shift+F1

— vybrani polozky ,,Co to je ?“ v menu napovéda

— stisknutim pravého tlacitka mysi nad vybranou kompo-
nentou

— stisknutim otazniku v horni li5t€ oken a naslednym klik-
nutim levym tladitkem mySi s kurzorem (otaznikem) na
vybrany udaj.
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Seznam signall na konektorech regulatoru ZP2.RE5

J1 —Fidici signal

J1.1 PE pfizemnéni

J1.2  -IN - fidiciho signalu
J1.3  +IN  +fidiciho signélu

J2 — snimac polohy
J2.1  +UR odporovy
J2.2 Rn ”

J23  -Ur »

J2.4  +24V proudovy
J25 In ”

J3 — vysila¢ polohy

J3.1 +U
J3.2 lout
J3.3 -U

J3.4  nevyuZito

J4 — vstup TEST (24 V - 230 V)
J41  TEST1
J4.2 TEST2

J5 — vystup brzda

J5.1 brzda1
J5.2 brzda2
J6 — vyvoj

J7 — komunikace

J8 - silovy konektor

J8.1 FO
Jg.2 OK
Jg8.3 OK
J8.4 OK
J8.5 Mz
J8.6 N
J8.7 Uow
J8.8 FZ
Jg89 N
Jg8.10 MO
Jg.11 TP
J8.12 Ugea

11

ovladaci vystup ,otvira“
kontakt relé OK (NO)
kontakt relé OK (COM)
kontakt relé OK (NC)
kontrolni vstup ,zavira“
nevyuzito
faze 230V pro ovladaci
vystupy FO, FZ
ovladaci vystup ,zavira“
napajeni regulatoru 230V (nula)
kontrolni vstup ,otvira“
kontrolni vstup ,tepelné relé“
napajeni regulatoru 230V (faze)



Umisténi a rozméry svorkovnicové skiiné
(MODACT MON Control)

mistni ovladani
i1k

—-48|-—

I=‘EJ==#:\'=I

o
—
o
o o .
- vnéjsi ochranné svorka
™
—N =
N o
propojeni elektromotoru
vyvodky nebo zavity *)
A
\ B c
. T
= —
w I f .@
irl
A \a) 1
\ Hl.

w ==y |

Typové cislo A B C D E F

52 030 500 325 255 307 90 200

52 031, 52 032 630 382 255 316 120 355

Rozmeéry jsou uvedeny v milimetrech. Uvedené rozméry jsou maximalni.

Poznamka:

*) - Servomotory Control v kryti IP 55 (MON, MONJ, MPS, MTN) se dodavaji bez kabelovych
vyvodek — vyvodky Ize dodat na poZadavek
(zavity se ve svorkovnicové skfini: 3 x M20 x 1,5; 1 x M25 x 1,5).
- Servomotory Control v kryti IP 67 (MOP, MTP) se vzdy dodavaji s kabelovymi vyvodkami
(3xM20 x 1,5; 1 x M25 x 1,5).



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

OFF AUS
VYPNUTO

MISTNI

/

9
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| Ihlhhl 13133337331 COZ73733nn A 1

" et /o
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7 () o 8

Pozn.: Osazeni svorkovnicové skfiné a poCet oznaceni svorek na svorkovnici se lisi podle konkrétniho provedeni

servomotoru
Legenda
(1) KO — styka¢ pro smér ,otvira“ (7) FT — sitovy filtr
(2) KzZ — stykac¢ pro smér ,zavirg“ (8) BR2 — dynamicka brzda fizena
(8) F — tepelné relé (9) BMO — blok mistniho ovladani
(4) 1/0 — testovaci tlagitko (10) M/D — prepinac ,Mistni/“0“/“Dalkové”
(5) ZP2.RES5 - elektronicky regulator polohy (11) OTV/ZAV - pfepinac ,Otvira“/“0“/“Zavira“
(6) GS — zdroj galvanicky oddéleného vystupniho signalu
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Legenda ke schématiim MODACT Control:

SQ1 (MO) — momentovy vypina¢ pro smér ,otvira“
SQ2 (MZ) — momentovy vypina¢ pro smér ,zavird“
SQ3 (PO) - polohovy vypina€ pro smér ,otvira“

(
(
(

SQ4 (PZ) - polohovy vypina€ pro smér ,zavira“
SQ5 (SO) - signalizaéni vypina¢ pro smér ,otvira“
SQ6 (SZ) - signalizaéni vypina¢ pro smér ,zavira“
KO — stykac¢ pro smér ,otvira“

KZ — stykac¢ pro smér ,zavirg“

F — tepelné relé

BAM-002 - dynamické brzda nefizena

BR2 — dynamicka brzda fizena

Volitelné prislusenstvi:
Blok mistniho ovladani BMO
Vysila¢ polohy  — odporovy V1, V2

— proudovy pasivni CPT 1Az

— proudovy aktivni DCPT+DCPZ
— bez vysilace

Signalizaéni spina¢e SO, SZ

Pouzité elektromotory:

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

Servomotory MODAT MON, MOP 52 030 - 52 036,
MTN, MTP 52 442 — 52 443 a MPS 52 261 — 52 266
Control maji tfifazové elektromotory spinané vestavénymi
stykadi, pfipadné jesté ovladané regulatorem ZP2RES5.

