INSTRUCTIONS
Type RHX2M

57028F 10/11 (MBC)

e Svenska

e Norsk

e Dansk

e English

e Deutsch

e Francais
Svenska

FIGUROVERSIKT
Féljande figurer finns langst bak i handboken:
Fig. 1: Mekaniska matt fér stegmotorstyrningen

Fig. 2: Elanslutning
Fig. 3: Montering av rotationsvakt
Fig. 4: Mekaniska métt fér stegmotorn
Fig. 5: Exempel pa monteringsbeslag
Fig. 6: Motorremskiva for maximalt moment
Fig. 7: Motorremskiva for farre varianter
8

Fig. 8: Styrning 0 - 10 V

Fig. 9: Kompensering for olinjér varmedverféring
Fig. 10: Modbus anslutning

Fig. 11: Elanslutning Rotorguard

ALLMANT

RHX2M ér att styrsystem for stegmotorer. Det &r
avsett for exakt och tyst styrning av roterande
varmevaxlare i ventilationsaggregat.
Styrsystemet bestéar av en stegmotorstyrning,
en stegmotor och en rotationsvakt. Rotation-
svakten anvands for att dvervaka om rotorn ro-
terar som avsett.

RHX2M &r konstruerat for exakt styrning av ro-
torns varvtal, vilket mojliggdr energioptimal var-
meatervinning.

PRODUKTPROGRAM

Typ Produkt

RHX2M-1212  VVx-styrning och motor 2 Nm
Modbus  0-10V DC IP54

RHX2M-1412  VVx-styrning och motor 4 Nm
Modbus  0-10V DC IP54

RHX2M-1612  VVx-styrning och motor 6 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

FUNKTION

RHX2M-1x12 ersétter med férdel den traditio-
nella I6sningen med véaxelmotor. Stegmotorn
har jamnt moment i hela varvtalsomradet, till
skillnad fran vaxelmotorer, som férlorar moment
vid laga respektive hoga varvtal. Stegmotorns
konstanta momentkurva ger ett vasentligt stérre
arbetsomrade dar varvtalet kan styras exakt.
Det &r darfér mojligt att styra varmeétervin-
ningen energioptimalt och uppn& en noggran-
nare temperatur.

RHX2M kan styras antingen med signaler 0 — 10
V eller med Modbus. Det [ampar sig darfor val
bade fér sammankoppling med traditionell ven-
tilationsautomatik och fér mer avancerade 16s-
ningar som t.ex. OJ-Air2 fran OJ-Electronics.
Stegmotorn styrs i mikrosteg med sinusformad
konstantstrom for att sékerstélla rotation av mo-
toraxeln med jamnt moment under hela varvet.
Darmed kan momentpulser undvikas samtidigt
som driften blir tystare.

FORBUD MOT DRIFTSTART

Det ar forbjudet att starta driften tills hela den
maskin/produkt dar den ovannamnda produk-
ten byggs in forklaras éverensstdmma med rele-
vanta bestdmmelser i Maskindirektivet
98/37/EG samt med eventuellt féorekommande
nationell lagstiftning.

Produkten far inte spanningssattas forran hela
installationen uppfyller kraven i ALLA relevanta
EG-direktiv.

Nar produkten har installerats enligt denna in-
stallationshandbok och géllande installation-
skrav, omfattas den av fabrikens garanti.

Om produkten har utsatts for skada, t.ex. under
transport, ska den undersdkas och renoveras av
behdrig personal innan den spanningssatts.

INSTALLATION
RHX2M &r avsedd att monteras inne i varme-
véxlarens kapsling.

Stegmotorstyrning

Stegmotorstyrningen ska placeras dér luften fritt
kan passera 6ver kylflansarna, och helst med
férskruvningarna nerat. Styrningen ska monte-
ras med hjalp av de fyra monteringshalen i styr-
ningens sidor. Se fig. 1.

Elanslutning

Matningskabeln fér 230 V ska skyddas av en
separat sékring typ G. Anslutningen framgar av
fig. 2.

Bade styrningen och stegmotorn ar férsedda
med férmonterade motorkablar med hon- re-
spektive hankontakt fér snabb sammankopp-
ling. Kontakterna ska skjutas ihop tills lasen
snapper i ingrepp.

Modbus ska anslutas med en RJ12/6-kontakt,
som inte far monteras f6rran kabeln &r indragen
genom férskruvningen.

Rotationsvakt

Rotationsvakten "OJ-Reedkit” innehaller:

e 1 magnet som ska monteras pa rotorn med
en skruv. Se fig. 3.

e 1 tungelement (givaren) som ska monteras
enligt fig. 3 och anslutas till plintarna 10 och
11 i styrningen.

Nér installationen &r korrekt ska lysdioden blinka

gront varje gdng magneten passerar givaren.

Stegmotor

Stegmotorn ska monteras pa ett monteringsbe-
slag med hjalp av de fyra monteringshalen. Se
fig. 4. Monteringsbeslaget ska vara kort, styvt
och monterat pa vibrationsdampare for att und-
vika stérande resonanser i rotorkapslingen. Se
exemplet i fig. 5. For att undvika skador pa
stegmotorn pa grund av statisk elektricitet ska
du skapa en utjamningsanslutning mellan steg-
motorns kapa och ventilationsaggregatets
chassi. (fig. 5).

Motorremskiva

Remskivan ska monteras med en pinnskruv
som ska spdnna mot motoraxelns plana sida.
Se fig. 4

Stoérsta momentet pa rotorn f&s om man anvan-
der en liten remskiva pa motorn, eftersom mo-
torns moment éverférs med
omsattningsforhallandet (N) mellan rotorn och
motorns remskiva. Se fig. 6 och 7. Remskivan
ska dock vara tillrackligt stor fér att kunna
uppna det 6nskade rotorvarvtalet och samtidigt
overfora krafterna till en rem som &r spand en-
ligt motorns maximala radiella belastning. Se
avsnittet med tekniska data.

Rotationsvakt

Rotationsvakten "OJ Rotorguard” bestar av en
induktiv givare. Pa den roterande varmevéxlaren
ska du montera en avkanningsyta. Den ska vara
av ett magnetiskt material, t.ex. ett bulthuvud,
en skruv eller motsvarande.

Du monterar OJ Rotorguard enligt fig. 3 och an-
sluter den till RHX2M-styrningens plintar 9, 10
och 11 (se fig. 2 + 11).

Nar du har monterat OJ Rotorguard korrekt
kommer styrningens lysdiod att blinka grént
varje gang avkanningsytan passerar OJ Rotor-
guard.

Séakerhetsfunktioner

Alla styrsignaler &r galvaniskt skilda fran mat-
ningsspanningen 230 V. Utgangsspanningen till
stegmotorn ar galvaniskt skild och begrénsad
till maximalt 48 V.

Kortslutningsskydd

Alla in- och utgangar ar kortslutningsskyddade
for att skydda mot skador pa styrningen vid fel-
aktiga anslutningar eller fel i stegmotorn.

Termiskt skydd
RHX2M har inbyggt termiskt skydd som skyd-
dar elektroniken mot dverlast.

TEKNISKA DATA
Ingdngssignaler
Stromforsorjning . . . 50-60 Hz, 230 V AC +15 %

Maximal férsakring . ................... 6A
Styrspanning. .. ... 0-10 VvV DC
Impedans (styrspanning). .. ........... 10 kQ
Seriell kommunikation . .. ... .. RS485 Modbus
Modbus-anslutning ....... 2 kontakter RJ12/6

Rotationsvakt(Inbyggd 1,1 kQ pull-up till +10 V)
induktiv givare

Reversering. . . (Inbyggd 10 kQ pull-up till +10V)
Digital ingang

Utgangssignaler

Relautgang for larmSlutande reldkontakt 5 A
250V

Lysdiodindikering . . . . .. 3-fargad (grén/gul/réd)
Moment.............. 2 Nm, 4 Nm och 6 Nm
Omséttningsforhallande motor/rotor. . .max 1:50
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Matning till Hallelement. .. +10V DC, max 100 mA

Miljodata

Effektférbrukning (vilolage/hallmoment). .. .3 W
Omgivningstemperatur drift. . ... ... -20/+40 °C
Omgivningstemperatur férvaring . . . .-20/+60 °C
Kapslingsklass. ...................... IP54
ViKt oo 1,6 kg
Motor

Kabellangder (utan kontakt). .. ......... 0,3m
Lagstavarvtal . ......... ... .. ... ... 1 min-1
Hoégstavarvtal. .................. 200 min-1
Motortemperatur vid drift ... ...... max. 80 °C
Kapslingsklass ...................... IP54

RHX2M-1212: 2 Nm
Effektforbrukning (max last/150 min-1) ... 45 W

Rotordiameter [mm].......... max. 1 800 mm
Kabellangder (utan kontakt). ........... 1,7m
Hallmoment............ccovvinnn.. 0,2 Nm
Kombinerad maximal axellast

........................... Radiellt 275 N
............................ Axiellt 50 N
Motorns vikt. .......... ... ... 2,4 kg

RHX2M-1412: 4 Nm
Effektforbrukning (max last/150 min-1) ... 90 W

Rotordiameter [mm].......... max. 2 500 mm
Kabellangder (utan kontakt). .. ......... 2,2m
Hallmoment. .. ........coovvvnn.... 0,4 Nm
Kombinerad maximal axellast

........................... Radiellt 307 N
............................ Axiellt 50 N
Motorns vikt .. ......... ... ... 3,6 kg

RHX2M-1612: 6 Nm
Effektforbrukning (max last/150 min-1) .. 150 W

Rotordiameter [mm] ......... max. 3 500 mm
Kabellangder (utan kontakt). ........... 2,7m
Hallmoment. .. ......... ..., 0,6 Nm
Kombinerad maximal axellast

........................... Radiellt 678 N
............................ Axiellt 260 N
Motorns vikt. .. ... .. ... 5,5 kg

DRIFT

Statusljus vid normal drift

Statusljuset i fronten pa RHX2M kan ha 3 olika

farger samt lysa konstant eller blinka.

e Gult ljus: RHX2M ar OK och motorn star
stilla.

e Gult blink: Motorn kor i renblasningsdrift.

e Gront ljus: Motorn ar i normal drift och rote-
rar.

e Gront blink: Puls fran rotationsvakten detek-
teras.

* Rétt ljus: Se avsnittet FELSOKNING.

RHX2M kan styras antingen med signaler 0 — 10
V eller med Modbus. Se respektive sérskilda av-
snitt.

Anpasshingen av styrningen sker med DIP-om-
kopplare. Instéllningarna far BARA andras nar
motorn STAR STILLA!

SIGNALO-10V

Foéljande funktioner &r aktiva ndr RHX2M styrs
med en signal 0 -10 V och Modbus inte &r an-
sluten med aktiv kommunikation.

Motor stopp
Signal 0 — 10 V under 0,6 V stoppar motorn. Se
fig. 8.

Motor start
Signal 0 — 10 V éver 1,1 V startar motorn. Se fig. 8)

Maximal motorhastighet

Vid signal 0 — 10 V 6ver 9,5 V kér motorn med
maximalt installd hastighet. Se fig. 8.

Med DIP-omkopplarna (se fig. 2) kan maximal
motorhastighet stallas in pa 150 alternativt 200
min-1.

Kompensering for olinjar varmedverforing
Signalen 0 — 10 V kompenseras internt i RHX2M
med en motsatt rotorkarakteristik s att man far
en langt mer linjar varmedverforing och battre
reglering. Se fig. 9

Renblasning

Nar RHX2M star i stopplage pa grund av lag
signal 0 — 10 V kommer den automatiskt att
starta med 10 minuters intervall med 10 % av
installd maximal hastighet och kéra i 10 sekun-
der.

Darmed sakerstélls att rotorn I6pande passerar
sin renblasningssektion. Vid utvaxlingsférhal-
lande 1:40 och maximal hastighet 150 min-1
motsvarar det att rotorn vrider sig 22,5 grader.

Rotationsvakt

Rotationsvaktfunktionen kan slas till och fran
med DIP-omkopplarna. Se fig. 2.

Om funktionen ar vald ska rotationsvakten vara
monterad och ge en puls per rotorvarv. Om ro-
torn inte roterar pa grund av fel utléses rotation-
svaktlarm.

Reversering av rotationsriktning

Motorns rotationsriktning kan reverseras sa att
rotorn alltid har ratt rotationsriktning i forhal-
lande till renbl&sningssektionen.

Om plintarna 12 och 13 (se fig. 2) kortsluts rote-
rar motorn i motsatt riktning.

Motorns rotationsriktning medurs (CW - Clock-
wise) och moturs (CCW -Counterclockwise) stélls
in med hjalp av DIP-omkopplarna. Se fig. 2.

Motortyp

Styrningen ar fabriksinstalld for ratt motortyp med
DIP-omkopplarna. Se fig. 2. Observera att bara
en av DIP-omkopplarna 4 - 6 far sta i lage ON!

En felaktig instélining av motortypen kan orsaka
driftstérningar pa grund av bristande moment,
okat buller eller 6vertemperatur i motorn.

Testknapp

Nar du trycker pa testknappen "max speed” (se
fig. 2) 6verstyrs ingangen 0 - 10 V i styrningen
med 10 V, och motorhastigheten 6kas till det
maximala varvtalet. Det ar inte nédvandigt att
bryta den anslutna signalen 0 — 10 V. Eventuella
larm ska sténgas av forst.

Modbus

Nar RHX2M ar ansluten till Modbus med giltig
kommunikation ignoreras ingangen 0 — 10 V, den
digitala ingéngen och instéliningarna av DIP-om-
kopplarna i allménhet. Instéliningen av motorty-
pen pa DIP-omkopplarna ska dock vara korrekt.
Renblasningsfunktionen, kompenseringen for
olinjar varmedverféring och testknappen ar inte
aktiva. Rotationsvaktfunktionen ar alltid aktive-
rad. Andring av det maximala varvtalet via Mod-
bus utfors bara nar motorn star stilla. Ovriga
andringar av instéllningar utférs oberoende av
om motorn &r i gang eller star stilla.

Modbus-protokoll

RHX2M har adressen 0x4F (79) och kommuni-
kationsprotokollet: 38,4 KB, 1 start, 8 data, 1
stoppbit och ingen paritet. Modbuskontakterna
A och B é&r parallellkopplade internt i RHX2M
och kan anvéndas for vidarekoppling.

Holding Registers (03)
Adr. Beskr. Min. Max.

Kommentar

0 PrcSet 0=0 % 10000=100.00 %

Varvtalsborvarde i % av intervallet (MaxOmdr — MinOmdr)

1

1 MinOmdr 0=0rpm MaxOmdr Lagsta varvtal vid 0 % boérvarde 100 = 1 min™

2 MaxOmdr ~ MinOmdr ~ 20000=200.00 rpm  Hd&gsta varvtal vid 100 % boérvérde. 100 = 1 min-1
Andringar utférs bara nar motorn star stilla.

3 Startlout 1000=1A  5500=5.500A Startstrém for 6kat moment i perioden StartTime fran start av motorn.
RHX2-12M: typiskt 3200 = 3,2 A
RHX2-14M: typiskt 4100 = 4,1 A
RHX2-16M: typiskt 5500 = 5,5 A

4 StartTime 0=0s 300=300 s Period med 6kad Startlout fran start av motorn. Standard 20 s.

5 Anvénds ej

6 Maxlout 0 0 Motorstrdm vid normal drift, standardinstallning & maximala vardet.
RHX2-12M: typiskt 2500 = 2,5 A, Max 2900 = 2,9 A
RHX2-14M: typiskt 3500 = 3,5 A, Max 3700 = 3,7 A
RHX2-16M: typiskt 4500 = 4,5 A, Max 5000 = 5,0 A
Om strémmen 8kas, dkas ocksé momentet, det akustiska bullret, ef-
fektférbrukningen och motorns temperatur. Reduktion av strommen
har motsatt verkan.

7 Anvands ej

8 PrcHold Trg  0=0% 1000=100.0 %

Hallmoment i Off. Momentet stélls in | % av maximal strom. Standard 10 %

Input Register (04)

Adr. Beskr. Min. Max. Kommentar
0 WX _Type 1 3 Vald motortyp med DIP-omkopplarna
1=RHX2-12M (2 Nm)
2=RHX2-14M (4 Nm)
3=RHX2-16M (6 Nm)
1 SoftwareVer 0 9999 Programversion. 100 = Version 1.00. Versionen &ndras varje gang
programvaran uppdateras.
2 PrcOut 0=0% 10000=100.00 % Aktuell utgangsprocent. Avviker fran PrcSet medan motorn rampas

upp/ner till borvardet.

3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00 °C ~ Temperatur inne i RHX2M-styrningen.

4 RPMOut 0=0 rpm 20000=200.00 rpom  Motorns aktuella varvtal.

5 Vout 0=0V 50=50V Aktuell utgangsspanning till motorn.

6 lout 0=0A 60000=6.000 A Aktuell motorstrém.

7 Power 0=0W 200=200 W Aktuell utgangseffekt till motorn.

8 ExternSet 0=0% 10000 = 100.00 %  Varvtalsbérvérde pa ingang 0 — 10 V. 0 % under 1,1V, 100 % Gver 9,5 V.
9 DriftTime 0=0dygn 10000=1000 dygn  Drifttid med roterande motor, matt i hela dygn.

