ZA PECKY. a.x. /A

Elektrické servomotory oto¢éné
jednootacékové
pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKED

Typova cisla 52 325 - 52 329






1. POUZITI

Servomotory MODACT MOKED jsou uréeny k pfestavovani ovladacich organt vratnym oto¢nym pohybem
s Uhlem natoceni vystupni ¢asti do 90° v€etné pfipadl, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach.
Typickym pfikladem pouziti je ovladani kulovych ventilll a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového
ovladani i automatické regulace. Servomotory MODACT MOKED se montuji pfimo na ovladany organ.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi
Servomotory MODACT MOKED jsou odolné proti plsobeni provoznich podminek a vnéjSich vliva tfid AC1,
AD5, AD7, AE5, AEB, 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 doporucujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému
plsobeni atmosférickych vlivli. StfiSka by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vySce
20-30cm.

PFi umisténi servomotor( v pracovnim prostfedi s teplotou pod +10 °C, v prostfedi s relativni vlhkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u véech servomotoru.

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

Poznamky:

Za prostory pod pristteSkem se povazuji ty, kde je zabrdanéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do 60° od
svislice.

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup. Minimalni vzdalenost
od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty
a vetrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOKED je -40 °C az +60 °C nebo -25 °C az + 70 °C.

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miiZe tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni
3)AE5  —stfedni prasSnost
AE6 — silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znediStujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 - mechanické namahani stfedni. V béznych prdmyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych primyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rustu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpeci vyskytu zivogicht (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2  — sluneéni zafeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2,
11)AP3  — seismické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4 — schopnost osob. Pou¢ené osoby.
13)BC3  —dotyk osob s potencidlem zemé Casty. Osoby se Casto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

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 préace pii teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatéZzovaciho 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 (prdbéh zatiZeni je podle obrazku).
NejvySSi pocCet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu
pfi zatzovateli 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
M maximalni hodnota vypinaciho momentu
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Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotorti
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykll (Z - O - 2).
Servomotor, uréeny pro regulaéni uc¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykll s dobou prace (pfi které je
vystupni hfidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinéch (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orientaéni Uudaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametr, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.
Zivotnost servomotord pro 1 milion startd
Zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startl [1/h] max pocet startli 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE POZADAVKY

Napajeci napéti servomotort
Podle Tabulky ¢&. 1 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
3 x230/400 V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
(nebo podle udaji na Stitku)
Jind napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Kryti
Stupen ochrany krytem servomotord MODACT MOKED je IP 65 nebo IP 67 podle CSN EN 60529.



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.
Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotoru je zabezpeéena mechanickou nebo elektromagnetickou
brzdou elektromotoru.

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

Pracovni zdvih

Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je 90°.

Rucéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hridele je dén funkci diferenciélu). Ota€enim ru€niho kola ve sméru hodinovych rucicek se vystupni hridel
servomotoru ota¢i rovnéz ve sméru hodinovych ruciCek (pfi pohledu na hridel do ovidadaci skfiné). Za pfedpokladu,
Ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

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

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

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

Servomotor mize byt vybaven displejem, jako volitelna vybava u elektroniky DMS2 ED. U elektroniky DMS2 je servo-
motor vybaven vicefadkovym displejem. Servomotor MOKED mUze byt vybaven i mechanickym ukazatelm 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.

Pro elektroniku DMS2 ED je sestava ze dvou pfepinacu: jeden ma polohové stavy ,dalkové” a ,mistni, druhy ,otvira
- STOP - zavira“. Druhy pfepina¢ se sam vraci do polohy STOP. Pfepinaé ,mistni / dalkové” ma navic jednu sadu kontakt(.
Ta je vyvedena na svorkovnici uvnitf servomotoru.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Svorkovnice servomotoru je opatfena svorkami pro pfipojeni jednoho vodic¢e do prafezu 2,5 mm2 nebo dvou
vodic¢u se stejnym priifezem do 1 mm2,
Konektorové pfipojeni na dotaz.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOKED s oznaéenim svorek jsou uvedena v tomto
Montaznim navodu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu servomotoru. Svorky jsou oznaceny
Cisly na samolepicim §titku, ktery je pfipevnén na nosném pasku pod svorkovnici.



Izola¢ni odpor

Izola¢ni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkousce ve vlhku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobnéjsi
udaje jsou v Technickych podminkach.

