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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOKA vyrobené v souladu s TP 32-03/07 jsou ur€eny k ovladani uzaviracich a regulac-
nich armatur véetné armatur ochrannych systémud umisténych v netésné ¢asti jadernych elektraren s reaktory typu
VVER a v obsluhovanych prostorach jadernych elektraren s reaktory typu RBMK. Servomotory se pouzivaji k fizeni
armatury pomoci otacéeni jejiho ovladaciho prvku na uhel 90°.

Pracovni poloha servomotor( — libovolna.

Kryti min. IP 65.

Servomotory opatfené vysilatem polohy s unifikovanym signalem 4 — 20 mA mohou byt rovnéz pouzity v obvodech
automatické regulace rezimu S4.

2. PRACOVNI PODMINKY

Servomotory v provedeni MODACT MOKA musi spolehlivé pracovat pfi nasledujicich parametrech prostfedi:
teplota -25°C az +55 °C

(do 90 °C po dobu 5 hodin, 1 x za pul roku,

5 cykld po dobu provozu servomotoru®)

tlak od podtlaku 50 Pa do pretlaku 0,1 MPa
relativni vihkost do 90 % (pfi 60 °C)

*) Servomotor si zachovava provozni zpusobilost v tomto reZimu i po jeho ukonceni. V pfipadé servomotort se nepo-
Zaduje provedeni revize po ukonceni uvedeného rezimu.

Odolnost proti seizmickym vlivim. Odolnost proti vibracim

Servomotory odpovidaji |. kategorii seizmické odolnosti podle NP-031-01 a zachovavaji si provozni zpusobilost
béhem i po skongeni seizmickych vlivl do intenzity MP3.

Servomotory jsou odolné proti vibracim a seizmickym otfesim se zrychlenim 8 g v rdznych smérech v rozsahu
budici frekvence 20 az 50 Hz pfi délce pusobeni 20 s. Kromé toho je provozuschopnost potvrzena seizmickymi rezo-
nanénimi zkouskami ve frekvenénim rozsahu 5 az 20 Hz.

Servomotory jsou odolné vici otfesim ve frekvenénim rozsahu 5 az 100 Hz pfi pusobeni vibracni zatéze ve dvou
smérech se zrychlenim az 1 g a s amplitudou kmit( do 50 pm.



Odolnost proti plisobeni dezaktivacnich roztokti

Servomotory musi byt odolné proti plisobeni dezaktiva¢nich roztok(. SloZeni roztok( je uvedeno v tech-
nickych podminkach. Slozeni dezaktivaénich roztokd na jednotlivych objektech muze byt libovolné v souladu
s NP-068-05.

Potapéni servomotor(l do vany s dezaktivaénim roztokem je nepfipustné.

3. PRACOVNI REZIM

Maximalni délka pracovniho cyklu (zavieno — otevieno — zavfeno) ¢ini 10 minut pfi teploté okoli +50 °C
a pfi pomeéru délky ¢asu ve stavu €innosti k délce Casu ve stavu klidu 1:3 (opakovany krdtkodoby rezim s dél-
kou vypnuti PV = 25 % ). Stfedni hodnota momentu zatéze v dobé zapnuti €ini 60 % maximalniho vypinaciho
momentu.

Servomotory mohou téz pracovat v pferuSovaném rezimu (napf. pfi ovlddani regulacni armatury) s frekven-
ci spinani do 1200 sepnuti za hodinu pfi poméru ¢asu ¢innosti k ¢asu klidu 1:3. Stfedni hodnota zatézovaciho
momentu v dobé €innosti &ini 40 % maximalniho vypinaciho momentu.
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4. ZAKLADNI TECHNICKE UDAJE

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

Zivotnost servomotor(. Spolehlivost
Zivotnost servomotor(i &ini minimalné 40 let.

Servomotory patfi do kategorie obnovujicich se vyrobkd s normovanou spolehlivosti. Pfi provozu se provadéji
profylaktické prohlidky s periodou minimalné 15000 hodin. Interval mezi opravami €ini minimalné 4 roky.

Stanovena Zivotnost v intervalu mezi dvéma opravami ¢ini 1500 cykll (otevieno — zavieno), pficemz pravdépodob-
nost bezporuchového provozu €ini minimalné 0,98. Pravdépodobnost bezporuchového provozu pfi odpracovani 25 cykli
za 4 roky ¢ini 0,998. Konfidencéni pravdépodobnost pro vypocet dolni konfidenéni meze bezporuchového provozu €ini 0,95.

Kriteria selhani servomotoru jsou nasledujici:

— nesoulad vystupnich parametri servomotoru s parametry popsanymi v tomto navodu;
— nedodrzeni pfipustnych odchylek vystupnich parametr(;

— nedodrzeni regulaéniho rozsahu vystupnich parametr(;

— nedodrzeni izolaéniho odporu;

— unik mazacich materiald ze servomotor(.

Kriteria meznich stavl servomotor( jsou nasleduijici:
— poruseni celistvosti dill télesa, které znemozfiuje normalni funkci;

— zména tvaru a rozmérl dilt (silové kinematické obvody a oviddaci jednotky) v disledku opotiebeni nebo deformace
znemozAujicich normalni funkci;

— dosazeni stanovené doby zivotnosti.



Napajeci napéti servomotoru

Napéjeci napéti — stfidavé, tfifazové 400/230 V nebo 380/220 V. Frekvence napajeciho napéti 50 Hz. Mozné havarijni
odchylky frekvence sitového napéti:

Nazev rezimu Pocet cykll zatéze zafizeni za 30 let
Havarijni odchylka frekvence v siti:
51,5 az 52,5 Hz — do 5 minut jednorazove,
ale maximalné 750 minut b&éhem doby provozu; 10 cykll ro¢né
50,5 az 51,5 Hz — do 5 minut jednorazove,
ale maximalné 750 minut béhem doby provozu; 10 cykld ro¢éné
49 az 47,5 Hz — do 5 minut jednorazové,
ale maximalné 750 minut b&éhem doby provozu; 10 cykll ro¢né
47,5 az 46 Hz — do 30 s jednorazove,
ale maximalné 300 minut b&éhem doby provozu; 40 cykl ro¢éné
Poznamky

1. Pii uvedenych havarijnich odchylkdch frekvence musi napéti sité zistat 400/230 V nebo 380/220 V.
2. Pri frekvenci v rozsahu 51,5 aZ 52,5 Hz se muZe spoustéci i jmenovity moment sniZit maximalné o 10 %.