© 2011 OJ Electronics A/S




Modbuskommandon som stdds:

Funktions Beskrivning Dataformat
kod

01 Read Coil Status 1-bit varde
02 Read Input Status 1-bit varde
03 Read Holding Registrets 16-bitars heltalsvarde
04 Read Input Registers  16-bitars heltalsvarde

Coil Status (01)

Adress Beskrivning Kommentar
0 1 =On [till], 0 = Off [fran] Start och stopp
av motorn

1 1 = Reset larm Aterstaller larm vid
O=normal véxling fran 0 till 1

1 satts automatiskt

tillbaka till O efter 1,5's

2 Anvands ej Standard 0, far ej dndras.
3 0 = Medurs (CW) Bestdmmer motorns

1 = Moturs (CCW) rotationsriktning

Input Status (02)

Adress Beskrivning Kommentar
0 1=Rotationslarm, Larm vid bristande signal
O=normal fran rotationsvakten
(rotationsvakten &r alltid aktiv
vid Modbus-styrning)
1 1 = Underspéanningslarm Larm vid lag
O=normal 230 V matningsspénning
2 1 = Overspanningslarm Larm vid hég
O=normal 230 V matningsspanning
3 1 = Overstrémslarm Larm vid fér hég
O=normal motorstrém
4 1 = Temperaturlarm, Larm vid fér hég
O=normal intern temperatur
i RHX2M-styrningen.
5 Anvands ej
6 Anvands ej
7 Anvands ej
8 Vaxlar véarde Varje rotationspuls medfér
mellan 0 och 1 véxling till nytt vérde.
9 Anvands ej

SERVICE OCH UNDERHALL

Inga batterier, ingen service och inget underhall
kravs. Kontakta leverantéren vid eventuella pro-
blem.

FELSOKNING

Statusljus vid fel:

e |nget ljus: 230 V matningsspanning saknas
eller RHX2M é&r defekt.

e Rott ljus: Allménnt larm, motorn stoppas
tills larmtillstdndet forsvinner.

e Rott blink: Rotationsvaktlarm, inga pulser
detekteras.

Larm
Larmrel&er plintarna 4 och 6 kortsluts vid larm
eller om 230 V matning férsvinner.

Allmént larm

Kan utlésas av 6verspanning, overstrom eller
overtemperatur. Allmént larm stings av auto-
matiskt nar larmtillstandet forsvinner. Allméant
larm utl6st pa grund av 6verstrém (kortsluten
motor) sténgs inte av automatiskt. Allmant larm
kan ocksa stangas av genom att kortsluta rota-
tionsvaktplintarna 10 — 11 i mer an 5 s, eller via
Modbus.

Rotationsvaktlarm

Rotationsvaktingangen évervakas nar RHX2M-
styrningen startas. Om det inte kommer nagon
puls innan motorn har roterat 50 varv reduceras
motorhastigheten till 0 min-1. Dérefter 6kas var-
vtalet igen upp till borvardet. Om det fortfarande
inte kommer nagra pulser upprepas sekvensen
totalt 3 ganger. Darefter utléses rotationsvakt-
larm.

Rotationsvaktlarm sténgs av med minst 1 se-
kunds kortslutning mellan rotationsvaktens plin-
tar 10 och 11, eller med ett Modbuskommando.
Typiska orsaker till rotationsvaktlarm &r en de-
fekt drivrem eller felaktigt rotormoment (se "Mo-
torn bullrar”), vilket ofta fdrekommer vid
maximalt luftfléde genom rotorn.

Motorn bullrar och drar ojamnt

Motortyp
DIP-omkopplaren f6r motortypen (se fig. 2) ar
felaktigt instélld, eller stegmotorn &r felaktig.

Rotorjustering

Rotorn roterar for trégt och stegmotorn ar éver-
belastad.

Vid Kkorrekt instélining av en roterande varme-
vaxlare eller ett ventilationsaggregat kan rotorn
latt vridas for hand. Ved felaktig installation kan
det nédvandiga motormomentet 6ka kraftigt pa
grund av:

e Ventilationsaggregatet star snett,

e Bristféllig/felaktig justering,

e For strama tatningslister och borstar.

Vid dverbelastning foérlorar stegmotorn synkroni-
seringen och avger ett mindre pulserande mo-
ment. Det upplevs som att motorn "hackar”,
bullrar och inte vrider korrekt runt. Varken styr-
ningen eller motorn skadas av detta.

Motorn kan startas igen och rotera normalt sa
snart rotorn &r korrekt justerad och kan vridas
med normalt moment.

MILJO OCH AVFALLSHANTERING

Hjalp till att skydda miljén genom att géra dig av
med emballage och anvanda produkter enligt
géllande miljcféreskrifter.

Bortskaffning av produkten
Produkter med detta marke far inte
avfallshanteras som vanligt hushall-
savfall. De ska deponeras enligt lo-
kalt gallande
avfallshanteringsforeskrifter.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B, DK-6400 Senderborg, Danmark
Tel. +4573 121314 - Fax +45 731213 13
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

CE-MARKNING

OJ Electronics A/S intygar under ansvar att
denna produkt uppfyller Radets direktiv 92/31
och efterféljande &ndringar betr. elektromagne-
tisk kompatibilitet samt Radets direktiv 73/23
och efterféljande &ndringar betr. elektriskt mate-
riel &mnat fér anvandning inom vissa spéan-
ningsgranser.

Anvénda normer

SS-EN 61000-6-2 och SS-EN 61000-6-3
Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC)

SS-EN 60947-4-3:2001 Kopplingsutrustning fér
lagstanning (LVD)

Produkten ar avsedd att inga i maskiner eller till-
sammans med andra maskindelar i utrustningar
som técks av Radets direktiv 97/37/EG med se-
nare &ndringar. Det uppfyller darfor inte bestam-
melserna i detta direktiv i alla avseenden.

Norsk

FIGUROVERSIKT

Flg. figurer finnes bakerst i instruksjonen:

Fig. 1: Mekaniske dimensjoner, skrittmotorstyr-
ing

Fig. 2: Elektrisk tilkobling

Fig. 3: Montasje av rotasjonsvakt

Fig. 4: Mekaniske dimensjoner, skrittmotor

Fig. 5: Eksempel pa festebeslag

Fig. 6: Motorreimskive for maks. moment

Fig. 7: Motorreimskive for faerre varianter

Fig. 8: 0-10 V styring

Fig. 9: Kompensasjon for ulineser varmeoverforing
Fig. 10: Modbus tilkobling

Fig. 11: Elektrisk tilkobling Rotorguard

GENERELT

RHX2M er et skrittmotorstyresystem som er be-
regnet for ngyaktig og lydsvak styring av roter-
ende varmevekslere i ventilasjonsaggregater.
Styresystemet bestar av en skrittmotorstyring,
en skrittmotor og en rotasjonsvakt. Rotasjons-
vakten brukes til & overvéke om rotoren dreier
som @nsket.

RHX2M er konstruert for noyaktig styring av rot-
orens turtall, noe som gjer det mulig & fa energi-
optimal varmegjenvinning.

PRODUKTPROGRAM

Type Produkt

RHX2M-1212  VVX styring og motor 2 Nm
Modbuss  0-10 V DC IP54

RHX2M-1412  VVX styring og motor 4 Nm
Modbuss ~ 0-10V DC IP54

RHX2M-1612  VVX styring og motor 6 Nm
Modbuss  0-10 V DC IP54

FUNKSJON

RHX2M-1x12 kan med fordel erstatte den tradi-
sjonelle girmotorlgsningen. Skrittmotoren har
jevnt moment i hele turtallsomradet, til forskjell
fra girmotorer som mister moment ved hhv. lave
og hoye turtall. Skrittmotorens konstante mo-
mentkurve gir et vesentlig sterre arbeidsomrade
hvor rotorturtallet kan styres presist. Det er der-
med mulig & styre varmegjenvinningen energi-
optimalt og oppnéa mer ngyaktig temperatur.

RHX2M kan styres enten med 0-10 V signal
eller Modbuss, og er derfor bade velegnet til
sammenkobling med tradisjonell ventilasjons-
automatikk, og mer avanserte lgsninger som
f.eks. OJ-Air2 fra OJ-Electronics.

Skrittmotoren styres i mikrotrinn med sinus-
formet konstantstrem for & sikre motoraksel-
rotasjon med jevnt moment hele veien rundt.
Dermed unngé&s momentpulser, og man oppnéar
stoysvak drift.

FORBUD MOT IGANGSETTING

Det erkleeres forbud mot igangsetting inntil den
maskinen/produktet som ovenfor nevnte pro-
dukt skal utgjere en del av, i sin helhet er er-
kleert i overensstemmelse med alle relevante
bestemmelser av Maskindirektivet 98/37/EQF
samt nasjonal lovgivning ifelge det danske Ar-
bejdstilsynets forskrift 561/94.

Det ma ferst kobles strem til produktet nar hele
installasjonen overholder kravene i ALLE re-
levante EU-direktiver.

Nar produktet er installert i henhold til denne in-
stallasjonsveiledningen og gjeldende installa-
sjonskrav, er den dekket av fabrikkgarantien.
Hvis produktet har veert utsatt for skade, f.eks.
under transport, ma det undersekes og repar-
eres av autorisert personell innen det kobles
strom til produktet.

INSTALLASJON
RHX2M er konstruert til montasje internt i
varmevekslerens kapsling.

Skrittmotorstyring

Skrittmotorstyringen ma plasseres slik at det er
fri luftpassasje ved kjoleribbene og helst med
niplene ned. Styringen festes vha. de fire
montasjehullene i styringens sider, se fig. 1.
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Elektrisk tilkobling
230 V stremkabel ma beskyttes av en separat
type g sikring. Tilkobling fremgar av fig. 2.

Bade styring og skrittmotor har motorkabel
montert med henholdsvis en hunn- og en hann-
kontakt til sammenkobling. Kontaktene ma
presses godt sammen og ldsene gé i inngrep.
Modbuss tilkobles vha. en RJ12/6 kontakt som
farst monteres nar kabelen er trukket igjennom
niplene.

Rotasjonsvakt

Rotasjonsvakten "OJ Rotorguard" bestar av en
induktiv foler. Pa den roterende varmeveksleren
monteres en folerplate som skal veere av et
magnetisk materiale, ev. hodet av en bolt, en
skrue eller lignende.

OJ Rotorguard festes som vist pa fig. 3 og
kobles til RHX2M-controllerens klemmer 9, 10
og 11 (se fig. 2 + 11).

Nar OJ Rotorguard er riktig montert, vil lys-
dioden pa styringen (LED) blinke grent hver
gang OJ Rotorguard passeres av folerplaten.

Skrittmotor

Skrittmotoren ma festes vha. fire montasjehuller
(fig. 4) til et festebeslag. Se eksempel i fig. 5.
Festebeslaget ma veere kort, stivt og montert pa
vibrasjonsdempere for & unngéa steyende re-
sonanser i rotorkapslingen. For & unngé skader
pa skrittmotoren pga. statisk elektrisitet ma man
etablere en fleksibel forbindelse mellom funda-
mentet til skrittmotoren og chassiset til ventila-
sjonsaggregatet. (fig. 5).

Motorreimskive

Reimskiven festes med en pinolskrue, som ma
spenne mot motorakselens flate side. Se fig. 4.
Det sterste momentet til rotoren oppnas hvis
det benyttes en liten reimskive pa motoren,
siden motorens moment overfores med utveksl-
ingsforholdet (N) mellom rotor og motorreim-
skive (se fig. 6 & 7). Reimskiven méa imidlertid
veere tilstrekkelig stor til at man oppnar gnsket
rotorhastighet, og samtidig kan overfore kreft-
ene til en reim som er strammet i overens-
stemmelse med motorens maks.
radialbelastning. Se avsnitt med tekniske data.

Sikkerhetsfunksjoner

Alle styresignaler er galvanisk adskilt fra 230 V
matespenning. Utgangsspenning til skritt-
motoren er galvanisk adskilt og begrenset til
maks. 48 V.

Kortslutningsbeskyttelse

Alle inn- og utganger er kortslutningssikrede for
a beskytte mot skader pa styringen ved feiltil-
kobling, eller feil pa skrittmotoren.

Termisk beskyttelse
RHX2M har innebygd termisk beskyttelse som
sikrer elektronikken mot overlast.

TEKNISKE DATA
Inngangssignaler

Matespenning . . . . . 50-60 Hz, 230 V AC +15 %
Maksimal sikring .. .................... 6A
Styrespenning. . ... 0-10 VvV DC
Impedans (styrespenning). . ........... 10 kQ
Seriell kommunikasjon. . ... .. RS485 Modbuss
Modbuss-tilkobling. . ... ... 2 x RJ12/6 kontakt

Rotasjonsvakt(Innebygd 1,1 kQ pull-up til +10 V)
induktiv foler

Reversering.. (Innebygd 10 kQ pull-up til +10 V)
Digital inngang

Utgangssignaler
Reléutgang for alarm . . Skifterelé NO 5 A, 250 V

LED-visning.......... 3-farget (grenn/gul/rad)
Moment. . ............. 2 Nm, 4 Nm og 6 Nm
Utvekslingsforhold motor/rotor . .. .. 1:50 maks.

Tilfersel til Hall-element . +10 V DC, maks. 100 mA

Miljodata
Effektforbruk (standby/holdemoment) . . . .. 3w
Omgivelsestemperatur drift . . ... ... -20/+40 °C
Omgivelsestemperatur lagring. . . . . . -20/+60 °C
Kapslingsklasse. .. ................... IP54
Vekt. . .. .. .. 1,6 kg
Motor
Kabellengder (uten stopsel). ........... 0,3m
Minimumturtall .................... 1 RPM
Maksimumturtall . ................ 200 RPM
Motortemperatur ved drift ....... maks. 80 °C
Kapslingsklasse ..................... IP54
RHX2M-1212: 2 Nm
Effektforbruk (maks. last/150 RPM) . . .. .. 45 W
Rotordiameter [mm] ......... maks. 1800 mm
Kabellengder (uten stepsel). . .......... 1,7m
Holdemoment ... .................. 0.2 Nm
Kombinert maks. belastning pa aksel
............................ Radial 275 N
............................ Aksial 50 N
Motorvekt. .. ...... ... .. ... 2,4 kg
RHX2M-1412: 4 Nm
Effektforbruk (maks. last/150 RPM) . . . . .. 90 W
Rotordiameter [mm] ......... maks. 2500 mm
Kabellengder (uten stepsel). . .......... 22m
Holdemoment . .................... 0,4 Nm
Kombinert maks. belastning pa aksel . . Radial 307 N
............................ Aksial 50 N
Motorvekt ........ .. ... ... ..., 3,6 kg
RHX2M-1612: 6 Nm
Effektforbruk (maks. last/150 RPM) . . . .. 150 W
Rotordiameter [mm] ......... maks. 3500 mm
Kabellengder (uten stepsel). . .......... 27m
Holdemoment . .................... 0,6 Nm
Kombinert maks. belastning pa aksel . . Radial 678 N
............................ Aksial 260 N
Motorvekt. .. ...... ... . ... 5,5 kg
DRIFT

Statuslys ved normal drift:

Statuslyset pa fronten av RHX2M kan ha 3 for-
skjellige farger og lyse konstant eller blinke.

e Gult lys: RHX2M er OK og motoren i stopp
e Gult blink: Motoren kjarer i renblasningsdrift

e Gront lys: Motoren er i normal drift og roterer
e Gront blink: Puls fra rotasjonsvakt registrert

e Rodt lys: Se avsnitt FEILSOKING

RHX2M kan styres enten vha. 0-10 V signal eller
Modbuss, se flg. seerskilte avsnitt.

Tilpassing av styringen foregar vha. DIP-
switcher, endring av innstillingene utferes kun
nar motoren er stoppet.

0-10 V SIGNAL

Flg. funksjoner er aktive nar RHX2M styres med
0-10 V signal, og det ikke er tilkoblet Modbuss
med aktiv kommunikasjon.

Motor stopp
0-10 V signal under 0,6 V stopper motoren (se
fig. 8).

Motor start
0-10 V signal over 1,1 V starter motoren (se fig. 8).

Maksimal motorhastighet

Ved 0-10 V signal over 9,5 V kjerer motoren pa
maksimal innstilt hastighet (se fig. 8).

Vha. DIP-switcher (se fig. 2) kan maksimal mot-
orhastighet innstilles til hhv. 150 og 200 rpm.

Kompensasjon for ulineaer varmeoverfering
0-10 V-signalet kompenseres internt i RHX2M
med en motsatt rotorkarakteristikk, slik at det
oppnas en langt mer lineser varmeoverfaring og
bedre regulering (se fig. 9).

Renblasing

Nar RHX2M er i stopp pga. lavt 0-10 V signal, vil
den automatisk starte hvert 10. minutt pa 10 %
av innstilt maks. hastighet, og ga i 10 sekunder.

Dermed sikres det at rotoren lapende passerer

sin renblasingsseksjon. Ved utvekslingsforhold

pa 1:40 og maks. hastighet 150 rpm, svarer det
til at rotoren dreier 22,5 grader.

Rotasjonsvakt

Rotasjonsvakt-funksjonen kan slass pa og av
vha. DIP-switch (se fig. 2).

