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Elektricky servomotor otoény
viceotackovy

MODACT MOPED

Typové cislo 52 039




ZPA Pecky, a.s. je firma certifikovana v souladu s ISO 9001 v platném znéni.




1.POUZITI

Servomotory MODACT MOPED, t. €. 52 039 jsou uréeny k pfestavovani ovladacich organl vratnym otoénym pohybem
(napf.: Soupatek a jinych zarizeni), pro které jsou svymi vlastnostmi vhodné. Typickym pfikladem pouziti je dalkové
dvoupolohové nebo vicepolohové ovladani organd, u nichz se také pozaduje tésny uzavéer v koncovych polohach.

Servomotory jsou vhodné i pro automatickou regulaci v rezimu S4 - viz Pracovni rezim.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOPED jsou odolné proti pdsobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivl tfid AC1, AD7,
AEB6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

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

Pouziti servomotorl v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé
ovliviiovana jejich funkce. Pfitom je tfeba dlsledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuje setfit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristreSkem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZek pod uhly do 60° od svislice.
Umisténi servomotoru musi byt takoveé, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Minimalni vzdalenost
od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné
velky, Cisty a vétrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOPED 52 039 je -25 °C az +60 °C.

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni

)
3) AE6 — siln& prasnost
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 primyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rustu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpecdi vyskytu zivocicht (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni droven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10) AN2 — slune¢ni zéafeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3  — seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4  — schopnost osob. Poucené osoby.
13)BC3  —dotyk osob s potencidlem zemé Casty. Osoby se €asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

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 prostfedi pro jednotlivé kategorie korozni agresivity die CSN EN
I1ISO 12944-2.



Stupné Priklad typického prostredi
korozni agresivity

Venkovni Vnitini
C1 Vytapéné budovy s Cistou atmosférou,
(velmi nizka) napf. kancelare, obchody, Skoly, hotely.
Cc2 Atmosféra s nizkou Urovni znecisténi. Nevytapéné budovy, kde mlze dojit
(nizka) VétSinou venkovské oblasti. ke kondenzaci, napf. sklady, sportovni haly.
c3 Méstské pramyslové atmosféry, Vyrobni prostory s vysokou vlhkosti a malym
(stiedni) mirné znecisténi oxidem sificitym. znecisténim ovzdusi, napfiklad v potravinarstvi,
Pfimofrské oblasti s nizkou slanosti. zpracovatelské zavody, pivovary.
(vy(s::ké) :;usrprgﬁ;/;s:fst{fedl a primofske oblasti Chemickeé zavody, bazény, Pfimorské lodénice.
C5-l . . . ) R
(velmi vysoka Praimyslové prostiedi s vysokou vihkosti Budovy nebo prostfedi s pfevazné trvalou
— pramyslova) a agresivni atmosférou. kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.
co-M Bud b tfedi s pfevazné trval
(velmi vysoka Pfimofské prostfedi s vysokou slanosti. udovy nebo prosiredi s prévazne frvaiou. |
_ pFimorska) kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim
Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatéZovaciho momentu je nejvyse 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
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 (pribéh zatizeni je podle obrazku).
NejvyS§si pocCet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu
pfi zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

NejvySsi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1% N M, zabérny moment > 1,3 . M,,
Mgt stfedni hodnota zatézovaciho momentu
3%N My, maximalni hodnota vypinaciho momentu
2]
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Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Prubéh pracovniho cykiu

Zivotnost servomotorti
Servomotor, ur€eny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cyklil (Z- O - 2).

Servomotor, ur€eny pro regulaéni uc€ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hiidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinéach (h) zavisi na zatizeni a na poctu
sepnuti. Velka cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdel$iho



potfebny pro dany proces. Orientaéni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametri, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotorti pro 1 milion start(
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startl [1/h] max pocet startli 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE

Napajeci napéti
—-1x230V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 %
—3x230/400V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 % (nebo podle udaji na Stitku)

Kryti

Stupen kryti servomotoru — 1P 67 podle CSN EN 60 529
Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)
Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle pozadavku zakaznika dle Tabulky provedeni 1. Pokud neni
nastaveni vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym prfevodem
servomotoru a jeho ucinnosti. Servomotor mize vyvinout zabérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2
otagek vystupniho hfidele, kdy je blokovano momentové vypinani. Momentové vypinani je blokovano pouze
v koncovych polohach. Doba blokovani je nastavitelna v rozsahu 0 — 20 s.

