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1. POUZITI

Servomotory MODACT MTN, MTP se pouzivaji pro dalkové dvoupolohové nebo tfipolohové ovladani armatur
vratnympfimoc¢arym pohybem.

Servomotory MODACT MTN, MTP Control jsou vybaveny elektronickym regulatorem polohy a tvofi spolu
s armaturou, ktera ma vhodnou regulaéni charakteristiku, polohovou servosmy¢éku. Vystupni tahlo téchto servomotor(
se automaticky prestavuje do polohy, ktera odpovida hodnoté vstupniho signalu regulatoru.

Servomotory se mohou pouzit i pro jind zafizeni, pro néz jsou svymi vlastnostmi a parametry vhodné. Pouziti
ve zvlastnich pfipadech je nutno projednat s vyrobcem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MTN, MTP (MODACT MTN, MTP Control) jsou odolné proti pdsobeni provoznich podmi-
nek a vngjSich vlivt tfid AC1, AD5, AD7, AE4, AE6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle
CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi servomotoru na volném prostranstvi doporuéujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému
pusobeni atmosférickych vliv(l. Stfiska by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alesporn o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

PFi umisténi servomotor( v pracovnim prostfedi s teplotou pod +10 °C, v prostfedi s relativni vlhkosti nad 80 %
v prostredi tropickém je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech servomotord. Podle potfeby
se zapoji jeden nebo oba topné ¢lanky.

Pouziti servomotor( do prostori s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovlivio-
vana funkce elektromotoru. Pfitom je tfeba dusledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduije setfit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristreskem se povaZzuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZzek pod uhly do 60° od svislice.
Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup a aby vyfukovany otepleny
vzduch se do néj znovu nenasaval. Minimalni vzdalenost od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je
motor umistén, musi byt proto dostatecné velky, cisty a vétrany.

Teplota

Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTN je -25 °C az +70 °C nebo -40 °C az +60 °C, pro servomo-
tory MODACT MTP -25 °C az +60 °C.



Tridy vnéjSich vlivii - vynatek z CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda mliZze tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obcasného ¢asteéného, nebo Upiného ponofeni (pouze u typu MTP)
3)AE4 — lehka prasnost
AE6 — silna pradnost, (pouze u typu MTP)
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo zneciStujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 - mechanické namahani stfedni. V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rastu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpecéi vyskytu zivogicht (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodatené pozadavky.
10) AN2 — slunec¢ni zafeni stiedni. Intenzita > 500 a < 700 W/m2,
11)AP3  — seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12) BA4 — schopnost osob. Pou¢ené osoby.
13)BC3 - dotyk osob s potencialem zemé Casty. Osoby se €asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Servomotory nejsou uréeny pro pouzivani v obytnych prostfedich a nemusi zajiStovat odpovidajici ochranu radiového
pfijmu v takovych prostredich.

Ochrana proti korozi

Servomotory jsou standardné dodavany s povrchovou Upravou odpovidajici kategorii korozni agresivity C1, C2
a C3 dle CSN EN ISO 12944-2.

Na pozadavek zakaznika je mozno provést povrchovou Upravu odpovidajici kategoriim korozni agresivity C4, C5-1 a C5-M.

V nasledujici tabulce je uveden prehled typickych prostiedi pro jednotlivé kategorie korozni agresivity dle CSN EN I1SO 12944-2.

Stupné Priklad typického prostredi
korozni agresivity Venkovni Vnitini
C1 Vytapéné budovy s Cistou atmosférou,
(velmi nizka) napr. kancelare, obchody, Skoly, hotely.
C2 Atmosféra s nizkou urovni znegisténi. Nevytapéné budovy, kde mlze dojit
(nizkd) VétSinou venkovskeé oblasti. ke kondenzaci, napf. sklady, sportovni haly.
c3 Méstské primyslové atmosféry, Vyrobni prostory s vysokou vlhkosti a malym
(stfedni) mirné znecisténi oxidem sificitym. znecCisténim ovzdusi, napfiklad v potravinarstvi,
Pfimofrské oblasti s nizkou slanosti. zpracovatelské zavody, pivovary.
(vy(s::ké) Eéﬂsr{‘rgg}’i’lgrr]%sstged" a pfimorske oblasti Chemické zavody, bazény, Pfimorské lodénice.
C5-1 X . N . Yy
(velmi vysoka Pramyslové prostfedi s vysokou vihkosti Budovy nebo prostfedi s pfevazné trvalou
— priimyslova) a agresivni atmosférou. kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.
Cs-M Bud b tfedi s pfevazné trval
(velmi vysoka PFfimorské prostfedi s vysokou slanosti. udovy nebo prostredi s prévazne trvalou
— piimorska) kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.

Pracovni poloha
Pracovni poloha servomotord MODACT MTN, MTP, t. €. 52 442, 52 443 je libovolna.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1 pfigemz priibéh zatizeni je podle obrazku. Doba
prace pfi teploté +50 °C je 10 minut a stfedni hodnota zatézovaci sily je nejvySe 60 % hodnoty maximalni vypinaci sily Fv.
Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.



Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut. NejvySSi pocet sepnuti pfi automatické
regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatézovaci sily pfi zatéZzovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvy-
Se 40 % hodnoty maximalni vypinaci sily Fv.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaci sily se rovna jmenovité sile servomotoru.

1%N F, zdbérna sila>1,3.Fv
Fstp  stfedni hodnota zatéZovaci sily
3%N Fy maximalni hodnota vypinaci sily
N
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Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotor

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykll (Z - O - 2Z).

Servomotor, ureny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykl( s dobou prace (pfi které je vystupni hfidel
v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v opera¢nich hodinach (h) zavisi na zatiZzeni a na poc¢tu sepnuti. Velka etnost spi-
nani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a zZivotnosti se doporu-
Cuje Cetnost spinani nastavit na co nejnizsi po€et sepnuti potfebny pro dany proces. Orientaéni udaje Zivotnosti, odvozené
od nastavenych regula¢nich parametr(i, jsou uvedeny v nasleduijici tabulce.

Zivotnost servomotor(i pro 1 milion start(i

zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startli 1200 1000 500 250

Napajeci napéti

Jmenovité napajeci napéti servomotoru je 3 x 230/400 V, 50 Hz. Dovolené odchylky jsou +10 % -15 % pro
napajeci napéti a +2 % pro kmito€et napajeciho napéti.
Kryti

Kryti servomotord MODACT MTN (MODACT MTN Control) je IP 55.
Kryti servomotord MODACT MTP (MODACT MTP Control) je IP 67.

Hluk
Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)
Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)

Vypinaci sila
Vypinaci sila se u vyrobce nastavuje podle pozadavku zakaznika v rozsahu, uvedeném v Tabulce 1. Pokud neni na-
staveni vypinaci sily poZzadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci silu poZzadovaného typového ¢isla servomotoru.

Zabérna sila
Zabérna sila je vypocétova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomotoru

a jeho ucinnosti. Servomotor mlzZe vyvinout zabérnou silu po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otaéek vystupniho hfidele,
kdy je blokovano momentové vypinani. M{iZe to byt v koncové poloze nebo i libovolné mezipoloze.

Samosvornost

Servomotor je samosvorny za predpokladu, Ze zatéz plsobi proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru.
Samosvornost zabezpecuje valeCkova zdrz, ktera znehybni rotor elektromotoru i v pfipadé ruéniho ovladani.



Z divodl dodrzeni bezpeénostnich predpist neni pfipustné pouziti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.

Pracovni zdvih

Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.
Ruéni ovladani

Servomotory jsou ovladany ruénim kolem pfimo (bez spojky) a ovladani je mozné i za chodu elektromotoru.
Otacenim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni tahlo servomotoru vysouva (zavira).

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

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

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaci (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hfidele servomotoru. Momentové vypinace mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu kromé oblasti,
ve které jsou blokovany (viz Zabérna sila).

Hodnotu vypinaci sily Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1. Momentové vypinace jsou blokovany pro
pfipad, ze po jejich vypnuti dojde ke ztraté zatézovaciho momentu. Tim je servomotor zabezpecen proti tzv. ,pumpovani*.

Polohové vypinace
Polohové vypina¢e PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru (kaZdy jednu koncovou polohu,).

Signalizace polohy

Signalizaci polohy vystupniho hfidele servomotoru zajituji dva signalni vypina¢e SO, SZ, kazdy pro jeden smér
pohybu vystupniho hfidele. Bod sepnuti mikrospinaéli je mozné nastavit v celém rozsahu pracovniho zdvihu kromé
uzkého pasma pred bodem vypnuti mikrospinace, ktery vypina elektromotor.

Vysilace polohy
Servomotory MODACT MTN, MTP mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilaéem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 2 x 100 Q.
Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel natogeni 0° — 320°
Nelinearita <1%
Pfechodovy odpor max. 1,4 Q
PFipustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysilaé CPT 1Az. Napdjeni proudové smycky neni souc¢asti servomotoru. Doporu¢ené napaje-

ci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatézovacim odporu smycky 500 Q. Proudovou smycku je tfeba v jednom

misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi pfekrodit 30 V, jinak hrozi zni¢eni vysilace.
Rozsah CPT 1Az se nastavuje potenciometrem na télese vysilate a vychozi hodnota odpovidajicim pooto¢enim

vysilace.