Hvis funksjonen er valgt ma rotasjonsvakten
veere montert, og avgi en puls for hver rotorom-
dreining. Hvis rotoren ikke dreier pga. feil, ut
loses rotasjonsvaktalarm.

Reversering av rotasjonsretning

Motorens dreieretning kan reverseres, slik at
rotoren alltid har den riktige rotasjonsretningen i
forhold til renblasingsseksjonen.

Kortsluttes klemmene 12 og 13 (se fig. 2) kjorer
motoren motsatt vei.

Motorrotasjon ClockWise (CW) og CounterCloc-
Wise (CCW) innstilles ved hjelp av DIP-switch
(se fig. 2).

Motortype

Styringen er fabrikkinnstilt vha. DIP-switch til
korrekt motortype (se fig. 2). Merk at kun én av
DIP-switchene 4-6 ma vaere ON.

Feilinnstilling av motortype kan medfere drifts-
forstyrrelser pga. av manglende moment eller
okt stoy og overtemperatur p& motoren.

Testknapp

N&r man trykker pa testknappen “max speed”
(se fig. 2), overstyres 0-10 V inngangen internt i
styringen med 10 V, og motorhastigheten okes
til maks. turtall. Det er ikke nedvendig & avbryte
tilkoblet 0-10 V signal. Ev. alarmer ma kvitteres
forst.

Modbuss

Nar RHX2M er tilkoblet Modbuss med gyldig
kommunikasjon, ignoreres 0-10 V signal, digital
inngang og DIP-switch-innstillingene generelt.
Innstilling av motortype pa DIP-switch ma veaere
korrekt i forhold til aktuell motortype.
Renblasingsfunksjon, kompensasjon for ulineaer
varmeoverfering og testswitch er ikke aktive.
Rotasjonsvakt-funksjonen er alltid aktivert.
Endring av maksimum turtall via Modbuss
eksekveres kun nar motoren er i stopp. Andre
endringer av innstillinger eksekveres uansett om
motoren gar eller er i stopp.

Modbuss-protokoll

RHX2M har adresse 0x4F (79) og kommunika-
sjonsprotokollen: 38,4 Kb, 1 start, 8 data, 1
stoppbit og ingen paritet.

Modbuss-kontaktene A og B er parallellkoblet
internt i RHX2M, og kan benyttes til viderekobling.

Stottede Modbuss-kommandoer

Funksjons Beskrivelse Dataformat
kode

01 Read Coil Status 1-bit-verdi
02 Read Input Status 1-bit-verdi
03 Read Holding Registers 16-bit heltallsverdi
04 Read Input Registers 16-bit heltallsverdi

Coil Status (01)

Adresse Beskrivelse Kommentar
0 1=0n, 0=0Off Start og stopp av motor
1 1=Tilbakestill alarm,  Tilbakestiller alarmer
ved skift fra O til 1

O=normal 1 settes automatisk

tilbake til O etter 1,5

2 Ikke i bruk Default 0, ma ikke endres
3 0=ClockWise, Bestemmer motorens

1=CounterClockWise  omdreiningsretning
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Holding Registers (03)

Adr. Beskr. Min. Maks. Kommentar

0 PrcSet 0=0 % 10000=100.00 % Turtallssettpunkt i % av intervallet (MaxOmdr - MinOmdr)
1 MinOmdr 0=0rpm MaxOmdr Minimumsturtall ved 0 % settpunkt. 100=1 rpm.

2 MaxOmdr ~ MinOmdr ~ 20000=200.00 rpm Maksimumsturtall ved 100 % settpunkt. 100=1 rpm.

Endringer utferes bare nar motoren er i stopp.

3 Startlout 0 5500=5.500A Startstrem for okt moment i perioden StartTime fra start av motor.
RHX2-12M: typisk 3200=3,2 A
RHX2-14M: typisk 4100=4,1 A
RHX2-16M: typisk 5500=5,5 A

4 StartTime  0=0 sek. 300=300 sek. Periode med okt Startlout fra start av motor. Default 20 sek.

5 Ikke i bruk

6 Maxlout 0 5000=5.000 A Motorstrem ved normal drift, default innstilling er maks. verdi.

RHX2-12M: typisk 2500=2,5 A, Maks. 2900=2,9 A

RHX2-14M: typisk 3500=3,5 A, Maks. 3700=3,7 A

RHX2-16M: typisk 4500=4,5 A, Maks. 5000=5,0 A

QOkes strammen, okes bade moment, akustisk stey, effektforbruk og
motortemperatur. Reduksjon av strammen har den motsatte virkningen.

7 Ikke i bruk

8 PrcHold Trq

0=0% 1000=100.0 %

Holdemoment i Off. Momentet innstilles i % av maks. strom.
Default 10 %.

Input Registers (04)

Adr. Beskr. Min. Maks. Kommentar

0 VWX_Type 1 3 Valgt motortype pa DIP-switch. 1=RHX2-12M (2 Nm)
2=RHX2-14M (4 Nm)
3=RHX2-16M (6 Nm)

1 SoftwareVer 0 9999 Programvareversjon. 100=Versjon 1.00. Versjonen endres hver gang
programvaren oppdateres.

2 PrcOut 0=0% 10000=100.00 % Aktuell utgangsprosent. Avviker fra PrcSet mens motoren kjores
opp/ned til settpunkt.

3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00 °C Temperatur intern i RHX2-styring.

4 RPMOut 0=0 rpm 20000=200.00 rpm  Motorens aktuelle turtall.

5 Vout 0=0V 50=50V Aktuell utgangsspenning til motor.

6 lout 0=0A 60000=6.000 A Aktuell motorstrom.

7 Power 0=0W 200=200 W Aktuell utgangseffekt til motor.

8 ExternSet 0=0 % 10000=100,00 % Turtallssettpunkt pa 0-10 V inngang. 0 % under 1,1V, 100 % over 9,5 V.

9 DriftTime 0=0 dager 10000=1000 dager Driftstid med roterende motor, malt i hele dager.

Input Status (02)

* Rodt blink: Rotasjonsvaktalarm, ingen

pulser registrert.

Alarm
Alarmreléklemmene 4 og 6 kortsluttes ved
alarm, eller manglende 230 V tilforsel.

Generell alarm

Kan utlgses av over-/underspenning, overstrom
eller overtemperatur. Generell alarm tilbake-
stilles automatisk nar alarmtilstanden forsvinner.

Generell alarm utlest pga. overstrom (kortsluttet
motor) tilbakestilles ikke automatisk. Generell

alarm kan ogsa tilbakestilles ved & kortslutte
rotasjonsvaktklemmene 10-11 i over 5 se-
kunder, eller via Modbuss.

Rotasjonsvaktalarm

Rotasjonsvaktinngangen overvékes nar

RHX2M-styringen er i start. Hvis det ikke
kommer en puls innen motoren har rotert 50

omdreininger, reduseres motorhastigheten ned
til 0 rpm. Deretter okes turtallet igjen opp til
settpunktet. Hvis det stadig ikke mottas pulser,

gjentas sekvensen i alt 3 ganger, og deretter ut-

leses rotasjonsvaktalarm.
Rotasjonsvaktalarm tilbakestilles ved min. 1 se-

Adresse Beskrivelse Kommentar
0 1=Rotasjonsalarm, Alarm ved manglende
rotasjonsvaktsignal
O=normal (Rotasjonsvakt er alltid aktiv
ved Modbuss-kontroll)
1 1=Underspenningsalarm, Alarm ved lav
O=normal 230 V matespenning
2 1=Overspenningsalarm, Alarm ved hoy
O=normal 230 V matespenning
3 1=Overstromsalarm, Alarm ved for hoy
O=normal strom i motor
4 1=Temperaturalarm, Alarm ved for hoy
O=normal intern temperatur
i RHX2M-styring.
5 Ikke i bruk
6 Ikke i bruk
7 Ikke i bruk
8 Skifter verdi mellom 0 og 1 Hver rotasjons-
vaktpuls medferer
bytte til ny verdi.
9 Ikke i bruk
SERVICE OG VEDLIGEHOLD

Ingen batterier, service eller vedlikehold kreves.
Kontakt vennligst leveranderen i tilfelle av pro-

blemer.

FEILSOKING
Statuslys ved feil:
L]

Ikke lys: Manglende 230 V matespenning

eller defekt RHX2M
e Rodt lys: Generell alarm, motoren stoppes
til alarmtilstand forsvinner.

kunds kortslutning av rotasjonsvakt klemmene
10-11, eller via en Modbuss-kommando. Typ-
iske arsaker til rotasjonsvaktalarm er defekt
drivreim, eller feil rotormoment (se "Motor
stayer”), hvilket ofte viser seg ved maks. luft-
mengde igjennom rotoren.

Motor stoyer og trekker ustabilt

Motortype
DIP-switch til motortype (se fig. 2) er innstilt feil,
eller skrittmotoren er feil.

Rotorjustering

Rotoren dreies for tregt og skrittmotoren er ov-
erbelastet.

Ved korrekt installasjon av roterende varme-
veksler/ventilasjonsaggregat kan rotoren lett
dreies med héanden. Ved feilinstallasjon kan
neodvendig rotormoment stige voldsomt pga.:

e Ventilasjonsaggregatet star skjevt

e Manglende/feil oppjustering

e  For stramme tetningslister og borster

Ved overbelastning mister skrittmotoren syn-
kroniseringen, og avgir et mindre, pulserende
moment. Det oppleves som motoren “hakker”,
stoyer og ikke dreier rundt korrekt. Verken styr-
ing eller motor tar skade av dette.

Motoren kan gjenstartes og rotere normalt sa
snart rotoren er justert korrekt og kan dreies
med normalt moment.

MILJG OG FJERNING AV AVFALL

Hijelp til med & verne miljget ved & kassere em-
ballasje og brukte produkter pa en miljeriktig
maéte.

Kassering av produktet
Produkter med dette merket ma
ikke kasseres som alminnelig hus-
holdningsavfall, men ma samles inn
seerskilt i henhold til gjeldende, lok-
ale regler.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B - DK-6400 Senderborg

TIf. 4457312 13 14 - Faks +4573 1213 13
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

CE-MERKING

OJ Electronics A/S erkleerer herved at dette pro-
duktet oppfyller Radets direktiv 92/31 og senere
endringer om elektromagnetisk kompatibilitet,
og Radets direktiv 73/23 og senere endringer
om elektrisk materiell som er bestemt til bruk
innenfor visse spenningsgrenser.

Benyttede standarder

EN 61000-6-2 og EN 61000-6-3 Elektromagnet-
isk kompatibilitet (EMC)

EN 60947-4-3:2001 Koblingsutstyr for lav-
spenning (LVD)

Produktet er beregnet til innbygning i maskiner
eller montert med andre maskindeler til monter-
ing i maskiner dekket av RADETS DIREKTIV
98/37/EQF med senere endringer. Derfor opp-
fyller det ikke bestemmelsene i dette direktivet
pa alle omrader.

Dansk

FIGUROVERSIGT

Flg. figurer findes bagerst i instruktionen:

Fig. 1: Mekaniske dimensioner
stepmotorstyring.

Fig. 2: Elektrisk tilslutning

Fig. 3: Montage af rotationsvagt

Fig. 4: Mekaniske dimensioner stepmotor

Fig. 5: Eksempel pa opspaendingsbeslag

Fig. 6: Motorremskive for maks. moment

Fig. 7: Motorremskive for faerre varianter

Fig. 8: 0-10V styring

Fig. 9: Kompensation for ulineger varmeoverforsel

Fig. 10: Modbus tilslutning
Fig. 11: Elektrisk tilslutning Rotorguard

GENERELT

RHX2M er et stepmotorstyresystem, som er
beregnet til praecis og lydsvag styring af roter-
ende varmevekslere i ventilationsaggregater.
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Styresystemet bestar af en stepmotorstyring, en
stepmotor og en rotationsvagt. Rotationsvagten
bruges til at overvage om rotoren drejer som
onsket.

RHX2M er konstrueret til negjagtig styring af
rotorens omdrejningshastighed, hvilket muligger
energioptimal varmegenvinding.

PRODUKTPROGRAM

Type Produkt

RHX2M-1212  VVX styring og motor  2Nm
Modbus 0-10V DC IP54

RHX2M-1412  VVX styring og motor ~ 4Nm
Modbus 0-10V DC IP54

RHX2M-1612  VVX styring og motor  6Nm
Modbus 0-10V DC IP54

FUNKTION

RHX2M-1x12 erstatter med fordel den traditio-
nelle gearmotor lgsning. Stepmotoren har jaevnt
moment i hele omdrejningsomradet, til forskel
fra gearmotorer, som taber moment ved hhv.
lave og hgje omdrejninger. Stepmotorens
konstante momentkurve giver en veesentlig
sterre arbejdsomrade, hvor rotoromdrejningerne
kan styres preecist. Det er saledes er muligt at
styre varmegenvindingen energioptimalt, og
opna mere ngjagtig temperatur.

RHX2M kan styres enten med 0-10V signal eller
Modbus, og er derfor bade velegnet til sam-
menkobling med traditionel ventilationsauto-
matik, og mere avancerede lgsninger som f.eks.
OJ Air2 fra OJ Electronics.

Stepmotoren styres i microstep med sinus-
formet konstantstrem, for at sikre motoraksel-
rotation med jeevnt moment hele vejen rundt.
Herved undgés momentpulser, og der opnés
stojsvag drift.

FORBUD MOD IBRUGTAGNING

Der erkleeres forbud mod ibrugtagning indtil den
maskine/produkt, hvori ovennaevnte produkt
inkorporeres, som en helhed er erkleeret i
overensstemmelse med alle relevante bestem-
melser af Maskindirektivet 98/37/EQF samt
national lovgivning ifelge Arbejdstilsynets
bekendtgorelse 561/94.

Der ma forst kobles strem til produktet, nar hele
installationen overholder kravene i ALLE
relevante EU direktiver.

Nar produktet er installeret i henhold til denne
installationsvejledning og geeldende instal-
lationskrav, er den deekket af fabriksgarantien.
Hvis produktet har veeret udsat for skade, f.eks.
under transport, skal det undersgges og reno-
veres af autoriseret personale inden der til-
sluttes strom til produktet.

INSTALLATION
RHX2M er designet til montage internt i varme-
vekslerens kapsling.

Stepmotorstyring

Stepmotorstyringen skal placeres sa der er fri
luftpassage ved kaleribberne, og helst med
forskruningerne nedad. Styringen fastgeres vha.
de fire montagehuller i styringens sider, se fig.
1.

Elektrisk tilslutning

230V forsyningskablet skal beskyttes af en se-
parat type g sikring. Tilslutning fremgar af fig. 2
Béde styring og stepmotor har motorkabel
monteret med henholdsvis et hun- og et hanstik
til sammenkobling. Stikkene skal presses godt
sammen, og lasene g i indgreb.

Modbus tilsluttes vha. et RJ12/6 stik, som forst
monteres nar kablet er trukket igennem for-
skruningen.

Rotationsvagt

Rotationsvagten "OJ Rotorguard" bestar af en
induktiv aftaster. Pa den roterende varme-
veksler monteres en tasteplade, som skal veere
et magnetisk materiale, evt. hovedet af en bolt,
en skrue eller lignende.

0OJ Rotorguard fastgeres som vist pa fig. 3 og
tilsluttes RHX2M controllerens klemmer 9, 10 og
11 (se fig. 2+ 11)

Nar OJ Rotorguard er rigtig monteret vil
styringens lysdiode (LED) blinke grent hver gang
OJ Rotorguard passeres af tastepladen.

Stepmotor

Stepmotoren skal fastgeres vha. fire mon-
tagehuller (fig. 4) til et opspeendingsbeslag. Se
eksempel i fig. 5. Opspaendingsbeslaget skal
veere kort, stift og monteret pa vibrations-
daempere, for at undgé stejende ressonanser i
rotorkapslingen. For at undga skader pa
stepmotoren p.g.a. statisk elektricitet, skal der
etableres en udligningsforbindelse mellem
stepmotorens stel og ventilationsaggregatets
chassis. (fig.5).

Motorremskive

Remskiven fastgares med en pinolskrue, som
skal speende pa motorakslens flade side. Se fig. 4
Det sterste moment til rotoren opnas hvis der
anvendes en lille remskive pa motoren, idet
motorens moment overferes med omsaetnings-
forholdet (N) imellem rotor og motorremskive (se
fig. 6 & 7). Remskiven skal dog veere tilstreekke-
lig stor til at den enskede rotorhastighed kan
opnas, og samtidigt kan overfore kraefterne til
en rem, som er strammet i overensstemmelse
med motorens max. radialbelastning. Se afsnit
med tekniske data.

Sikkerhedsfunktioner

Alle styresignaler er galvanisk adskilt fra 230V
forsyningsspaending. Udgangsspaending til
stepmotoren er galvanisk adskilt og begreenset
til maks. 48V.

Kortslutningsbeskyttelse

Alle ind- og udgange er kortslutningssikrede, for
at beskytte mod skader pa styringen ved fejltil-
slutning, eller fejl pa stepmotoren.

Termisk beskyttelse
RHX2M har indbygget termisk beskyttelse som
sikrer elektronikken imod overlast.