Samosvornost

Servomotor podle téchto technickych podminek je samosvorny za predpokladu, Ze zatéZ plsobi pouze ve
sméru 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 servomotorll pro pohon dopravnich
zdvihacich zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna
pfitomnost osob.

Smér otaceni
Smeér ,zavird“ je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skfiné shodny se smyslem otaceni
hodinovych rucicek.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ru¢nim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny
pohyb vystupniho hfidele je dan funkci diferencidlu). Otaéenim ru¢niho kola ve sméru hodinovych rugic¢ek se
vystupni hfidel servomotoru ota¢i rovnéz ve sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hridel do oviadacr
skfiné). Za predpokladu, ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

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

V pripadé, ze bude pouzito ruc¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poSkozeni armatury.



5.VYBAVA SERVOMOTORU

Ukazatel polohy

Servomotor mize byt vybaven displejem, jako volitelnd vybava u elektroniky DMS2 ED. U elektroniky DMS2 je
servomotor vybaven vicefadkovym displejem.

Topny ¢lanek
Topny ¢lanek je zapojen do obvodu DMS a DMS ED. Spinani topného ¢lanku je fizeno termostatem. Z vyrobniho

zavodu je teplota pro sepnuti nastavena na 10 °C. Tato teplota je nastavavitelna pomoci nastavovaciho programu
DMS2. Pfikon topného ¢lanku je 10 W /230 V.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY

Vnéjsi elektrické pripojeni

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéj$im obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni napajecich vodi¢l elektromotoru s max. prafezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich
vodi¢u do svorek ovladacich obvodl se pouziva vodi¢l do prifezu 1,5 mmZ2. Svorkovnice je pfistupna po
sejmuti krytu svorkovnicové skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody
servomotoru. Svorkovnicova skfifi je vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru.
Elektromotor je vybaven samostatnou skfifikou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat
servomotory s konektorem.

Vnitini elektrické zapojeni servomotort

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOPED, t. €. 52 039 s oznacenim svorek jsou
uvedena v tomto katalogu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu servomotoru. Svorky
jsou oznaceny Cisly na zdrojové desce. Nosny pasek a samolepici Stitek s Cisly je u elektromechanické
desKky.

I1zolaéni odpor

Izolaéni odpor el. obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné 20 MQ,
po zkou$ce ve vihku nejméné 2 MQ. Podrobnéjsi udaje jsou v Technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodu

Obvod topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametr{
Vypinaci moment +10 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni - 10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazdno)

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjSi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed nebezpeénym
dotykovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznaceny znac¢kami podle CSN IEC 417 (34 5555).

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



7. POPIS A FUNKCE

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na ovladany organ. Pfipojuji se pomoci pfiruby a spojky podle
CSN 18 6314. Priruby servomotor(i odpovidaji také 1ISO 5210. Spojky pro pfenos pohybu na armatury jsou:

tvar A (s adaptérem), podle ISO 5210 a DIN 3210

tvar B1 (s adaptérem), podle ISO 5210 (tvar B podle DIN 3210)

tvarB3  (bez adaptéru), podle ISO 5210 (tvar E podle DIN 3210)

tvar D (bez adaptéru), podle DIN 3210

tvar C (bez adaptéru), podle DIN 3338

Adaptéry se montuji mezi servomotor a armaturu.

Asynchronni elektromotor pohani pfes pfedlohové soukoli centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisténého
v nosné skfini servomotoru (silovy prevod). Korunoveé kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani
drzeno v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Rucni kolo, spojené se Snekem, umoznuje
alternativni ruéni ovladani i za béhu elektromotoru, bez nebezpeci pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s undseCem planetového prevodu a prochazi do ovladaci skfiné, kde se
nachazi fidici jednotka se snimac¢em polohy, snima¢ momentu a topny odpor.

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimaci. Snimac
polohy vystupniho hridele je absolutni a ke své &innosti nevyzaduje zalozni napajeni, pokud b&éhem provozu
servomotoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace
s ovladacim programem nebo ruéné bez pocitace.

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanické soucasti, popfipadé umoznuje ovladani servomotoru
vstupnim analogovym signalem jako u provedeni Control.

Systém DMS2 umozhuje pouzit servomotor pro dvoupolohovou a tfipolohovou regulaci nebo jej pfipojit
k primyslové sbérnici Profibus.

DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele,
4 tlacitka a 3 signalky LED pro nastaveni
a kontrolu servomotoru.