Servomotory ochrannych systému musi byt provozuschopné za nasledujicich podminek:
— Snizeni napéti na 80 % jmenovité hodnoty pfi sou¢asném snizeni frekvence o 6 % jmenovité hodnoty na
dobu 15 sekund;

— ZvySeni napéti na 110 % jmenovité hodnoty pfi sou¢asném zvysSeni frekvence o 3 % jmenovité hodnoty
béhem 15 sekund.

Pfitom se servomotor nesmi zastavovat a musi byt zaji§téna moznost fungovani armatury.

Samosvornost
Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotoru je zaji§téna mechanickou brzdou.

Rucni ovladani

Servomotory musi byt vybavovany nahradnim ruénim ovladanim. Pfi ota¢eni elektromotoru se kroutici moment
nepfenasi na ruéni ovladaci zafizeni a pfi provozu s ruénim ovladacim zafizenim se jeho kroutici moment nepfenasi
na elektromotor. Konstrukce servomotoru zajistuje bezpeénost obsluhy pfi fizeni pomoci ruéniho ovladaciho zafizeni.
Pfi ota€eni ruéniho kola ve sméru pohybu hodinovych ru¢ek se armatura zavira.

Sila na ruénim ovladacim zafizeni nepfesahuje 735 N pfi maximalnim momentu na vystupnim hfideli a dale nepfre-
sahuje 295 N pfi 0,4 maximalni hodnoty momentu.

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

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

Topny ¢lanek
Servomotory jsou opatfeny topnym prvkem, ktery brani kondenzaci vodni pary. Jeho odpor v servomoto-

rech MOKA 63 ¢ini 12 kQ a v servomotorech ostatnich typl — 6,8 kQ. Prvek se pfipojuje k napajecimu zdroji
(k jedné fazi) o napéti 230 V nebo 220 V.

Vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma koncovymi, dvéma polohovymi a dvéma momentovymi mikrospinaci. Mikrospi-
nac¢e musi mit jeden rozpinaci a jeden spinaci kontakt. Kazdy kontakt mikrospinace ma svuj vyvod do svorkovnice. Po
dohodé se zakaznikem mohou koncové a polohové mikrospinac¢e mit jeden prepinaci kontakt a momentové vypinace
— jeden rozpinaci kontakt.

Koncové, polohové a momentové vypina¢e musi pracovat v nasledujicich podminkach:

V obvodech stfidavého napéti do 250 V o frekvenci 50 a 60 Hz. Proud tekouci sepnutymi kontakty do 500 mA,
pfi¢emz Ubytek napéti na sepnutych kontaktech nesmi prfesahovat 0,25 V.

V obvodech stejnosmérného napéti 24 a 48 V pfi proudu tekoucimu sepnutymi kontakty 1 az 400 mA, pfi¢emz
ubytek napéti na sepnutych kontaktech nesmi pfekrocit 0,25 V.

Pracovni diagram polohovych vypinaél a signaliza¢nich obvod( je uveden na str. 20.



Vysila¢e polohy
V souladu s pozadavky zakaznika miize byt servomotor vybaven pasivnim nebo aktivnim proudovym nebo odpo-
rovym polohovym vysilaéem.

Pasivni proudovy vysila¢ polohy CPT 1AAE

Jmenovity vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 -4 mA

Jmenovity pracovni chod od 0 — 60° do 0 — 120°, regulovany

ZatéZovaci odpor 0-500Q

Napéjeci napéti 18 -28Vss

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zvinéni napéjeciho napéti +5 %

Pfikon vysilace max. 560 mW

Izolaéni odpor 20 MQ pfi50V ss

Elektricka pevnost izolace 50V ss

Teplota provozniho prostfedi -25 az + 80 °C, kratkodobé do +110 °C (max. 2 hodiny)

Mezni hodnota napajeciho napéti (pfi teploté okoli -25 az +60 °C) €ini 30 V.
Napéti mezi sk¥ini vysilace a signalizacnim vodi¢em nesmi pfesdhnout 50 V.

Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvouvodi€ového obvodu proudového vysilace k elektrickému uzemnéni pfisluSného
regulatoru, pocitace atp. Pfipojeni musi byt provedeno v jednom bodé v libovolném misté obvodu vné servomotoru.

Aktivni proudovy polohovy vysilac¢ DCPT

Jmenovity vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 — 4 mA
Jmenovity pracovni chod od 60° do 0 — 340°, regulovany
Zatézovaci odpor 0-5000Q

Nelinearita max. 1 %

Napéjeci napéti 18 -28Vss

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zvinéni napéjeciho napéti +5 %

Max. proudova spotreba vysilace max. 42 mA

Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50V ss
Elektricka pevnost izolace 50V ss

Teplota provozniho prostfedi -25az+70°C

Napéti mezi skFini vysilace a signalizacnim vodi¢em nesmi pfesahnout 50 V. Napajeni proudové smycky se prova-
di ze zdroje DCPZ, ktery je umistén uvnitf servomotoru.

Odporovy vysilac¢ polohy
Odporovy vysila¢ polohy je tvofen dvouvodi¢ovym dratovym rezistorem s proménnym odporem, jehoz kazda Cast
ma odpor 100 Q.

Celkovy odpor 1 x 100 Q s odchylkou +12 Q
Maximalni zatéZzovaci proud 100 mA

Maximalni stejnosmérné napéti (proti kostre) 50 V

Pracovni chod 0° az 320°

Nelinearita max. 1 %

Mistni ukazatel polohy

Mistni ukazatel polohy slouzi k orientaénimu uréeni polohy vystupniho hfidele servomotoru.

Svorkovnice servomotoru
Servomotory jsou opatfeny spole¢nou svorkovnici k pfipojeni vnéjsich elektrickych obvodud. Svorkovnice je
umisténa pod krytem servomotoru. K ni jsou pfivedeny véechny kontakty mikrospinaéli, obvody elektromotoru
a rovnéz uzemnovaci svorka. Svorkovnice umoznuje pfipojit jeden vodi¢ o prarfezu 2,5 mm2 nebo dva vodice
o prifezu do 1 mm2. Servomotory jsou vybaveny dvéma kabelovymi prlichodkami, které umoziuji pfipojit:
— u servomotorll MOKA 63: kabel o vnéjSim priméru 10 — 14 mm pro ovladaci obvody a kabel o vn&j$im priméru
13 — 18 mm pro obvody elektromotoru,
— uservomotord MOKA 125, 250: dva kabely o vnéjSim priméru 13 — 18 mm pro ovladaci obvody a obvody elektromotoru,



— u servomotord MOKA 500, 1000 kabel o vnéjSim priméru 13 — 18 mm pro ovladaci obvody a kabel o vnéjSim
priméru 13 — 20 mm pro obvody elektromotord.

