DM. ee la nouvelle génération de servomoteurs PROPORTIONNELS

Universels,
précis et fiables!

......

.....

les servomoteurs proportionnels
DM... de JOVENTA® conviennent
tout spécialement & la régulation
etla télécommande de volets d'air
par des régulateurs ou des posi-
lionneurs avec un signal de réglo-
gepourleDM..11,0(2)...10V-ou
O{4)...20 mA, pour le DM...2.2,
L 0(2)..10 V-. Pour modifier les
250V ~ avec deux conlacls signaux de réglage, le connecteur
de licison doit étre déplacé. Le SIg-
nal de sortie de 0[2)...10 V- avec
des valeurs équivalants  aux
valeurs du signal d'entrée, permet
une indication de position exacte
OU S nécessaire une servocom-
NSNS mande.  Les servomoteurs  se
distinguent par leur maintien faci-
le et leur faible consommation de
courant. lls nécessitent en fait
qu'un minimum pour |'alimentati-
- on de |'électronique. l'adapteur

e fonction de limiteur d’angle de

SRS A SN /o' on o d indicaleur de posit

Température ambiante 20 °C...50 °C on, permet un montage facile sur

des axes rondes jusqu'd un
Poids 1100 g 1200 g diametre de 20 mm et surdes axes

carres jusqu'a 16 mm.

auxiliaires rég|mb|&5
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DM." Schéma de connection

Régulateur >

le servomoteur DM...1.1(S) est com-
mandé par des régulateurs & |'aide

d'un signal de position de 0(2)...10 V
ou de O(4)...20 mA.

Potentiométre de positionnement P>

le servomoteur DM...1.1(5) est com-
mandé par un positionneur & |'aide

d'un signal de O[2)...10 V-.

Commande séquentielle e

Pour régler les  servomoteurs

DM...T.1(S) utilisez le signal de sortie
U=0(2)...10 V-

Positionnement impératif e

le servomoteur DM...1.1(S] peut éfre
réglé par positionnement  impératif
[voir schéma de connexion).

| Automatique
Il Entrainement vers O[2) V
[l Entrainement vers 10 V

Schéma de connexion
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DMuo Schéma de connexion

Schéma de connexion

Signal de position Y1
Résistance d'entrée Y1
Signal de sortie U

Résistance de charge
signal U

Charge continue V+
[non stabilisée)

DM...2.2

0(2)...10 V-
100 kQ
0(2)...10 V-

>50 kQ

»1Z2 V¥
max. 10 mA
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DM' |l2 .2

DMI":.:

N
230 v AC / DC Source du Signal

N L1

24V AC / DC

DM...2.2

230 V¥ AC

CXIXXX]

2 3 4 3 &
| ‘ Vs | i ¥l
H I..l' m::-"ln v‘

Source du Signal

» Régulateur

le servomoteur DM...2.2(S] peut étre
commandé par des régulateurs élec-
Traniguea & I'aide d'un signal de posi-

tion de O[2)...10 V-,

“4Potentiométre de positionnement

le servomoteur DM..2.2(S) peut
également étre commandé par un
positionneur & |'aide d'un signal de
Ol2]...10 V-. U'alimentation s'effectue
lors de ce processus & partir du ser-
vomoteur (V+, borne 3).

o Commande séquentielle

Pour  régler les  servomoleurs
DM...2.2(S) utilisez le signal de sortie
L=012) 10 Y.

- Positionnement impératif
le servomoteur DM 2.2(S) peut étre
réglé par positionnement impératif
[voir schéma de connexionl.

| Automatique
|| EntraTnement vers O(2) V
11 Entrainement vers 10V



DM. e e La technique des servomoteurs convaincante!

Raccordement avec bornes

La signalisation des positions de fin de
course ou la réalisation de fonctions 80°
de commande intervient dans n‘impor
te quelle position angulaire entre O° e
Q0° par l'infermédiaire des contfacts
intégrés (réglage d'usine 10°/80°).

Pour limiter 'angle de rofation ou le
domaine de fravail, il suffit de dépla-
cer I'adapteur par pas de 5°. Enlevez
"adapteur en pressant sur le ressort de
fixation qui se frouve au-dessous du
servomaoteur.

Changement du sens de rotation

Pour changer le sens de rofation du
servomaoteur, modifiez la position du
connecteur de liaison sur la bande a
trois péles. Le sens d'action est de ce
tait modifie. Le branchement du
connecteur du moteur par contre ne

doit pas, pour des raisons de fonc-
tionnement, étre modifié.

Pour madifier les valeurs d'usine des
signaux de réglage (0...10 V- ef
0...20 mA™] et pour obtenir des sig-
naux de 2...10 V- et 4...20 mA*
enlevez le connecteur de liaison de la

bande a deux péles.

*seulement pour le DM...1.1(5)