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka na svorkovnici jsou vyvedeny kontakty sedmi relé
(MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, Ready),
stav kazdého relé signalizuje signalka LED.
Jednotka umoznuje pfipojeni topného odporu
ajeho fizeni termostatem.

Volitelna vybava:

Zpétnovazebni signal 4 —20 mA

Analogovy regulator

Ukazatel polohy — LED displej

Mistni ovladani

Reverzacni relé pro provedeni Control

Hlavni pfednosti:

Absolutni snimani polohy nezavislé na zaloznim napajeni
Jednoduché nastaveni pomoci 4 tlagitek, pocitace PC

MozZnost zalohovani nastavenych parametri na PC

Ur€eno pro pfimou nahradu elektromechanickych prvkd servomotoru



Parametry:
Snimani polohy
Snimani momentu
Pracovni zdvih
Blokace momentu
Vstupni signal

Vystupni signal

Napajeni

DMS2

Zakladni vybava:
Ridici jednotka

Momentova jednotka
Zdrojova jednotka

Jednotka displeje
Jednotka tladitek

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

2-1700 ot.

0—20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

0/4 —20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat
7 x relé 250 VAC 3 A (MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA max. 500 Q,
aktivni/pasivni, galvanicky oddéleny

LED displej (volitelnée)

230VAC, 50 Hz, 4 W, kategorie prepéti Il

obsahuje také snimag polohy vystupniho hfidele,
1 signalku LED

obsahuje:

2 relé pro ovladani elektromotoru

relé Ready s prepinacim kontaktem vyvedenym
na svorkovnici

signalizacni relé 1 — 4 s vyvedenym jednim pdlem
spinaciho kontaktu na svorkovnici.

Druhé pdly spinacich kontakt( relé 1 — 4 jsou propojené
a vyvedené na svorku COM.

K jednotce se pfipojuje topny odpor spinany
termostatem.

Jednotka ovlada silové spinace elektromotoru
(reverzacni relé).

dvouradkovy displej, 2 x 12 alfanumerickych znak(
tlacitka ,,otevirej*, ,,zavirej“, ,,stop”,

oto¢ny pfepinac ,,mistni, dalkové, stop“

Volitelna vybava (v servomotoru musi byt jedna z téchto jednotek):

Jednotka dvoupolohového a tfipolohového fizeni

Jednotka pfipojeni Profibus

ovladani servomotoru najetim do poloh ,otevieno”
a ,zavieno® nebo analogovym signalem 0(4)— 20 mA

ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus

Elektronické fizeni DMS2 pfi své ¢innosti kontroluje sled a vypadek fazi napajeciho napéti.
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systéemu DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem

s tfifazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem

s tfifazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus

s tfifazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
— zakladni technické parametry

Moment Rychlost | Pracovni| Elektromotor Hmotnost Typové Eislo
prestaveni| zdvih
Typové vypinaci | zahérny Typ Napéti | Vykon | Otatky | In | Iz/In Zakladni| Dopliikové
oznaceni (400 V)
INml | INml | [1/min] | [ot] V| KWl | /min] | (A g |12349(678910M
MOPED 30/65-9 65 9 T42RL477 | 3x400 | 0,05 | 1350 | 024 | 2 17 xx1xPED
MOPED 30/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 034 | 25 | 17 xx2xPED
MOPED 30/58-25 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0415 | 1270 | 053 | 22 | 17 xx3XxPED
MOPED 30/39-40 | 10-30 | 39 40 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 053 | 22 | 17 xXx4xPED
MOPED 30/84-9 84 9 [2-2830 | yaoRT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 1,7 | 17 |52039|xx5xPED
MOPED 30/56-15 56 15 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 17 | 17 xx6xPED
MOPED 20/27-25 | 10-20 | 27 25 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 17 | 17 xx7XxPED
MOPED 60/84-9 84 9 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 1,7 | 17 xxDxPED
MOPED 60/140-9 | 30-60 | 140 9 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 034 | 25 | 17 xXAXPED
MOPED 60/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 034 | 25 | 17 xXBXPED
MOPED 45/58-25 | 10-45 | 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 053 | 22 | 17 xxCXxPED
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Vyznam jednotlivych mist v typovém €isle servomotoru:
6. misto — urcuje zpusob mechanického a elektrického pfipojeni:

Elektrické pfipojeni a mechanické pfipojeni svorkovnice konektor

pfipojeni FO7, tvar C 1 xxx PED C xxx PED
pfipojeni FO7, tvar D 2xxx PED D x x x PED
pfipojeni FO7, tvar E 3xxx PED E xxx PED
pfipojeni F10, tvar C 4 xxx PED Jxxx PED
pfipojeni F10, tvar D 5xx x PED K x x x PED
pfipojeni F10, tvar E 6 x x x PED L x x x PED
pfipojeni F10, tvar A 7 xx x PED F x x x PED
pfipojeni F10, tvar B1 8 x x x PED Hx x x PED
pfipojeni FO7, tvar B1 9 xx x PED B x x x PED
pfipojeni FO7, tvar A 0 x x x PED A x x x PED

7. misto — typ fidici elektroniky:

XExx servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED

xPxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus, silova relé

XSxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus

XRxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohoveé Fizeni, silova relé
XCxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové fizeni

8. misto — rychlost pfestaveni (Tabulka 1)
9. misto — vybaveni fidici elektroniky

Pismeno ,,U“, pokud na 7. misté bude pismeno C, P, R nebo S (servomotor je vybaven elektronikou DMS2)
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED)

Tabulka 2 — Vybaveni Fidici elektroniky DMS2 ED

Vybaveni 0o/(1/2|3|4|5(6|7|8|9  A/B|C|D|E|F|H K|IL|M|{N|P|R
Mistni ovliadani X X X X X X X X X
Displej X | X X | X X | X X | X X | X X | X
Relé X | X X X | X | X | X X [ x| x| X
Analogovy | Vysilac X | x| x| x| x|x|x|x]|x]x]|x]|x X | x| x

modul | regulator X | x| x| x| x| x|x]|x
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Rozmérovy nacrtek servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

314

251

349

72

-
355

0160

i

KABELOVA VYVODKA M20x1,5
o kabelu 10 — 14 mm (DMS2 ED)

330

122

KABELOVA VYVODKA M25x1,5

o kabelu9—16 mm

&
CY

Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Tvar E Tvar C
od9
= = Sy
| 5
i
el
ba ‘ o d5
N o d6
12NN/ wn\ 77
] N d4 / ) N da
V/ N[ DN //* D) S S // 7
/ \ \/ 4 I / N = N
© N N HH | NN 11
/ NN 2 /\ T _Ll\ 7 E
ZNHIN A ] v Al NS /
- | ) &4
v od2 < od2 <
< —
< od3 o d3
o d1 | odi
Spolecné udaje pro oba tvary Udaje pro tvar C Udaje pro tvar E
Velikost N
pfiruby (o d1|0d2f8| o d3| d4 | | Pocet | h1| h|ed5 |h2 | H |b2H11 |gd8| 2 |[[6min| t3 |b4Js9
zav. otvorti d9H8
FO7 |125| 55 70 | M8 4 16| 3 | 40 | 10 [125| 14 28 16 40 |18,1 5
F10 |125| 70 | 102 | M10 4 20| 3| 40 | 10 |125| 14 28 20 55 (22,5 6
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Pripojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
zakladni provedeni (bez adaptéru)

TvarD

7
t =
iy
< 2
!
o d8
Tvar Rozmér [mm]
o di
orientaéni 125
hodnota
o2 70
o d3 102
d4 M 10
pocet
zavitovych 4
otvoru
D hmax 3
h1 min.
125d4 | 12,5
o d8 g6 20
14 50
t2max 22,5
b3 h9 6
15 55
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Adaptéry k servomotoru MODACT MOPED, t. €. 52 039

Tvar A

Tvar B1

Rozmér F10 FO7
o di 125 125
o d2 8 70 55
A, B1 o d3 102 70
(shodné d4 M10 M8
rozméry) | podcet otvor( d4 4 4
h 3 3
h2 min 12,5 15
A 63,5 63,5
Udaje pro o d5 30 22
tvar A o d6 max 26 20
h1 max 43,5 43,5
I min 45 25
A 63,5 63,5
o d5 30 22
Odje pro |—— 70 51 5
tvar B1
b1 12 8
o d7 H9 42 28
t1 45,3 30,9
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POZNAMKY ZPA pEeKY. «.s.




e
ZA PECKY. a._s._ /L\

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor(i a rozvadéc,

anm plechu (vybaveni TRUMPF), praSkova lakovna
PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

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

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex
elektrické servomotory jednootackove 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 viceotackové

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory oto¢né viceotackove nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory oto¢né viceotackove pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory oto¢né viceotackove pro JE do aktivni zony

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory otocné jednootackové pakove s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED
elektrické servomotory jednootackoveé pakoveé s konstantni rychlosti prestaveni

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

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prfevodov
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