Ochrana elektromotoru proti prehrati

V8echny elektromotory maji ve vinuti tepelné pojistky. Ty slouzi jako pfidavna ochrana, nenahrazuji nadproudovou
ochranu a jisténi.

U jednofazovych elektromotor( jsou pojistky interné propojené s vinutim a pfi pfehféati elektromotor odpoji, po ochlazeni
ho opét samocinné pfipoji.

Trifazové elektromotory maji pojistky samostatné vyvedené a je mozno je zapojit do ovladacich nebo signalizacnich
obvodu. Na svorkovnici servomotoru se standardné pfipojuji pouze u MOKED 63 (t.¢. 52 325).

Zatizitelnost je 250V AC /2,5 A.

Elektricka pevnost

Obvod topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametri

Vypinaci moment +15 % z hodnoty max. vypinaciho momentu
Doba prestaveni vystupniho hfidele +10 % jmenovité hodnoty
-15%
Nastaveni pracovniho zdvihu +1°
Vile na vystupni ¢asti  t. &. 52 325, 52 326, 52 328 max. 1,5°
t. €. 52 327, 52 329 max. 2,5°

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitini ochrannou svorkou pro zabezpedeni ochrany pfed nebezpeénym
doty-kovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznageny znagkami podle CSN IEC 417 (34 5555).

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

7. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a kroutictho momentu servomotoru bezkontakiné magnetickymi snimaci. Snimaé
polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své &innosti nevyZzaduje zalozni napajeni, pokud béhem provozu servo-
motoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace s ovladacim
programem nebo ru¢né bez pocitace.

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

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

DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka hlavni ¢ast systému DMS2 ED - obsahuje mikropocita¢, snima¢ polohy, 3 sig-
nalky LED a 4 tladitka pro jednoduché nastaveni a kontrolu servomotoru,
konektory pro pfipojeni snimae momentu, zdrojové desky a rozhrani RS 232
(pripojeni pocitace pro nastaveni a diagnostiku)

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka napajeni elektroniky, uzivatelska svorkovnice (pfipojeni napdjeni a oviadacich sig-

ndld), 2 momentova relé, 2 polohova relé, 2 signalizaéni relé, 1 relé pro signalizaci



Volitelna vybava:
Analogovy modul

Ukazatel polohy
Mistni ovladani

chyb (READY), spina¢ topného odporu, konektory pro pfipojeni elektronické brzdy,
topného odporu analogového modulu a konektor pro propojeni s fidici jednotkou

vystup zpétnovazebniho signalu 4 — 20 mA,
v provedeni CONTROL vstup Fidiciho signalu 0/4 — 20 mA
LED displej

Stykace nebo bezkontaktni blok

Elektronicka brzda

Modul hlidani vypadku faze

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

Vystupni signal

Napajeni

Provedeni:

Tento modul je pfipojen na v8echny tfi napéjeci faze. Pokud dojde k vypadku
jakékoliv faze, modul zastavi servomotor. Navenek se toto zastaveni projevi,
jako zapUsobeni tepelné ochrany.

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

podle Tabulek 1, 2

0 — 20 s pfi reverzaci v koncovych polohach

0/4 — 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat

7x relé 250 VAC 3A (MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA, zatizeni max. 500 Q, aktivni/pasivni,
galvanicky oddéleny, pfipojeni LED displeje

ovladani elektronické brzdy

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

Nahrada elektromechanické desky jsou vyvedeny kontakty relé nahrazujici polohové, momentové a signaliza¢ni

CONTROL

DMS2

Zakladni vybava:
Ridici jednotka
Momentova jednotka
Zdrojova jednotka

Jednotka displeje
Jednotka tlagitek

mikrospinace, miZe byt vyveden i proudovy zpétnovazebni signal 4 — 20 mA,
servomotor je ovladan nadfazenym fidicim systémem signaly ,,otevirej“
a ,,zavirej*

elektronika zastava i funkci regulatoru, poloha vystupniho hfidele je fize-
na analogovym vstupnim signélem.

obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele, 2 signalky 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 kontaktd 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, 2x12 alfanumerickych znaku

tlacitka ,,otevirej”, ,,zavirej”, ,,stop”,
oto¢ny pfepinaé ,,mistni, dalkové, stop”