Technické parametry CPT 1Az:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita véetné prevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodu <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signdlu 20 mA.)
Zatézovaci odpor 0-500Q
Vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 — 4 mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss

pro R, 400 — 500 Q 18 -28V ss



Maximalni zvinéni napéjeciho napéti 5%

Maximalni pfikon vysilace 560 mW

Izolaéni odpor 20 MQ pfi50V ss

Elektricka odolnost izolace 50V ss

Teplota pracovniho prostredi -25°C - +60 °C

Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry @ 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysila¢ DCPT3. Napajeni proudové smycky je soucasti servomotoru. Maximalni zatézovaci odpor
smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MTN, MTP Control s regulatorem ZP2.RE5, se pouziva jako snima¢ polohy.

DCPT3 je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.
Technické parametry DCPT3:

Snimani polohy bezkontaktni magnetorezistentni
Pracovni zdvih nastavitelny 60° — 340°
Nelinearita max. 1 %

Zatézovaci odpor 0-500Q

Vystupni signal 4 — 20 mA, nebo 20 —4 mA
Napajeni 15— 28 Vss, < 42 mA

Pracovni teplota -25°C az +70 °C

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilacéu CPT 1Az i DCPT3 je dvoudratové, t.j. vysilag¢, napajeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do
série. Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazuiji-
ciho regulatoru, pocitace apod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu
vné elektrického servomotoru.

Ukazatel polohy

Servomotor je vybaven mistnim ukazatelem polohy.

Topny ¢lanek
Servomotory jsou vybaveny topnym ¢lankem pro zamezeni kondenzace vodnich par. Pfipojuje se na sit s napétim 230 V.

Mistni ovladani

Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace. Sestava se ze dvou pfepinact: jeden ma polohy
~dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani*, druhy ,otvira - stop - zavird“. Prvni pfepina¢ mlze byt vestavén dvoupdlo-
vy nebo Ctyfpdlovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicoveé skfini a ovladaci prvky na viku svorkovnicové skfiné.

Regulator polohy

Regulator polohy, ktery je v servomotoru vestavény, umozriuje fidit polohu vystupniho hfidele servomotoru a tim
i ovladanou armaturu vstupnim analogovym signalem.

Z&kladem regulatoru je mikropoc€ita¢, naprogramovany k regulaci servomotoru, zjistovani a oSetfeni chybovych
stavl a k jednoduchému nastavovani parametr( regulace.

Konstrukce regulatoru umoziiuje vypnout napajeni regulatoru. Pokud neni regulator napajen, nereguluje, ale po zapnuti
napajeni se funkce regulatoru samocinné obnovi; parametry a diagnostické udaje zapsané v paméti regulatoru se uchovaji.

V obvodech regulatoru se porovnava vstupni signél se zpétnovazebnim signalem z vysilace polohy vystupniho hfidele
servomotoru. Je-li mezi vstupnim a zpétnovazebnim signdlem zjistén rozdil, pak regulator sepne jeden z vestavénych
stykacli v servomotoru tak, aby se hfidel servomotoru pfestavil do polohy, ktera odpovida velikosti vstupniho signalu.
Kdyz zpétnovazebni signal odpovida vstupnimu, servomotor se zastavi.

Parametry regulace se nastavuji funkénimi tlaCitky na regulatoru nebo osobnim pocitatem, ktery se po dobu
nastavovani parametrl a pfi diagnostice regulatoru pfipoji k regulatoru pfes komunikaéni modul.

Dynamicka brzda

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

U servomotorl bez regulatoru se pouziva autonomni brzda BAM-002. Pro svoji funkci potfebuje pfidavné
pomocné kontakty stykacd a pridavny kontakt nadproudového relé. Je dimenzovana pro elektromotory 3 x 230 / 400 V
s vykonem do 550 W.



U servomotord s regulatorem ZP2RE5 se pouzivaji jednodussi Fizené brzdy BR2. Jsou propojeny s regulatorem,
ktery jim dava impulz k pudsobeni.
Dle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta: BR2 550 do vykonu 550 W
BR 2,2 do vykonu 2,2 kW

Pfi pozadavku brzdit vét8i vykony nez 2,2 kW, je nutno pouzit elektromotory ve zvlaStnim provedeni, s elek-
tromagnetickou brzdou.

Spinani elektromotoru, stykac¢ova jednotka

Servomotory ve variantadch Control maji vestavéné reverzaéni styka¢ové kombinace. Jsou sestaveny ze dvou stykacu
a nadproudového relé. Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabrariuje sou¢asnému sepnuti obou
stykacl. K tomu by mohlo dojit napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni dimenzovéna pro dlou-
hodobé plsobeni. Nadproudové relé chrani elektromotor pred pretizenim a je dimenzovano podle jeho vykonu.

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

Pouzité stykace maji velkou mechanickou Zivotnost a velkou rezervu ve spinaci schopnosti, takze i elektricka zivot-
nost postacuje pro dané pouziti. Tepelné relé je voleno tak, aby spolehlivé ochranilo elektromotor proti pretizeni.
Usporadani a vybava servomotor( umoznuji jednoduché pfipojeni k napajecim a fidicim obvodim.

Napajeci obvody mohou byt spole¢né pro celou skupinu servomotor(i, coZ uspofi kabelaz.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice
Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjsim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi svorkami
pro pfipojeni vodi¢l s max. prifezem 4 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu svorkovnicové skiiné. Na
svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je vybavena kabelovymi
vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou skfifkou se svorkovnici a vyvodkou.

b) Konektor

Podle pozadavku zakaznika je mozné servomotory MODACT MTN, MTP vybavit konektorem, ktery zajiStuje pfipojeni
ovladacich obvod(i. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni vodi¢d s max. prifezem 4 mmz2. ZPA Pecky,
a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto protikusu jsou tfeba specialni krimpovaci klesté.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitiniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MTN, MTP s oznaéenim svorek jsou uvedena
v tomto katalogu.

Na servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu svorkovnicové skfiné. Svorky jsou
oznaceny ¢isly na samolepicim Stitku, ktery je pfipevnén na nosném pasku pod svorkovnici.

Proudova zatizitelnost a maximalni napéti mikrospinact
Maximalni napéti mikrospinacud je 250 V stf. i ss, pfi téchto maximalnich hodnotéach proudu:

MO, MZ 250V sti./2 A nebo 250V ss/0,2 A
SO, Sz 250V sti./2 A nebo 250V ss/0,2 A
PO, PZ 250V sti./2 A nebo 250V ss/0,2 A

Mikrospinace je mozno pouzit jen jako jednookruhové. Na svorky téhoZz mikrospinace nelze pfipojit dvé napéti
rdznych hodnot nebo fazi.

Izolaéni odpor

Izola¢ni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkouSce ve vihku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobné;si
udaje jsou v technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodii

Obvod odporového vysilage polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysilace polohy 50V ss

Obvody mikrospinacl a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz



Odchylky zakladnich parametrt

Vypinaci sila +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni -10 % z jmenovité hodnoty
+15 % (pfi chodu napréazdno)
Nastaveni signalnich vypinacu +2,5 % z max. hodnoty rozsahu
(rozsahy jsou uvedeny v montaznim ndvodu)
Hysteréze signalnich vypinact max. 4 % z max. hodnoty rozsahu
Nastaveni polohovych vypinacl +0,2 mm posuvu vystupniho tahla (bez viivu dobéhu)
Hysteréze polohovych vypinacl max. 1,2 mm posuvu vystupniho tahla
Vule vystupni ¢asti max. 1 mm
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjsi ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed ura-
zem el. proudem dle CSN 33 2000-4-41 ed.2. Jednou ochrannou svorkou je opatfen také elektromotor. Ochranné
svorky jsou oznageny znackou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).

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

7. POPIS

Servomotory se zakladnimi pfipojovacimi rozméry jsou konstruovany pro pfimou montaz na armatury. Spojeni
servomotoru s armaturou je umoznéno pomoci sloupkl podle CSN 18 6314, &l. 1.3 nebo pomoci sloupk( a pfiruby
(pouze u MTN, MTP 40, provedeni nestardardni).

K ptenaseni pohybu vystupniho tahla servomotoru do armatury jsou servomotory opatieny spojkou podie CSN 18 6314,
provedeni A, ¢&l. 1.3 (s vnitfnim zavitem) nebo provedeni B, €l. 1.3 (s vnéjsim zavitem) — viz rozmérové nacrtky a Tabulku €. 2.

Usporadani ¢asti servomotoru (obr. 1)

Trifazovy asynchronni motor 1 pohani pres pfedlohové soukoli 2 centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisté-
ného v nosné skfini servomotoru (silovy pfevod) 3. Korunové kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani
drzeno v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Ruéni kolo 4, spojené se Snekem, umoznuje ruéni
ovladani, a to i za béhu elektromotoru.

