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Elektricky servomotor viceotackovy
pro jaderné elektrarny
mimo aktivni zénu

MODACT MOA

Typové €islo 52 029
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ZPA Pecky, a.s. je firma certifikovana v souladu s ISO 9001 v platném znéni.




1. POUZITI

Otoc¢né viceotaCkové servomotory jsou uréeny pro dalkové ovladani specialnich armatur, umisténych v ob-
sluhovanych prostorech jadernych elektraren s reaktory typu VVER nebo RBMK, kromé& armatur bezpeénostniho sys-
tému. Servomotory jsou vhodné pro ovladani Soupatek a ventilll s matici. Elektrické servomotory vyhovuji dokumentu
Interatomenergo ,,OTT-87“ Armatury pro zafizeni a potrubi jadernych elektraren - obecné technické pozadavky.

Servomotory vybavené proudovym vysilaéem polohy s unifikovanym signalem 4 — 20 mA mohou pracovat také
v obvodech automatické regulace s rezimem S4.

Kryti
Kryti servomotoru je IP 67 podle CSN EN 60529.

2. PRACOVNI REZIM - CETNOST SPINANI

Servomotory mohou pracovat pfi kratkodobém zatizeni s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1 pficemz
pribéh zatizeni je podle obrazku. Nejdel$i pracovni cyklus (zavieno-otevieno-zavieno) je 10 minut pfi poméru
doby béhu k dobé klidu 1:3 (zatéZovatel 25 %). Primérné zatiZzeni servomotoru po dobu béhu je 33 % z hodnoty
maximalniho vypinaciho momentu a nazyva se jmenovity moment.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu pferusovaného chodu s rozebéhem S4 podle CSN EN 60 034-1 (napf:
pfi postupném otevirdni armatury apod.). Nejvy$Si poCet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 cykll za hodinu pfi
zatézovateli 25 % (doba béhu k dobé klidu 1:3). Stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvysSe 33 % maximalniho
vypinaciho momentu. NejdelSi pracovni cyklus (N+R) je 10 minut, zatézovatel (N/N+R) je max. 25 %.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1% N Mz zabérny moment > 1,3 .Mv
Mstr stfedni hodnota zatéZovaciho momentu
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3. OKOLNI PROSTREDI

Servomotory musi spolehlivé pracovat pfi téchto parametrech okolniho prostfedi:
Jmenovity pracovni rezim:

teplota -20 °C az +55 °C

tlak atmosféricky

relativni vihkost do 90 %

podtlak 0,196 kPa (20 mm vodniho sloupce nebo 0,09984 MPa absolutniho tlaku)

Odolnost proti seizmickym otfestim

Servomotory musi byt odolné proti otfesim se zrychlenim 8 g v libovolném sméru, v rozsahu budicich kmitoctd
20 az 50 Hz s dobou trvani do 20 s. Kromé toho musi byt provedeny seizmické rezonanéni zkousky v rozsahu kmitoétd
5az 20 Hz.



Spolehlivost

Servomotory patfi do skupiny opravovanych pfistrojd. Musi pracovat spolehlivé nejméné po dobu 4 let (30 000 hodin
nepretrzité prace reaktoru). Po uplynuti 4 let prace je nutno vyménit mazaci prostfedky, provést prohlidku a v pfipadé
nutnosti, opravu servomotoru. Zaruéeny pocet pracovnich cyklG (otevieno - zavieno - otevieno) pro uzaviraci armatury
pfi pracovnich podminkach podle bodu 2.4 Technickych podminek béhem 4 let je 3 000, pfi tom je pravdépodobnost bez-
poruchového provozu 0,98. Koeficient spolehlivosti pro vypocet doini konfidenéni meze bezporuchového provozu je 0,95.

U servomotor( pro regulaéni armatury je pravdépodobnost bezporuchové prace za 8000 hodin 0,98.

Vysilace polohy
Odporovy potenciometricky

— celkovy odpor 100 Q s odchylkou +12 Q. Nejvétsi zatizeni 100 mA, nejvétsi stejnosmérné napéti
(proti kostre) 50 V.