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

Jednotka dvoupolohového a tfipolohového fizeni — ovladani servomotoru najetim do poloh ,,otevieno”a ,zavrieno

”

nebo analogovym signalem 0(4) — 20 mA

Jednotka pfipojeni Profibus — ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus

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

E0014
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orv O VYP 0 Vi
DAL Ml %
stor O — —
O DMS2 TORK DMS2 S
AV DMS2.H2 = N 5 COM
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— Zdrojova deska
irei DMS2.ZD2
@ zavirej
#2000y ——  N80:250
—-T-t— SAF
BV F@ﬂ b
-3 (U)——  NB0:250
v
I
. M) T
Sit pfivod 230 V
_‘1’0\._:
i
I
[
_____________________________________________________ [
I
_ _ _ _ _ —_ 1
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Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem
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VYP
otV O DAL __ MI

stor )
ZAV O DMS2.H2
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Zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOKED — zdkladni technické parametry

Typové Eislo Doba Vypinaci Elektromotor Hmotnost
Typ eadn | doevs | PFEStaveni | moment 7 A6 &ti
zékladni | dopliikové o Vykon | Otacky | Napéti | Proud
12345]678910] [5/90°] [Nm] Typ W1 |[1.min1| [V] [A] [kal
xx1xED| 10 16-32 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx2xED| 20 ”s 50 FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx3xED| 40 - 15 2780 | 1x230 | 037 | 74
Xx4xED| 80 2545 FCT2B54D 2 1270 | 1x230 | 025 | 7.4
MOKED 63 152 325 sxen[ 10 16-32 15 2680 | 3x400 | 040 | 7.4
Xx6xED| 20 N FT2B52D 15 2680 | 3x400 | 010 | 7.4
Xx7xED| 40 - 15 2680 | 3x400 | 010 | 7.4
xxCxED| 40 55110 FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 037 | 7.4
Xx1xED| 10 3125 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
Xx2xED| 20 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
xxAxED| 20 80— 160 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
XX3xED| 40 20 1350 | 1x230 | 04 | 123
MOKED 125[52 326[xx4xED| 80 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 | 123
Xx5xED| 10 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
Xx6xED| 20 63-125 FT4C52NA 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
Xx7xED| 40 20 1440 | 3x400 | 020 | 127
Xx8xED| 80 EAMRS6NO04A 20 1440 | 3x400 | 020 | 127
XX2XxED| 20 - 60 2770 | 1x230 | 053 2
XX3xED| 40 - FCJ4C52N 60 2770 | 1x230 | 053 21
xxAxED| 40 160 - 320 60 2770 | 1x230 | 053 21
xx4xED| 80 20 1350 | 1x230 | 04 | 205
MOKED 250 {52 327 [xx5xED[ 160 FCTACS4N 20 1350 | 1x230 | 04 | 205
Xx6xED| 20 90 2770 | 3x400 | 034 2
Xx7xED| 40 125-250 FT4C52NA 90 2770 | 3x400 | 034 21
Xx8XED| 80 20 1440 | 3x400 | 020 21
XX9xED| 160 EAMRS6NO04A 20 1440 | 3x400 | 020 2
XX2XxED| 20 120 | 1350 | 3x400 | 042 27
Xx3xED| 40 1 PK 7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 26
MOKED 50052 328~ " ep[ 80 250-500 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 263
xxCxED| 40 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0.0 27
XX3xED| 40 120 | 1350 | 3x400 | 042 45
xx4xED| 80 1 PK 7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 3
MOKED1000{52 329 s ep[ 160 | 2001000 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 433
xxCxED| 80 EAMRBG63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 45

* Provedeni s vyssim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostredi od -20 °C do +55 °C.
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V typovém cCisle se uvede:
6. misto:
pismeno ,,U“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2) — se svorkovnici
pismeno ,,K“, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2) — s konektorem
pismeno ,,T*, pokud na 7. misté bude pismeno R a servomotor nebude vybaven displejem a mistnim ovlad.
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED) — se svorkovnici

K (elektronika DMS2 ED) — s konektorem

Tabulka 2 0(1|2|3|(4|5(6|7|8|9|A|B|C|D|E|F|H K M P|R
Mistni ovladani X X X X X X X X X
Displej X X X X X X | X
Silova relé X | x X X X | x
Analogovy | vysila¢ X | X |x|x X X | X

modul | regulator X X | x

7.misto:  E — servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED — se svorkovnici

K — servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED — s konektorem

P — servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus

R - servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové Fizeni **)
**) Jestli servomotor bude urcen pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci se nastavi ve vyrobnim zavodé. Pokud v objedndvce nebude
uréeno jinak, bude servomotor nastaven pro tfipolohovou regulaci (oviadani signélem 4 — 20 mA).

