ZA PECKY. a.x. /A

Elektrické servomotory otocéné
jednootackoveé pro kulové

kohouty a klapky

- mimo aktivni zénu jadernych elektraren

MODACT MOKA

Typova &isla 52 325 - 52 329







1. POUZITI

Servomotory MODACT MOKA vyrobené v souladu s TP 32-03/07 jsou ur€eny k ovladani uzaviracich a regula¢-
nich armatur véetné armatur ochrannych systému 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 otaceni jejiho ovladaciho prvku na uhel 90°. Servomotory splhuji pozadavky Ruského technického
dozoru (Rostéchnadzor) NP-068-05 a NP-071-06.

Armatury s tfidou bezpec¢nosti 2, 3, 4 podle PNAEG-1-011-97 (OPB 88/97) mohou byt vybaveny uvedenymi servo-
motory.

Klimatické podminky: klimatické provedeni servomotord UCHL, kategorie umisténi 3, typ atmosféry Il podle GOST
15150-69, neni-li v objednavce uvedeno jinak.

Pracovni poloha servomotort — 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 pdl roku,
5 cykli po dobu provozu servomotoru®)
tlak od podtlaku 50 Pa do pretlaku 0,1 MPa
relativni vihkost do 90 % (pfi 60 °C)

*) Servomotor si zachovavé provozni zplsobilost v tomto reZimu i po jeho ukonceni. V pripadé servomotort se nepo-
Zaduje provedeni revize po ukonceni uvedeného rezimu.

Odolnost proti seizmickym vliviim. Odolnost proti vibracim

Servomotory odpovidaji |. kategorii seismické odolnosti podle NP-031-01 a zachovavaji si provozni zpUsobilost
béhem i po skonéeni seismickych vlivi do intenzity MP3.

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

Servomotory jsou odolné viéi 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 pusobeni dezaktivacnich roztoki

Servomotory musi byt odolné proti pdsobeni dezaktivacnich roztokd. Slozeni roztokd je uvedeno v tech-
nickych podminkach. SloZeni dezaktivacnich roztokd na jednotlivych objektech muizZe byt libovolné v souladu
s NP-068-05.

Potapéni servomotortd do vany s dezaktivacnim roztokem je nepfipustné.

3. PRACOVNI REZIM

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

Servomotory mohou téz pracovat v pferusovaném rezimu (napr. pfi oviadani regulacni armatury) s frekvenci
spinani do 1200 sepnuti za hodinu pfi poméru ¢asu &innosti k ¢asu klidu 1:3. Stfedni hodnota zatézovaciho mo-
mentu 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
zajisSténa externé.

Zivotnost servomotoru. Spolehlivost

Zivotnost servomotor &ini minimainé 40 let.

Servomotory patfi do kategorie obnovujicich se vyrobkl s normovanou spolehlivosti. Pfi provozu se provadéji pro-
fylaktické prohlidky s periodou minimalné 15000 hodin. Interval mezi opravami ¢ini minimalné 4 roky.

Stanovend Zivotnost v intervalu mezi dvéma opravami ¢ini 1500 cykl( (otevieno — zavreno), pficemz pravdépodob-
nost bezporuchového provozu &ini minimalné 0,98. Pravdépodobnost bezporuchového provozu pfi odpracovani 25 cykll
za 4 roky Cini 0,998. Konfiden¢ni pravdépodobnost pro vypocet dolni konfidenéni meze bezporuchového provozu ¢ini 0,95.

Kriteria selhani servomotor( jsou nasleduijici:

— nesoulad vystupnich parametrt servomotoru s parametry popsanymi v téchto TP;
— nedodrzeni pfipustnych odchylek vystupnich parametr(;

— nedodrzeni regula¢niho rozsahu vystupnich parametr(;

— nedodrzeni izolaéniho odporu;

— Unik mazacich materiald ze servomotoru.