Prafezy a prdméry kabell musi byt upfesnény v objednavce.

Servomotory jsou opatfeny svorkami pro uzemnéni se zafizenim proti samovolnému uvolfiovani. Ovliviiovani ovla-
dacich obvod( silovymi obvody je vyloué¢eno konstrukci.

Servomotory se dodavaji se zaslepenymi prachodkami.

Izola¢ni odpor

Pri teploté 20 +5 °C a vlhkosti 30 az 80 % ¢&ini odpor izolace minimalné 20 MQ. Odpor izolace elektrickych obvod(

Elektricka pevnost izolace

Izolace elektrickych obvodu proti kostre i proti sobé pfi teploté 20 +5 °C a pfi vlhkosti 30 az 80 % musi po dobu
1 minuty snaset zkuSebni stfidavé napéti sinusového tvaru o frekvenci 50 Hz:

ZkusSebni napéti
Elektrické obvody servomotoru o jmenovitém napéti max. 250 V 1500V, 50 Hz

Vzdaleny vysila¢ o jmenovitém napéti max. 50 V 500V, 50 Hz
Elektromotor o jmenovitém tfifazovéem napéti 400 V (380 V) 1800V, 50 Hz

Podle GOST 183-74
Obvod proudového vysilacée CPT1 AAE 50V ss
Hluk

Hodnota stfedni Urovné akustického tlaku (pfi prdci servomotor( bez zatéZe) nepfesahuje 80 dB.

Vile vystupniho hfidele
U motorl typ. €. 52 325, 52 326, 52 328 do 1,5°
U motord typ. €. 52 327, 52 329 do25°

Tepelna ochrana elektromotoru

Servomotory MODACT MOKA 500 typ. ¢. 52 328.xx2x a MODACT MOKA 1000, typ. ¢. 52 329.xx3x jsou
vybaveny tfifazovym elektromotorem (400 V) o vykonu 120 W bez tepelné ochrany. U ostatnich servomotor(
uvedenych v Tabulce 1 jsou v elektromotorech zabudovany automatické pojistky, které v pfipadé prehfati vy-
pinaji napajeni elektromotoru (po ochlazeni se napajeni automaticky zapina). Jejich obvody nejsou vyvedeny
na svorkovnici elektromotoru. Vestavéné tepelné pojistky odpoji elektromotor od napajeci sité, jestlize teplota
vinuti elektromotoru pfekro¢i +155 °C.

Elektromotor FT2B52C je vybaven automatickou pojistkou, jejiz obvod je vyveden na svorkovnici servomotoru
(viz schéma niZe). Pfepinana zatéz: proud 2,5 A pfi napéti 250 V.
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Odchylky zakladnich parametri

Jmenovité hodnoty krouticich moment( vystupniho hfidele (s pripustnymi odchylkami) jsou uvedeny pro jmeno-
vité napdjeci napéti s odchylkou od -15 % do +10 % a pro jmenovitou frekvenci napajeciho napéti v rozsahu +2 %,
pfic¢emz odchylky napéti a frekvence nesmi mit opa¢na znaménka.



Pfipustné odchylky jednotlivych parametrii:

vypinaci moment +15 % maximalni hodnoty

doba pfestaveni o 90° +10 % az -15 % jmenovité hodnoty (chod naprazdno)
hystereze koncovych a polohovych vypina¢li max. 4°

nastaveni pracovniho chodu +1°

nelinearita polohového vysilace +2.5 % jmenovité hodnoty vystupniho signdlu vysilace

hystereze polohového vysilace neni vétsinez 2,5 % jmenovité hodnoty vystupniho signalu vysilace

5. TECHNICKY POPIS
Servomotory MODACT MOKA se skladaji ze dvou ¢asti:

— silova ¢ast - je tvorena jednofazovym nebo tfifazovym asynchronnim elektromotorem (Tabulka ¢. 1), pfedlohovou
pfevodovkou, planetovou pfevodovkou s vystupnim hfidelem, zafizenim pro ruéni ovladani s ruénim kolem a plovou-
cim Snekem a u t. €. 52 327 a 52 329 vystupni prfevodovou skFfini (adaptérem) s pfevodovym pomeérem 1:2.

— ovladaci €éast — je shodna pro vS§echny servomotory (obr. 2). U jednotlivych typU se liSi pouze nato¢enim
jednotek na zakladni desce. U servomotord MODACT MOKA 63 (t. ¢. 52 325) je jednotka polohovych signali-
zaénich vypinacl usporadana podle obr. 1. Ovladaci ¢ast se sklada z polohové jednotky, 1 odporového vysila-
Ce polohy 2, momentové jednotky 3, svorkovnice 4 a topného &lanku 8. Polohova jednotka je vybavena ¢tyfmi
mikrospinaci, vzdy dvéma pro kazdy smér otaceni vystupniho hfidele. Bod pfepnuti kazdého mikrospinace je
samostatné nastavitelny v ramci pracovniho zdvihu servomotoru.

Momentova jednotka ma samostatné nastavitelné mikrovypinaée — pro kazdy smér otaceni jeden. Momentové vypi-
nace nejsou blokovany proti vypnuti pfi zabérném momentu. Odporovy vysila¢ polohy je opatfen prokluzovaci spojkou,
ktera umozriuje jeho automatické sefizeni s vystupnim hfidelem.
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Obr. 1 - Oviddaci deska (t. ¢. 52 325) Obr. 2 - Ovladaci deska (t. ¢. 52 326 - 52 329)
~P, ¥ Legenda: —P
@0 v 4| PO 1 — polohova jednotka
{ 2 - vysilaé polohy } i
3l 1 :1]SZ 3 —momentové jednotka NC Nc gnoch | PO
4 - svorkovnice c—/——
—NoO One nod | SO
£ < 5 - elektromotor
6 - vnitini ochranna svorka v nep | PZ
7 —nahonové kolo (nebo segment) Iovo] ncll| SZ
8 —topny ¢lanek
Poznamka:
Cisla v krouzku jsou shodna s &isly uvolriovacich sroubli vacek polohové jednotky.




Topny ¢lanek 8 (obr. 1, 2) zamezuje kondenzaci vodnich par pod krytem ovladaci ¢asti. Polohova jednotka a vysila¢
polohy odvozuji svlj pohyb od vystupniho hfidele servomotoru prfes nahonové kolo (u t. &. 52 326 a 52 327 nahonovy
segment) —7.