9. misto:  napiSe se Cislice nebo pismeno podle Tabulky ¢. 3

11. misto:
Pro teplotu okoli od -25 °C do +70 °C bez oznaceni
Pro teplotu okoli od -40 °C do +60 °C F1
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Tabulka 3 — Zpusob pfipojeni servomotorii MODACT MOKED

—uréeni 9. mista typového éisla

. - - Strana ¢tyrhranu . Zpiisob oznadeni 9. mista
Velikost pfiruby Spojeni s [m¥n] Poloha &tyfhranu v typovém Eisle
Typové Cislo 52 325
F05 perem @D 22 0
F05 ¢tyrhranem 14 zakladni 1
F04 perem @18 2
F04 11 zékladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
F04 11 pootocen o 45° 5
FO4 Ctyrhranem 12 zékladni 6
F04 12 pootoCen 0 45° 7
F05 16 zakladni 8
F05 16 pootocen 0 45° 9
Typové Cislo 52 326
FO7 perem @28 0
FO7 Ctyrhranem 17 zékladni 1
F05 perem @D 22 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
F05 14 pootocen 0 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zékladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zékladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové Cislo 52 327
F10 perem @ 42 0
F10 ¢tyrhranem 22 zékladni 1
FO7 perem @28 2
FO7 17 zékladni 3
F10 22 pootocen 0 45° 4
FO7 17 pootocen 0 45° 5
FO7 19 zakladni 6
FO7 ¢tyrhranem 19 pootocen o0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootoCen 0 45° 9
F10 27 zékladni A
F10 27 pootocen 0 45° B
Typové Cislo 52 328
F12 perem @50 0
F12 ¢tyrhranem 27 zékladni 1
F10 perem D 42 2
F10 22 zékladni 3
F12 27 pootocen 0 45° 4
F10 22 pootocen 0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyfhranem 24 pootoCen 0 45° 7
F10 27 zékladni 8
F10 27 pootoCen 0 45° 9
F12 32 zékladni A
F12 32 pootocen 0 45° B
Typové Cislo 52 329
F12 perem @ 50 0
F12 27 zékladni 1
F12 - 27 pootocen 0 45° 4
Fi2 Clythranem 32 ZaKladni 5
F12 32 pootoCen 0 45° 6
Poloha vystupniho hfidele Spojeni perem Spojeni étyrhranem
servomotoru o zakladni poloha pootogena poloha
(pfi pohledu smerem na mistni N (odpovidé DIN 3337) (odpovida ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je zavreno
proti poloze ,zavieno“. ﬁ‘ f+\ # ’4" '4" < 4
otevfeno j osa_ : /T\ : m
\-f/ potrubi \+/ L_"_)
¢ e o e 4 4

Jiné pripojeni servomotorll na dotaz.

19




Doplinék tabulky 2 - Elektrické servomotory MODACT MOKED s pakovym adaptérem
— zpusob mechanického pripojeni (urceni 9. Mista v typovém Cisle)

Velikost pfiruby Spojeni Slransa[(r:It]\:.:l]lranu Poloha étyfhranu Z{';::;:gh% é?slls;e prmlfg:il:::iu\lr(;:tlupu
Typové Gislo 52 325
F05 perem @D 22 0 vénec
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 218 2
F04 11 zakladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
F04 11 pootocen o0 45° 5 vyménné viozky
F04 Gtyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
FO5 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o 45° 9
Servomotor v provedeni s padkovym adaptérem W paka
Typové Cislo 52 326
FO7 perem @ 28 0 nedodava se
Fo7 Ctyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem @22 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
FO5 14 pootocen 0 45° 5 vymeénné viozky
FO5 Gtyrhranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen o 45° 9
Servomotor v provedeni s pdkovym adaptérem W paka

Rozmérove nacrtky elektrického servomotoru MODACT MOKED
s pakovym adaptérem

Paka

15

176

32

20

2251,




Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. é. 52 325

391

386

367

!

A

21

[\“,’

!