Kriteria meznich stavi servomotor( jsou nasleduijici:
— poruseni celistvosti dill télesa, které znemozriuje normalni funkci;
—  zménatvaruarozmér(dili (silové kinematické obvodyaoviddacijednotky)vdisledkuopotfebeninebodeformace
znemoznujicich normalni funkci;
— dosazeni stanovené doby zivotnosti.

Napajeci napéti servomotort

Napajeci napéti — stfidave, tfifazove 380/220 (415/240) V. Frekvence napajeciho napéti 50 Hz. Mozné havarijni
odchylky frekvence sitového napéti:

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

1. Pfi uvedenych havarijnich odchylkdch frekvence musi napéti sité zistat 380/220 (415/240) V.
2. Pri frekvenci v rozsahu 51,5 aZ 52,5 Hz se muZe spoustéci i jmenovity moment snizit maximainé o 10 %.




Servomotory ochrannych systém( 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 zvySeni frekvence o 3 % jmenovité hodnoty béhem 15 sekund.
Pfitom se servomotor nesmi zastavovat a musi byt zajisténa moznost fungovani armatury.

Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotoru je zajisténa mechanickou brzdou.
Ruéni ovladani

Servomotory musi byt vybavovany nahradnim ruénim ovladanim. Pfi otageni 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 bezpecnost obsluhy pfi fizeni pomoci ruéniho ovladaciho zafizeni.
Pfi otaCeni 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 nepfe-
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 ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

Topny ¢Elanek
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.

Vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma koncovymi, dvéma polohovymi a dvéma momentovymi mikrospinadi.
MikrospinaCe musi mit jeden rozpinaci a jeden spinaci kontakt. Kazdy kontakt mikrospinaée ma svij vyvod
do svorkovnice. Po dohodé se zdkaznikem mohou koncové a polohové mikrospina¢e mit jeden prepinaci kontakt
a momentové vypinace — jeden rozpinaci kontakt.

Koncové, polohové a momentové vypinae musi pracovat v nasledujicich podminkéach:

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 pfesahovat 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 prekrogit 0,25 V.

Pracovni diagram polohovych vypinacl a signalizaénich obvodu je uveden na str. 14.

Vysilace 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 —40° do 0 — 120°, regulovany
Zatézovaci odpor 0-500Q

Napajeci napéti 18 -28Vss

Rozméry 2 40 x 25 mm

ZvInéni napajeciho napéti +5 %

PFikon vysilace max. 560 mW

Izolaéni odpor 20 MQ pfi50V ss

Elektricka pevnost izolace 50V ss

Teplota provozniho prostiedi -25az +80°C

kratkodobé do +110 °C (max. 2 hodiny)

Mezni hodnota napajeciho napéti (pfi teplote 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.
V provedeni s proudovym vysilatem nemusi byt dodan mistni ukazatel.



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 0-500Q

Nelinearita max. 1 %

Napajeci napéti 18 -28Vss

Rozméry 2 40 x 25 mm

Zvinéni napéjeciho napéti +5 %

Max. proudova spotreba vysilace max. 42 mA

Izolaéni odpor 20 MQ pfi50V ss
Elektricka pevnost izolace 50V ss

Teplota provozniho prostredi -25az+70°C

Napéti mezi skfini vysilace a signalizaénim vodi¢em nesmi pfesahnout 50 V. Napajeni proudové smycky se provadi
ze zdroje DCPZ, ktery je umistén uvnitf servomotoru.

Odporovy vysila¢ polohy
Odporovy vysila¢ polohy je tvofen dvouvodi¢ovym dratovym rezistorem s proménnym odporem, jehoZ kazda ¢ast
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
Na hrideli vacky polohové jednotky se upevriuje snimatelny mechanicky pfipojeny ukazatel polohy vystupniho hfi-
dele servomotoru. Mistni ukazatel polohy slouzi k orientaénimu ur€eni polohy vystupniho hfidele servomotoru.