14

BMO

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

— blok mistniho ovladani
— pfepina¢ Mistné/0/Dalkové

CPT 1Az — proudovy vysila¢ polohy analagové
nastavitelny

DCPT — proudovy vysila¢ polohy digitalné
nastavitelny

DCPZzZ — napajeci zdroj vysilace polohy

EH — topny odpor

3f motor

(02 ) {o)

L2L1 L3
zavirG




Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MONJ Control

— se svorkovnici

DCPT

DCPZ

| = 7} vystupni

L@.J poloha

Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MONJ Control

— se svorkovnici

DCPT DCPZ

~ 7] vystupni

L@J poloha

— se stykaci a BMO

— se stykaci
1f motory
________ a
- Ey, :
b ] ! LA
] Al
SQR11SQ2 503 SQ5 SQ4
(MO)I(MZ) (PD) (PZ) (SO) (SZJ EH
12124-124-1241_‘/d-l l_‘frl
| ! ! 1
TPEPEEFERRRRRRELT
L, Ll L
[~
-L J ovladaci faze N L1 PFE

1f motory

MONJ

o OTv/Z8 /D
BM Tees
________ M Mo 44
1, A Rl 24
Lo || == o
SQ2 SQ3| SQ5| SQ4 5Q6
(MZ) (PO) | (PZ}| (SO) (SZ) EH
4] 1] 2|4 [_‘/J] ]_‘/J]
' ! } \{
o‘-N mt\mmOv—N vru')o
—f ~- e aijedey zo
EFPRERE E
| Fpp— _< ________ J
mlw'tm_lr N L1 PE

15

P0913-E

P0914-E



Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MONJ Control

— se stykaci
— s konektorem P0941-E
1f motor
(51OC©C
@O
DCPT  DCPZ il
< = ] —
L-LJU-0 [UUNC k? s S"Z
T 1T 7717 J 1\3\s
== 11 Yy
I r ||
gg% L'_—_— ———————— 1| 2\ 4h 2f 4l\e
[ﬁ L T VA2 .= N
| KO| |KZ
Al Al
+
BQ1 BQ2 SQ1[(SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
CPT1AZ (v1) (v2) MO) [M2) (PO) (PZ) (SO) (S2) EH
2000 AT AT
ST :: :: W[ 2] 1] 2] 4] 1] 2| 4] 1] 2] 4, 1) 2 4) 1) 2)
55 FES y | REREE
I EEREE HREERERE
DT AMNMTONDO ANOUODOMNMNODODOTTANMNMITLONO VO 10+ @
NN OO OHOMOTY mr—rr—rr—r—rmA AN ANANANANANN OO
J_[ﬂ [ !
T | vystup otV LJEAV__C)_VIé_daEmZ(e_ N L1 PE
Poloha
Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MONJ Control
— se stykaci a BMO
— S konektorem P0942-E
1f motor
v1|C _C
(OXOXO)
@O
DCPT  DCPZ S US‘IP
< = ] —
LoJu.u| [UN T ko kz
1 I OTV/ZAV  M/D Ty3ys 1}3 5
[N S Taliz) | ]
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L _ S N
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BQ1 BQ2 SQ11SQ2 SQ3| SQ4 SQ5 SQ6
CPT1Az (1) (V2 MO) |M2) PO) | P2) | (SO) (S2) EH
oA AT TA T
~mi+.“,i_ :: :rﬂ12124124124|1|2|4|1|2|
23 TEE v = N R
EERERE HARERERE
N AMNMTONDO NMOMUOLOMNMNODODOTAMNMTWLONOO DO N W+~ @
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| | vystup o1V LZ_V_ N L1 PE
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

P0947

o .

epziq

— se stykaci
— se svorkovnici
3f motor
e -——————————
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Zapojeni elektrickych servomotorli MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control

— se svorkovnici

— se stykaci a BMO

DCPT DCPZ
I
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Zapojeni servomotoril MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci a regulatorem ZP2RE5