Proudovy vysila¢ CPT 1AAE

— jmenovity vystupni signél 4 — 20 mA nebo 20 — 4 mA
— jmenovity pracovni zdvih 0° — 60° az 0° — 120° (plynule nastavitelny)
— nelinearita v€etné prevodu +2,5 % (pro max. zdvih 120°)
— hystereze véetné prevodu <5 % (pro max. zdvih 120°)
(nelinearita i hystereze se vztahuji k hodnoté signdlu 20 mA.)
— zatézovaci odpor Rz 0Qaz500Q
— napajeci napétipro Rz 0-100Q 10-20Vss
Rz 400 — 500 Q 18 -28Vss
— maximalni zvinéni napajeciho napéti 5%
— maximalni pfikon vysilace 560 mW
— izola¢ni odpor 20 MQ pfi 50V ss
— elektricka odolnost izolace 50V ss
— teplota pracovniho prostredi -25°C—-+80°C
— kratkodobé +110°C /2 hod

Ruéni ovladani

Servomotory jsou vybaveny ruénim ovladanim, které se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné
i za chodu elektromotoru. Ota¢enim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel servomotor( otaci
rovnéz ve sméru hodinovych rucicek (pfi pohledu na hfidel do oviddaci skfiné). Za pfedpokladu, ze matice armatury
ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

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

V pfipadé, ze bude pouzito rucni ovladani, tzn. servomotor bude oviadan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mizZe dojit k poSkozeni armatury.



Tabulka 1 — Zakladni technické parametry a charakteristiky servomotoru
typu MODACT MOA pro zavirani armatury umisténé v obsluhovanych
prostorech jadernych elektraren s reaktory VVER nebo RBMK

= SERVOMOTOR
-
- ;'g_ Rozsah Rozsah | Rychlost | Pfevodovy | Pfevodovy | Maximalni Min. Hmotnost
E 5 Tvnové Eislo nastaveni | nastaveni |prestaveni| pomérod | pomérod | silana zaruéeny | servomotoru
5SS Tvnové P momentového | vystupnich |vystupniho| vystupniho | vystupniho | ruénim Mazaviraci s elektro-
= g- P L vypinani otacek hiidele hfidele k hiiidele kole pii motorem
= oznaceni i ] o (zdvihu) elektromotoru| K ruénimu U =80 % Ujn
=) Zéakladni | Dopliikové kolu
[Nm] [ot.] [1/min] [N] 1) [Nm] 5 [kg]
MOA 30-9 52 029.xx1x 9 1:155
F10 MOA 30-15 52 029.xx2x 15 1:91
(F07) 10-30 (1,5-38 1:93 4 30 17
MOA 30-25 52 029.xx3x 25 1:54
MOA 30-40 52 029.xx4x 40 1:34
1) V tabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil, ptisobicich na praméru rucniho kola
2) Zplisob pripojeni kabeld je ucpavkovou vyvodkou.
3) Hodnota, kterou vyrobce doporucuje nastavit jako maximalni, pro zabérny moment 1,3 krat vy$$i neZ zaviraci pri napéti snizeném o 20%.
ELEKTROMOTOR
Viykon Rychlost otaceni | Jmenovity Zéabérny Uginnost | Uginik Pomér Pomér Zabérny | Hmotnost
elektromotoru proud proud zabérného | zabérného | moment | elektro-
Typové momentu proudu motoru
oznaceni k k
jmenovitému | jmenovitému
[kW] [1/min] [A] [A] [%] [cos o] [Nm] [kgl
EAMXR63L04A 0,02 1440 0,20 0,54 29 0,50 4,0 2,7 0,53 | 2,15
EAMXR63L04 0,09 1385 0,44 1,40 56 0,59 3,2 3,2 1,98 | 3,5
EAMXR63N04L 0,12 1390 0,45 1,26 58 0,67 1,8 2,8 1,48 | 3,3
EAMXR63N04 0,18 1370 0,66 2,24 62 0,70 2,0 3,4 2,50 | 3,9