TEKNISKE DATA
Indgangssignaler
Forsyningsspeending .50-60 Hz, 230V AC +15%

Maksimal forsikring .................... 6A
Styrespaending . ... 0-10vV DC
Impedans (styrespaending) ............ 10 kQ
Seriel kommunikation ........ RS485 Modbus
Modbus tilslutning . .......... 2 x RJ12/6 stik

Rotationsvagt(Indbygget 1,1 kQ pull-up til +10V)
Induktiv aftaster

Reversering. . (Indbygget 10 kQ pull-up til +10V)
Digital indgang

Udgangssignaler
Relaeudgang for alarm .Skifterelee NO 5A, 250V

LED indikation ......... 3-farvet (gren/gul/rod)
Moment ................ 2Nm, 4Nm og 6Nm
Omeszetningsforhold motor/rotor . .. .. 1:50 max.

Forsyning til Hall element . . +10V DC, max 100 mA

Miljodata

Effektforbrug (standby/holdemoment) . .. . .. 3W
Omgivelsestemperatur drift ... ... ... -20/+40°C
Omgivelsestemperatur opbevaring . ..-20/+60°C
Kapsling ... IP54
Veegt ... 1.6 kg
Motor

Kabelleengder (uden stik) .............. 0.3m
Minimum omdrejninger . ............. 1 RPM
Maksimum omdrejninger ........... 200 RPM
Motor temperatur ved drift ........ max. 80°C

Kapsling ........... ... ... .. ..., IP54
RHX2M-1212: 2Nm
Effektforbrug (max. last/150RPM) ........ 45W
Rotordiameter [mm] . .......... max. 1800mm
Kabelleengder (uden stik) .............. 1.7m
Holdemoment . ..................... 0.2Nm
Kombineret maks. belastning pa aksel
............................ Radial 275N
............................. Aksial 50N
Motorveegt . ........ ... ... .. 2.4 kg
RHX2M-1412: 4Nm
Effektforbrug (max. last/150RPM) ........ 90w
Rotordiameter [mm] ........... max. 2500mm
Kabelleengder (uden stik) .............. 2.2m
Holdemoment ... ................... 0.4Nm
Kombineret maks. belastning pa aksel
............................ Radial 307N
............................ Aksial 50N
Motorveegt .......... ... ... 3.6 kg
RHX2M-1612: 6Nm
Effektforbrug (max. last/150RPM) ... .. .. 150W
Rotordiameter [mm] .......... max. 3500mm
Kabelleengder (uden stik) .............. 2.7m
Holdemoment ... ................... 0.6Nm
Kombineret maks. belastning pa aksel
............................ Radial 678N
............................ Aksial 260N
Motorveegt . ........ ... ... .. 5.5 kg
DRIFT

Status lys ved normal drift:

Status lyset pa fronten af RHX2M kan have 3
forskellige farver og lyse konstant eller blinke.

e Gult lys: RHX2M er OK og motoren i stop.
Gult blink: Motoren kerer i renblaesningsdrift
* Gront lys: Motoren er i normal drift og roterer.
e Gront blink: Puls fra rotationsvagt detekteret.
¢ Radt lys: Se afsnit FEJLFINDING

RHX2M kan styres enten vha. 0-10V signal eller
Modbus, se flg. saerskilte afsnit.

Tilpasning af styringen foregér vha. DIP switche,
gendring af indstillingerne eksekveres kun nar
motoren star i stop.

0-10V SIGNAL

Flg. funktioner er aktive nar RHX2M kontrolleres
med 0-10V signal, og der ikke er tilsluttet Mod-
bus med aktiv kommunikation.

Motor stop
0-10V signal under 0,6V stopper motoren
(se fig. 8)

Motor start
0-10V signal over 1,1V starter motoren. (se fig. 8)

Maksimal motorhastighed

Ved 0-10V signal over 9,5V, karer motoren pa
maksimal indstillet hastighed. (se fig. 8).

Vha. DIP switch (se fig. 2 ) kan maksimal motor-
hastighed indstilles til hhv. 150 og 200 rpm.

Kompensation for ulinezer varmeoverforsel
0-10V signalet kompenseres internt i RHX2M
med en modsat rotorkarakteristik, s der opnas
en langt mere linezer varmeoverforsel og bedre
regulering. (se fig. 9)

Renblzesning

Nar RHX2M er i stop pga. lavt 0-10V signal, vil
den automatisk starte hvert 10. minut pa 10% af
indstillet max hastighed, og kere i 10 sekunder.
Herved sikres at rotoren lebende passerer sin
renblaesningssektion. Ved udvekslingsforhold
péa 1:40 og max hastighed 150 rpm, svarer det
til at rotoren drejer 22,5 grader.

Rotationsvagt

Rotationsvagt funktionen kan slas til og fra vha.
DIP switch (se fig. 2)

Hvis funktionen er tilvalgt skal rotationsvagten
veere monteret, og afgive en puls for hver rotor-
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omdrejning. Hvis rotoren ikke drejer pga. fejl,
udlgses rotationsvagt alarm.

Reversering af omdrejningsretning

Motorens omdrejningsretning kan reverseres, s
rotoren altid har den rigtige rotationsretning ifht.
renblaesningssektionen.

Sluttes klemmerne 12 og 13 (se fig. 2) kerer
motoren den modsatte vej.

Motorrotation ClockWise (CW) og CounterCloc-
Wise (CCW) indstilles ved hjeelp af DIP switch
(se fig. 2)

Motortype

Styringen er fabriksindstilet vha. DIP switch til
korrekt motortype (se fig. 2). Bemeerk at kun én
af DIP switchene 4-6 mé& veere ON.
Fejlindstilling ifht. motortype kan medfere drifts-
forstyrrelser pga. af manglende moment, eller
oget stgj og overtemperatur p& motoren.

Test knap

Nar test knappen “max speed” (se fig. 2)
aktiveres, overstyres 0-10V indgangen internt i
styringen med 10V, og motorhastigheden ages
til maks. omdrejninger. Det er ikke ngdvendigt
at afbryde tilsluttet 0-10Vsignal. Evt. alarmer
skal afstilles forst.

Holding Registers (03)

Adr. Beskr. Min Max Kommentar

0 PrcSet 0=0% 10000=100.00% Omdrejningssaetpunkt i % af intervallet (MaxOmdr - MinOmdr)

1 MinOmdr 0=0rpm MaxOmdr Minimumsomdrejninger ved 0% saetpunkt. 100=1rpm.

2 MaxOmdr ~ MinOmdr ~ 20000=200.00rpm  Maximumsomdrejninger ved 100% szetpunkt. 100=1rpm.
AEndringer eksekveres kun nar motoren er i stop.

3 Startlout 0 5500=5.500A Startstrom for gget moment i perioden StartTime fra start af motor.
RHX2-12M: typisk 3200=3,2A
RHX2-14M: typisk 4100=4,1A
RHX2-16M: typisk 5500=5,5A

4 StartTime 0=0sek. 300=300sek. Periode med oget Startlout fra start af motor. Default 20 sek.

5 Ikke i brug

6 Maxlout 0 5000=5.000A Motorstrem ved normal drift, default indstilling er max. vaerdi.
RHX2-12M: typisk 2500=2,5A, Max 2900=2,9A
RHX2-14M: typisk 3500=3,5A, Max 3700=3,7A
RHX2-16M: typisk 4500=4,5A, Max 5000=5,0A
Qges strammen, eges bade momentet, akkustisk stej, effektforbrug
og motortemperatur. Reduktion af strommen har den modsatte
virkning.

7 Ikke i brug

8 PrcHold Trg  0=0% 1000=100.0% Holdemoment i Off. Momentet indstilles i % af max. strom. Default 10%.

Input Registers (04)

Adr. Beskr. Min Max Kommentar
Modbus -
Na&r RHX2M er tilsluttet Modbus med gyldig 0 VWX Type 1 3 Valgt motortype pa DIP switch.
kommunikation, ignoreres 0-10V signal, digital 1=RHX2-12M (2Nm)
indgang og DIP switch indstillingerne generelt. 2=RHX2-14M (4Nm)
Lndstw:q%telf nk1toto|rtypte ?té DIP switch skal vaere 3=RHX2-16M (6Nm)
orrext | N aktue ’T‘O ortype. . . 1 SoftwareVer 0 9999 Software version. 100=Vers. 1.00. Versionen zendres hver gang
Renblaesningsfunktion, kompensation for uline-
aer varmeoverforsel og testswitch er ikke aktive. software opdateres.
Rotationsvagt funktionen er altid aktiveret. 2 PrcOut 0=0% 10000=100.00% Aktuel udgangsprocent. Afviger fra PrcSet mens motoren rampes
Andring af maximum omdrejninger via Modbus, op/ned til seetpunkt.
eksekveres kun nar motoren er i stop. @vrige 3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00°C  Temperatur intern i RHX2 styring.
aen?rlngei: af mcilsm“ng,e: udferes uanset om 4 RPMOut 0=0rpm 20000=200.00rpm  Motorens aktuelle omdrejningshastighed.
motoren korer eller er i stop.
P 5 Vout 0=0V 50=50V Aktuel udgangsspaending til motor.
Modbus protokol 6 lout 0=0A 60000=6.000A Aktuel motorstrom.
RHX2M har adresse 0x4F (79) og kommunika- 7 Power 0=0W 200=200W Aktuel udgangseffekt til motor.
tions protokollen: 38,4KB, 1 start, 8 data, 1 stop 8 ExternSet  0=0% 10000=100.00% Omdrejningssetpunkt p& 0-10V indgang. 0% under 1.1V, 100% over 9,5V.
-bit og iIngeén paritet. 9 DriftTime ~ 0=0dage  10000=1000dage Drifttid med roterende motor, malt i hele dage.
Modbus stikkene A og B er parallelforbundet
internt i RHX2M, og kan anvendes til videre- -
slgjfning. 4 1=Temperatur alarm, Alarm ved for hoj Generel alarm kan ogsé afstilles ved at kort-
0O=normal intern temperatur slutte rotationsvagt klemmerne 10-11 i over 5
Supporterede Modbus kommandoer i RHX2M styring. sekunder, eller via Modbus.
Funktions- Beskrivelse Data format 5 Ikke i brug )
kode 6 Ikke i brug go:ail_onsvagit‘_aldar m . 1 RHXOM
01 Read Coil Status 1-bit vaerdi 7 Ikke i brug 0 a |onsvag in gang_en ove_rvages nar
- - - - - styringen er i start. Hvis der ikke kommer en
02 Read Input Status 1-bit vaerdi 8 Skifter veerdi mellem 0 og 1 Hver rotations- puls inden motoren har roteret 50 omdrejninger,
03 Read HoldingRegisters  16-bit integer vaerdi vagt puls medferer reduceres motorhastigheden ned til 0 rpm.
04 Read Input Registers  16-bit integer veerdi skift til ny veerdi. Herefter ages omdrejningerne igen op til seet-
9 Ikke i brug punktet. Hvis der stadig ikke modtages pulser,
gentages sekvensen ialt 3 gange, og derefter
Coil Status (01) udlgses rotationsvagt alarm.
Adresse Beskrivelse Kommentar Rotationsvagt alarm afstilles ved min. 1 sekunds
0 1—on. 0=0ff Start og stop af motor SERVICE OG VEDLIGEHOLD kortslutning af rotationsvagt klemmerne 10-11,
—— 9 Stop Ingen batterier, service eller vedligehold kraeves. eller via en Modbus kommando. Typiske
1 1=Resaet alarm, Resastter alarmer . o o ! . .
O=normal ved skift fra 0 til 1 Kontakt venligst leverandaren til tilfeelde af pro- arsager til rotationsvagt alarm er defekt drivrem,
= » ot
1 seottes automatisk blemer. ellt_sr forkert r_otorm_oment (se "Motor stajer"),
tilbage il 0 efter 1,55 hvﬂket ofte viser sig ved max. luftmaengde
2 Tkke 1 brug Default 0, ma ikke zendres FEJLFINDING igennem rotoren.
3 0=ClockWise, Bestemmer motorens

1=CounterClockWise = omdrejningsretning

Input Status (02)

Adresse Beskrivelse Kommentar
0 1=Rotations alarm,  Alarm ved manglende
O=normal rotationsvagt signal

(rotationsvagt er altid aktiv

ved Modbus kontrol)

1 1=Underspzendings alarm, Alarm ved lav
O=normaL 230V forsyningsspaending

2 1=Overspaendings alarm, Alarm ved hoj
O=normal 230V forsyningsspzending

3 1=Overstroms alarm, Alarm ved for hoj
O=normal strem i motor

Status lys ved fejl:
e Ingen lys: Manglende 230V

forsyningsspaending eller defekt RHX2M
Radt lys: Generel alarm, motoren stoppes til
alarmtilstand forsvinder.

Raedt blink: Rotationsvagt alarm, ingen

pulser detekteret.

Alarm

Alarmrelae klemmerne 4 og 6 sluttes ved alarm,

eller manglende 230V forsyning.

Generel alarm

Kan udlgses af over/underspaending, overstrem

eller overtemperatur. Generel alarm afstilles
automatisk nar alarmtilstanden forsvinder.

Generel alarm udlgst pga. overstrem (kortsluttet °

motor) afstilles ikke automatisk.

Motor stojer & traekker ustabilt

Motortype

DIP switch til motortype (se fig. 2) er indstillet
forkert, eller stepmotoren er forkert.

Rotor justering

Rotoren drejes for traegt og stepmotoren er
overbelastet.

Ved korrekt installation af roterende varme-
veksler/ventilationsaggregat kan rotoren let
drejes med handen. Ved fejlinstallation kan det
kreevede rotormoment stige voldsomt pga.:

e Ventilationsaggregatet star skaevt,

e Manglende/forkert opjustering

For stramme teetningslister og berster
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Ved overbelastning taber stepmotoren
synkroniseringen, og afgiver et mindre
pulserende moment. Det opleves som motorenz
"hakker", stgjer, og ikke drejer korrekt rundt.
Hverken styring eller motor beskadiges herved.
Motoren kan genstartes og rotere normalt, sa
snart rotoren er justeret korrekt, og kan drejes
med normalt moment.

MILJG OG BORTSKAFFELSE

Hjeelp med at beskytte miljoet, ved at bortskaffe
emballage og brugte produkter, pa en miljgrigtig
made.

Bortskaffelse af produktet
Produkter med dette meerke, ma
ikke bortskaffes som almindeligt
husholdningsaffald, men skal
indsamles seerskilt i henhold til de
geeldende lokale regler.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B - DK-6400 Senderborg

Tel. +45 7312 13 14 - Fax +4573 1213 13
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

CE MARKNING

OJ Electronics A/S erklaerer under ansvar, at
dette produkt opfylder R&dets Direktiv 92/31 og
efterfolgende aendringer om elektromagnetisk
kompatibilitet samt Radets Direktiv 73/23 og
efterfalgende sendringer om elektrisk materiel
bestemt til anvendelse indenfor visse spaen-
dingsgreenser.

Benyttede standarder

EN 61000-6-2 og EN 61000-6-3
Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC)
EN 60947-4-3:2001 Koblingsudstyr for
lavspaending (LVD)

Produktet er teenkt inkorporeret i maskiner eller
samlet med andre maskindele til indszettelse i
maskiner deekket af RADETS DIREKTIV
98/37/EQF med senere aendringer. Derfor
opfylder det ikke bestemmelserne i dette
direktiv i alle henseender.

English
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INTRODUCTION

RHX2M is a step motor control system for accu-
rate and quiet control of rotary heat exchangers
in ventilation systems.

The system consists of a step motor controller,
a step motor and a rotation guard. The rotation
guard monitors whether the rotor turns as re-
quired.

RHX2M is designed to provide accurate control
of rotor speed, thus allowing energy efficient
heat recovery.

PRODUCT PROGRAMME

Type Product

RHX2M-1212  VVX controller and motor 2 Nm
Modbus 0-10V DC IP54

RHX2M-1412  VVX controller and motor 4 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

RHX2M-1612  VVX controller and motor 6 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

FUNCTION

RHX2M-1x12 is an advantageous replacement
for traditional geared motor solutions. In con-
trast to geared motors, which lose torque at low
and high speeds, the step motor provides an
even torque throughout the entire speed range.
Thanks to the linearity of the step motor torque
curve, there is a much larger range in which
rotor speed can be accurately controlled. This
enables heat recovery to be energy-efficiently
controlled and provides more precise tempera-
ture control.

RHX2M can be controlled by either a 0-10 V
signal or Modbus. It is therefore suitable for
connection to traditional ventilation system con-
trols or for more advanced systems like OJ-Air2
from OJ-Electronics.

The step motor is controlled in micro steps via
constant sine-wave current to ensure motor
shaft rotation with steady torque all the way
round. Torque pulses are thus avoided, ensuring
quiet operation.

PROHIBITION ON USE

It is hereby declared in accordance with executive
order 561/94 issued by the Danish Working Envi-
ronment Authority that the product must not be
taken into use until the machine/system in which
it is to be incorporated has in its entirety been de-
clared to be in conformity with all relevant require-
ments of the Machinery Directive 98/37 EEC and
any applicable national regulations.

The product must not be energised until the en-
tire installation complies with ALL relevant EU
directives.

The product carries a manufacturer’s warranty if
installed in accordance with these installation
instructions and current installation require-
ments.