— se svorkovnici

DCPT

| T VY e ___ -
[T v23] |2 Nl S R e ey
) ZP2.RE5 5 | By
24l 3f motor !L____
928 | o 23 J8 Ja @O O~
- PE | [ zrorz 3 8 8 O | rest RRP
— A = =[] =[] o ] <[ =T DCPZ
Ponastaveni, S| 5| 5| 3[3|3| || B[ S| B[B] o| B S| B[ S| 3|
I B | S|< = FU-U]
do svorek "t1,t2" T TT 1 |
vloZit propojku
g kz fg_L_ _
els FT 1
T
Uz t
J A2 :
ol CLCCF |
SQ4 SQ5 SQ6 || 95 4 &6 |
P2 | 50 (52 T ANNT
EH Na civky stykact
4l 1 4| 1| 2| 4| 1| 2| pripojit svodice prepéti
el PR RRRRTR I |«>|«>|«>| |°|c°IZ| | IEI
T
e
Z |
i 1+ | TEST N L1 L2 L3 PE
s< | (230Vac)
S E
a8 I
Bx I[|I Vst
2° Poloha
+NT-IN

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

— se svorkovnici

DCPT

T IIU I J2.3 J2 N E
AN ZP2.RE5 2 s
] sl
=1 IN| J1 3 8 “
+IN -IN PE[ ITPMOMZFOFZE,E’? -'\OKLlTEST
1 ) —| @|N|— o ] o o o =]
Po nastaveni, ;;; gggw@%%%@;ggegggg
— I \ﬁ ] =
do svorek "t1,t2" F+ —+ ]
vioZit propojku
311 BMO
4 21'_
M/D
SQ6
(80)  (82)

4|1|2|4|1|2|

Na civky stykaga
pfipojit svodite prepéti

N -IN

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

— se stykaci

— s konektorem

P0953

3f motor
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Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci a BMO

— s konektorem

3f motor
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci a regulatorem ZP2.RE5

— s konektorem

Na civky stykacu
pfipojit svodite prepéti

DCPT
L-L]-U- P 0
J23| |2 J5 EJs_g ————————————————
24| ZP2.RES & |24 3f motor
2 Y R 58 4 fonomey
g8 &, |TEST
NERERER DCPZ
Po nastaveni, < SRR R [U-UIN
do svorek "t1,t2" ﬂ
vloZit propojku
i
312
J A2
SQ5| SQ4 SQ6 HE 9%
g5
(P2) | (SO) (82
EH
4 1| 2 4|1|2|4|1|2|
NN 71
© g3 erE2RINRILANS TYTLEBG v O
Pl
¢ in
i TEST 28 PE
s< || (230Vac)
S E
=g
23 I vystup
= Poloha
+IN

Zapojeni elektrickych servomotorli MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS 52 261-6 Control
— se stykaci, regulatorem ZP2.RE5 a BMO

— s konektorem

DCPT

AL+

J2.31

J2.4
J2.5

Po nastaveni,

do svorek "t1,t2"
vioZit propojku

fidici signal
0/4-20mA,

+
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Na civky stykagu
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Nahradni dily pro servomotory MODACT MON, MOP, MTN, MTP, MPS Control

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

Nazev Typ Skladové cislo
ZPA Elektronicky regulator ZP2.RE5 2339610003
ZPA Sitovy filtr Filtana FS8211322/V 2339610076
ZPA Napajeci zdroj DCPZ 2340510368
ZPA Dynamicka brzda nefizena BAM 002 2334510008
ZPA Brzda BR2 550 2339610124
ZPA Brzda BR 2,2 2339610142
ZPA Odpor TR342 68R 2337110355
GE Stykac MC1A301ATN 2335821060
GE Mechanické blokovani stykacu MMHO 2335821061
GE Pomocny kontakt stykact MACL101AT 2335821062
GE Tepelné relé 0,26 — 0,43A %) MTO03C 2335821066
GE Tepelnérelé 0,43 — 0,65A *) MTO3D 2335821067
GE Tepelnérelé 0,65—1A %) MTO3E 2335821068
GE Tepelnérelé 0,85-1,3A %) MTO3F 2335821069
GE Tepelnérelé 1,1 —-16A %) MTO3G 2335821070
GE Tepelnérelé 1,35—-2A %) MTO3H 2335821063
GE Pomocny kontakt tepel. relé MATV10AT 2335821064
Lovato Stykac 11MC9.01 2335821006
Lovato Mechanické blokovani stykacu 11G321 2335821080
Lovato Pomocny kontakt stykacu G320-1 2335821079
Lovato Tepelnérelé 0,3 —-0,5A *) 11RF9.05 2335826182
Lovato Tepelné relé 0,45 —0,75A ~) 11RF9.075 2335826183
Lovato Tepelnérelé 0,6 — 1A *) 11RF9.1 2335826184
Lovato Tepelnérelé 0,9 —1,5A *) 11RF9.1V5 2335826185
Lovato Tepelnérelé 1,4 -23A *) 11RF9.2V3 2335826188

*) podle vykonu elektromotoru
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