Svorkovnice servomotoru
Servomotory jsou opatfeny spoleé¢nou svorkovnici k pfipojeni vnéjSich elektrickych obvodu. Svorkovnice je umis-
téna pod krytem servomotoru. K ni jsou pfivedeny vSechny kontakty mikrospinaéu, obvody elektromotoru a rov-
néz uzemnovaci svorka. Svorkovnice umoznuje pfipojit jeden vodi¢ o prafezu 2,5 mm2 nebo dva vodice o priifezu
do 1 mm2. Servomotory jsou vybaveny dvéma kabelovymi priichodkami, které umoziuji pfipojit:
— u servomotort MOKA 63: kabel o vnéj§im priméru 10 — 14 mm pro ovladaci obvody a kabel o vnéjSim priiméru
13 — 18 mm pro obvody elektromotoru,
— u servomotortd MOKA 125, 250: dva kabely o vnéjSim priiméru 13 — 18 mm pro ovladaci obvody a obvody elektro-
motoru,
— u servomotord MOKA 500, 1000 kabel o vnéjSim priiméru 13 — 18 mm pro ovladaci obvody a kabel o vnéjSim
— praméru 13 — 20 mm pro obvody elektromotord.
Prafezy a priméry 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 prlichodkami.

Izolaéni odpor

Pfi teploté 20 +5 °C a vihkosti 30 az 80 % €ini odpor izolace minimalné 20 MQ. Odpor izolace elektrickych obvod(

Elektricka pevnost izolace
Izolace elektrickych obvodU proti kostfe 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:
ZkuSebni 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 tfifazovém napéti 400 V (380 V) 1800V, 50 Hz



Podle GOST 183-74
Obvod proudového vysilace CPT 1AAE 50V ss

Hluk

Hodnota stfedni Urovné akustického tlaku ve vzdalenosti 2 m podle GOST P 51402-99 (pfi prdci servomotort bez
zatéZe) nepresahuje 80 dB.

Dobéh vystupniho hridele
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 prehrati vypinaji napajeni elektromotoru (po
ochlazeni se napdjeni automaticky zapind). Jejich obvody nejsou vyvedeny na svorkovnici elektromotoru. Vestavéné te-
pelné pojistky odpoji elektromotor od napajeci sité, jestlize teplota vinuti elektromotoru prekro¢i +155 °C.

Elektromotor FT2B52D je vybaven automatickou pojistkou, jejiz obvod je vyveden na svorkovnici servomotoru (viz schéma
niZe). Pfepinané zatéz: proud 2,5 A pfi napéti 250 V.

Odchylky zakladnich parametr

Jmenovité hodnoty krouticich momentl vystupniho hfidele (s pfipustny-
mi odchylkami) jsou uvedeny pro jmenovité napajeci napéti s odchylkou od M3~: )
-15 % do +10 % a pro jmenovitou frekvenci napéajeciho napéti v rozsahu +2 %,
pficemz odchylky napéti a frekvence nesmi mit opa¢na znaménka.

Pfipustné odchylky jednotlivych parametri: |‘L"| V) | \'} | W| N | 1 | 2 |
Vypinaci moment +15 % maximalni hodnoty

Doba prestaveni o 90° +10 % az -15 % jmenovité hodnoty (chod naprazdno)

Pro JE ,Kudankulam“ doba pfestaveni +10 % pfi jmenovitém napajecim napéti

Hystereze koncovych a polohovych vypinaci max. 4°

Nastaveni pracovniho chodu +1°

Nelinearita polohového vysilace +2.5 % jmenovité hodnoty vystupniho signalu vysilace
Hystereze polohového vysilace

neni vétsi nez 2,5 % jmenovité hodnoty vystupniho signalu vysilace

5. 0OZNACENI PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutné uvést:

— pocet kusu

— ndazev servomotoru

— Uplné typové Cislo podle Tabulky €. 1 (10 mist)

— nastaveni vypinaciho momentu (pokud nebude nastaveni uvedeno, nastavi vyrobce maximalni vypinaci moment)