Momentova jednotka je pohanéna ,plovoucim Snekem“ ruéniho ovladani, kde posuv S$neku je pfimo umérny
krouticimu momentu na vystupnim hf¥ideli servomotoru. Tim je umoznéno vypnuti elektromotoru pfi dosazeni hod-
noty krouticiho momentu na vystupnim hfideli servomotoru, na kterou je nastavena momentova jednotka.

Upozornéni:
Pouzité mikrospinace jsou jednokomorové, tzn. Ze mohou pracovat jako jednopdlovy vypinac, spina¢ nebo
prepinac; momentové vypinace jen jako vypinac - viz. pfislusné schéma zapojeni.

6. NASTAVENI SERVOMOTORU

Dorazové Srouby

Dorazové Srouby se pouzivaji k omezeni pracovniho zdvihu servomotoru na hodnotu 90° v souladu s koncovymi poloha-
mi ,zavieno” nebo ,otevieno® u armatur, které nemaji vlastni dorazy. Dorazové Srouby jsou umistény na vné;jsi strané servo-
motoru, na které je umisténa také vnéjsi ochranna svorka. Pfi pohledu na dorazové Srouby je pravy dorazovy Sroub uréen pro
polohu ,zavieno® a levy pro polohu ,otevieno®. Pfitom se pfedpoklada, Ze vystupni hfidel se pfi ota¢eni smérem ,zavira“ po-
hybuje pfi pohledu smérem na mistni ukazatel polohy ve sméru otaceni hodinovych ruci¢ek. Nastaveni dorazovych Sroubl
se provede tak, Ze se nejprve dorazové Srouby uvolni, potom se servomotor s armaturou prestavi do polohy ,zavieno” a pfi-
slusnym dorazovym Sroubem ota¢ime tak dlouho, dokud neucitime zvySeny odpor pfi narazu Sroubu na dorazovou plochu
uvniti servomotoru. Dorazovy Sroub se zajisti Fadnym dotazenim jeho pojistovaci matice. Potom se vystupni hfidel servomo-
toru oto€i 0 90° do polohy ,,otevieno” a obdobnym zptsobem se sefidi dorazovy Sroub pro polohu ,otevieno®.

Pfi sefizovani dorazovych Sroubl u t. €. 52 326 a 52 327 je nutno dbat, aby ozubeny segment nahonu polohové
a signalizacni jednotky v krajni poloze ,zavfeno“ nebo ,otevieno” nenarazil na plast elektromotoru.

V obou koncovych polohéch vystupniho hfidele servomotoru musi souhlasit poloha mistniho ukazatele polohy se
znackami na Stitku.

PozZaduje-li se v koncové poloze armatury tésny uzavér a tedy vypinani servomotoru pomoci momentovych vypinaca,
musi se vypinaci moment pfenést do armatury. V tom pfipadé se pfislusny dorazovy Sroub nastavi tak, aby pfi najeti
narazek vystupniho hfidele na dorazovy Sroub, pfi kterém dojde k vypnuti momentového vypinace, armatura fadné tésnila.

Pfitom se k vypnuti servomotoru pouZzije pfislusny momentovy vypina¢. Chceme-li pouzit dorazli pro zabezpeceni
servomotoru a armatury pfed poSkozenim pfi porus$e polohového vypinace, nastavime dorazové Srouby do takové polohy,
ve které dochazi ke spolehlivému vypinani polohového vypinace a ktera je jesté pfipustna pro armaturu. Pfitom se poloho-
vy a momentovy vypina¢ zapoji do série. Toto Ize provést jen v tom pfipadé, kdy neni pozadovano tésné uzavieni armatury.

Momentové vypinace

Momentové vypinace jsou jiz z vyrobniho zavodu nastaveny na pfedepsany moment. Pokud je nutné pfestavit momentové
vypinace na jiny moment, uvolnime uvolfiovacim Sroubem pfisluSnou vacku (Eisla uvolrfiovacich Sroubl jsou uvedena v legen-
dé na obr. 3). Linearnim rozdélenim useku pfisludné stupnice mezi nulou a maximalnim vypinacim momentem, ktery je na
stupnici vyznagen zvlastni znackou - barvou, ziskdme pro pozadovany vypinaci moment bod, proti kterému nastavime Sipku
vacky. Uvolfiovaci Sroub opét pfitahneme. Pro manipulaci uvolfiovacimi Srouby momentovych vypinaél plati totéz, co pro uvol-
novaci Srouby polohové jednotky. Po nastaveni momentovych vypinaét se Zarovkovou zkouseckou presvédéime, zda vypinaji.

Upozornéni: S uvolriovacimi Srouby oznacenymi Eisly 2 a 4 je manipulace nepfipustna.

Legenda:

1 —vacka vypinace MO 4 —momentovy vypina¢ MZ

2 —vacka vypinace MZ 5 - uvolnovaci Sroub vacky vypinace MZ
3 — momentovy vypina¢ MO 6 — uvolriovaci sroub vacky vypinace MO

Obr. 3 - Momentové vypinace



Polohové vypinace

Polohové koncové vypinace PO, PZ se pouzivaji k vypinani servomotoru pfi dosazeni polohy vystupniho hfidele
servomotoru, pro kterou jsou nastaveny.

Signaliza¢ni vypinage SO, SZ se pouzivaji k signalizaci polohy vystupniho hfidele servomotoru.

Nastaveni polohovych vypinacll se provadi tak, ze nejprve nastavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma vypi-
nat nastavovany vypina¢. Potom uvolnime pisluSnym uvolfiovacim Sroubem vacku mikrospinace. Uvolnéni se provede
ota¢enim uvolfiovaciho Sroubu proti sméru hodinovych ruci¢ek. Uvolhovacim Sroubem otacime jen tolik, aby se vacka
uvolnila. Dalsim ota€enim uvolfiovaciho Sroubu by se vacka opét pfitahla.

Cisla pFislusnych uvolfiovacich Sroubd jsou na drzéku polohové jednotky 1 (obr. 1) a souhlasi s oznagenim
na hfideli vacek. Po uvolnéni ota¢ime vackou v opaéném sméru, nez se pohybuje vystupni hfidel servomotoru
pfi nastavovani polohy ,zavieno“ nebo ,otevieno” tak dlouho, dokud mikrospina¢ nepfepne. V této poloze vaé-
ku zajistime dotazenim uvolfiovaciho Sroubu (ve sméru hodinovych rucicek).