A

M2:1

(pohled na zakladni desku)

&

49

P Ho|l o+

61

120

!

!

A



Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. é. 52 326

A (4
1L
|4

418
[+
141
[
~A
[
&
|

F————— —
r———————71

388 376 o

— P
M2:1
(pohled na zakladni desku)

)
N
> IR I I
o | ~
)
|
/- |
/ T
|
|
L _ 1. | @

I
¢

140 20 |

Poznamka: Ostatni rozméry jsou uvedené v rozmérové tabulce prfidéleného servomotoru.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotort MODACT MOKED

70

o
©
Mistni ovladéni H
M20x1,5 (10 — 14mm)/
' (DMS2 ED)
Mistni Kabelové vyvodky:
oviadani MOKED 63 1x M20x1,5 (10 — 14 mm)
1x M25x1,5 (13— 18 mm)
MOKED 125,250 2x M25x1,5 (13 — 18 mm)
MOKED 500, 1000 1x M25x1,5 (13 — 18 mm)
1x M32x1,5 (13 — 20 mm)
Typ A B C D E F G H J K L Pfiruba
MOKED 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 73 F 05, F 04, F 07"
MOKED 125 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 73 F07,F 05, F 10"
MOKED 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 (200 | 111 | 263 | 73 | 128 F 10, F 07
MOKED 500 250 | 290 | 386 [ 398 | 325 | 362 | 250 | 128 73 F12,F10
MOKED 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 | 73 | 155 F12
*) na dotaz

Poznamka: Konektorové pripojeni servomotort na dotaz.
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Pfipojovaci rozméry servomotort MODACT MOKED

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi tésnym perem

A
N Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drazka je
v poloze ,zavieno®, poloha ,otevieno” je vievo pfi pohledu smérem
o / a2 = na mistni ukazatel polohy).
o~ 7 - d d b v
< cg Pfiruba | di f82 ds ds H; h3 max | A2 min | A1 max| |1 min JS49 t3+gjg ds
di o
FO4 | 65|30|42 | M6 | 18| 3 (12| 3 | 26| 6 [20,5| 25
,Z% (CY) FO5 | 65|35|50|M6|22| 3 [12| 3 30| 6 [24,5| 28
b
w{ FO7 | 90|55|70 | M8| 28| 3 (13| 3 |35| 8 [30,9| 40
-0 ~SKds 2 F10 | 125/ 70 |102|M10| 42| 3 |16 | 3 | 45| 12|451| 50
a \ F12 |150| 85 |125|M12| 50| 3 |20 | 3 | 53| 14 |53,5| 70

Poznamka: Poloha ,Z“ (,C*) draZky pro pero je shodnd s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ¢tythranem

Poloha ¢tyfhranného otvoru v koncové de ha s

poloze servomotoru. Poloha ,otevieno® | Pfiruba | di | oo | ds | ds ——{zmin |t x| ba i | | €min | dls
: o max.| min.
je vlevo od polohy ,zavieno® pfi pohledu
s:méremnaml’stnl'ukazatelpolohy. Fo4 |55(30|42|M6|15/05 | 12| 3 15,1 1111441 o5
Ctythranny otvor je podle DIN 79. 16,11 12 16,1
Pfipojovaci rozméry jsou podle F M 19 19,1| 14 18,1 5
DIN 3337 nebo ISO 5211, 05 |65]35)50 M6 | 3105 3 221 16]212| 28
23,1| 17 |22,2
FO7 |90|55|70|M8| 3 |05 | 13| 3 2611 19 [25.2 40
) 30,1] 22|28,2
ZosX ! 2
§ _ 2 F10 [125| 70 [102|M10| 3 | 1 | 16 | 3 |33.1] 24[322] 50
< | 4 37,1 27 36,2
‘I"_ T
z ds 37,1| 27 | 36,2
< d2 F12 |150| 85|125|M12| 3 | 1 |20 | 3 ’ —1 70
44,1| 32 42,2
d1
Poznamka: Poloha ,.Z“ (,C") drazky pro pero je shodna s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
#Z% (“C*) s #Z% (“C*) Rozmeér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.
|
s
e
»OUN | ] A — spojeni &tyihranem v zakladni poloze

) B — spojeni étythranem, pootogenym o 45°




POZNAMKY ZDA pECKY. <.s.




POZNAMKY ZDA pECKY. <.s.




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