Priklad oznaceni v objednavce

Servomotor otoény jednootackovy v provedeni pro JE MODACT MOKA t. €. 52 326 s vypinacim momentem v rozsahu
63 — 125 Nms rychlosti pfestaveni vystupniho hfidele 20 s / 90°, s pfipojovacimi rozméry F07, ¢tythran 19 mm v zakladni poloze,
vybaveny odporovym vysilaéem polohy 2 x 100 Q, s napajecim napétim 3 x 230 / 400 V — 50 Hz, se v objednavce oznadi takto:

Servomotor MOKA 125 t. ¢. 52 326 .6068A, napajeci napéti elektromotoru 3 x 400 V — 50 Hz.

Vyznam ciselnych znakd typového Cisla vyplyva z Tabulek ¢. 1 a ¢. 2.
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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

¢€&¢
+




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:
oviadant 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 vievo pfi pohledu
smérem na mistni ukazatel polohy).

| VoA
| |
i | =
Fy i i
X ! 7 '
T T
T i | 3
- i @
d4 d
> 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, Mol e he P | 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 vysilaéem polohy nebo bez vysilace

P0S59
Fr ==+
' r—IH SQFG1 SQFT SQC1 SQT1 SQG2 5QT2 BQ EH
i ]
| | |
I I
i I "’m
I [
I Lol
ik .
W [ [ |
e e P T R E N bR S S N B B B R R
Provedeni s pasivnim proudovym vysilatem polohy
POSG0
SQFCA SOFT s0C1 sam sac? QT2 CPT1  EH
L I L I | J o J o ]
\ |:|I II'I. { 1'.| ! I-::u I'l.l Lo "'-. Ldo| Nt [HE™
I = %
L
T

J;-":H? v oviw ws|s[7]s]olt0]nluzluulslwlvevnlalzlalasslagalna nalau
— — S

Vstup kabelu Vstup kabelu
elektromotoru fidicich obvodU

Provedeni s aktivnim proudovym vysilatem polohy (s napajecim zdrojem)

o961

L/- avd BQFCY BOFT1 5m 50C2 sam2

CPm EH G
’L\u,‘r ) . [ ‘ i ..- J L '.l I £20mA 1k
[t (=N ;l Fefte | bt R i U b

w
| S

el vl w[wl s T e[ 7l a oo n 12 12 sl 16 16717 18] 19] 2021 [22 |20 [au[a6] a6 [or[ 28 T2 Tt [32 [ [ Jus we]
* A e
Ny o
4 Vstup kabelu #  Vstup kabelu
elektromotoru ridicich obvodu
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Legenda:
SQFC1 (MO) — momentovy vypina¢ pro smér ,otvira“
SQFT1 (MZ) — momentovy vypina¢ pro smér ,zavird“

SQC1 (PO) - polohovy vypina¢ pro smér ,otvira"
SQT1 (PZ) - polohovy vypina¢ pro smér ,zavira“
SQC2 (SO) - signaliza¢ni vypina¢ pro smér ,otvira“
SQT2 (§Z) - signaliza¢ni vypina¢ pro smér ,zavira“

EH — topny ¢lanek

BQ — odporovy vysila¢ polohy 1 x 100 Q

CPT 1AAE - proudovy vysila¢ polohy CPT 1AAE

GS — napéjeci zdroj proudového vysilace
polohy

M3~ — tfifazovy asynchronni elektromotor

Elektromotor ma vyvedené oba konce vSech vinuti (na schématech 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, Ze konce U2, V2, W2 jsou spojeny a pfipojeny ke svorce N. Svorka S neni obvykle pfipojena
a slouzi pro zvlastni ucely, kdy se pozaduje vyvedeni elektrické nuly vinuti.

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinaci

(mikrospinacu)

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
(M2) 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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S
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,
Spickové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

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

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

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zonu

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

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

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

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

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov
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tf. 5. kvétna 166
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www.zpa-pecky.cz
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