Signaliza¢ni vypina¢ musi byt nastaven tak, aby pfepnul dfive nez pfislusny polohovy koncovy nebo momentovy vypi-
nac. Pfi sefizovani polohovych a signaliza¢nich vypinact u servomotord t. €. 52 326 a 52 327 je tfeba dbat, aby ozubeny
segment nahonu polohové a signalizaéni jednotky v krajni poloze ,otevieno® nebo ,zavieno® nenarazil na plast elektromoto-
ru. U servomotoru t. €. 52 325 neni polohova jednotka vybavena zajisténim va¢ek pomoci Sroubl (obr. 2). Poloha vacky na
hfideli je zajiSténa jen tfenim, které je nutno pfi sefizovani vacek prekonat. U provedeni t. €. 52 325 jsou vacky zajiStény
tfenim a centralni ryhovanou matici s kontramatici, které je nutno pfi sefizovani uvolnit. Po sefizeni se opét fadné dotahnou.

Vysilace polohy
Odporovy vysila¢ polohy

K nastaveni odporového vysilace polohy postaéi prestavit vystupni hfidel servomotoru do nékteré z koncovych
poloh ,otevieno“ nebo ,zavieno®. Tim je vysila¢ polohy automaticky nastaven. Obvykle se tak stane jiz pfi nastavovani
dorazovych Sroubtl nebo polohovych koncovych vypinacu.

Proudovy vysila¢ polohy CPT 1AAE — nastaveni

Pred za¢atkem nastavovani proudového vysila¢e musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové
spinace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvod( elektromotoru. U externiho zdroje napajeciho napéti musi byt
provéreno, zda nepfekracuje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke zni¢eni CPT 1AAE).
Doporuéena hodnota je 18 — 28 Vss.

Kladny pél zdroje pfipojit na kladny pdl vysilaée CPT 1AAE a do obvodu zapojit miliampérmetr s pfesnosti alespon
0,5 %. Proudova smyc¢ka musi byt v jednom misté pfizemnéna. Na obrazku neni zobrazeno pfizemnéni, které mize
byt provedeno v kterémkoliv misté obvodu.

% =] CPT1AAE < =] CPT 1AAE
+ - + -
IR 3 &
2| 2 2| @
— | o —
b | o b | o
T \

By

1. Prestavit vystupni hfidel do polohy Zavieno. Pfi zavirani musi hodnota proudového signalu klesat. Pokud stoupa,
uvolnit téleso vysilace a pooto€enim o cca 180° prejit na klesajici ¢ast vystupni charakteristiky. JemnéjSim poota-
¢enim nastavit 4 mA. Dotazenim pfilozek zajistit vysila¢ proti samovolnému otoceni.

2. Prestavit vystupni hfidel do polohy Otevieno a potenciometrem na télese vysilate nastavit 20 mA. Potenciometr
ma rozsah 12 otacek a je bez doraz(, takze ho dal$im ota¢enim nelze poSkodit.

3. Znovu proveéfit hodnotu proudu ve stavu Zavieno. Pokud se pfili§ zménila, zopakovat body 1. a 2. Jsou-li potfebné korek-
ce velké, je tfeba tento postup nékolikrat zopakovat. Po nastaveni zajistit vysila€ proti otaceni a Srouby zakapnout lakem.

4. Voltmetrem zkontrolovat napéti na svorkach CPT 1AAE. Z divodud zachovani linearity vystupniho signalu nesmi
klesnout pod 9 V ani pfi odbéru 20 mA. Neni-li tato podminka splnéna, je tfeba zvySit napajeci napéti (v rozsahu
doporucenych hodnot) nebo snizit celkovy odpor proudové smycky R.
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Upozornéni'!

Bez pfedchozi kontroly napajeciho napéti vysila¢ CPT 1AAE nepfipojovat. Vyvody vysilaCe nesméji byt v servomo-
toru spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani ndhodné.

Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpojit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru,
na nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alespon 1 MQ.
Napéti musi byt v mezich 18 — 25 V=, v zadném pfipadé nesmi byt vyssi nez 30 V (dochdzi pak ke zniceni vysilace).
Potom pfipojime vysila¢ tak, aby kladny pél zdroje byl pfipojen na kladny pél vysilace tj. na koli¢ek s rudym izolatorem
(r) + (blizsi ke stfedu vysilace). Na zaporny pdl vysilace (bily izolator) je pfipojena koncovka s bilym naviekem (je za-
pojena na svorku 52). U novéjsiho provedeni je rudy vodi¢ +, ¢erny -.

Do série s vysilaem zapojime pfechodné mA - metr, nejlépe Cislicovy, s pfesnosti alespon 0,5 %. Vystupni hfidel
pfestavime do polohy zavieno. Pfitom musi hodnota signalu klesat. Pokud tomu tak neni, musi se otacet vystupnim
hfidelem ve sméru ,zavird“ tak dlouho, az signél za¢ne klesat a vystupni hfidel dosédhne polohy ,zavieno*.

Potom uvolnime Srouby pfilozek vysilace tak, aby celym vysilaem bylo mozno otacet. Otacenim celym vysilacem
nastavime proud 4 mA a dotahneme Srouby pfiloZzek. Nasledné prestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy
sotevieno“. Odporovym trimrem v Cele vysilae (blize k okraji) nastavime proud 20 mA. Trimr ma 12 otacek, nema
dorazy, nelze jej tedy poskodit.

Pokud byla korekce 20 mA znacéna, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny
miliampérmetr. Barvou zakapnutym $roubkem blize stfedu neni dovoleno otadet. Srouby, zajistujici ptilozky vysilade,
fadné dotahneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

Po skonéeni sefizeni zkontrolujeme voltmetrem napéti na svorkach vysilace. Musi byt v rozmezi 9 — 16 V pfi prou-
du 20 mA.

Poznamka:
Charakteristika vysilace ma dvé vétve — sestupnou vzhledem k poloze ,.Z“ nebo vzestupnou vzhledem
k poloze ,,Z". Volba charakteristiky se provadi nato¢enim télesa vysilace.