Duty vystupni hfidel je pevné spojen s unaSecem planetového prevodu. Vystupni hfidel servomotoru je spojen
s matici pfimoc€arého ustroji 11, které méni otoény pohyb hfidele na pfimoc¢ary pohyb téhla. Vystupni hfidel prochazi
do ovladaci skfiné 5, kde jsou soustfedény v§echny ovladaci prvky servomotoru - polohové, signalizaéni a momentové
vypinace, vysila¢ polohy a topny &lanek. Cinnost polohovych a signalizaénich vypinad je odvozena pfes
mechanizmy od otaceni vystupniho hfidele.

Cinnost momentovych vypinad&d je odvozena od axialniho posuvu ,plovouciho $neku* ruéniho ovladani, ktery je sniman
a packou prenasen do ovladaci skfiné. Po sejmuti vika 6 této skfiné jsou pfistupny ovladaci prvky. Rovnéz svorkovnicova
skfin 7 (9) je pfistupna po sejmuti vika 8. Kabelové pfivody jsou zajistény pomoci kabelovych vyvodek 10.

3 5 6 4 15 8 15 8 Legenda:

14
1 — tfifazovy asynchronni elektromotor
2 — skfin predlohového soukoli
3 — silovy prevod
4 — kolo rucniho oviadani
5 — oviladaci skfiri
dalsl L afH—F s : 6 — viko ovlddaci skfiné
' . i 7 — svorkovnicova skfiri — provedeni
L g se svorkovnici
' d] A 8 — viko svorkovnicové skfiné
d i

2
9 — svorkovnicova skfiri — provedeni
J
11

s konektorem
12 13

10 — kabelové vyvodky pro ovladani
11 — pfimocaré ustroji

12 — maznice

13 — prasnice

14 — svorkovnice elektromotoru

15 — mistni oviadac

Obr. 1 - Usporadani ¢asti servomotoru



Elektromotor je opatfen samostatnou svorkovnici 14 s kabelovou vyvodkou. Polohu vystupniho téahla Ize zjistit pomoci
ukazatele, ktery je umistén na tahlu. Jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani od momentu, vypinani od polohy,
signalizace, dalkové hlaseni polohy (odporovy vysilac polohy), zajistuji mechanické skupiny (jednotky). Tyto jsou umistény na
ovlédaci desce (obr. 2, 2a).

Ovladaci jednotky (obr. 2, 2a), upevnéné v ovladaci skfini.

a) jednotka momentového vypinani (12)

) jednotka signaliza¢ni (13)

) nahonové kolo vysilace (14)

) odporovy vysila¢ polohy nebo proudovy vysila¢ 4 — 20 mA bez ukazatele polohy (15)
e) jednotka polohova (16)

f) topny Clanek (17)

o O T

e e N Legenda

14 66 122)120/(21) 24/23)25) 12 — jednotka momentového vypinani
i 13 — jednotka signalizacni

14 — hnaci kolo vysilace
13 15 — odporovy vysilac polohy
16 — jednotka polohova
17 — topny ¢lanek
66 — upevriovaci Srouby
66 67 — zdkladni deska oviddani

Cisla v krouzku odpovidaji &islim svorek na
17 svorkovnici servomotoru.
Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové.

Ry _8/: U servomotorti t.6. 52 443 je nosnik vysilace polohy
~17" otocen o 180°proti obrazku.

19

16

15)14)(16)
Obr. 2 - Zakladni deska - provedeni s odporovym vysilacem polohy

13

Legenda

14 — hnaci kolo

15 — proudovy vysilac polohy
75 — ptilozky

Ostatni poloZky jsou shodné s poloZzkami

u ovladaci desky s odporovym vysilacem

(obr. 2). Shodnd jsou rovnéz i ¢isla svorek

mikrospinacu.

U servomotorti t.¢. 52 442 je nosnik vysilace
66 polohy otocen o 180° oproti obrazku.

Obr. 2a - Zakladni deska - provedeni s proudovym vysilacem polohy

10



Ddulezité upozornéni:

PouZzité mikrospinace v jednotlivych jednotkdch neumoZzriuji pfivést na kontakty stejného mikrospinace dvé napéti
rtznych hodnot nebo fazi. Tyto mikrospinace Ize pouZit jen jako spinace, vypinace nebo prepinace pro jeden okruh.

Pro oviadani servomotoru z mista jeho instalace Ize na poZadavek zamontovat blok mistniho ovlddant.

Blok mistniho ovladani sestava ze dvou prepinacl. Jeden slouzi k pfepinani mezi dalkovym a mistnim ovladanim,
druhy slouzi k otevieni nebo uzavieni armatury, pokud je prvni pfepnut do polohy mistniho ovladani. Oba pfepinace jsou
soucasti svorkovnicové skiiné. Pfepina¢ mistné / dalkové Ize uzamknout visacim zamkem (zamek je soucasti dodavky)
proti neopravnéné manipulaci.

Popis a funkce ovladacich jednotek

a) Jednotka momentového vypinani (obr. 3)

je jako samostatny montazni celek tvofena zakladni deskou 19, ktera nese mikrospinace 20 a soucasné tvofi loziska
pro hfidel momentového ovladani 22 a hfidel blokovani 29.

HFidel momentového ovladani prenasi pohyb plovouciho $neku ze silového prevodu pomoci segmentl 23 nebo 24 a pa-
¢ek 45 nebo 46 na mikrovypinac¢e MZ nebo MO. Nato¢enim segmentll proti vypinacim packam se nastavuje velikost vypina-
ciho momentu a tim ne pfimo i osové sily na tahlu servomotoru. Pro pfestavovani vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod
jsou segmenty 23 opatfeny stupnici, na které jsou individualné u kazdého kusu servomotoru vyznaceny ryskami body pro
nastaveni maximalniho a minimainiho momentu. Nastaveny moment ukazuji pak vyfezy v segmentech 27 a 28. Cisla na této
stupnici neudavaji nastaveni vypinaciho momentu pfimo. Dilky na této stupnici slouzi pouze k pfesnéjSimu rozdéleni pasma
mezi body maximalniho a minimalniho vypinaciho momentu a tim k pfesnéjSimu pfestaveni vypinaciho momentu mimo vy-
robni zavod, neni-li k dispozici zatéZovaci stolice. Segment 23 je ur€en pro smér ,zavira“, segment 24 pro smér ,otvird".

Jednotka momentového ovladani je také vybavena blokovacim mechanizmem. Blokovaci mechanizmus zajisti po vypnu-
ti momentového vypinace jeho zablokovani, ¢imz se zabrani jeho opétovnému samovolnému sepnuti a tim i pulzovani
servomotoru. Kromé toho blokovaci mechanizmus zabrani vypnuti momentového vypinace po reverzaci chodu servomotoru.

Blokovaci mechanizmus pracuje pfi obou smérech pohybu vystupniho hfidele servomotoru v koncovych polohach
i v me zipoloze po dobu 1 — 2 ota€ek vystupniho hfidele po rezervaci jeho pohybu. Pfi zatizeni vystupniho hfidele servo-
motoru krouticim protimomentem se pooto¢i hfidel momentového ovladani 22 a tim i segmenty 23 a 24, z nichz se
pohyb pfenese na vypinaci packu 45 nebo 46. Dosahne-li kroutici moment na vystupnim hfideli servomotoru hodnoty,
na kterou je jednotka momentového vypinani nastavena, stla¢i vypinaci packa tlacitko pfislusného mikrospinace, ¢imz
se dosahne odpojeni elektromotoru od sité a servomotor se zastavi.

19 20 29 21 23 25 27 Legenda —— P
19 — deska zakladni

20 — mikrovypinace Mz, MO

21 — pfesuvnik

22 — hridel momentového oviadani

23 — segment horni ,zavira“

24 — segment horni ,otvird“

25 — zajistovaci Sroub ,zavird"

26 - zajistovaci $roub ,otvird" 0

27 — segment doini ,zavird“ s vyfezem

28 — segment dolni ,otvird“s vyfezem

29 — hfidel blokovani

44 — zajistovaci matice

45 — packa vypinaci ,otvira“

46 — packa vypinaci ,zavira" Schéma mikrovypinaéi

Cisla v krouzku odpovidaji &islim 1 2
svorek na svorkovnici servomotoru. 0_/[’——0
Mikrospinace Ize pouZit jen jako

jednookruhové.