Vyznam doplnkovych ¢isel v typovém €isle servomotoru:

— prvni doplikové ¢islo uvadi zplisob mechanického pfipojeni:
— pfipojeni FO7, tvar C
— pfipojeni FO7, tvar D
— pfipojeni FO7, tvar E
— pfipojeni F10, tvar C
— pfipojeni F10, tvar D
— pfipojeni F10, tvar E

1Xxx
2XXX
3xxx
4XXX
5xxx
BXXX

— druhé doplrikové ¢&islo uvadi poZzadovanou dobu blokace moment:

— doba blokace mezi 1,5 az 3 otaCkami vyst. hfidele po reverzaci

— doba blokace mezi 0,75 az 1,5 otackami vyst. hiidele po reverzaci
— doba blokace mezi 0,4 az 0,75 otackami vyst. hfidele po reverzaci

— treti doplrikové Cislo uvadi rychlost pfestaveni — viz tabulka

X0xx
X1xx
X2XX

— Ctvrté doplrikové ¢&islo uvadi moznosti pouziti vysilace polohy:
— bez vysilace polohy

— odporovy vysila¢ 1 x 100 Q
— proudovy vysila¢ CPT 1AAE
— proudovy vysila¢ CPT 1AAE s napajecim zdrojem

xxx0
xxx1
XXX2
XXX3
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Rozmérovy nacrtek servomotoru MODACT MOA, t. €. 52 029
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2x kabelova vyvodka M25 x 1,5

o kabelu 9 - 16 mm

Tézisté servomotoru MODACT MOA,+t. &. 52 029
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Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOA, t. ¢. 52 029
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F 07 125 55 70 M8 4 16 40 10 | 125 14 28 16 40 18,1 5
F 10 125 70 102 M10 4 20 3 40 10 | 125 14 28 20 55 22,5 6




Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOA, t. ¢. 52 029

Bez vysilace polohy
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LEGENDA:

SQFC1 (MO) — momentovy spinac ,otevieno” BQ) — odporovy vysila¢ 100 Q
SQFT1 (MZ) — momentovy spina¢ ,zavieno” CPT1AA - proudovy vysilaé CPT1AAE
SQC1 (PO) - polohovy koncovy spina¢ ,otevieno® GS — napajeci zdroj pro CPT1AAE
SQT1 (PZ) - polohovy koncovy spina¢ ,zavieno” M3 — ftfifazovy asynchronni motor
SQC2 (SO) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,otevira“ EH — topny odpor

SQT2 (SZ) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,zavira“

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt pfivedena dveé napéti riznych hodnot nebo fazi.
Kontakty mikrospinacu jsou kresleny v mezipoloze.

U provedeni s proudovym vysilatem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudrdtového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem nava-
zujiciho regulatoru, pocitace a pod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné casti okruhu vné elektrického servomotoru.



Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinacu

armatura armatura ¢islo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici
SQFCH1 8-9
(MO) 6-7
SQFT1 12-13
(M2) 10 - 11
plny zdvih

- kontakt sepnut
|:| kontakt rozepnut

+155 °C.

armatura armatura cislo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici
sact [ 14-15
(PO) N ] 16-17
SQT1 18-19
(PZ) | 20 - 21

SQC2 22-23
(S0) ] 24 -25

sQr2 26 -27
(82) | 28 -29

Elektromotory mohou mit vestavéné termokontakty, které jsou vyvedeny na svorky 1 a 2. Tato vestavéna tepelna
ochrana spolu s fidicim systémem odpoji elektromotor od napajeci sité, jestli teplota vinuti elektromotoru prekrogi teplotu
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Schéma zapojeni termokontaktu
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Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,
Spickové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory oto¢né jednootackoveé (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex
elektrické servomotory jednootackoveé pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory otocné viceotackové

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zonu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory oto¢né viceota¢kové pro JE do aktivni zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto€né jednootackove pakove s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED
elektrické servomotory jednootackové pakové s konstantni rychlosti prestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED
elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychl

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov
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