If the product has been damaged in any way,
e.g. during transport, it must be inspected and
repaired by authorised personnel before being
connected to the power supply.

INSTALLATION
RHX2M is designed to be installed inside the
heat exchanger housing.

Step motor controller

The step motor controller must be installed so
as to allow free air circulation around the cool-
ing fins and preferable with the cable entries
facing downwards. The controller should be se-
cured in place using the four screw holes on the
sides of the unit, see fig. 1.

Electrical connections

The 230 V mains cable must be protected by a
separate type G fuse. Connections are illus-
trated in fig. 2.

To facilitate connection, the controller and step
motor are equipped with motor cable and fe-
male and male connector respectively. The con-
nectors must be pressed firmly together until
the locks engage.

Modbus is connected via an RJ12/6 connector,
which must should be attached after the cable
has been fed through the entry.

Rotation guard

OJ Rotorguard consists of an inductive sensor.
A sensor plate must be fitted to the rotary heat
exchanger. The sensor plate must be of mag-
netic material, e.g. the head of a bolt, a screw or
similar.

OJ Rotorguard must be fitted as shown in fig. 3
and connected to terminals 9, 10 and 11 of the
RHX2M controller (see fig. 2 + 11).

Once OJ Rotorguard has been correctly fitted,
the green LED of the controller will flash when-
ever the sensor plate passes OJ Rotorguard.

Step motor

The step motor is equipped with four holes (see
fig. 4) to facilitate attachment to a mounting
plate. Se example in fig. 5. The mounting plate
must be short, rigid and equipped with vibration
dampers in order to prevent noisy resonances
from being transferred to the rotor housing. To
prevent the step motor from being damaged by
static electricity, potential equalisation must be
ensured by establishing a connection between
the step motor frame and the ventilation unit
chassis (fig. 5).

Motor pulley

The pulley must be attached using a set screw,
which should grip the flat side of the motor
shaft. See fig. 4.

Greatest rotor torque can be achieved using a
small pulley as motor torque is transferred be-
tween rotor and pulley by the transmission ratio
(N) (see figs 6 and 7). The pulley must, however,
be large enough to obtain the required rotor
speed and must be capable of transferring
power to a belt tensioned in accordance with
the max. radial load of the motor. Se section on
technical data.

Safety features

All control signals are galvanically separated
from the 230 V mains voltage. Output voltage
for the step motor is galvanically separated and
limited to max. 48 V.

Short-circuit protection

All inputs and outputs are protected against
short-circuiting in order to prevent the controller
from being damaged if incorrectly connected or
if the step motor malfunctions.

Thermal protection

RHX2M has built-in thermal protection which
prevents the electronic components from being
overloaded.

TECHNICAL DATA

Input signals

Supply voltage .. ... 50-60 Hz, 230 V AC +15%
Max. pre-fuse: ......... ... .. .. ... ..., 6A
Controlvoltage . .. ............... 0-10 vV DC
Impedance (control voltage) ........... 10 kQ
Serial communication ........ RS485 Modbus

Modbus connection . .. .2 x RJ12/6 connectors
Rotation guard(built-in 1.1 kQ pull-up to +10 V)

inductive sensor

Reversing . .. .. (built-in 10 kQ pull-up to +10 V)

Digital input

Output signals

Relay output foralarm ....................
............ Change-over relay NO 5 A, 250 V

LED indicator . .. .3-coloured (green/yellow/red)

Torque ............... 2 Nm, 4 Nm and 6 Nm

Transmission ratio motor/rotor .. .... 1:50 max.

Supply voltage for Hall element . ............
................... +10 V DC, max. 100 mA

Environment data
Power consumption (standby/holding torque) ..3 W

Ambient temperature, operation ... .-20/+40°C
Ambient temperature, storage ...... -20/+60°C
Enclosure ........ ... ... ... . o IP54
Weight ... ... 1.6 kg
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Motor

Cable length (excl. connector) .......... 0.3m
Min.speed ......... ... . i, 1 RPM
Max.speed ............. ... ... 200 RPM
Motor temperature during operation .max. 80°C
Enclosure .......... ... ... . IP54

RHX2M-1212: 2 Nm
Power consumption (max. load/150 RPM) .45 W

Rotor diameter [mm] .......... max. 1800 mm
Cable length (excl. connector) .......... 1.7m
Holdingtorque . .................... 0.2 Nm
Combined max. load on shaft
............................ Radial 275 N
............................. Axial 50 N
Motor weight . ......... .. ... ... .... 2.4 kg

RHX2M-1412: 4 Nm
Power consumption (max. load/150 RPM) .90 W

Rotor diameter [mm] .. ........ max. 2500 mm
Cable length (excl. connector) .......... 2.2m
Holdingtorque . .................... 0.4 Nm
Combined max. load on shaft
............................ Radial 307 N
............................ Axial 50 N
Motor weight . ......... .. ... ... .... 3.6 kg

RHX2M-1612: 6 Nm
Power consumption (max. load/150 RPM)150 W

Rotor diameter [mm] ......... max. 3500 mm
Cable length (excl. connector) .......... 2.7m
Holdingtorque . .................... 0.6 Nm
Combined max. load on shaft
............................ Radial 678 N
............................. Axial 260 N
Motor weight . ......... ... ... .. ... 5.5kg

OPERATION

Status indication during normal operation:
The status LED on the front of RHX2M has three
different colours and can light constantly or
flash.

e Yellow light: RHX2M is OK, motor stopped.

e Yellow flash: Motor running in purging mode.
e Green light: Motor in normal operation and

rotating.

e Green flash: Pulse from rotation guard
detected.

e Redlight: See TROUBLESHOOTING.

RHX2M can be controlled by either a 0-10
V signal or Modbus, see following separate
sections.
The controls are set by means of DIP switches,
with the settings only becoming active after the
motor is stopped.

0-10 V SIGNAL

The following functions are active when RHX2M
is controlled by a 0-10 V signal and no Modbus
with active communication is connected.

Motor stop
A 0-10 V signal of less than 0.6 V stops the
motor (see fig. 8).

Motor start
A 0-10 V signal of more than 1.1 V starts the
motor (see fig. 8).

Maximum motor speed

A 0-10 V signal of more than 9.5 V runs the
motor at the max. speed setting (see fig. 8).
Max. motor speed can be set to either 150 or
200 rpm by means of a DIP switch (see fig. 2).

Compensation for non-linear heat transfer
The 0-10 V signal is compensated automatically
by RHX2M using an inverted performance
curve, thus ensuring much more linear heat
transfer and more accurate control (se fig. 9).

Purging

When RHX2M is stopped because of low 0-10 V
signal, it will automatically start every 10 min-
utes and run for 10 seconds at 10% of the max.
speed setting.

This ensures that the rotor continually passes its
purging section. With a transmission ratio of
1:40 and a max. speed of 150 rpm, this corre-
sponds to the rotor turning 22.5 degrees.

Rotation monitor

The rotation guard can be activated or deacti-
vated by means of a DIP switch (see fig. 2).

If the function is activated, a rotation guard
must be correctly installed and provide a pulse
for each turn of the rotor. The rotation guard ac-
tivates an alarm if the rotor fails to rotate be-
cause of a fault.

Reversing rotation direction

The rotation direction of the motor can be re-
versed in order to ensure that the rotor always
turns in the right direction in relation to the
purging section. The motor is reversed by acti-
vating terminals 12 and 13 (see fig. 2).

Motor rotation ClockWise (CW) or Counter-
ClockWise (CCW) is set by means of a DIP (see
fig. 2)

Motor type

The controller is factory set for the correct
motor type by means of a DIP switch (see fig.
2). Note that only one of DIP switches 4, 5 and
6 must be ON.

If the controller is set for the wrong motor type,
malfunction may result due to insufficient
torque. There may also be higher noise emis-
sion and the motor may overheat.

Test button

If the “max speed” test button is pressed (see
fig. 2), the 0-10 V input is automatically raised to
10V, increasing motor speed to the max. set-
ting. It is not necessary to deactivate the 0-10 V
signal beforehand. Any alarms should, however,
be deactivated first.

Modbus

If RHX2M is connected to a Modbus network with
valid communication, the 0-10 V signal, digital in-
puts and DIP switch settings are generally ignored.
The motor type DIP switches must, however, be
set correctly for the actual motor type used.

The purging function, compensation for non-lin-
ear heat transfer and test switch are all deacti-
vated. Changes made to the maximum speed
setting via Modbus only take effect once the
motor is stopped. Changes made to any other
settings are implemented regardless of whether
the motor is running or stopped.

Modbus protocol

RHX2M has the address 0x4F (79) and the fol-
lowing communication protocol: 38.4 KB, 1
start, 8 data, 1 stopbit and no parity.

The Modbus ports A and B are connected in
parallel within the RHX2M unit, and can be used
for ongoing loops.

Holding Registers (03)

Addr. Descr. Min. Max. Remarks
0 PrcSet 0=0% 10000=100.00% Speed setting in % of interval (MaxSpeed - MinSpeed).
1 MinSpeed  0=0rpm MaxSpeed Minimum speed at 0% setpoint. 100=1 rpm.

2 MaxSpeed MinSpeed 20000=200.00 rpm Maximum speed at 100% setpoint. 100=1 rpm.
Changes only implemented when motor stopped.

3 Startlout 0 5500=5.500A Start current for increased torque during StartTime period from start
of motor.
RHX2-12M: typical 3200=3.2 A
RHX2-14M: typical 4100=4.1 A
RHX2-16M: typical 5500=5.5 A
4 StartTime  0=0 sec. 300=300 sec. Period from start of motor with increased Startlout. Default 20 sec.
5 Not in use
6 Maxlout 0 5000=5.000 A Motor current during normal operation, default setting is max. value.

RHX2-12M: typical 2500=2.5 A, max. 2900=2.9 A

RHX2-14M: typical 3500=3.5 A, max. 3700=3.7 A

RHX2-16M: typical 4500=4.5 A, max. 5000=5.0 A

Increasing current also increases torque, acoustic noise, power
consumption and motor temperature. Reducing current has the op-

posite effect.

7 Not in use

8 PrcHold Trg  0=0% 1000=100.0%

Holding torque OFF. Torque setting in % of max. current. Default 10%.

Input Registers (04)

Addr. Descr. Min. Max. Remarks
0 VX_Type 1 3 Motor type selected via DIP switch.
1=RHX2-12M (2 Nm)
2=RHX2-14M (4 Nm)
3=RHX2-16M (6 Nm)
1 SoftwareVer 0 9999 Software version. 100=Version 1.00. Version is changed whenever
software is updated.
2 PrcOut 0=0% 10000=100.00% Actual output per cent. Differs from PrcSet while the motor is ramped

up/down to the setpoint.

ExternSet 0=0% 10000=100.00%

Speed setting for 0-10 V input. 0% below 1.1V, 100% above 9.5 V.

OperatTime 0=0 days 10000=1000 days

3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00°C Temperature inside RHX2 controller.
4 RPMOut 0=0 rpm 20000=200.00 rpm  Actual motor speed.

5 Vout 0=0V 50=50 V Actual output voltage to motor.

6 lout 0=0A 60000=6.000 A Actual output current to motor.

7 Power 0=0W 200=200 W Actual output power to motor.

8

9

Operating time with rotating motor, expressed in whole days.
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Supported Modbus commands

Function Description Data format code
01 Read Coil Status 1-bit value
02 Read Input Status 1-bit value
03 Read Holding Registers 16-bit integer value
04 Read Input Registers 16-bit integer value

Coil Status (01)

Address Description Remarks
0 1=0n, 0=0ff Start and stop of motor
1 1=Reset alarm, Resets alarms when
O=normal changed from 0 to 1

1 is automatically changed

back to 0 after 1.5s

2 Not inuse Default 0, must not be changed
3 0=ClockWise, Determines motor

1=CounterClockWise rotation direction

Input Status (02)

Address Description Remarks
0 1=Rotation alarm, Alarm due to lacking
O=normal signal from rotation guard
(rotation guard is always active
with Modbus control)
1 1=Low voltage alarm, Alarm due to low
O=normal 230 V supply voltage
2 1=High voltage alarm, Alarm due to high
O=normal 230 V supply voltage
3 1=High current alarm, Alarm due to high
O=normal current in motor
4 1=Temperature alarm, Alarm due to high
O=normal temperature inside
RHX2M controller
5 Not in use
6 Not in use
7 Not in use
8 Alternates Each pulse from rotation
between 0 and 1 guard changes value
9 Not in use

SERVICE AND MAINTENANCE
No batteries, service or maintenance are required.
Please contact your supplier if faults arise.

TROUBLESHOOTING

LED fault indication

e No light: Lacking 230 V supply voltage or
defective RHX2M.

e Red light: General alarm, motor is stopped
until alarm situation is no longer present.

* Red flash: Rotation guard alarm, no pulses
detected.

Alarms

Alarm relay terminals 4 and 6 are activated in
alarm situations or if the 230 V power supply is
lacking.

General alarm

Can be activated by high/low voltage, high cur-
rent or high temperature. General alarms are au-
tomatically reset once the alarm situation is no
longer present. General alarms triggered by high
current (short-circuited motor) are not reset au-
tomatically.

General alarms can also be reset by short-cir-
cuiting the rotation guard terminals (10-11) for
five seconds or via Modbus.

Rotation guard alarm

The rotation guard input is monitored whenever
the RHX2M controller starts the motor. If no
pulse is received before the motor has rotated
50 times, motor speed is reduced to 0 rpm.
Speed is then gradually increased again until
the speed setting is reached. If once again no
pulse is received, this sequence is repeated
three times in all before the rotation guard alarm
is activated.

Rotation guard alarms can be reset by short-cir-
cuiting the rotation guard terminals (10-11) for
at least 1 second or via a Modbus command.
Rotation guard alarms are typically caused by
defective drive belt or incorrect rotor torque (see
“Motor is noisy”), a problem that occurs most
often at max. air quantity through the rotor.

Motor is noisy and runs unstably

Motor type

The DIP switches for selecting motor type are
incorrectly set (see fig. 2) or the wrong step
motor is installed.

Rotor adjustment

Rotor turns sluggishly and step motor is over-
loaded.

When rotary heat exchangers/ventilation units
are installed correctly, the rotor should turn eas-
ily when pushed by hand. If incorrectly installed,
the torque required to turn the rotor may in-
crease dramatically because:

e The ventilation unit is not level

e Rotor adjustment is lacking/incorrect

e Sealing strips and brushes are too tight

If the step motor is overloaded, it loses syn-
chronisation and produces a lower pulsating
torque. As a result, it runs “jerkily”, is noisy and
does not rotate correctly. This damages neither
the motor nor the controller, however.

Once the rotor has been correctly adjusted and
is capable of being turned at normal torque, the
motor can be restarted and will rotate normally.

DISPOSAL AND ENVIRONMENTAL
PROTECTION

Help protect the environment by disposing of
the packaging and redundant products in a re-
sponsible manner.

Product disposal
Products marked with this symbol
must not be disposed of along with
household refuse but must be delivered
to a waste collection centre in accor-
dance with current local regulations.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B - DK-6400 Senderborg

Tel. +4573 121314 - Fax +45 73121313
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

CE MARKING

OJ Electronics A/S hereby declares that the
product is manufactured in accordance with
Council Directive 92/31/EEC on electromagnetic
compatibility (and subsequent amendments)
and Council Directive 73/23/EEC on electrical
equipment designed for use within certain volt-
age limits (and subsequent amendments).

Applied standards

EN 61000-6-2 and EN 61000-6-3 Electromag-
netic compatibility (EMC)

EN 60947-4-3:2001 Low-voltage switchgear
and controlgear (LVD)

The product is designed to be incorporated in
machinery or to be combined with other ma-
chine components for incorporation in machin-
ery covered by Directive 98/37/EEC of the
European Parliament and of the Council (and
subsequent amendments). The product itself
therefore does not comply with the require-
ments of this directive in all respects.

Deutsch

ABBILDUNGEN
Folgende Abbildungen finden sich ganz hinten
in der Anweisung:

Abb. 1: Physische Abmessungen der Schritt-
motorsteuerung

Abb. 2: Elektrische Anschliisse

Abb. 3: Montage des Drehwéachters

Abb. 4: Physische Abmessungen des Schritt-
motors

Abb. 5: Beispiel flr einen Befestigungsbeschlag

Abb. 6: Motorriemenscheibe fir max. Moment

Abb. 7: Motorriemenscheibe fiir weniger Vari-
anten

Abb. 8: 0-10V-Steuerung

Abb. 9: Kompensation fur nichtlineare Warme-
Ubertragung

Abb. 10 Modbus Anschliisse

Abb. 11: Elektrische Anschlisse Rotorguard

ALLGEMEINE ANGABEN

RHX2M ist eine Schrittmotorsteuerung, ausge-
legt fiir eine prazise und gerduscharme Steue-
rung von rotierenden Warmetauschern in
Liftungsaggregaten.

Die Steuerung besteht aus einer Schrittmotor-
steuerung, einem Schrittmotor und einem Dreh-
wéchter. Der Drehwachter dient zur
Uberwachung, ob der Rotor sich entsprechend
dreht.

RHX2M sorgt fiir eine auBerst genaue Regelung
der Rotordrehzahl, was eine energieoptimierte
Warmerickgewinnung méglich macht.