2j;®
TR

/_? ;
ol— fol1~
ST

Obr. 3 - Momentova jednotka

Postup pfri sefizovani momentové jednotky

Nastaveni jiného vypinaciho momentu, nez na ktery byla jednotka nastavena ve vyrobnim zavodé, se provadi tak, ze
se uvolni zajiStovaci matice 44 (obr. 3), dale pfislusny zajiStovaci Sroub 25 pro smér ,zavird“ nebo 26 pro smér ,otvird"“.
Potom nasadime Sroubovak do vyfezu v hornim segmentu 23 event. 24 a ota¢ime segmentem, az vyfez v segmentu 27
event. 28 ukazuje na pfislusné misto na stupnici. Toto misto se stanovi tak, ze rozdil mezi minimalnim a maximalnim na-
stavitelnym momentem v Nm délime pocétem dilk( mezi znac¢kou maximalniho a minimalniho momentu. Tim ziskdme Gdaj,
kolik Nm vypinaciho momentu pfipada na jeden dilek stupnice a interpolaci stanovime misto na stupnici, na které ma
ukazovat vyfez v segmentu 27 nebo 28. Barevna ryska na stupnici, ktera je nejblize k ¢&islu 10, oznacuje misto nastaveni
maximalniho, druha ryska oznacuje misto nastaveni minimalniho momentu. Jednotka momentového vypinani nesmi byt
nikdy nastavena tak, aby vyfez v dolnim segmentu byl mimo pasmo, vymezené barevnymi ryskami na stupnici. Po nasta-
veni vypinaciho momentu se dotahne zajiStovaci Sroub 25 nebo 26 a zajiStovaci matice 44.
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b) Signaliza¢ni jednotka (obr. 4)

- zajistuje vysilani elektrického signalu pro ucely signalizace polohy vystupniho hfidele servomotoru. Nahon jed-
notky je proveden ozubenym kolem 38 od vystupniho hfidele pfes stupriovou pfevodovku navacky 30, 31, ovladajici
mikrospinace 36 (SO) a 37 (SZ). Okamzik sepnuti signalizacnich vypinacl Ize volit v libovolnémmisté pracovniho
zdvihu servomotoru mimo uzké pasmo kolem koncovych poloh (signalizaéni vypinac musi sepnout predvypinacem
polohovym, pfipadné momentovym, dokud se vystupni hfidel pohybuje). Horni vacka 37 pracuje ve sméru ,zavira“
a spodni 36 ve sméru ,otvira“.

30 33 35

Legenda

30 — vacky pro smér ,zavira"

31 — vacky pro smér ,otvird“

32 — Srouby pro vacky smér ,zavira“

33 — Srouby pro vacky smér ,otvird“

34 — pdcka pro smér ,otvira"”

35 — packa pro smér ,zavira“

36 — mikrovypinac pro smeér ,otvira" (dolni)
37 — mikrovypinac pro smér ,zavira“ (horni)
38 — ozubené kolo (nahonové)

39 — nosnik jednotky

Cisla v krouZcich odpovidaji éislim
svorek na svorkovnici.

Mikrovypinace je mozZné
pouZit jen jako jednookruhové.
(P
%)
Schéma mikrovypinact
2
]o___/r—o
—) 4
31 39

Obr. 4 - Signalizacni jednotka

Signaliza¢ni jednotka je konstruovana jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku 39,
pod nimz jsou namontovany prevody, uspofadané podle kinematického schématu (obr. 5). Pfevod je sestaven tak,
Ze pfestavné kolo K3 je mozno po uvolnéni zajiStovaciho Sroubku 47 prfesunout do urovni oznaéenych I, Il a Ill.
Prestavenim kola K3 se méni rozsah nastaveni signalizaénich vypina¢t a vysila¢e polohy podle pracovniho
zdvihu servomotoru. U obr. 5 je tabulka pro jednotlivé polohy prestavného kola K3 s uvedenim rozsahu
nastaveni.

Nastaveni signalizacni jednotky

Je-li nutné zménit rozsah nastaveni signalizacnich vypinac¢l a vysilace, je tfeba zménit polohu pfestavného
kola K3. Pro pfestaveni kola K3 je nutné ¢aste¢né vysunout signalizaéni jednotku z ovladaci skiiné (délka pfivod-
nich vodi¢u k mikrospinacum to umoZriuje). Toto je mozné po vymontovani tfi Sroubl 66 (obr. 2, 2a), které pripev-
nuji jednotku k zékladni desce. Po pfestaveni signalizaéni jednotky na potfebny rozsah se jednotka vrati zpét. Pfed

Tabulka pro nastaveni pracovniho zdvihu v pfevodové

Vystupni Prevodova skfifika Vacky skfifice signalizaéni jednotky
hfidel T. €. servomotoru - rozsah
; . Prevodovy nastaveni pracovniho zdvihu
/ E]._L —dey stupen 52442 52 443
N - I 10- 12,5 mm -
Il. 12,5-52,5 mm 20 - 66 mm
Il 52,5 - 100 mm 66 - 120 mm

K1 — ozubené kolo

K2 — nahonové kolo

K3 — prestavné kolo

47 — zajistovaci sSroubek
prestavného kola

48 — hridel vacek

49 — pastorek s treci spojkou

Obr. 5 - Poloha prestavného kola —t. ¢. 52 442 — nalevo, t. ¢. 52 443 — napravo
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dotazenim Sroubl 66 je nutné zkontrolovat spravny zabér kol K1 a K2 (obr. 5). Na spodnim konci hfidele vacek 48
(obr. 5) je nasunut pastorek 49, ktery je s hfidelem 48 spojen stavitelnou tfeci spojkou. Z tohoto pastorku je sniman
pohyb pro pohon odporového vysilace polohy. Uspofadani vacek a mikrospinacl signalizaéni jednotky je na obr. 4.
Vystupky vacek 30 nebo 31 vychyluji packy 34 nebo 35, které ovladaji mikrospina¢e SO 36, SZ 37. Pfi nastavovani
signaliza¢nich a polohovych vypinaéu a vysilaée polohy je vzdy nutné prestavit vystupni hfidel servomotoru do
polohy, ve které ma dojit k prepnuti mikrospinacll nebo k dosaZeni zadané polohy bézce vysilaée polohy. Pfi sefi-
zovani signalizaénich vypinac¢li se nejdfive uvolni Srouby 32 (pro SZ) nebo 33 (pro SO) (obr. 4). Potom se otaéi
vackou 30 nebo 31 ve sméru Sipky, az mikrospina¢ sepne. V této poloze se vacky pridrzi a zajiStovaci Srouby se
opét dotahnou.

Upozornéni:

Po kazdé manipulaci se zajiStovacimi Srouby v oviddaci ¢asti servomotoru je nutné tyto Srouby zajistit proti uvolnéni
pfi vibracich zakdapnutim rychleschnoucim lakem. Jestlize byly tyto Srouby jiz dfive lakem zajistény, je nutné zbytky
starého laku pfi sefizovani odstranit a plochu pod nimi radné odmastit.

c) Polohova jednotka (obr. 6)

- zajistuje vypnuti vypinaéd PZ nebo PO pfi dosaZeni nastaveného poctu otacek vystupniho hfidele. Oto¢ny
pohyb jednotky je odvozen od pohybu vystupniho hfidele a to ndhonovym kolem 62. Toto kolo nataci krokovym zpa-
sobem uspofadana prevodova kola, ovladajici vacku 57 (60). Natoc¢enim vacky na packu vypina¢e PZ a PO dojde
k pfepnuti vypinaca.

S

59
55 — dekadicky prevod
56 — stavéci sroub ,zavira“
57 — vypinaci vacka ,zavira“
58 — vypinaci tycka
59 — stavéci sroub ,otvira“ .
60 — vypinaci vacka ,otvird"
61 — mikrovypinac PO >

(L ab, )

62 — nahonové kolo an =>7 0<d
63 — mikrovypina¢ PZ @’/// a0 2 e
Cisla v krouzku odpovidajf &islam PZGl, @ et
svorek na svorkovnici servomotoru ::1 Q 5 =
7 ’ F\
b,

Schéma mikrovypinac¢

@

24

iy
3

Legenda 55 56 57 58
=

[V
o F o

—O0 4

63 62 60 61

Obr. 6 - Polohova jednotka

Manipulace a nastaveni

Jednotka je stavitelna v rozsahu 10 az 100 mm (u t. €. 52 442) a 20 az 120 mm (u t.¢. 52 443) pracovniho zdvihu
servomotoru.

Postup pfi sefizovani je nasledujici:
a) Po upevnéni servomotoru na armaturu pfestavime servomotor s armaturou do polohy ,zavieno*.
V této poloze zatla¢ime na vypinaci tyCku 58 ve svislém sméru a potom ji oto¢ime o 90° na libovolnou stranu.

o O

Stavécim Sroubem 56 ota€ime ve sméru Sipky ,.Z“ tak dlouho, az vacka 57 stla¢i packu vypinace PZ 63.
Vypinaci ty¢ku 58 pooto€ime o 90°. TyCka se opét vysune. Pokud se nevysune, pootoCime nepatrné Sroubem 56
nebo 59.

e) Servomotorem prestavime armaturu o pozadovany pocet otac¢ek do polohy ,otevieno®.

)
)
)
)

o

f) Znovu zatla¢ime na vypinaci ty¢ku 58 ve svislém sméru a potom ji pooto€ime o 90° na libovolnou stranu.
g) Stavécim Sroubem 59 otacime ve sméru Sipky ,,O“ tak dlouho, az vacka 60 stlaci paCku vypinace PO 61.

h) Vypinaci ty¢ku 58 pooto¢ime o 90°. TyCka se opét vysune. Pokud se nevysune, pooto¢ime nepatrné Sroubem 59
nebo 56.



Poznamka:

Stavécim Sroubem 56, 59 je nutno pfestat otacet v okamziku pfepnuti vypinace.