Proudové vysilace polohy DCPT - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh
Pfed zaatkem nastavovani musi byt provéfeno, ze koncové polohy jsou v rozsahu 60° — 340° otacky DCPT. Jinak
po nastaveni vznikne chyba (LED 2x).
1.1. Poloha ,,4 mA“
Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlacitko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

1.2. Poloha ,,20 mA*“

Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlagitko ,,20“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).
2. Nastaveni smyslu otaceni

Smysl otaceni je uréovan pohledem ze strany panelu DCPT.
2.1. LevotoCivy

Stisknout tla¢itko ,,20“, nasledné tlaéitko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

2.2. PravotocCivy

Stisknout tlagitko ,,4“, nasledné tlacitko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

Pfi zméné smyslu otaéeni zUstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA*“, ale méni se pracovni oblast
(drédha DCPT) mezi témito body na dopInék plvodni pracovni oblasti. Timto mlZze dojit k pfekro¢eni povoleného rozsa-
hu pracovni oblasti (LED 2x) — mGze byt mensi nez 60°.

3. Chybova hlaseni
V pfipadé vzniku chyby, bliké dioda LED chybovy kéd:

* 1x Poloha snima¢e mimo pracovni oblast

> 2X Chybné nastavena pracovni oblast

e 3x Mimo toleranéni uroven magnetického pole
i 4x Chybné parametry v EEPROM

e 5x Chybné parametry v RAM
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4. Kalibrace proud(i 4 mA a 20 mA.
PFi zapnuti napajeni mit tlacitka ,,4“ a ,,20“ stisknuta a uvolnit je po jednom bliknuti LED.
Timto je proveden vstup do nabidky 4.1 Kalibrace 4 mA.

4.1. Kalibrace proudu 4 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlacitko ,,20“. Trvaly stisk tlaitka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.

4.2. Kalibrace proudu 20 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tladitko ,,4%. Trvaly stisk tlacitka vyvola autorepeat zvySovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.

4.3. Pfepinani mezi nabidkou kalibrace 4 mA a 20 mA
Vstup do nabidky kalibrace 4 mA:
Stisknout tlagitko ,,4%, nasledné tlacitko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.
Vstup do nabidky kalibrace 20 mA:
Stisknout tla¢itko ,,20“, nasledné tlaéitko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

5. Zapis standardnich parametrt
P¥i zapnuti napajeni mit tlacitka ,,4“ a ,,20“ stisknuta a uvolnit je po dvou bliknutich LED.
POZOR! Pfi tomto zapisu dojde i k pfepsani kalibrace vysilace a je tedy nutno ji nasledné provést!!

Nastaveni parametri

Poloha ,4 mA*

Nastavit servomotor do pozadované polohy
(vétsinou zavieno)a stisknout tlacitko 4
do doby nez blikne LED

EHL elektronika
v.¢. 000106

Poloha ,20 mA*

Nastavit servomotor do pozadované polohy
(vétsinou otevreno) a stisknout tlaéitko 20
do doby nez blikne LED

EHL elektronika
v.¢. 000106

7. MONTAZ A UVEDENI SERVOMOTORU DO PROVOZU

Po vybaleni je tfeba servomotor prohlédnout a zkontrolovat, zda nejevi viditelné znaky poSkozeni, k némuz moh-
lo dojit pfi dopravé nebo skladovani. Nejsou-li zjisténa viditelna poskozeni, je mozno servomotor pfipojit k vnéjsim
ovladacim a napajecim obvodim. Pomoci kratkodobého zapnuti servomotoru nalézajiciho se ve stfedni poloze
pracovniho zdvihu, je tfeba pfesvédCit se o tom, ze se vystupni hfidel servomotoru otaci ve spravném sméru.
O tom se Ize presvédcit tak, Ze pfi provozu servomotoru v urcitém sméru stiskneme pomoci izolaéni ty€inky packu
pfislusného mikrospinace (koncového polohového nebo momentového vypinace v zavislosti na zpusobu ovladani
servomotoru). Pfi ota¢eni vystupniho hfidele ve sméru zavira a pfi stisknuti packy momentového vypina¢e MZ ne-
bo koncového PZ se servomotor musi zastavit. Pfi pohybu ve sméru otevira je tfeba pfislusné stisknout packy MO
a PO. Jestlize se pfi uvedenych stisknutich servomotor nezastavi, ale zastavi se pouze pfi stisknuti paéek MO a PO
pfi otaéeni ve sméru zavirda, nebo MZ a PZ pfi otaéeni ve sméru otevira, (packy mikrospinacu vypinajicich elektro-
motor pfi otaceni v opacném sméru), je nutno zménit smér otaceni vystupniho hfidele servomotoru zaménou dvou
(ze tfi) pfipojenych fazovych vodict U, V, W, (napr. fazovy vodic pripojeny ke svorce U pfipojit ke svorce W a vodi¢
pfipojeny ke svorce W pfipojit ke svorce U). Poté je tfeba zopakovat kontrolu sméru otaceni. Pak je tfeba umistit
servomotor na armaturu a nastavit jej v souladu s nasledujicim popisem.
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8. SERIZENI SERVOMOTORU

Sefizeni je nejvhodnéjsi provadét pomoci ruéniho ovladani. Zapinani a vypinani mikrospina¢d se doporucduje kon-
trolovat pomoci zarovkové nebo jiné vhodné zkousecky nizkého napéti do 24 V.

Po sefizeni servomotoru tfeba ovéfit jeho funkci pomoci ovladaciho obvodu. Nejdfive ovéfte, zda se servomotor
spravne rozbiha a zdali po vypnuti pfislusného vypinace bude elektromotor bez napéti. V opacném pfipadé je nutno
okamzité odpojit napajeni servomotoru, aby nedoslo k poskozeni elektromotoru a nalézt pfi¢inu nespravné funkce.

9. BEZPECNOSTNI POZADAVKY

Je zakazano pouzivat servomotory pfi parametrech prekracujicich hodnoty uvedené v tomto navodu.

Je zakazano demontovat, opravovat a oSetfovat servomotor pod napétim. Pfed zapo€etim demontaze servomo-
toru je tfeba se presvédCit, ze je servomotor odpojen od sité a Zze na ovladacim panelu je umisténa tabulka s textem:
.Nezapinat, pracuje se“. Pfed pfipojenim, montazi, nastavenim a uvedenim do provozu musi byt servomotor spoleh-
livé uzemnén. PFi nastaveni, opravach a servisu servomotoru je nutno dodrzovat bezpecnostni predpisy, platné v ob-
jektu, kde se provadi nastaveni, montaz, pfipojeni, uvedeni do provozu a pfi provozu servomotoru. Montaz a ovladani
servomotor smi provadét pouze specialné vyskoleny personal, ktery prostudoval technicky popis a navod k obsluze
servomotor (tento ndvod) a ktery absolvoval pfislusnou instruktaz o bezpeénosti prace.