PRODUKTPROGRAMM

Typ Produkt

RHX2M-1212  VVX-Steuerung und Motor 2 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

RHX2M-1412  VVX-Steuerung und Motor 4 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

RHX2M-1612  VVX-Steuerung und Motor 6 Nm
Modbus 0-10 V DC IP54

FUNKTION

RHX2M-1x12 lasst sich mit Vorteil als Ersatz fur
herkdmmliche Getriebemotorlésungen einset-
zen. Der Schrittmotor verfuigt im gesamten
Drehzahlbereich Uber ein gleichméaBiges Mo-
ment, im Unterschied zu Getriebemotoren, die
bei niedrigen bzw. hohen Drehzahlen Moment
verlieren. Die konstante Momentkennlinie des
Schrittmotors ermdglicht einen wesentlich gro-
Beren Arbeitsbereich, in dem sich die Rotor-
drehzahlen prazise regeln lassen. Damit ist eine
energieoptimierte Steuerung der Warmertickge-
winnung maoglich, und lassen sich genauere
Temperaturen erzielen.

RHX2M lasst sich entweder mit einem 0-10V-
Signal oder tiber Modbus steuern, und eignet
sich daher sowohl fiir die Kopplung an eine her-
kémmliche Luftungsautomatik als auch fir mo-
dernere Losungen, wie z. B. OJ Air2 von

OJ Electronics.

Der Schrittmotor wird in Mikroschritten mit si-
nusférmigen Konstantstromsignalen gesteuert,
um eine Motorwellenrotation mit gleichmaBigem
Moment im gesamten Drehbereich zu gewahr-
leisten. Hiermit werden Momentimpulse vermie-
den und ein gerdauscharmer Betrieb erreicht.

VERBOT DER INBETRIEBNAHME

Eine Inbetriebnahme ist so lange ausdriicklich
verboten, bis die Maschine/das Produkt, in
die/das oben erwahnte Produkt eingebaut wird,
insgesamt als in Ubereinstimmung mit allen re-
levanten Bestimmungen der Maschinenrichtlinie
98/37/EWG sowie der nationalen Gesetzge-
bung, z.B. Bekanntmachungen der Gewerbe-
aufsicht erklart wurde.

Das Produkt darf erst unter Spannung gesetzt
werden, wenn die gesamte Installation die An-
forderungen ALLER relevanten EU-Richtlinien
einhalt.

Ist das Produkt geméB dieser Installationsanlei-
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tung und geltenden Installationsvorschriften in-
stalliert, wird es von der Werksgarantie umfasst.
Ist das Produkt beschéadigt, z. B. wahrend des
Transports, ist es zu untersuchen und von dazu
autorisiertem Personal zu reparieren, bevor das
Produkt unter Spannung gesetzt wird.

INSTALLATION
RHX2M ist fiir den Einbau in den Steuerkasten
des Warmetauschers ausgelegt.

Schrittmotorsteuerung

Die Schrittmotorsteuerung ist so anzubringen,
dass bei den Kuhlrippen unbehinderter Luft-
durchzug besteht, vorzugsweise mit den Ver-
schraubungen nach unten. Zur Befestigung der
Steuerung dienen die vier seitlich angebrachten
Montagelocher, siehe Abb. 1.

Elektrische Anschlisse

Das 230V-Netzkabel ist mit einer separaten Si-
cherung Typ G abzusichern. Der Anschluss ist
Abb. 2 zu entnehmen.

Die Steuerung und der Schrittmotor sind tber
die mit einer Steckdose bzw. einem Stecker
ausgerUsteten montierten Kabel miteinander zu
verbinden. Die Steckerteile sind fest zusam-
menzupressen bis die Verriegelungen einrasten.
Der Modbus ist mit einem RJ12/6-Stecker, erst
zu montieren nachdem das Kabel durch die
Durchfiihrung gezogen wurde, anzuschlieBen.

Drehwéchter

Der Drehwachter ,,0J Rotorguard“ besteht aus
einem induktiven Fihler. Am rotierenden War-
metauscher wird eine Abtastplatte aus magneti-
schem Material montiert, ggf. ein Bolzenkopf,
eine Schraube oder Ahnliches.

OJ Rotorguard ist wie in Abb. 3 dargestellt zu
befestigen und an den Klemmen 9, 10 und 11
des RHX2M anzuschlieBen (siehe Abb. 2 + 11).
Bei korrekter Montage des OJ Rotorguard
leuchtet die Leuchtdiode (LED) der Steuerung
bei jeder Passage der Abtastplatte am OJ Ro-
torguard griin auf.

Schrittmotor

Der Schrittmotor ist in den vier Montagel6chern
(Abb. 4) an einem Befestigungsbeschlag festzu-
machen. Siehe Beispiel in Abb. 5. Der Befesti-
gungsbeschlag muss kompakt, steif und auf
Schwingungsdampfern montiert sein, um l&r-
mende Resonanzschwingungen im Rotorge-
héuse zu vermeiden. Um Schaden am
Schrittmotor durch statische Elektrizitat zu ver-
meiden, missen Schrittmotormasse und Lifter-
aggregatchassis Uber einen Leiter miteinander
verbunden werden. (Abb. 5).

Motorriemenscheibe

Die Riemenscheibe ist mit einer Reitstockschraube
festzuschrauben, die auf der flachen Seite der
Motorwelle angezogen wird, siche Abb. 4.

Je kleiner die Riemenscheibe am Motor desto
groBer das zur Verfugung stehende Rotormo-
ment, da das Motormoment im Ubersetzungs-
verhéltnis (N) zwischen Rotor und
Motorriemenscheibe Ubertragen wird (siehe
Abb. 6 und 7). Die Riemenscheibe muss jedoch
ausreichend gro3 bemessen sein, um die erfor-
derliche Rotordrehzahl zu erreichen und gleich-
zeitig die Krafte auf einen gemaB der max.
Radialabelastung des Motors gespannten Rie-
men Uberflhren zu kénnen. Siehe Abschnitt
Technische Daten.

Sicherheitsfunktionen

Alle Steuersignale sind galvanisch von der
230V-Netzversorgung getrennt. Die Ausgangs-
spannung zum Schrittmotor ist galvanisch ge-
trennt und auf max. 48 V begrenzt.

Kurzschlussschutz
Alle Ein- und Ausgénge sind kurzschlussgesi-

chert, um die Steuerung vor fehlerhaftem An-
schluss zu schitzen oder Defekten im Schritt-
motor vorzubeugen.

Thermorelais
RHX2M verfligt ber ein eingebautes Thermore-
lais, um die Elektronik vor Uberlast zu schitzen.

TECHNISCHE DATEN
Eingangssignale

Spannungs-

versorgung . ...... 50-60 Hz, 230 V AC +15 %
Maximale Vorsicherung................. 6A
Steuerspannung . ................ 0-10 vV DC
Scheinwiderstand (Steuerspannung) . ... 10 kQ
Serielle Kommunikation. . . .. .. RS485-Modbus
Modbus-Anschluss . ... ... 2 x RJ12/6-Stecker

Drehwéchter (eingebaut 1,1 kQ Pull-up bis +10 V)
induktiver Fihler

Drehrichtungsumkehr. . ... .. (eingebaut 10 kQ
Pull-up bis +10 V) . Digitaleingang

Ausgangssignale
Relaisausgang

farAlarm . ....... Wechselrelais NO 5 A, 250 V
LED-Anzeige ........ 3-farbig (Griin/Gelb/Rot)
Moment.............. 2 Nm, 4 Nm und 6 Nm
Ubersetzungsverhaltnis Motor/Rotor . 1:50 max.
Versorgung

des Hall-Elements. ...... +10 V DC, max. 100 mA

Umweltdaten
Leistungsaufnahme

(Standby/Haltemoment) .. .............. 3w
Umgebungstemperatur Betrieb . . . .. -20/+40 °C
Umgebungstemperatur Lagerung . . .-20/+60 °C
Schutzart .......... ... .. ... ... IP 54
Gewicht. . ... 1,6 kg
Motor

Kabellangen (ohne Stecker). . .......... 0,3m
Mindestdrehzahl. . ................. 1 U/min
Maximaldrehzahl ................ 200 U/min
Motortemperatur bei Betrieb ... ... max. 80 °C
Schutzart ......... ... ... .. ... IP 54

RHX2M-1212: 2 Nm
Leistungsaufnahme

(max. Last/150 U/min) . ............... 45 W
Rotordurchmesser [mm]....... max. 1800 mm
Kabellangen (ohne Stecker). . .......... 1,7m
Haltemoment. ..................... 0,2 Nm
Kombinierte max. Belastung auf der Welle
............................. radial 275 N
............................. axial 50 N
Gewicht des Motors. ................ 2,4 kg

RHX2M-1412: 4 Nm
Leistungsaufnahme (max. Last/150 U/min). . 90 W

Rotordurchmesser [mm]....... max. 2500 mm
Kabellangen (ohne Stecker). . .......... 22m
Haltemoment. ..................... 0,4 Nm
Kombinierte max. Belastung auf der Welle
............................. radial 307 N
............................. axial 50 N
Gewichtdes Motors . ............... 3,6 kg

RHX2M-1612: 6 Nm
Leistungsaufnahme

(max. Last/150 U/min) . .............. 150 W
Rotordurchmesser [mm] ...... max. 3500 mm
Kabelldngen (ohne Stecker). .. ......... 2,7m
Haltemoment. ..................... 0,6 Nm
Kombinierte max. Belastung auf der Welle
............................. radial 678 N

............................ axial 260 N
GewichtdesMotors. . ............... 5,5 kg
BETRIEB

Zustandsanzeige bei Normalbetrieb:

Die Zustandsanzeige auf der Front der RHX2M

erfolgt mit drei verschiedenen Farben und kon-

stantem oder blinkendem Leuchten.

¢ Gelb konstant: RHX2M ist OK und der Motor
gestoppt.

® Gelb blinkend: Motor l&uft im Reinigungsbetrieb

e Grin konstant: Motor in Normalbetrieb und
drehend.

e Grilin blinkend: Impuls vom Drehwé&chter re-
gistriert.

* Rot konstant: Siehe Abschnitt FEHLERSUCHE

RHX2M kann mittels 0-10V-Signal oder Modbus
gesteuert werden, siehe folgenden separaten
Abschnitt.

Die Anpassung der Steuerung erfolgt mittels
DIP-Schalter. Anderung der Einstellungen wer-
den nur bei gestopptem Motor ausgefiihrt.

0-10V-SIGNAL

Folgende Funktionen sind aktiv wenn RHX2M
mit einem 0-10V-Signal geregelt wird, und kein
Modbus mit aktiver Kommunikation ange-
schlossen ist.

Motorstopp
Bei 0-10V-Signal unter 0,6 V stoppt der Motor,
siehe Abb. 8.

Motorstart

Bei 0-10V-Signal Uber 1,1 V startet der Motor.
siehe Abb. 8.

Maximale Motordrehzahl

Bei 0-10V-Signal tGber 9,5 V lauft der Motor mit
der eingestellten maximalen Drehzahl, siehe
Abb. 8.

Mittels DIP-Schalter (siehe Abb. 2) I18sst sich die
maximale Motordrehzahl auf 150 bzw. 200 U/min
einstellen.

Kompensation fiir nichtlineare Warme-
ubertragung

Das 0-10V-Signal wird intern in der RHX2M mit
einer umgekehrten Rotorcharakteristik kompen-
siert, so dass eine wesentlich linearere Warme-
Ubertragung und bessere Regelung erreicht
wird, siehe Abb. 9.

Reinigung

Ist RHX2M durch niedriges 0-10V-Signal ge-
stoppt, erfolgt alle 10 Minuten ein 10 Sekunden
dauernder automatischer Start mit 10 % der
eingestellten max. Drehzahl.

Damit wird sichergestellt, dass der Rotor lau-
fend seine Reinigungssektion passiert. Bei
einem Ubersetzungsverhdltnis von 1:40 und
einer max. Drehzahl von 150 U/min entspricht
dies einer Rotordrehung von 22,5 Grad.

Drehwaéachter

Die Drehwéchterfunktion kann mittels DIP-
Schalter zu- und abgeschaltet werden, siehe
Abb. 2.

Wenn die Funktion zugeschaltet ist muss ein
Drehwéchter montiert sein, der einen Impuls je
Rotorumdrehung abgiebt. Dreht der Rotor auf

Grund einer Storung nicht, wird Drehiiberwa-
chungsalarm ausgeldst.

Umkehr der Drehrichtung

Die Drehrichtung des Motors lasst sich umkeh-
ren, damit der Rotor die richtige Drehrichtung
im Verhaltnis zur Reinigungssektion hat.
Werden die Klemmen 12 und 13 kurzgeschlos-
sen, siehe Abb. 2, dreht der Motoren in die ent-
gegengesetzte Richtung.

Motorrotation im Uhrzeigersinn (CW) und gegen
den Uhrzeigersinn (CCW) wird mittels DIP-
Schalter eingestellt, siehe Abb. 2.

Motortyp
Die Steuerung ist ab Werk mittels DIP-Schalter

auf den korrekten Motortyp eingestellt, siehe
Abb. 2. Bitte beachten, dass nur einer der DIP-
Schalter 4-6 in Position EIN stehen darf.
Fehlerhafte Einstellung in Bezug auf den Motor-
typ kann auf Grund fehlenden Moments oder
erhéhtem Larm und Ubertemperatur im Motor
zu Betriebsstdérungen flhren.
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Priftaste

Wird die Priftaste ,Max. Speed” aktiviert , siche
Abb. 2, wird der 0-10V-Eingang intern mit 10 V
Ubersteuert, und die Motordrehzahl auf die max.
Drehzahl erhéht. Eine Unterbrechung des ange-
schlossenen 0-10V-Signals ist nicht erforderlich.

Unterstiitzte Modbus-Kommandos

Evtl. Alarme sind zuerst abzustellen.

Modbus

Ist RHX2M an einen Modbus mit gliltiger Kommu-
nikation angeschlossen, werden 0-10V-Signal, Di-

gitaleingang und DIP-Schalter-Einstellungen

generell ignoriert. Die DIP-Schalter-Einstellung
des Motortyps muss mit dem aktuellen Motortyp

Ubereinstimmen.

Reinigungsfunktion, Kompensation flr nichtli-

neare Warmeubertragung und Priiftaste sind

nicht aktiv. Die Drehwéchterfunktion ist immer
aktiviert. Eine Anderung der max. Drehzahl {iber
den Modbus kann nur bei gestopptem Motor
vorgenommen werden. Sonstige Anderungen
von Einstellungen lassen sich unabhangig davon,

ob der Motor lauft oder nicht, vornehmen.

Modbus-Protokoll

RHX2M hat die Adresse 0x4F (79) und das

Funktions- Beschreibung Datenformat
code

01 Coil lesen Status 1-Bit-Wert
02 Input lesen Status 1-Bit-Wert
03 Holding registers lesen 16-Bit-Integer-Wert
04 Input registers lesen 16-Bit-Integer-Wert

Coil Status (01)

Adresse Beschreibung Kommentar
0 1=Ein, 0=Aus Start und Stopp des Motors
1 1=Alarm riicksetzen, Rickstellung des
O=normal Alarms bei Wechsel

von 0 auf 1

1 stellt automatisch

nach 1,5 s zurtick auf 0

2 Nicht verwendet Voreinstellungen 0,
darf nicht verandert werden

3 0=ClockWise (CW), Legt die Drehrichtung
1=CounterClockWise des Motors fest
(CCW)

Input Status (02)

Kommunikationsprotokoll: 38,4 KB, 1 Start-, Adresse Beschreibung Kommentar
8 Daten-, 1 Stoppbit und keine Paritét. 0 1=Rotationsalarm,  Alarm bei fehelendem
Die Modbusstecker A und B sind intern in O=normal Drehwéchtersignal
RHX2M parallel verbunden, und kénnen zur (Drehwéchter immer
Weiterschleifung benutzt werden. Aktiv bei Modbus-Regelung)
1 1=Unterspannungsalarm, Alarm bei
Holding Register (03)
Adr. Beschr. Min. Max. Kommentar
0 PrcSet 0=0 % 10000=100.00 % Drehzahlsollwert in % des Intervalls (MaxOmdr - MinOmdr)
1 MinOmdr 0=0rpm MaxOmdr Mindestdrehzahl bei 0% Sollwert. 100=1 U/min
2 MaxOmdr ~ MinOmdr ~ 20000=200.00 rpm Maximaldrehzahl bei 100 % Sollwert. 100=1 U/min
Anderungen werden nur bei gestopptem Motor ausgefiihrt.
3 Startlout 0 5500=5.500A Anlaufstrom fiir erh6htes Moment im Zeitraum StartTime bei Start
des Motors.
RHX2-12M: typisch 3200=3,2 A
RHX2-14M: typisch 4100=4,1 A
RHX2-16M: typisch 5500=5,5 A
4 StartTime  0=0 Sek. 300=300 Sek. Zeitraum mit erhdhtem Startlout bei Start des Motors.
Voreinstellungen 20 Sek.
5 Nicht verwendet
6 Maxlout 0 5000=5.000 A Motorstrom bei Normalbetrieb. Voreinstellungen ist der Maximalwert.