Jestlize jsou vacky pred sefizenim v takové poloze, jak je uvedeno na obr. 6 nebo vacka jiz stladila tlacitko
vypinace, je vyhodny néasledujici postup sefizovani:

Po stlaceni a pootoceni vypinaci ty¢ky 58 otacime stavécimi Srouby 56 event. 59 proti sméru Sipek, az
vacka svym vrcholem sjede z packy mikrospinace (smérem k pfislusnému stavécimu sroubu) a mikrospinac
pfepne. O tom se presvéd¢éime vhodnou zkou$eckou. Potom zpétnym pootocenim stavéciho Sroubu 56 event. 59
ve smeéru Sipky najedeme vrcholem vacky zpét na paku mikrospinaCe, az mikrospina¢ opét pfepne (tlacitko
mikrospinace je stlaceno). Tim je mikrospina¢ sefizen. Potom vysuneme vypinaci ty¢ku 58 vysSe uvedenym
zpusobem.

Cisla svorek

Otevieno Zavieno na svorkovnici
PO 15-16
] 14-15

PZ 18-19
L 17-18

Otevieno Zavieno

21-22

SO
J 20-21

24-25
L 23-24

B Kontakt sepnut [ 1 Kontakt rozepnut

Sz

Obr. 7 - Pracovni diagram polohovych a signalizacnich vypinacéu

d) Odporovy vysila¢ polohy 1 x 100 Q

Tento vysila¢ ma jednostranné vyvedeny hfidel a na jeho konci je upevnéno dvojkolo 73 slozené z ozubenych
kol A a B. Princip nahonu a sefizeni vysilace je stejny, jako u proudového vysilate CPT 1Az. Rozdil je pouze ve
velikostech ozubenych kol A a B dvojkola 73 a tim i v tabulce pro nastaveni pracovniho zdvihu.

—
—
L

o ]

71

72

Kolo na vysilaci — prevody (provedeni s odporovym vysilacem polohy)
Nastaveni odporového vysilace polohy

Nejprve je nutné nastavit vhodny pfevodovy stuperi z vystupniho hfidele servomotoru na hfidel vysilace, podle poza-
dovaného pracovniho zdvihu servomotoru viz nasleduijici tabulka.

14



Nastaveni se provede pomoci pfestavného kola K3 v pfevodovce signalizaéni jednotky podle pfedchoziho bodu b).

Dale je nutné zasunout do zabéru potfebné kolo dvojkola, které je upevnéno na hfideli vysilace. Kolo s mensim pri-
mérem je oznaceno A, vétsi kolo je oznaceno B. Pfestaveni se provede pfesunutim podlozky 72 bud pod nosnik vysila-
Ce (je v zabéru kolo A) nebo nad nosnik vysilace (je v zabéru kolo B). Toto se provede v poloze, kdy je nosnik vysilace
nejvice vzdalen od pfevodovky. Potom se Srouby pfipevnujici nosnik vysila¢e mirné dotahnou tak, aby bylo mozno pfisu-
nout nosnik vysila¢e do polohy, kdy je kolo A nebo B v zabéru s hnacim kolem. V této poloze prekontrolujeme zabér kol.
Mezi kolem A (pfipadné B) a hnacim kolem musi byt nepatrna viile, aby nebyl hfidel vysilae namahan ve sméru kolmém
na jeho osu. Potom fadné dotahneme pfipevriovaci Srouby nosniku vysilace a zajistime lakem. Pokud pozadovany pra-
covni zdvih je v prekryti dvou pasem, je vyhodnéjsi zvolit niz§i pasmo.

Po nastaveni vhodného prevodového stupné sefidime odporovy vysila¢ podle tohoto postupu: Vzhledem k odstup-
novanému pfevodovému pomeéru signalizaéni jednotky se bézec potenciometru nepohybuje vzdy v celém rozsahu
odporové drahy, ale pouze v urcité ¢asti. Pfi nastavovani signaliza¢ni jednotky do koncovych poloh ,otevieno”a ,za-
vieno” podle bodu b) dojde automaticky k urcitému nastaveni odporového vysilace. Kone¢né nastaveni vysilaCe se
provede nasledujicim zplsobem: Pfestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy ,zavieno® Potom uvolnime $rou-
by pfilozek vysilace tak, aby celym vysilatem bylo mozno otacet (vysilac je v provedeni s dorazy a Ize jim otacet jen
Srouby pfilozek.

PFi zapnuti servomotoru nebo ota¢enim ruéniho kola na ,,otevieno”, zaéne odpor stoupat az na hodnotu odporu od-
povidajici koncoveé poloze ,otevieno” (50 Q az max. 98 Q). Tim je vysila€ sefizen.

Rozsahy nastaveni pracovniho zdvihu pro odporovy vysila¢

Prevodovy Prevod Typové cislo servomotoru
stupen na odporovy vysila¢ 52 442 52 443
I B 4,5-9,5mm
A 8,5-17,5mm 12 - 24 mm
. B 16-32mm | 23-46mm
A 29 — 58 mm 40 — 83 mm
. B 52100 mm | 77—120 mm

e) Proudové vysilace polohy

Nejprve je nutné nastavit vhodny prevodovy stupen na signalni jednotce a zabér ozubenych kol A a B podle nasle-
dujiciho Obr. 8 a tabulky.

68 69 70 71 72 73 Tabulka pro nastaveni pracovniho zdvihu
proudového vysilace polohy CPT 1Az
Prevodovy Prevod Typové Eislo servomotoru
&(-) stupen na vysila¢ 52 442 52 443
L. B 10-16,5 -
=) /| r-&(+) | A 10,5-21 | 20-26,4
L | .
== itzﬁ — B 17-345 | 24-48
’ == = A 335-67 | 44,4-888
= 5 it
I {1 - —t > st B 58 - 100 81-120
L v ¥ T ) 1 i
C3E N S TR
=TV s AL
[ rL"ﬁ t
o
A

e

Obr. 8 - Poloha prestavného kola (provedeni s proudovym vysilacem polohy)

K3

Proudové vysila¢ polohy CPT 1Az - nastaveni

Pred zacatkem nastavovani proudového vysilace musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové
spinace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvodi elektromotoru. U externiho zdroje napéajeciho napéti musi byt
provéreno, zda nepfekracuje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke zniceni CPT 1Az).
Doporuéena hodnota je 18 — 28 Vss.
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Kladny pdl zdroje pfipojit na kladny pdl vysilate CPT 1Az 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.

% =] CPT1Az % =] CPT1Az
+ - + -
3| = 3| =
2| @ 2| @
— ol — al
[Te) wn wn Te)
+ mA T \Y

e
iy

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° pfejit 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 vysilae nastavit 20 mA. Potenciometr
ma rozsah 12 otacek a je bez doraz(l, takZze ho dalsim otac¢enim nelze poskodit.

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

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

Upozornéni'!

Bez predchozi kontroly napajeciho napéti vysila¢ CPT 1Az nepfipojovat. Vyvody vysilace nesméji byt v servomotoru
spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani nahodné.

Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpoijit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru,
na nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alesponn 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 pdl zdroje byl pfipojen na kladny pdl vysilace tj. na koli¢ek s rudym izolatorem
(r) + (blizsi ke stfedu vysilace). Na zaporny pol vysilaCe (bily izolator) je pfipojena koncovka s bilym naviekem
(je zapojena na svorku 52). U novéjsiho provedeni je rudy vodi¢ +, ¢erny -.

Do série s vysilatem zapojime pfechodné mA - metr, nejlépe Cislicovy, s pfesnosti alespori 0,5 %. Vystupni hfidel
pfestavime do polohy zavieno. Pfitom musi hodnota signalu klesat. Pokud tomu tak neni, musi se otacet vystupnim
hfidelem ve sméru ,zavira“ tak dlouho, az signal za¢ne klesat a vystupni hfidel dosdhne polohy ,zavieno®.

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

Pokud byla korekce 20 mA znacnd, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny
miliampérmetr. Barvou zakapnutym Sroubkem bliZe stfedu neni dovoleno otaéet. Srouby, zajistujici pFilozky vysilace,
fadné dotadhneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

Po skonceni 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 natocenim télesa vysilace.
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Proudové vysilace polohy DCPT3 - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh

Pfed zacatkem nastavovani musi byt provéfeno, ze koncové polohy jsou v rozsahu 60° — 340° otacky DCPT3. Jinak
po nastaveni vznikne chyba (LED 2x).

1.1. Poloha ,,4 mA*“
Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlagitko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

1.2. Poloha ,,20 mA*“

Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlacitko ,,20, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

2. Nastaveni smyslu otaceni
Smysl otaéeni je urovan pohledem ze strany panelu DCPT3.

2.1. Levotoéivy
Stisknout tlagitko ,,20%, nasledné tla¢itko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

2.2. Pravotocivy

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

Pfi zméné smyslu otaceni zUstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA*“, ale méni se pracovni oblast
(drédha DCPT3) mezi témito body na doplnék plvodni pracovni oblasti. Timto muze dojit k pfekroceni povoleného
rozsahu pracovni oblasti (LED 2x) — mGze byt mensi nez 60°.

3. Chybova hlaseni
V pripadé vzniku chyby, blika dioda LED chybovy kéd:

1x Poloha snimace mimo pracovni oblast

2x Chybné nastavena pracovni oblast

3x Mimo toleranéni urovert magnetického pole

4x Chybné parametry v EEPROM

5x Chybné parametry v RAM

4. Kalibrace proudd 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 tlacitka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tlaCitka 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 zéapis pravé aktualni hodnoty.

