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Elektrické servomotory
pfimocaré (tahlové)

MODACT MTN, MTP
MODACT MTN, MTP CONTROL

Typova Cisla 52 442, 52 443
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1. POUZITI

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

Servomotory MODACT MTN, MTP Control jsou vzdy vybaveny reverzacnimi styka¢i a mohou byt vybaveny
elektronickym regulatorem polohy. Tvofi tak spolu s armaturou, ktera ma vhodnou regulaéni charakteristiku,
polohovou servosmycéku. Vystupni tahlo téchto servomotort se automaticky prestavuje do polohy, kterd odpovida
hodnoté vstupniho signalu regulatoru.

Servomotory se mohou pouzit i pro jina 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 odoIné proti plisobeni provoznich podminek
a vnéjsich vliva 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 doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému
pusobeni atmosférickych vliva. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

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

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

Poznamky:

Za prostory pod pristfeskem se povazuji ty, kde je zabrdnéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do
60° do 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 servomotory MODACT MTP -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) AD5 — tryskajici voda, voda miZe tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢asteéného, nebo Upiného ponofeni (pouze u typu MTP)
3)AE4  —lehka prasnost
AE6 — silna prasnost, (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 praimyslovych provozech.
6) AH2 — vibrace stfedni. V béznych primyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rastu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichl (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodatené pozadavky.
10)AN2 - sluneéni zafeni stfedni. 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.



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 pfisemz priib&h zatizeni je podle obrazku.
Doba prace pifi 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 zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvyse
40 % hodnoty maximalni vypinaci sily Fv.

NejvysSi stfedni hodnota zatéZzovaci sily se rovna jmenovité sile servomotoru.

1%N F,  zabémasila>1,3.Fv
Fstp  stfedni hodnota zatéZovaci sily
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Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotorti

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykla
Z-0-2).

Servomotor, uréeny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykl( s dobou prace (pfi které je vystupni
hridel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na po&tu sepnuti. Velka
Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového obdobi a Zivot-

Zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametrd, jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

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

4. TECHNICKE UDAJE

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 nastaveni vypinaci sily pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci silu pozadovaného typového
¢isla servomotoru.

Zabérna sila

Zabérna sila je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servo-
motoru a jeho U¢innosti. Servomotor mlze vyvinout zabérnou silu po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otacek
vystupniho hfidele, kdy je blokovano momentové vypinani. MGze to byt v koncové poloze nebo i libovolné
mezipoloze.

Samosvornost

Servomotor je samosvorny za pfedpokladu, Zze zatéZ pusobi proti pohybu vystupniho hfidele servo-
motoru. Samosvornost zabezpecuje valeCkova zdrz, ktera znehybni rotor elektromotoru i v pfipadé ruéniho
ovladani.

Z dlvodU dodrzeni bezpeénostnich predpistd neni pfipustné pouziti servomotorl pro pohon dopravnich
zdvihacich zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna
pFfitomnost 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 (zavird).

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

V pfipadé, ze bude pouzito rucni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan 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 vypinaée mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu kromé oblasti,
ve které jsou blokovany (viz Zabérna sila).

Hodnotu vypinaci sily Ize nastavit v rdmci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1. Momentové vypinace jsou blokovany
pro pfipad, Zze po jejich vypnuti dojde ke ztraté zatézovaciho momentu. Tim je servomotor zabezpecéen 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 zajistuji 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.

Vysila¢e polohy
Servomotory MODACT MTN, MTP mohou byt dodany bez vysilac¢e polohy nebo mohou byt vybaveny vysilaem
polohy:



a) Odporovy vysilac 2 x 100 Q.
Technické parametry:

Snimani polohy

Uhel natogeni

Nelinearita

Pfechodovy odpor

PFipustné napéti

Maximalni proud

odporové
0° - 160°
<1%
max. 1,4 Q
50 Vss
100 mA

b) Pasivni proudovy vysilaé CPT 1Az. Napajeni proudové smyc¢ky neni soucasti servomotoru. Doporu¢ené napa-
jeci 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 prekrocit 30V, jinak hrozi zni¢eni vysilace.

Rozsah CPT 1Az se nastavuje potenciometrem na télese vysila¢e a vychozi hodnota odpovidajicim pooto¢enim

vysilace.

Technické parametry CPT 1Az:
Snimani polohy
Pracovni zdvih
Nelinearita
Nelinearita véetné prevodu
Hysteréze vcetné prevodu

kapacitni

nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
<1%

<2,5 % (pro max. zdvih 120°).
<5 % (pro max. zdvih 120°)

(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signédlu 20 mA.)

Zatézovaci odpor

Vystupni signal

Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q
pro R, 400 - 500 Q

Maximalni zvinéni napajeciho napéti

Maximalni pfikon vysilace

Izolaéni odpor

Elektricka odolnost izolace

Teplota pracovniho prostredi

Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah

Rozméry

0-500Q
4 —20 mA nebo 20 -4 mA

10-20V ss
18 -28V ss

5%

560 mW

20 MQ pfi50V ss

50V ss

-25°C —+60 °C

-25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
2 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilaé DCPT. Napdjeni proudové smycky je soucdsti servomotoru. Maximalni zatézovaci
odpor smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MTN, MTP Control s regulatorem ZP2.RES5, se pouziva jako snimac

polohy.

DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:
Snimani polohy
Pracovni zdvih
Nelinearita
Zatézovaci odpor
Vystupni signal
Napéajeni
Pracovni teplota
Rozméry

bezkontaktni magnetorezistentni
nastavitelny 60° — 340°

max. +1 %

0-5000Q

4 —20 mA, nebo 20 -4 mA

15 -28Vss, <42 mA

-25°Caz +70 °C

@ 40 x 25 mm

Zapojeni vysila¢ CPT 1Az i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napajeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do
série. Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysila¢e na elektrickou zem navazuji-
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 prepinac¢l: jeden ma
polohy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani*, druhy ,otvira - stop - zavird“. Prvni pfepina¢ mize byt vestavén
dvoupdlovy nebo Etyfpolovy. Prepinade jsou umistény ve svorkovnicové 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.

Zakladem regulatoru je mikropoc¢ita¢, naprogramovany k regulaci servomotoru, zjiStovani a oSetfeni chybovych
stavll a k jednoduchému nastavovani parametrd regulace.

Konstrukce regulatoru umoznuje vypnout napdajeni 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 signal se zpétnovazebnim signalem z vysilace polohy
vystupniho hfidele servomotoru. Je-li mezi vstupnim a zpétnovazebnim signalem zjistén rozdil, pak regula-
tor sepne jeden z vestavénych stykacll v servomotoru tak, aby se hfidel servomotoru prestavil do polohy,
ktera odpovida velikosti vstupniho signalu. Kdyz zpétnovazebni signal odpovida vstupnimu, servomotor se
zastavi.

Parametry regulace se nastavuji funkénimi tlagitky na regulatoru nebo osobnim pocitatem, ktery se po dobu
nastavovani parametrd 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
zpresnuje regulaci. V dobé klidu servomotoru se zadny brzdny moment nevyviji.

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

U servomotorud s regulatorem ZP2RE5 se pouzivaji jednodussi Fizené brzdy BR2. Jsou propojeny s regulatorem,
ktery jim dava impulz k plsobeni.

Dle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta: BR2 550 do vykonu 550 W
BR 2,2 do vykonu 2,2 kW

Pfi pozadavku brzdit vétsi vykony nez 2,2 kW, je nutno pouzit elektromotory ve zvlaStnim provedeni, s elektro-
magnetickou brzdou.

Spinani elektromotoru, stykac¢ova jednotka

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

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

Pouzité stykaCe maji velkou mechanickou zZivotnost a velkou rezervu ve spinaci schopnosti, takze i elek-
tricka zivotnost postacuje pro dané pouziti. Tepelné relé je voleno tak, aby spolehlivé ochranilo elektromotor
proti pfetizeni. Uspofadani a vybava servomotord umoznuji jednoduché pfipojeni k napajecim a Fidicim
obvodim.

Napajeci obvody mohou byt spole¢né pro celou skupinu servomotori, coz uspofi kabelaz.



Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjsim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni vodi¢li s max. priifezem 4 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu svorkovnicové
skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je

vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou
skfifikou se svorkovnici a vyvodkou.

b) Konektor

Podle pozadavku zakaznika je mozné servomotory MODACT MTN, MTP vybavit konektorem, ktery
zajistuje pripojeni ovladacich obvodl. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni vodi¢l s max.
prifezem 4 mm2. 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 vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MTN, MTP s oznacenim 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 mikrospinac
Maximalni napéti mikrospinacud je 250 V stf. i ss, pfi téchto maximalnich hodnotach proudu:

MO, MZ 250V stt./2 A nebo 250V ss/0,2 A
SO, Sz 250V stf./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 téhoz mikrospinace nelze pfipojit dvé napéti
riznych hodnot nebo fazi.

Izolaéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodu proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkoudce ve vlhku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobnéjsi
udaje jsou v technickych podminkéch.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodii

Obvod odporového vysilace 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 parametrui
Vypinaci sila +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost prestaveni -10 % z jmenovité hodnoty
+15 % (pfi chodu naprazdno)
Nastaveni signalnich vypinacud +2,5 % z max. hodnoty rozsahu

(rozsahy jsou uvedeny v montaznim ndvodu)

Hysteréze signalnich vypinaci max. 4 % z max. hodnoty rozsahu

Nastaveni polohovych vypinacl +0,2 mm posuvu vystupniho tahla (bez viivu dobéhu)
Hysteréze polohovych vypinaci max. 1,2 mm posuvu vystupniho tahla

Vile vystupni ¢asti max. 1 mm



Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjsi ochrannou svorkou pro zabezpecéeni ochrany pred 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

A) Servomotory MODACT MTN, MTP

Servomotory MODACT MTN, MTP konstrukéné vychazeji ze stavebnicové fady servomotord MODACT MON.
Navic maji pfimocaré ustroji, pfevadéjici otacivy pohyb na pfimocary.