Dulezité upozornéni

Pfi sepnuti tepelné ochrany umisténé v elektromotoru (kromé elektromotoru o vykonu 120 W) je tieba mit na
zfeteli, Zze, pokud je na svorkach elektromotoru napajeci napéti, po ochlazeni tepelné ochrany se servomotor uvede
automaticky do provozu.

10. OSETROVANI SERVOMOTORU

Periodicita profylaktickych prohlidek a oprav je uvedena v oddilu ZAKLADNIi TECHNICKE VLASTNOSTI tohoto
navodu. Profylaktické prohlidky se provadéji s cilem zjisténi zavad, které Ize zjistit vizualné. Pfiprohlidce je tfeba pro-
hlédnout stav kabelovych pfivod(l a samotnych kabell a rovnéz ovéfit spolehlivost pfipevnéni servomotoru k armature
a v pfipadé potieby dotahnout upeviovaci prvky (tuto prohlidku se doporucuje provddét nejpozdéji do 6 mésicl po
uvedeni servomotoru do provozu a dadle pak nejméné jednou rocné). Pfi opravé servomotoru je tfeba vyménit posko-
zené a opotiebované dily servomotoru.

Po celou dobu provozu servomotoru se nevyzaduje vyména maziva. V pfipadé potfeby doplnit mazivo pfi opravach
a vyméné dild, které musi byt namazany, je tfeba pouzivat mazivo MOLYKOTE 165LT, COUPLING GREASE 0-1 nebo
CIATIM-221.

11. DOPRAVA A SKLADOVANI

Servomotory je dovoleno prevazet v uzavienych dopravnich prostfedcich na libovolnou vzdalenost.

Pfi pfepravé se prekladani servomotori musi provadét tak, aby nedoslo k poskozeni jak servomotor(, tak
i jejich obalu.

Prepravni a skladovaci podminky pfi teploté od -25 °C do +50 °C neni-li pfi objednavani stanoveno jinak.
Maximalni relativni vihkost pfi skladovani €ini 80 %.

12. ZARUCNI PODMINKY

Vyrobce zarucuje shodu vyrabénych servomotorl a kompletujicich dild s pozadavky TP 32-03/07,
za predpokladu ze uzivatel dodrzuje provozni, dopravni a skladovaci podminky stanovené TP.

Zaruéni Ih(ita na servomotory &ini minimalné 36 mésict ode dne vydani potvrzeni o dodavce (nebo ode
dne prekroceni hranice — pri exportnich doddvkdch), véetné 24 mésicl ode dne uvedeni do provozu (pfi dodr-
Zeni dopravnich, skladovacich, montaznich a provoznich pfedpisu).
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Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MOKA
— zplisob mechanického pripojeni (uréeni 9. mista v typovém cisle)

. . . - Pfipojeni nebo stra- o ;e 4 xs
Typové oznaceni Velikost pfiruby na étyfhranu s [mm] Poloha étyrhranu Znak na 9. misté typového Gisla

FO5 perem, @ 22 - xXX0A

14 zakladni xxx1A

Fo4 perem, @ 18 - XXX2A

11 z&kladni XXX3A

52325 Fo5 14 pootocen o 45° XXx4A

11 XXX5A

Fo4 12 zakladni XXX6A

pootocen o 45° XXX7A

Fo5 16 zalfladnl XXX8A

pooto¢en o 45° XXX9A

Fo7 perem, @ 28 - xXX0A

17 z&kladni xXx1A

FO5 perem, @ 22 - XXX2A

14 zakladni XXx3A

52326 FO7 17 . XXx4A
pooto¢en o 45°

14 XXX5A

FO5 16 zakladni XXX6A

pootocen o 45° XXX7A

F07 19 zalv(Iadnl XXX8A

pootocen o 45° XXX9A

F10 perem, @ 42 - xxX0A

22 zakladni xxx1A

Fo7 perem, @ 28 - XXX2A

17 z&kladni XXX3A

F10 22 pootocen o 45° XXX4A

52327 17 XXX5A

Fo7 19 zakladni XXX6A

pootocen o 45° XXX7A

o4 zakladni XXX8A

F10 pootocen o 45° XXX9A

27 zakladni XXXAA

pootocen o 45° xXXBA

F1o perem, @ 50 — XXX0A

27 zakladni xxx1A

F10 perem, @ 42 - XXX2A

22 zakladni XXX3A

F12 27 pootocen o 45° XXx4A

52328 22 XXx5A

o4 zakladni XXX6A

F10 pootocen o 45° XXX7A

27 zakladni XXX8A

pootocen o 45° XXX9A

F{2 32 zalv(ladm XXXAA

pootocen o 45° XXXBA

perem, @ 50 - XxXx0A

27 zakladni xxx1A

52329 F12 pootocen o 45° xxx4A

32 zakladni XXX5A

pootocen o 45° XXX6A

Poloha vystupniho hfidele
servomotoru

(pfi pohledu smérem na mistni
ukazatel polohy).

Ruéni kolo je proti poloze ,zavieno*.

Spojeni perem

zavieno

Spojeni étyrhranem

zakladni poloha
zavieno

pootocend poloha na 45°
zavfeno

¢€&¢
+
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotord MODACT MOKA

A 70

T
Ay

.

Mistni ovladani /AF

M20x1,5 (10 — 14mm) . 3
[ Letsl

e T W

HE ] Lo

N
H

J
Mistni Kabelové vyvodky:
ovladant MOKA 63 1x  M20x1,5 (10— 14 mm)
1x  M25x1,5 (13- 18 mm)
MOKA 125,250  2x M25x1,5 (13— 18 mm)
MOKA 500, 1000 1x M25x1,5 (13— 18 mm)
M 1x M32x1,5 (13 -20 mm)
=
Typ A | B|C D|E F |G |H]|J K | L
MOKA 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 - 72
MOKA125 | 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 | - 73

MOKA 250 204 | 237 | 325 347 | 252 | 290 | 200 | 111 263 73 128

MOKA 500 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 - 78

MOKA 1000 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 76 155
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Pfipojovaci rozméry servomotord MODACT MOKA

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi tésnym perem
Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (draZka je v poloze ,zavieno®, poloha ,otevieno” je vilevo pri
pohledu smérem na mistni ukazatel polohy).

| VoA
| |
i | =
Fy i i
X ! 7 '
T T
T i | 3
- i @
d5
d4 « <«
> d2
ot d3 P
- d1 f.
,otevieno“
Rozméry, mm
. d, d; | hy | hy | hy I b,
Priruba | d, f8 d, d H9 [max.|max. max. min.| Is9 L ds
Fo4 30 | 42 18 26 20,5| 25
65 M6 12 6
F05 35 | 50 22 30 24,5 | 28

FO7 90 | 55 | 70 | M8 | 28 3 13 3 35 8 |30,9]| 40

F10 125 | 70 | 102 | M10 | 42 16 45 | 12 |45,1| 50

F12 150 | 85 | 125 |M12| 50 20 53 | 14 [53,5| 70
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Pfipojovaci rozméry servomotord MODACT MOKA

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ctyfhranem

A — spojeni ¢tyfhranem v zakladni poloze

B — spojeni ¢tyfhranem, pooto¢enym o 45°

Poloha ¢tyrhranného otvoru v koncové poloze servomotoru. Poloha ,otevieno* je vlevo od polohy ,zavieno” pfi pohledu
smérem na mistni ukazatel polohy. Ctythranny otvor je podle DIN 79. Pfipojovaci rozméry jsou podle DIN 3337 nebo
ISO 5211.