RHX2-12M: typisch 2500=2,5 A, max. 2900=2,9 A
RHX2-14M: typisch 3500=3,5 A, max. 3700=3,7 A
RHX2-16M: typisch 4500=4,5 A, max. 5000=5,0 A
Erhoht sich der Strom, erhéht sich sowohl das Moment, als auch die
Gerauschentwicklung, die Leistungsaufnahme und die Motortempe-
ratur. Eine Stromreduktion hat die genau entgegengesetzte Wirkung.

7 Nicht verwendet

8 PrcHold Trg  0=0%

1000=100.0 %

Haltemoment in Aus [Off]. Das Moment wird in % des max. Stroms ein-

gestellt. Voreinstellung 10 %.

Input Register (04)

Adr. Beschr. Min. Max. Kommentar

0 WX _Type 1 3 Gewabhlte Motortyp am DIP-Schalter. 1=RHX2-12M (2 Nm)
2=RHX2-14M (4 Nm)
3=RHX2-16M (6 Nm)

1 SoftwareVer 0 9999 Softwareversion. 100=Version 1.00. Version wird bei jeder Software-
Aktualisierung geandert.

2 PrcOut 0=0% 10000=100.00 % Aktuelles Ausgangsprozent. Weicht von PrcSet ab wahrend der
Motor auf den Sollwert hoch-/herunterfahrt.

3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00 °C Interne Temperatur in der RHX2-Steuerung.

4 RPMOut 0=0 rpm 20000=200.00 rpm  Aktuelle Drehzahl des Motors.

5 Vout 0=0V 50=50 V Aktuelle Ausgangsspannung zum Motor.

6 lout 0=0A 60000=6.000 A Aktueller Motorstrom.

7 Power 0=0 W 200=200 W Aktuelle Ausgangsleistung zum Motor.

8 ExternSet 0=0 % 10000=100.00 % Drehzahlsollwert am 0-10V-Eingang. 0 % unter 1,1V, 100 % uber 9,5 V.

9 DriftTime 0=0 Tage 10000=1000 Tage  Betriebsdauer mit rotierendem Motor, gemessene i ganzen Tagen.

O=normal niedriger 230V-Netzspannung

2 1=Uberspannungsalarm, Alarm bei zu
O=normal hoher 230V-Netzspannung
3 1=Uberstromalarm, Alarm bei zu hohem
O=normal Motorstrom
4 1=Temperaturalarm, Alarm bei zu hoher
O=normal interner Temperatur in
der RHX2M-Steuerung.
5 Nicht verwendet
6 Nicht verwendet
7 Nicht verwendet
8 Wechselt Wert Jede Drehwachterimpuls

zwischen O und 1 flihrt zu einem Wechsel

auf einen neuen Wert.

9 Nicht verwendet

SERVICE UND WARTUNG

Batterien, Service oder Wartung sind nicht er-
forderlich. Bei Problemen bitte mit dem Zuliefe-
rer Kontakt aufnehmen.

FEHLERSUCHE

Zustandsleuchte bei Storung:

e Leuchtet nicht: Ausfall der 230V-Netzver-
sorgung oder Defekt in RHX2M

e Rot konstant: Allgemeiner Alarm, Motor
stoppt bis der Alarmzustand nicht mehr
vorhanden ist.

e Rot blinkend: Drehwéchteralarm, keine Im-
pulse registriert.

Alarm
Die Alarmrelaisklemmen 4 und 6 schlieBen bei
Alarm oder fehlender 230V-Versorgung.

Allgemeiner Alarm R

Wird von Uber-/Unterspannung, Uberstrom
oder Ubertemperatur ausgeldst. Der allgemeine
Alarm wird automatisch abgestellt wenn der
Alarmzustand nicht mehr vorhanden ist. Allge-
meiner Alarm ausgelést durch Uberstrom (kurz-
geschlossener Motor) wird nicht automatisch
rickgestellt.

Der allgemeine Alarm l&sst sich auch durch lan-
ger als 5 Sekunden dauerndes KurzschlieBen
der Drehwéchterklemmen 10-11 oder lber den
Modbus abstellen.

Drehwéchteralarm

Der Drehwéchtereingang wird beim Start von
RHX2M Uberwacht. Wird binnen der ersten 50
Umdrehungen des Motors kein Impuls regis-
triert, wird die Motordrehzahl auf 0 U/min run-
tergefahren. AnschlieBend wird die Drehzahl
wieder auf den Sollwert hochgefahren. Wird
nach wie vor kein Impuls registriert, wird die Se-
quenz insgesamt dreimal wiederholt, wonach
Drehwachteralarm ausgeldst wird. Der Dreh-
wéchteralarm I&sst sich durch min. 1 Sekunde
langes KurzschlieBen der Drehwéachterklemmen
10-11 oder tber ein Modbus-Kommando ab-
stellen. Die typische Ursache fir einen Dreh-
wéchteralarm ist ein defekter Treibriemen oder
ein verkehrtes Rotormoment (siehe ,Motor
larmt“), was haufig bei max. geforderter Luft-
menge durch den Rotor auftritt.

Motor larmt und treibt unstabilt

Motortyp
Der DIP-Schalter fiir den Motortyp (siehe Abb.
2) ist falsch oder der Schrittmotor ist verkehrt.

Rotorjustierung

Der Rotor lauft zu trdge und der Schrittmotor ist
Uberlastet.

Bei korrektem Einbau des rotierenden Warme-
tauschers/Lufteraggregats muss sich der Rotor
leicht von Hand drehen lassen. Bei fehlerhafter
Montage kann das erforderliche Rotormoment
drastisch ansteigen, auf Grund von:
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e schragstehendem Lifteraggregat
e fehlender/verkehrter Einjustierung

e zu strammen Dichtungsleisten und -biirsten.

Bei Uberlast geht die Synchronisierung des
Schrittmotors verloren und er gibt ein geringfii-
gig pulsierendes Moment ab. Es sieht aus als
ob der Motor ,hackt®, er larmt und dreht unre-
gelmaBig rund. Weder die Steuerung noch der
Motor werden dadurch beschéadigt.

Der Motor kann nach der korrekten Justierung
des Rotors wieder gestartet werden, normal ro-
tieren und mit normalem Moment laufen.

UMWELT UND ENTSORGUNG

Helfen Sie mit, die Umwelt zu schiitzen, und
entsorgen Sie Verpackung und gebrauchte Pro-
dukte auf umweltgerechte Weise.

Entsorgung des gebrauchten Produkts
Produkte mit dieser Kennzeichnung
dirfen nicht als normaler Hausmdill
entsorgt werden, sondern sind
geman den geltenden lokalen Vor-
schriften gesondert einzusammeln.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B - DK-6400 Senderborg

Tel +4573 1213 14 - Fax +4573 1213 13
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

CE-KENNZEICHNUNG

OJ Electronics A/S erklart in Eigenverantwor-
tung, dass dieses Produkt die EU-Richtlinie
92/31/EWG und spatere Anderungen Uber elek-
tromagnetische Vertraglichkeit sowie die EU-
Richtlinie 73/23/EWG und spétere Anderungen
Uber elektrische Betriebsmittel zur Anwendung
innerhalb bestimmter Spannungsgrenzen erflllt.

Angewandte Standards

EN 61000-6-2 und EN 61000-6-3 Elektromag-
netische Vertraglichkeit (EMV)

EN 60947-4-3:2001 Niederspannungs-Schalt-
gerate (NSR)

Das Produkt ist alleine oder zusammengebaut
mit anderen Maschinenteilen fir den Einbau in
unter die Richtlinie des Rates 98/37/EWG mit
spateren Anderungen fallende Maschinen vor-
gesehen. Es erfillt daher die Bestimmungen
dieser Richtlinie nicht in jeder Hinsicht.

Francais
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INTRODUCTION

Le RHX2M est un systéme de contréle de mo-
teur pas-a-pas qui assure un contrdle précis et
silencieux des échangeurs de chaleur rotatifs
dans des systémes de ventilation.

Le systéme comprend un contréleur du moteur
pas-a-pas, un moteur pas-a-pas et un contro-
leur de rotation. Le contrdleur de rotation s’as-

sure que le moteur tourne comme requis.

Le RHX2M est congu pour assurer un controle
précis de la vitesse du rotor ce qui permet une
récupération de chaleur avec efficacité d’énergie.

GAMME DE PRODUITS

Type Produit

RHX2M-1212  VVX, contrbleur et moteur 2 Nm
Modbus 0-10V CC IP54

RHX2M-1412  VVX, contrbleur et moteur 4 Nm
Modbus 0-10VCC IP54

RHX2M-1612  VVX, contrbleur et moteur 6 Nm
Modbus 0-10V CC IP54

FONCTION

Le RHX2M-1x12 est un remplacement avanta-
geux des solutions a moteur avec engrenage
traditionnel. Le moteur pas-a-pas fournit un
couple constant pour toute la gamme de vitesse
contrairement aux moteurs avec engrenages qui
perdent du couple aux basses et hautes vi-
tesses. Grace a la linéarité de la courbe de
couple du moteur pas-a-pas, il est possible de
contréler précisément la vitesse du rotor sur
une plage bien plus grande. Ceci permet d’ob-
tenir une récupération de chaleur avec un
contrdle efficace d’énergie et assure un contrle
plus précis de la température.

Le RHX2M peut étre contrdlé par un signal 0-10
V ou un Modbus. Il peut donc étre raccordé
adéquatement a des contrbles de systemes de
ventilation traditionnels ou a des systémes plus
avancés comme le OJ-Air2 de OJ-Electronics.
Le moteur pas-a-pas est contrdlé par micro pas
via un courant sinusoidal constant pour assurer
une rotation de I'arbre avec un couple constant.
Les battements de couple sont donc évités ce
qui assure un fonctionnement silencieux.

INTERDICTION D’USAGE

Nous déclarons par la présente, conformément
a I'ordonnance 561/94 émise par I’Autorité da-
noise sur I’environnement du travail, que ce pro-
duit ne doit pas étre mis en fonction avant que
la machine / le systéme dans lequel il doit étre
incorporé ait été entierement déclaré conforme
a toutes les exigences pertinentes de la direc-
tive machines 98/37/CEE et tous réglements
nationaux applicables.

Le produit ne doit pas étre mis sous tension

avant que toute l'installation soit conforme a
TOUTES les directives UE applicables.

Le produit bénéficie d’une garantie du construc-
teur du fabricant s'il est installé conformément aux
présentes instructions et a la Iégislation en vi-
gueur.

Si le produit a été endommagé de quelque ma-
niére que ce soit, par exemple lors du transport,
il doit étre contr6lé et vérifié par un personnel
autorisé avant tout raccordement a I'alimenta-
tion électrique.

INSTALLATION
Le RHX2M est concgu pour étre installé a I'inté-
rieur du bati de I’échangeur de chaleur.

Contréleur du moteur pas-a-pas

Le contréleur du moteur pas-a-pas doit étre ins-
tallé de fagon a permettre une libre circulation
d’air autour des ailettes de refroidissement et
de préférence avec les entrées de cables faisant
face vers le bas. Le contrdleur doit étre fixé en
place en utilisant les quatre trous pour vis sur
les cotés de I'appareil, voir fig. 1.

Raccordements électriques
Les cables principaux a 230 V doivent étre pro-
tégés par un fusible séparé de type G. Les rac-

cordements sont montrés a la fig. 2.

Pour faciliter le raccordement, le contrdleur et le
moteur pas-a-pas sont munis de cables mo-
teurs et de connecteurs males et femelles res-
pectivement. Les connecteurs doivent étre
fermement pressés I'un contre I'autre jusqu’a ce
que le verrouillage s’engage.

Le Modbus est raccordé par un connecteur
RJ12/6 qui doit étre attaché apres que le cable
soit passé par I'entrée.

Contréleur de rotation

Le garde OJ Rotation est une sonde inductive.
Une cible pour sonde doit étre fixée sur I’échan-
geur de chaleur rotatif. La cible pour la sonde
doit étre un matériau magnétique, par ex. la téte
d'un boulon, d'une vis ou similaire.

Le garde OJ Rotation doit étre fixé comme
montré a la fig. 3 et raccordé aux bornes 9, 10
et 11 du contréleur RHX2M (voir fig. 2 + 11).
Quand le garde OJ Rotation a été correctement
fixé, la DEL verte du contrdleur clignotera
chaque fois que la cible passe devant le garde
OJ Rotation.

Moteur pas-a-pas

Le moteur pas-a-pas est muni de quatre trous
(voir fig. 4) pour faciliter sa fixation a une plaque
de montage. Voir un exemple a la fig. 5. La
plaque de montage doit étre courte, rigide et
munie d’amortisseurs de vibrations afin d’éviter
un transfert de résonances vers le bati du rotor.
Pour éviter que le moteur pas-a-pas ne subisse
des dommages par électricité statique, il faut
établir une liaison équipotentielle par un cable
reliant les chassis du moteur pas-a-pas et de
I'unité de ventilation (fig. 5).

Poulie du moteur

La poulie doit étre fixée a I'aide d’une vis de
montage qui doit s’appuyer sur le plat de I'arbre
du moteur. Voir fig. 4.

Le plus fort couple rotor peut étre obtenu en uti-
lisant une petite poulie puisque le couple du
moteur est transféré entre le rotor et la poulie
par le rapport de transmission (N) (voir fig. 6 et
7). La poulie doit cependant étre suffisamment
grande pour obtenir la vitesse de rotor requise
et doit étre capable de transférer la puissance a
une courroie tendue conformément a la charge
radiale max. du moteur. Voir la section a propos
des caractéristiques techniques.

Mesures de sécurité

Tous les signaux de contréle sont isolés galva-
niquement de la tension principale de 230 V. La
tension de sortie pour le moteur pas-a-pas est
isolée galvaniquement et limitée a 48 V max.

Protection contre les courts-circuits

Toutes les entrées et sorties sont protégées
contre les courts-circuits afin de prévenir un
dommage au contrbleur en cas de mauvais rac-
cordement ou d’un défaut du moteur pas-a-pas.

Protection thermique

Le RHX2M possede une protection thermique
intégrée qui prévient la surcharge des compo-
sants électroniques.

CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
Signaux d’entrée

Tension

d’alimentation . . ... 50-60 Hz, 230V CA +15 %
Préfusiblemax. ....................... 6A
Tensiondecontréle .. ............ 0-10vV CC
Impédance (tension de contréle). ... .. .. 10 kQ
Modbus communication série .. ....... RS485
Raccords Modbus. . . . .. 2 connecteurs RJ12/6

Controleur de rotation . (intégré 1,1 kQ de rappel
vers le niveau haut a +10 V)

sonde inductive

Renversement ....... (intégré 10 kQ de rappel
vers le niveau haut a +10 V)

Entrée numérique
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Signaux de sortie

Sortie de relai pour alarmeRelai de commuta-

tion NO5 A, 250V

Indicateur DEL . . . 3-couleurs (vert/jaune/rouge)
Couple................ 2 Nm, 4 Nm et 6 Nm

Rapport de transmission

Longueur de céble (excluant connecteur) . 1,7 m

Couple statique. ................... 0,2 Nm
Charge max. combinée sur I'arbre

........................... Radiale 275 N
............................ Axiale 50N
Poidsdumoteur. . .................. 2,4 kg

moteur/rotor . ... L 1:50 max.

Tension d’alimentation
our tous les éléments ..

+10V DCC, max. 100 mA

RHX2M-1412:4 Nm
Consommation d’énergie

(charge max./150 t.p.m.) .............. 90 W
Données sur I’environnement Diamétre rotor [mm] . ......... 2500 mm max.
Consommation d’énergie Longueur de céble (excluant connecteur) . 2,2 m
(en attente/couple statique) .. ........... 3w Couple statique. .. ................. 0,4 Nm
Température ambiante Charge max. combinée sur I'arbre
de fonctionnement. .............. -20/+40°C Radiale 307 N
Température ambiante de remisage. . -20/+60°C ... ... Axiale 50 N
Bati ........ .. . . IP54 Poidsdumoteur. . .................. 3,6 kg
Poids.......... ... . . 1,6 kg

RHX2M-1612:6 Nm
Moteur Consommation d’énergie
Longueur de cable (excluant connecteur). . 0,3m (charge max./150 tp.m.) ............. 150 W
Vitessemin. .......... ... ... ... 1t.p.m. Diamétre rotor [mm] .......... 3500 mm max.
Vitessemax.. ..., 200 t.p.m. Longueur de céable (excluant connecteur) . 2,7 m
Température du moteur pendant ouple statique . .. ......... ... .. ... 0,6 Nm
son fonctionnement ............. 80°C max. Charge max. combinée sur I'arbre
Bati ... IP54 Radiale 678 N

............................ Axiale 260 N
RHX2M-1212: 2 Nm Poidsdumoteur. . .................. 5,5 kg
Consommation d’énergie (charge max./150
tLPM) 45 W
Diametre rotor [mm] . ......... 1800 mm max.

Holding Registers (03)

Adr. Descr. Min. Max. Commentaires
0 PrcSet 0=0 % 10000=100.00 % Réglage de vitesse en % d’intervalle (MaxSpeed - MinSpeed).
1 MinSpeed  0=0t.p.m. MaxSpeed Vitesse minimum a 0 % du point de consigne. 100=1 t.p.m.