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

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

Poloha ,,4 mA*“

020
~04

D
+
1
DCPT

EHL elektronika
v.¢. 000106

Nastavit servomotor do pozadované polohy

ccrr

(vétsinou zavreno) a stisknout tladitko 4
do doby nez blikne LED

Poloha ,,20 mA*“

Nastavit servomotor do pozadované polohy
(vétsinou otevieno) a stisknout tlacitko 20
do doby nez blikne LED

EHL elektronika
v.¢. 000106

Ruéni ovladani
Vystupni tédhlo servomotoru |ze prestavovat také ruéné pomoci ruéniho kola. Ota€enim ruéniho kola ve sméru
pohybu hodinovych ruciéek se armatura zavira (predpokldda se levy zavit v armature).

8. BALENI A SKLADOVANI

Servomotory se tuzemskym odbératelim dodavaji nezabalené. Pro pfepravu servomotor(l se pak pouziva krytych
dopravnich prostfedk( nebo pfepravnich skfini.

PFi dodavkach servomotord zahraniénim odbératellim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizplisobeno podminkdm dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotorl od vyrobce je nutno pfekontrolovat, zda nedoslo béhem prepravy k jejich poskozeni.
Porovnejte, zda Udaje na stitcich servomotor(l souhlasi s objednavkou a s privodni dokumentaci. Pfipadné nesrov-
nalosti, zavadya poSkozeni hlaste ihned dodavateli.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned namontovan, musi byt skladovan v bezpraSné mistnosti s teplotou
od -25 °C do +55 °C, s relativni vihkosti do 80 %, prosté Ziravych plyn(i a par, chranéné pred $kodlivymi klimatic-
kymi vlivy.

P¥i skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pfed uvedenim do provozu vyménit olejovou naplf. Jakakoli ma-
nipulace pfi teplotach nizSich nez -25 °C je zakazana. Je nepfipustné skladovat servomotory venku v prostorach
nechranénych proti desti, snézeni a namraze. Pfebytecny konzervaéni tuk odstrarite az pfed uvedenim servomoto-
ru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotort po dobu del$i nez 3 mésice doporu¢ujeme vlozit do svor-
kovnicové skfiné sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym vysou$edlem.

9. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI

Pfed zapo&etim montaZe znovu zkontrolujte, zda servomotor nebyl b&hem skladovani poskozen. Cinnost elektro-
motoru Ize ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina¢ a jeho kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektromotor
rozbéhne a pootocli se vystupni hfidel.

Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho ovladani, svorkovnicové skfince a do
ovladaci skfiné. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi servomotoru odpovida ustanovenim v odstavci ,Pracovni
podminky*.

VyZzaduji-li mistni podminky jiny zplsob montaze, je nutnd dohoda s vyrobcem.
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10. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby bylo mozno vystupni tahlo servomotoru spojit s vystupnim tahlem
armatury. Servomotor se spoji s armaturou. Otacenim ruéniho kola se provede kontrola spravného spojeni.
Sejmeme vicko svorkovnicové skfifky a provedeme elektrické pfipojeni podle schématu vnitfniho a vnéjsiho
zapojeni.

11. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

Po usazeni servomotoru na armaturu a ovéfeni mechanického spojeni pfistoupime k vlastnimu nastaveni a sefizeni.

1. Prestavime servomotor ru¢né do mezipolohy.

2. Servomotor pfipojime na sit a kratkym spusténim ovéfime spravny smér pohybu vystupniho tahla. P¥i pohledu do
ovladaci skfiné se vystupni h¥idel pfi pohybu tahla ve sméru ,zavira“ otac¢i ve sméru hodinovych ruci¢ek a tahlo
se vysunuje.

3. Servomotor pfestavime elektricky do blizkosti polohy ,zavieno® zbytek prestaveni do polohy ,zavieno® provedeme
pomoci ruéniho kola. V této poloze nastavime polohovou jednotku (mikrospinaé PZ) podle bodu 3e a odporovy
vysila¢ polohy podle bodu 3d.

4. Prestavime tahlo servomotoru do polohy, ve které ma prepinat signaliza¢ni vypina¢ SZ Sefizeni vypinate SZ
provedeme podle bodu 3b.

5. Prestavime vystupni tahlo o pozadovany pracovni zdvih a nastavime vypina¢ do polohy PO ,otevieno” podle
bodu3e a vysila¢ polohy podle bodu 3d. Nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypinac¢d a odporového vysilace
polohynékolikrat ovéfime.

6. Prestavime vystupni tahlo do polohy, ve které ma pfepinat signaliza¢ni vypina¢ SO. Sefizeni vypinace SO prove-
deme podle bodu 3b.

Upozornéni:

Viko ovidadacr skfiné je nutné snimat posunutim ve sméru prodlouZené osy vystupniho hfidele servomotoru tak, aby ne-
doslo k poskozeni ukazatele polohy. Pfi montazi armatury na potrubf je tfeba rucnim kolem servomotoru nastavit armaturu do
stredni polohy. Kratkym spusténim servomotoru zjistime, zda se servomotor otaci ve spravném smeru. Pokud tomu tak nent,
prepoji se navzadjem dva fazové vodice na svorkovnici elektromotoru.

12. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha pfimo¢arych servomotor(l vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulzd
k jednotlivym funkénim ukonim.V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme pfipadné prestaveni oviddaného
organu ru¢nim kolem. Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky (neni minén regulaéni provoz), doporucujeme
umistit v obvodu ¢€leny pro ruéni dalkové fizeni tak, aby bylo mozné Fidit servomotor i pfi vypadku automatiky. Obsluha
dba na to, aby byla provadéna pfedepsana udrzba, servomotor chranén pred Skodlivymi ucinky okoli a povétrnostnimi
vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky*.

Pro mazani servomotord se pouzivaji plasticka konzistentni maziva. Typy maziv a jejich pouZiti jsou uvedeny v tabulce.

Mazivo v dodavanych servomotorech je uréeno pro celou dobu jejich Zivotnosti. Po dobu provozu servomotor(
neni nutno mazivo ménit ani kontrolovat jeho mnozstvi.

Servomotory s plastickym mazivem jsou oznaceny Stitkem ,PInéno plastickym mazivem®, ktery je umistén na silové
skFini ze strany ruéniho kola.

Typ maziva pro klimatické provedeni a teplotu
Typové éislo Mnozstvi maziva
servomotoru (kg) L u1
(-25 - +70 °C) (-40 — +55 °C)
52 442 0,30 CIATIM — 201 GOST 6267-74
52 443 0,50 CIATIM — 221 GOST 9433-80
Poznamka:

Mazivem Ciatim 221 se maZou mista tfeni gumovych manZet s kovovym povrchem, valeckova brzda
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a naboj vnéjsiho ozubeného kola planetového diferencialu u servomotorti 52 442 (v mistech tfeni s hfidelem a na
plochéch).

Jedenkrat za rok se také promaze pfimoc¢aré ustroji 11 (obr. 1). Do maznice 12 (obr. 1) pfimoc€arého Ustroji
se vtlagi cca 50 g tuku MOGUL LV 2-EP. Zavit matice a vietena se také promaze tukem MOGUL LV 2-EP tak, Ze se
uvolni horni stahovaci paska (nebo krouzek) prasnice 13 (obr. 1). Pradnice se stahne a vzniklym otvorem se zavit
promaze. Tento postup se provede v poloze tahla ,zavieno.

13. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzuéi. Zkontrolujte, zda neni pferuSena jedna faze
napajeni elektromotoru. Dochazi-li po spusténi servomotoru z koncové polohy vystupniho hfidele servomotoru
k jeho samovolnému zastaveni, je nutné zajistit, aby vyfez v pfepinacim kole (obr. 2) zastavoval v koncové
poloze vystupniho hfidele servomotoru (po vypnuti momentového vypinace) pifed najetim na posuvnik 21 (obr. 3).
Toho se dosahne vhodnym natocenim vystupniho hfidele servomotoru pfi spojovani servomotoru s armaturou,
pfipadné vhodnym nato¢enim prepinaciho kola vzhledemk vystupnimu hfideli. K tomu je pfepinaci kolo opatfeno
dvéma drazkami pro spojovaci pero.
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Tabulka é. 1 — Elektrické servomotory MODACT MTN, MTP (Control)
— zakladni technické parametry, provedeni

Zakladni elektricka vyzbroj:

1 topny ¢lanek

2 momentové vypinaée MO, MZ
2 polohové vypinace PO, PZ
2 signalizaéni vypina¢e SO, SZ

1 tfifazovy asynchronni elektromotor

Zakladni technické parametry (8. misto t. ¢.):