13

h2

1
h3

,zavieno“

sotevieno” {=-===smsmsmadgens

Rozméry, mm

Pfiruba | d, o d, | d, Mo e ) e Ps s| ek ds
f8 max. | min. | max. |max.| min.| H11 | min. | min.
11 | 14,1] 15,1

Fo4 55 | 30 | 42 1,5 12 161 16.1 25
M6 12 14 |18,1] 19,1

Fo05 65 | 35 | 50 0,5 6 212221 28

Fo7 90 | 55 | 70 | M8 13 17 |22.2) 231 40
3 3 19 | 25,2 26,1
3 22 (28,2 30,1

F10 125 | 70 [ 102 | M10 16 24 [32,2(33,1| 50
! 27 36,2 37,1

F12 150 | 85 | 125 | M12 20 70
32 42,2 | 44,1
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Schémata zapojeni servomotord MODACT MOKA

Provedeni s odporovym vysilacem polohy nebo bez vysilace

P1046
e SOFC1 SOFT1 50C1 5071 50C2 5012 EH BO

sy B R ] | P ] I .
A o I". ..... F n.,..J.....‘Ii" _1||,|' . _’§|Ile o ?Ilr a ?ﬂ" ﬁﬁ : I{]
] : |
: 0 : : |
L d
1|2

A
H

Ta] 78] a]10] n]z] 13]14|1s|15|1r|1n|'w[m]z1]2z]n]m|zs|2ﬁ[zr[zs[2q|33[al|:;u[31|iz|

ﬁEPEIU?F ZLIEE

Provedeni s pasivnim proudovym vysilaéem polohy

SOFCT

|PE[ ul v wl N]_ET_I 6] 7] 8] o] 10] n]12[13] 1] 1s] 16]17] 18] 15| 0| 1| 22] 23 2a] 25| ] 27| 2m[ [ 3a[ma] T[]

P1047
snm socz sarz EH cPTi

0 r ‘ ‘ r [ w20
gttt || fedo | e | e { ( a

é[PElUJl [72] n] 1 I[J |T[ﬁ] ?[a] 9]1u|11]12|13]14| |5|15|1r|1a[19|211[21[22[23 MEEEEREEEIRER

-]

Provedeni s aktivnim proudovym vysilacem polohy (s napajecim zdrojem)

P0961
SOFC SOFTH 501 sam $0C2 EH OCPT  DCPZ
[ 1 Fd 01 [ 4 0mA
P L Pt . ) el
s

|P'E| uf w]wln] ]s| 7T e[ s [ o[ v 2] 13 a] 1s] se[ 17[ 18] 19] 0] 21] 22| 23] 24| 28] 28] 27| 28 23] a4 [ 31[22]us]wg]

P1048
- 50C1 DCPT  DOPZ
=B S . % R [l 1.'...10 ....... ke
|1=E[u?| |£2|N::|i -:|s 7 a § 1n|n[1z|m|u::sl1a|1r|1a|w|mlz1jn|n|2-t|?s|za[zr|n|m33|.u [31]32lus]wG]
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Legenda:
SQFC1 (MO) — momentovy spinac ,otevieno”
SQFT1 (MZ) — momentovy spinac ,zavieno”
SQC1 (PO)

— polohovy koncovy spinac ,otevieno®

SQT1 (PZ) - polohovy koncovy spina¢ ,zavfeno®
SQC2 (SO) - polohovy signalizaéni spina¢ ,otevira“
SQT2 (SZ) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,zavira“

BQ — odporovy vysila¢ polohy 100 Q

CPT1 — proudovy vysila¢ polohy CPT1 AAE
DCPT — proudovy vysila¢ DCPT (aktivni)

DCPz — napéajeci zdroj proudového vysilaée DCPT

M3~, (M1~) — tfifazovy (jednofazovy) motor
EH — topny ¢lanek

Trifazovy ektromotor ma vyvedené oba konce vSech vinuti (jsou oznaceny U1, U2, V1, V2, W1, W2). Pro
vnéjsi pfipojeni Ize pouzit zapojeni ,hvézda“ nebo ,trojuhelnik”. Elektromotor v tomto servomotoru je zapojen
do ,hvézdy“, to znamena, zZe konce U2, V2, W2 jsou spojeny a pfipojeny ke svorce N. Tato svorka neni obvykle pfipojena
a slouzi pro zvlastni ucely, kdy se pozaduje vyvedeni elektrické nuly vinuti.

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signalizaénich vypinaci

(mikrospinact)

Armatura Armatura Cislo Armatura Armatura Cislo

oteviena zaviena svorky oteviena zaviena svorky
SQFC1 6-7 SQT1 18-19
(MO) 8-9 (PZ) 20-21
SQFT1 10-11 sQc2 22-23
(MZ) 12-13 (SO) 24-25
sQCc1 14-15 SQT2 26-27
(PO) 16-17 (S2) 28-29

Plny zdvih Plny zdvih
Kontakt sepnuty

—

Kontakt rozepnuty
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POZNAMKY ZPA pECKY. <.x.




POZNAMKY ZPA pECKY. <.




DA PEEKY. a.s. 2

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor(i a rozvadécd,
SpiCkové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory otocné jednootackové (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex

elektrické servomotory jednootackové pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA

elektrické servomotory oto¢né jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEXx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackoveé pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE do aktivni zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto¢né jednootackové pakové s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)




ZPA Pecky, as. tel.: 321785 141-9

tf. 5. kvétna 166 fax: 321785 165

289 11 PECKY 321785 167
www.zpa-pecky.cz e-mail: zpa@zpa-pecky.cz