2 MaxSpeed MinSpeed 20000=200.00 t.p.m.

Vitesse maximum a 100 % du point de consigne. 100=1 t.p.m.
Les changements ne sont appliqués que lorsque le moteur est arrété.

3 Startlout 0 5500=5.500A Courant de démarrage pour accroissement de couple pendant le
temps de démarrage depuis le démarrage du moteur.
RHX2-12M : Typiquement 3200=3,2 A
RHX2-14M : Typiquement 4100=4,1 A
RHX2-16M : Typiquement 5500=5,5 A

4 StartTime  0=0 sec. 300=300 sec. Période a partir du démarrage du moteur avec augmentation de Star-
tlout. 20 secondes par défaut.

5 Non utilisé

6 Maxlout 0 5500=5.500 A Courant du moteur pendant opération normale, réglage par défaut

est la valeur maximum.

RHX2-12M : Typiquement 2500=2,5 A

RHX2-14M : Typiquement 3500=3,5 A

RHX2-16M : Typiquement 4500=4,5 A

Augmenter le courant au-dela des valeurs typiques augmente égale-
ment le couple, le bruit acoustique, la consommation de puissance

et la température du moteur. Réduire le courant entraine I'effet contraire.

7 Non utilisé

8 PrcHold Trg  0=0 % 1000=100.0 %

Couple statique OFF. Réglage couple en % de courant max. Défaut 10 %

Input Registers (04)

Adr. Descr. Min. Max. Commentaires

0 WX _Type 1 3 Type de moteur sélectionné via commutateur DIP.
1=RHX2-12M (2 Nm)
2=RHX2-14M (4 Nm)
3=RHX2-16M (6 Nm)

1 SoftwareVer 0 9999 Version de logiciel. 100=Version 1.00. La version est changée a
chaque mise a jour du logiciel.

2 PrcOut 0=0 % 10000=100.00 % Pour cent de sortie actuelle. Différent de PrcSet quand le moteur est
accéléré/ralenti au point de réglage.

3 InternTemp  0=0°C 20000=200.00°C Température a I'intérieur du contréleur RHX2.

4 RPMOut 0=0 rpm 20000=200.00 rpm Vitesse actuelle du moteur.

5 Vout 0=0V 50=50 V Tension de sortie actuelle au moteur.

6 lout 0=0A 60000=6.000 A Courant de sortie actuel au moteur.

7 Power 0=0W 200=200 W Puisance de sortie actuelle au moteur.

8 ExternSet 0=0 % 10000=100.00 % Réglage de vitesse pour entrée 0-10 V. 0 % sous 1,1V, 100 % plus

de 9,5V.

9 OperatTime 0=0 jour 10000=1000 jours

Durée de fonctionnement avec moteur de rotation exprimée en jours
entiers.

FONCTIONNEMENT

Indication d’état pendant

le fonctionnement normal :

La DEL indicatrice d’état sur le devant du

RHX2M est de trois couleurs et peut s’allumer

ou clignoter.

e Lumiére jaune : Le RHX2M est OK, moteur a
I'arrét.

e Jaune clignotant: Moteur en marche en mode
purge.

e Lumiére verte : Le moteur fonctionne norma-
lement et tourne.

e Vert clignotant: Impulsion du contréleur de
rotation détectée.

e Lumiére rouge : Voir DIAGNOSTIC DE PANNES.

Le RHX2M peut étre contrélé par un signal 0-10
V ou un Modbus, voir les sections suivantes.
Les commandes sont réglées par des commu-
tateurs DIP. Les réglages ne deviennent actifs
qu’apres I'arrét du moteur.

SIGNAL 0-10 V

Les fonctions suivantes sont actives quand le
RHX2M est contrélé par un signal 0-10 V et qu'il
n’y a pas de Modbus avec communication ac-
tive de raccordé.

Arrét du moteur
Un signal 0-10 V inférieur a 0,6 V arréte le mo-
teur (voir fig. 8).

Démarrage du moteur

Un signal 0-10 V supérieur a 1,1 V démarre le
moteur (voir fig. 8).

Vitesse maximum du moteur

Un signal 0-10 V supérieur a 9.5 V limite le mo-
teur au réglage de vitesse max. (voir fig. 8). La vi-
tesse max. du moteur peut étre limitée a 150 ou
200 t.p.m. par un commutateur DIP (voir fig. 2).

Compensation pour transfert non linéaire de
chaleur

Le signal 0-10 V est automatiquement com-
pensé par le RHX2M qui utilise une courbe de
performance inverse ce qui assure un transfert
de chaleur bien plus linéaire et un contrdle plus
précis (voir fig. 9).

Purge

Quand le RHX2M s’arréte a cause d’un faible si-
gnal 0-10V, il démarrera automatiquement
toutes les 10 minutes et fonctionnera pendant
10 secondes a 10 % du réglage pour vitesse max.
Ceci assure que le rotor passe continuellement
sa section de purge. Avec un rapport de trans-
mission de 1:40 et une vitesse max. de 150
t.p.m. le rotor tourne de 22,5 degrés.

Controle de rotation

Le controleur de rotation peut étre activé ou
désactivé par un commutateur DIP (voir fig. 2).
Si la fonction est activée, un contréleur de rota-
tion doit étre correctement installé et fournir une
impulsion pour chaque tour du rotor. Le contro-
leur de rotation active une alarme si le rotor ne
tourne pas a cause d’un défaut.

Changement de sens de rotation

Le sens de rotation du moteur peut étre changé
pour assurer que le rotor tourne toujours dans le
bon sens par rapport a la section de purge.

Le sens de rotation du moteur est changé en
activant les bornes 12 et 13 (voir fig. 2).

La rotation dans le sens des aiguilles d’une hor-
loge (CW) ou dans le sens inverse (CCW) est ré-
glée par un commutateur DIP (voir fig. 2)

Type de moteur

Le controleur est réglé en usine pour le bon
type de moteur par un commutateur DIP (voir
fig. 2). Notez que seulement un des commuta-
teurs DIP 4, 5 et 6 doit étre a ON.

Si le contrdleur est réglé pour le mauvais type
de moteur, un mauvais fonctionnement peut se
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produire a cause d’un couple insuffisant. Il peut
aussi y avoir plus d’émission de bruit et le mo-
teur peut surchauffer.

Bouton d’essai

Si vous appuyez sur le bouton de test pour vi-
tesse max. (« max. speed ») (voir fig. 2), I'entrée
0-10 V est automatiquement augmentée a 10 V
ce qui accroit la vitesse du moteur jusqu’a la vi-
tesse max. préréglée. Il n’est pas nécessaire de
désactiver le signal 0-10 V auparavant. Toutes les
alarmes devraient cependant étre désactivées
auparavant.

Modbus

Si le RHX2M est raccordé a un réseau Modbus
avec communication valide, le signal 0-10 V, les
entrées numériques et les réglages des commu-
tateurs DIP sont généralement ignorés. Les
commutateurs DIP pour le type de moteur doi-
vent cependant étre correctement réglés pour le
type de moteur effectivement utilisé.

La fonction de purge, la compensation pour un
transfert de chaleur non linéaire et le commuta-
teur de test sont tous désactivés. Les change-
ments de vitesse maximum faits par le Modbus
ne prennent effet que lorsque le moteur est ar-
rété. Les changements faits a tout autre réglage
sont appliqués nonobstant que le moteur fonc-
tionne ou qu’il soit arrété.

Protocole Modbus

Le RHX2M possede I'adresse 0x4F (79) et le
protocole de communication suivant : 38,4 KB,
1 démarrage, 8 données, 1 bit d’arrét et pas de
parité.

Les ports A et B du Modbus sont raccordés en
paralléle dans I'unité RHX2M et peuvent étre
utilisés pour des boucles continues.

Commandes Modbus acceptées
Code Description Format données fonction

01 Lecture Coil Etat valeur 1-bit
02 Lecture input Etat valeur 1-bit
03 Lecture holding registers valeur entiere 16-bit
04 Lecture input registers valeur entiere 16-bit

Coil Status (01)

Adresse Description Commentaires

0 1=0n, 0=0ff Démarrage et arrét du moteur
1 1=Réarmement d’alarme, Réarmement des
O=normal alarmes quand changement

deOat

1 est automatiquement

ramené a0 aprés 1,5 s

2 Non utilisé Le 0 par défaut
ne doit pas étre changé

3 0=Dans le sens des aiguilles  Détermine le sens

d’une horloge, de rotation du moteur
1=Contraire au sens des
aiguilles d’une horloge

Input Status (02)
Adresse Description

0 1=Alarme rotation,
O=normal

Commentaires

Alarme causée par
I’'absence d’un signal du
contréleur de rotation

(le contrdleur de rotation est
toujours actif avec le contréle Modbus)

1 1=Alarme basse tension, Alarme causée

O=normal par faible tension d’alimentation
230V

Alarme causée

2 1=Alarme haute tension,
O=normal par haute tension d’alimentation

230V

3 1=Alarme fort courant, Alarme causée par
O=normal ort courant dans le moteur
4 1=Alarme température, Alarme causée par
O=normal haute température dans
le contréleur RHX2M
5 Non utilisé
6 Non utilisé

Non utilisé

Alternance entre 0 et 1 Chaque impulsion du
contrdleur de rotation

change de valeur

9 Non utilisé

SERVICE ET ENTRETIEN

Pas de piles, service ou entretien ne sont re-
quis. Veuillez communiquer avec votre fournis-
seur si un défaut apparait.

DIAGNOSTIC DE PANNES

Indication de faute par DEL

e Pas de lumiére: Absence de la tension d’ali-
mentation 230 V ou RHX2M défectueux.

e Lumiere rouge : Alarme générale, le moteur
s’arréte tant que la condition d’alarme ne
soit corrigée.

e Clignotement rouge : Alarme du controleur
de rotation, pas d’impulsion détectée.

Alarmes

Les bornes 4 et 6 du relai d’alarme sont acti-
vées (fermeture du contact) en situation
d’alarme ou si la tension d’alimentation 230 V
manque.

Alarme générale

Peut étre activée par une haute/faible tension
ou une haute température. Les alarmes géné-
rales sont automatiquement réarmées quand la
condition d’alarme est éliminée. Les alarmes
générales déclenchées par un fort courant (mo-
teur court-circuité) ne sont pas automatique-
ment réarmées.

Les alarmes générales peuvent également étre
réarmées en court-circuitant les bornes (10-11)
du contréleur de rotation pendant cing se-
condes ou via le Modbus.

Alarme contréleur de rotation

Le controleur de rotation est surveillé chaque
fois que le contréleur RHX2M démarre le mo-
teur. Si aucune impulsion n’est regue avant que
le moteur ait tourné 50 fois, la vitesse du moteur
est réduite a 0 t.p.m. La vitesse est alors gra-
duellement augmentée jusqu’a ce que le ré-
glage de vitesse soit atteint. S’il n’y a toujours
pas d’impulsion regue, cette séquence est répé-
tée trois fois en tout avant que I'alarme du
contréleur de rotation soit activée.

Les alarmes du contréleur de rotation peuvent
étre réarmées en court-circuitant les bornes (10-
11) du contrdleur de rotation pendant au moins
1 seconde ou par une commande du Modbus.
Les alarmes du contréleur de rotation sont typi-
quement causées par un défaut de la courroie
d’entrainement ou du couple du moteur (voir «
Le moteur est bruyant »). Ce probléme survient
le plus souvent lors de débit max. d’air dans le
rotor.

Le moteur est bruyant et instable

Type de moteur

Il'y a un mauvais réglage (voir fig. 2) des com-
mutateurs DIP pour le choix du type de moteur
ou le mauvais moteur pas-a-pas est installé.

Réglage du rotor

Le rotor tourne lentement et le moteur pas-a-

pas est surchargé.

Quand les échangeurs de chaleur/unités de

ventilation sont correctement installés, le rotor

devrait tourner facilement en le poussant a la

main. Avec une mauvaise installation, le couple

requis pour faire tourner le rotor peut augmenter

dramatiquement a cause :

e |'unité de ventilation n’est pas au niveau

e Le réglage du rotor est manquant/incorrect

e Les bandes de scellement et brosses sont
trop serrées

S’il y a surcharge du moteur pas-a-pas, il se dé-

synchronise et produit un battement de couple
plus faible. Le résultat est un fonctionnement «
saccadé », bruyant et une mauvaise rotation.
Ceci n'endommage cependant pas le moteur ni
le contréleur.

Quand le rotor a été ajusté correctement et qu’il
peut étre tourné au couple normal, le moteur
peut étre redémarré et il tournera normalement.

MISE AU REBUT ET PROTECTION DE L’EN-
VIRONNEMENT

Aider a la protection de I’environnement en je-
tant I’emballage et les produits superflus de
fagon responsable.

Mise au rebut de produits
Les produits marqués de ce sym-
bole ne doivent pas étre rebutés
avec les déchets domestiques
mais doivent étre livrés & un centre
de collecte de rebus en conformité
avec les reglements locaux en vi-
gueur.

OJ ELECTRONICS A/S

Stenager 13B - DK-6400 Senderborg

Tél. +4573 1213 14 - Fax +4573 1213 13
oj@ojelectronics.com - www.ojelectronics.com

OMOLOGATION CE

OJ Electronics déclare par les présentes que le
produit est fabriqué en conformité a la directive
européenne 92/31/CEE (et amendements sub-
séquents) concernant la compatibilité électro-
magnétique et a la directive 73/23/CEE relative
a des équipements électriques congus pour uti-
lisation avec certaines limites de tension).

Normes appliquées

EN 61000-6-2 et EN 61000-6-3, compatibilité
électromagnétique (CEM)

EN 60947-4-3:2001 Appareillage a basse ten-
sion et de contréle

Le produit est congu pour étre intégré dans une
machinerie ou étre joint & d’autres composants
de machine pour étre intégré dans des ma-
chines assujetties a la Directive 98/37/CEE du
Parlement européen et du Conseil (et amende-
ments subséquents). Le produit lui-méme n’est
donc pas conforme aux exigences de cette di-
rective sous tous rapports.

© 2011 OJ Electronics A/S

15



Fig. 1 Mechanical dimensions of stepmotor controller
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Fig. 2 Electrical connections
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1 |Rotation guard |On Off %ﬂttus oN Flash
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4 oot RHX2-12M (1123141 [ON6Y 1Green [on gRL?atar‘(til(;))nulse
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Fig. 3 Rotation guard installation
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Fig. 4 Mechanical dimensions of stepmotor
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Fig. 6 Motor pulleys for max. torque

Fig. 5 Example of mounting plate
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Hotor ailameter Rotor speed Rotor speed Pulley N= Nominel applied Motor max speed RHX2M model
[mm] max [rpm] min [rpm] [mm] Rotor[mm]/Pulley[mm]  Rotor torque [Nm] [rpm]
600 10,0 0,1 30 20,0 40 200 RHX2M-1212
800 10,0 0,1 40 20,0 40 200 2Nm
950 10,5 0,1 50 19,0 38 200
1100 10,9 0,1 60 18,3 37 200
1200 10,0 0,1 60 20,0 40 200
1350 10,4 0,1 70 19,3 39 200
1500 10,7 0,1 80 18,8 38 200
1700 10,6 0,1 90 18,9 38 200
1900 10,5 0,1 100 19,0 76 200 RHX2M-1412
2000 10,0 0,1 100 20,0 80 200 4Nm
2150 10,2 0,1 110 19,5 78 200
2400 10,0 0,1 120 20,0 80 200
2650 10,6 0,1 140 18,9 114 200 RHX2M-1612
2900 10,3 0,1 150 19,3 116 200 6Nm
3200 10,0 0,1 160 20,0 120 200
3500 9,7 0,1 170 20,6 124 200

Required rotor torque depends on actual types and drive belt. Larger motor models/smaller pulleys

might be required.

Fig. 7 Motor pulleys for fewer variants

Rotor diameter Rotor speed Rotor speed Pulley N= Nominel applied Motor max speed RHX2M model

[mm] max [rpm] min [rpm] [mm] Rotor[mm]/Pulley[mm]  Rotor torque [Nm] [rpm]
600 10,0 0,1 40 15,0 30 150 RHX2M-1212
800 10,0 0,1 40 20,0 40 200 2Nm
950 9,5 0,1 60 15,8 32 150

1100 10,9 0,1 60 18,3 37 200

1200 10,0 0,1 60 20,0 40 200

1350 10,0 0,1 90 15,0 30 150

1500 12,0 0,1 90 16,7 33 200

1700 10,6 0,1 90 18,9 38 200

1900 9,5 0,1 120 15,8 63 150 RHX2M-1412

2000 12,0 0,1 120 16,7 67 200 4Nm

2150 11,2 0,1 120 17,9 72 200

2400 10,0 0,1 120 20,0 80 200

2650 9,6 0,1 170 15,6 94 150 RHX2M-1612

2900 11,7 0,1 170 171 102 200 6Nm

3200 10,6 0,1 170 18,8 118 200

3500 9,7 0,1 170 20,6 124 200

© 2011 OJ Electronics A/S
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Fig. 8 0-10 V control

Fig. 10 Modbus connections
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Fig. 9 Compensation for non-linear heat transfer
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Fig. 11 Electrical connections Rotorguard
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