;3' ‘S| Rozsah |Zabéra| Rychlost | Zdvih Elektromotor Hmotnost Typové &islo
£ £ Ao . .
W |83 "V?I:a‘;ﬁ;' sita. . iestaven] o | Vikon | Otatky [l (a00) 1 zakladni | dopliikové
EES| KNI | kNI |[mm/min] | [mm] W1 |[1/min]| [A] In lkyl |12 345 (678910
C 50 1TZ9002-0CC2| 180 875 | 0,85 2 XX 0xXx
MTN 15 C 80 1TZ9002-0CC2| 180 875 0,85 2 XX 1XX
MTP 15 C |11,56-15| 17 125 1TZ9002-0CB2 | 250 1365 0,8 3 XX 3 XX
C 36 1TZ9002-0CD3| 120 625 0,82 2 XX2XX
C 27 10— 100 1TZ9002-0CD3| 120 625 | 0,82 2 33 50442 | XX A XX
C 50 1TZ9002-0CC2| 180 875 0,85 2 XX4 XX
MTN 25 C 80 1TZ9002-0CC2| 180 875 | 0,85 2 XX5xXx
MTP 25 C [15-25| 325 125 1TZ9002-0CB2| 250 | 1365 0,8 3 XX 6 XX
C 36 1TZ9002-0CD3| 120 625 | 0,82 2 XX7 XX
C 27 1TZ9002-0CD3| 120 625 0,82 2 XX 8 XX
MTN 40 C o5_40 | 52 80 1TZ9002-0DC3| 550 900 1,68 | 2,7 xx1xx
MTP 401)| C 125 20— 120 1TZ9002-0DB2 | 550 1385 1,44 3,7 60 50443 XX2XX
MTN 63 C 10-63 | 82 80 1TZ9002-0ECO | 750 940 2,3 3,8 XX4 XX
MTP 63 C 125 1TZ9002-0EBO| 1,1 1405 2,5 4,5 63 X X5 XX
Elektrické pfipojeni (6. misto t. ¢.)
se svorkovnici 6 X XXX
s konektorem 7 XXXX
PFipojovaci rozméry t. €. 52 442 - Tabulka €. 2, obr. 1, 2, 3
; . t. .52 443 -0br. 4,5, 6 X1XXX
(7. misto t. ¢.) -
t.6.52 443 - obr. 7 X2 XXX
) CPT 1Az bez zdroje XX x0x
proudovy 4 =20 mA DCPT3 se zdrojem XXX Rx
‘;I‘;sk"fncl,s'ﬁ';gy;vlé déni oroudovy 4 — 20 mA s BMO CPT 1Az bez zdroje Xxx1x
— servomotory DCPT3 se zdrojem XXX S X
MODACT MTN, MTP odporovy 100 Q, bez BMO XXX2X
(9. misto t. ¢.) odporovy 100 Q, s BMO XXX3X
bez vysilace, s BMO XXX P x
bez vysilace, bez BMO XXXZX
Doplnkova elektricka vyzbroj - servomotory MODACT MTN, MTP Control odpo’rO\v/y p r?udovy prou dovy
se zabudovanou stykacovou kombinaci (9. misto t. ¢.) vysilac vysilac CPT. 1Az| vysilac DQPT3
100 Q bez zdroje se zdrojem
bez brzdy a regulatoru polohy XXX4X XXXAX XXX Kx
bez BMO | s brzdou, bez regulatoru polohy XXX5X XXX Bx XXxLx
s brzdou a regulatorem polohy xxxCx
bez brzdy a regulatoru polohy XXX7X xxxDx XX XM x
s BMO s brzdou, bez regulatoru polohy XXX8X XXX Ex XX X N X
s brzdou a regulatorem polohy XXX Fx
Kryti (10. misto t. ¢.) IP 55 XxxxN
IP 67 XXXXP

Poznamky:

1 ) Provedeni s vnitfnim zdvitem ve spojce a pfirubou (nestandardni) je dodavano jen u t. . 52 443.x21xN a 52 443.x22xN (Typ MTN 40)
a t.C. 52 443.x21xP a 52 443.x22xP (Typ MTP 40).
2 ) Provedeni s elektronickou brzdou BAM-002 se doddvd pouze u servomotor( bez regulétoru (se stykaci) s elektromotory do 550 W;
provedeni s elektronickou brzdou BR2 se dodava u servomotord s reguldtorem ZP2.RES5.

3) PoZaduje-li se provedeni s blikacem, uvede se tento poZadavek v objednavce slovné: provedeni s blikacem.

4) Zada-li zékaznik provedeni bez blokace sily, uvede na poslednim misté typového éisla pismeno M, napf. 52 442. 6211NM.
5) Servomotory MODACT MTN Control s regulatorem ZP2.RE5 — na 11. misté se uvede Cislice 5.
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Tabulka é. 2 — Pripojovaci rozméry — urceni 7. mista typového Cisla 52 442.xxxxx

Roztec sloupkl A . Rozte¢ sloupkii B C s
(160 mm) Znak na 7. misté (150 mm) Znak na 7. misté
Aaill 0 Batl C
Aatll 1 Baill D
Aatlll 2 Batlll E
Aaz2l 3 Ba2l F
Aaz2ll 4 Baz2ll G
Aaz2lll 5 Baz2lll H
Ab1l 6 Bb1l I
Ab1ll 7 Bb1ll J
Ab1lll 8 Bb1lll K
Ab2I 9 Bb2l L
Ab2ll A Bb2ll M
Ab2lll B Bb2/ll P Dodavlfy provedeni ll!
rozte¢ zavit ve spojce Bg2l R se spojkou M 10 x 1 jen
sloupku Iﬁlm_ncTnF_s‘lakaﬂ d po dohodé s vyrobcem.
poloha ,zavreno®
) . |A| 160 mm | o
Rozte¢ sloupku -
B | 150 mm —— :
a | 30mm |délka sloupklic |dle tabulek | _|. 3 Poloha
Poloha ,zavieno“ | b | 74 mm |délka sloupkiid |,Provedeni* f él © 1 zavfeno
g | 130 mm |délka sloupkiih |-obr.1a2 L
I |M20x 1,5
L . AB :
Zavit ve spojce Il {M16x 1,5 Zakongeni1 )/ —~———— = Zakondeni 2
| M10x 1
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Rozmérovy nacrtek pfimocarého ustroji pro servomotory
MODACT MTN, MTP 40, t. €. 52 443.x2xxXx,
provedeni s pfirubou — nestandardni
(ostatni rozméry a provedeni servomotort jsou shodné s obrazky ¢. 14, 15, 16)

(257)

485

28
120

112

50

150

Obr. 7
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Legenda ke schématim servomotori MODACT MTN, MTP 52 442, 52 443

SQ1 (MO) — momentovy vypina¢ ve sméru ,otvira“
SQ2 (M2) — momentovy vypina€ ve sméru ,zavira“
SQ3 (PO) — polohovy vypina¢ ve sméru ,otvira“
SQ5 (P2) — polohovy vypina¢ ve sméru ,zavira“
SQ4 (SO) — signalizaéni vypina¢ ve sméru ,otvira“
SQ6 (S52) — signalizaéni vypina¢ ve sméru ,zavirg“
SA1 (M/D) — pfepina¢ Mistné/0/ Déalkové

SA2 (OTV/ZAV) — pfepinal Otvirat/0/ Zavirat
KO — stykac pro smér otevira
Kz — styka¢ pro smér zavira
BQ1,BQ2 (V1,V2) — odporovy vysila¢ polohy
DCPT3

— proudovy vysila¢ polohy digitalné nastavitelny

DCPZ
ZP2.RE5
BMO
CPT 1Az
BAM-002
BR2

EH

M3~

B

F

FT

SSR

— napajeci zdroj vysilace polohy
— elektronicky regulator polohy
— blok mistniho ovladani

— proudovy vysila¢ polohy analogové nastavitelny
— elektronicka brzda

— elektronicka brzda

— topny odpor

— tfifazovy elektromotor

— blika¢

— tepelné relé

— filtr napajeciho napéti

— bezkontaktni spinace

Polohy pfepinaét: M — mistni ovladani; D — dalkové ovladani; OTV — otevieno; ZAV — zavieno;

Volitelné pfislusenstvi:

Blok mistniho ovladani BMO

Vysila¢ polohy — odporovy V1, V2
— proudovy pasivni CPT1
— proudovy aktivni DCPT3 + DCPZ
— bez vysilage

Signaliza¢ni spinace SO, SZ

Blika¢ B

Pouzité elektromotory:

U servomotor MTN, MTP jsou pouZity tfifazové elektromotory v provedeni se svorkovnici.

U provedeni s pfipojnou svorkovnici se elektromotory pfipojuji samostatné,
u provedeni s pfipojnym konektorem jsou také elektromotory pfipojeny pres

tento konektor.

3f motor

ORCRC,

Micicti

ORORS,

JRAF

L1 LZ L3
obvira

LZ L1 L3

zavird

Pfipojny konektor

£

' N

N

@O

OO
@@@@@@[

©@O

BOOGOOO
@@

2,

g

(9G9I ENEIEY

(9@ @@ @)

CHEIEEDEY
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Zapojeni elektrickych servomotorl MODACT MTN, MTP

— se svorkovnici

DCPT3 DCPZ

i —— ————————— T ———— — — — — i ———

r=

B0 SQ1 SQ2 S031 SQ5 |
CPT1Az (V1)

BO2
v

FIEY
ZEZzaE

[

X

— i — i ——

SQ4  SQ6
(MO) (M2) {PO) | (FZ)! {SO) (SZ)

1

|

* * [T
T Vystupni o

¥
L@J poloha

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci

— se svorkovnici

DCPT2 DCPZ

P3M-0938E
- 1
1|l
1!
m 1!
i 1!
I I }
. : 1[ | 31 motor
(| ||l
LA Cronc)
| Igﬂ i otV zAv
ey g | L1
Py | Ldd=d===1L1 L2
it b ——12 U1
ejol|= Ld———13
TEEET] e
3
- ML

Al
SQ2 SQ3  SO4
(MZ) (PO)  (PZ)

BQ1 BQ2
CPT 1Az w1y (Ve

SQ5
(S0)

S06
(S2)

TS
=

P3-0947
3f motor
EEE
L RARA
fj; ““jl.ﬂ'j?t z
jh b PRRERL] S
Ji] ] 5
| mLF 2

i VViE:
i P 2| a| 1] 2| o] 1] 2] o3 11 21 4] 11 2}
i === | -
1 1 I ] [ I B | i ]
1 I | R

i A i H L L 'l 'l 1 'l
0 2 i 5 0 ) e o
[ i L i H
=il__. Vistupni — -
= ystupni ..-.L

j poloha om |2 Ovladaci faze NOL1 L2 L3
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Zapoijeni elektrickych servomotorll MODACT MTN, MTP Control

— se svorkovnici

DCPT3 DCPZ
<

R i

— se stykaci a BMO

P3M-0948

SA2 SAT
_______ OTVZAY MDD
) -
i | Bmo | I,
Iy 147
L
T
|
etuetyeiynty tysd vt sipeeesieeteeireten
sa4| so5  sae
MO)|(M2) (PD) | (PZ)| {50) (SZ)

— se svorkovnici

[

[AEAL

PRRERRE]

Zapojeni servomotord MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci a regulatorem ZP2.RE5

DCPT3

Ly | ®
ol
28]y

J24

ZP2.RES
Ja

P3-0949

a n
T e | BT
= I o === ==

o ] L] (2] oyl el ) — ey
Po nastaveni, o A 5| 2|2|2| S| =) 2|2 2| =] == == 2=
dosvorek "t12° T-IF T A=
viodit propojku

S0d| 505 S08
FZ) | 50) (52)

Ma civky stykadl
pripojit svodice prapéti
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Zapojeni servomotori MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci, regulatorem ZP2.RE5 a BMO
— se svorkovnici P3M-0950

DCPTE
| o

w |

u
Ll L 13 3

4|r.|-|r1 PEIi_HPNMTH‘JI-T _?_
= =~ -

ZP2.RES

P4
pirk ]

Pﬂ s L ] B el Bl = B e e B B
nastaven’, 5 5 5| S|5I%5] 2= 5| BI85 |5
do svorek "102° + B

vigdit propojku

Zapojeni elektrickych servomotort MODACT MTN, MTP

— s konektorem P3M-0940E
DCPT3 DCPZ
L-L U]~
TE__JJ:_I— ———————————————————————— =1 3 motor
\r——— T T T sa2 sa1 T 1
3 ?FF:” _f”fjr ] : : ONONO)
T amo LULTLLLITTT T T T :
| '—— BMO [1 ‘1 Su? | I uﬁ.rﬂu@
E@J — I L.
—= et = | |—| |
BQ1 BQZ2 S01 sQ2 5Q3) sSQ51 sS4  S06 [ I |
CPT1Az (V1) (V2) MO) M2Z) PO) I (PZ) | (SO) (829 EH | I B | |
21 LT mil I (| ||
TR £l ||—'(d”_ﬂ "“ﬁ‘"
||-|-'||-|-'1z12412|412|412412 11 ||
a3 === | NN Ll I:@IEI
it I safRRRRRRARRRRRR
23 HBIEE2Q Yowo 2o ClRILELR 88T YRRewran @
i | I i | 1 [
= O A
| 1 E‘gﬂg o ZW o_rlir' 1 AW_! Oviadaci faze — LIN LIL2L3 PE



Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP Control

— se stykadi
— s konektorem P3-0953

3f motor

DCPT3  DCPZ
¢ m
L-IL_ 1LJIHL
| T
| r——- L= 1]
33 K
| ! ¥
| |
| == [N LR
, 5 e e
B Lommnnnnnns

B BO2 SO1|802 S03 S04
CPT1Az 1) (V2 MO) |IMZ) (PC) (FZ)
r—a1|—= —
— : rﬂ | i-ﬂ 2 1(:-: 1/:I.s 1] 2] 4
EE =|
T
NN R
o} = o I M = = e ) 0 ) WD D M~ 80 o O v B
élj_ L, !
T wm.-s ;Lléﬂ_ Ovlidac! tze NLi2L3 PE

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci a BMO

— s konektorem P3M-0954
3f motor
s -———————
929 :
DCPT3  DCPZ |

et ]
E:_
o
3l
ol
200-1Nv'a

ﬁf‘si E
| ]

93 gy wrom @
£|:|_ |

?

W LL2L3 PE
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Zapoijeni elektrickych servomotorli MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci a regulatorem ZP2.RE5

— s konektorem

DCPTI

2 N N

-5 _
ZP2 RES B E S
1

J8

P3-0955

Na civky stykaci

|NINFETm Emmvz-:mﬁg =N
o of = ]| =l @] el cl of of o] ] o f ey
Po nastavenl, 4 A 3| =2[3|2| =|=| =l El=] € | 49 F ==
do sverek ‘12" T |- T =
voZit propciku
SQ4 SOE
501 (52
T2
[ e B B
® g3 RIL8H8 w9799 88
f
= |
B Il TEST
» t@. {?30Var)
=
k] Vystuo
I & pclona

— s konektorem

Zapojeni elektrickych servomotorll MODACT MTN, MTP Control
— se stykadi, regulatorem ZP2.RE5 a BMO

DCPT3
LA
23y i
wil” ZP2RES B
J 48 M
oo -0 e ™| 1P wo wz 7o Fz T E o0 [
EEEEFEEEEEEEEEEEEEE
s EEEESREEEEEFEEEEEE
do svorek "H 12 ] -
viozit propojku

pripojit svadi¢e plepati

P3M-0956

1 af [T 11"
WD
805| S04 S06
IPZ) | (300 (%)

Ridici signal
0/4-20m A,

k&
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Na civky stykadi
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Seznam nahradnich dilt servomotord MODACT MTN, MTP (pro pétilety provoz)

Typové Nazev C. vykresu Ks Pouziti
Cislo nebo CSN
52 442  Tésnici krouzek 125x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnici krouzek 130x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skini
a skfini silového pfevodu
Tésnici krouzek 43x35 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele v fidici skFini
Tésnici krouzek 170x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika fidici skfiné
Krouzek ,gufero” 40x52x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele v fidici skfini
Krouzek ,gufero“ 40x52x7 CSN 02 9401.0 2 Tésnéni vystupniho hfidele
ve skfini silového pfevodu
Krouzek ,gufero” 16x28x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
Odporovy vysila¢ 2 x 100 Q 214628650 1 Montaz na ovladaci desce
99556-3
52 443  Tésnici krouzek 160x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového pfevodu
a pfirubou s ozubenymi koly
Krouzek ,gufero” 20x32x7 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
Tésnici krouzek 95x85 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vlozky s krouzky
~gufero®, v silové skfini
Tésnici krouzek 50x2 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika momentové pruziny
Krouzek ,gufero 60x75x8 CSN 02 9401.0 2 Tésnéni vystupniho hfidele ve skfini
silového odporu
Tésnici krouzek 190x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
a skfini silového pfevodu
Krouzek ,gufero” 55x70x8 CSN 02 9401.0 1 Tésnéni vystupniho hfidele v Fidici skfini
Tésnici krouzek 60x50 PN 02 9280.2 1 Tésnéni vystupniho hfidele
ve viku fidici skfiné
Tésnici krouzek 190x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika fidici skfiné
Odporovy vysila¢ 2 x 100 Q 2340510232 1 Montaz na ovladaci desce
99556-3
52 442  Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
+ re z , .
50143 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 02 9281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
a svorkovnicovou skfini
Tésnéni 52442 - 224591870 1 Tésnéni mezi elektromotorem
52443 - 224642240 1 a pfirubou s ozubenymi koly
Mikrospina¢ CHERRY Signaliza¢ni vypina¢ SZ
D - 433 - BSLD Signaliza¢ni vypina¢ SO
Mikrospina¢ CHERRY 1 Polohovy vypina¢ PZ
D - 433 - B8LD 1 Polohovy vypina¢ PO
Mikrospina¢ SAIA 1 Momentovy vypina¢ MZ
XGK 12-88-J21 1 Momentovy vypina¢ MO
Tésnici krouzek 180x3 PN 02 9281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfifiky
Tésnici krouzek 32x2 PN 02 9281.2 1 Tésnéni pruhledu
mistniho ukazatele polohy
Prihled 4 - 62847 1 Viko mistniho ukazatele polohy
Tésnici krouzek 10x6 PN 02 9280.2 2 Tésnéni hfidele vypinani momentud
Proudovy vysila¢ polohy CPT 1Az 2340510393 1 Montaz na ovladaci desce
Proudovy vysila¢ polohy DCPT3 214664480 1 Montaz na ovladaci desce
Zdroj pro DCPT3 214651921 1 Montaz ve svorkovnicové skFini
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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)
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