Trifazovy asynchronni motor pohani pfes predlohové soukoli centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisténé
v nosné skFini servomotoru (silovy pfevod). Korunové kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani drzeno
v neménné poloze samosvornym Snekovym prfevodem. Ruéni kolo, spojené se Snekem, umozniuje alternativni ruéni
ovladani i za béhu elektromotoru - bez nebezpedi pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s unaseem planetového pfevodu a prochazi do ovladdaci skfiné, kde jsou
soustfedény vSechny ovladaci prvky servomotoru.

Cinnost polohovych vypinadd, signalizadnich vypina&a a vysilade polohy je odvozena ptes nahonové mechanizmy
od otagivého pohybu vystupniho hidele. Cinnost momentovych vypinadt je odvozena od axialniho posuvu plovouciho
Sneku ruéniho ovladani, ktery je sniman a packou pfenesen do ovladaci skfiné.

Ovladaci prvky jsou pfistupné po sejmuti vika ovladaci skfine.

B) Servomotory MODACT MTN, MTP Control s regulatorem ZP2.RE5

Servomotory MODACT MTN, MTP Control mohou byt vybaveny elektronickym regulatorem polohy a tvofi
spolu s armaturou, ktera ma vhodnou regulacni charakteristiku polohovou servosmycku. Vystupni hfidel téchto
servomotoru se automaticky prestavuje do polohy, ktera odpovida hodnoté vstupniho signalu regulatoru.

Pouziti, pracovni prostrfedi, technické parametry a popis funkci servomotoru jsou uvedeny v ¢asti pro
MODACT MTN, MTP. Jejich ustanoveni plati i pro servomotory MODACT MTN, MTP Control. Pfehled vyrdbénych
typl servomotord MODACT MTN, MTP Control je uveden v Tabulce 1.

Servomotory MODACT MTN, MTP Control mohou byt navic vybaveny reguldtorem polohy vystupniho hfidele,
stykac¢ovou kombinaci pro reverzaci pohybu vystupniho hfidele, tepelnym relé pro ochranu elektromotoru pred
pfetizenim a elektronickou brzdou asynchronnich motor(i (BAM-002 — servomotory vybavené pouze stykaci; BR2
— servomotory vybavené regulatorem polohy ZP2.RE5).

V8echny tyto pfistroje jsou umistény ve stykacové skfini, kterd se montuje misto svorkovnicové skriné servomotord
MTN, MTP. Tyto servomotory Ize dodavat také bez regulatoru polohy a brzdy.

PFipojeni elektrickych obvodd ovladaci skfiné k vnéjsim obvodim se provadi na svorkovnici. Ta je doplnéna
pfidavnymi svorkami pro pfivod napajeciho napéti 3 x 230 /400 V, 50 Hz.

8. REGULATOR ZP2.RE5

Zakladni ¢asti regulatoru ZP2.RES5 je mikropoéitac s fidicim programem, naprogramovanym v jeho vnitini
Regulator umozniuje automatické nastaveni vystupniho hfidele servomotoru v zavislosti na hodnoté prou-
dového Fidiciho signalu. Regulator porovnava hodnotu fidiciho signalu s hodnotou zpétnovazebniho signalu
z vysilace polohy. Je-li zjisténa regulaéni odchylka, regulator aktivuje vystupni signaly FO, nebo FZ, které fidi
chod servomotoru, dokud se vystupni hfidel nepfestavi do polohy, ktera odpovida hodnoté Fidiciho signalu.

Pozn.: Reguldtor nastavuje polohu, avsak neovlivriuje rychlost pfestaveni. Ta je dana typem a provedenim
servomotoru.

Regulator také sleduje nékteré provozni stavy a signalizuje vzniklé poruchy.

Nastaveni parametrl regulatoru je mozné tlaCitky SW1 a SW2, anebo pocitatem se servisnim programem.
Pocita¢ se pfipojuje pfes komunikaéni modul ke konektoru J7. Nastavené parametry jsou ulozeny v paméti typu
EEPROM, takze vypnutim napajeciho napéti neni obsah paméti narusen.



Tlaéitky na regulatoru Ize nastavit tyto parametry:
— druh fidiciho signalu

— odezva na signal TEST a na chybu zjisténou regulatorem

— necitlivost regulatoru

— typ regulace

Dalsi parametry Ize nastavit osobnim pocitaéem. Osobnim pocitacem lze také zjistit diagnostické udaje o provozu
regulatoru, napfiklad dobu, po kterou byl regulator v provozu.

Po nastaveni parametr( regulace se pfi tzv. autokalibraci regulator pfizplsobi servomotoru a armature, které bude
ovladat. Samocinné se zjisti a do regulatoru zapiSe jako parametr druh zpétnovazebniho vysilace, koncové polohy
a setrvacnost vystupniho hfidele servomotoru.

Chybové stavy, zjisténé regulatorem, se signalizuji diodami LED na regulatoru. Regulator ma prepinaci kontakt
OK, ze kterého Ize vyvést signal o chybovém stavU. Tento kontakt je béhem bezchybného provozu a pfi vypnutém
regulatoru rozpojen, po dobu chybového stavu je sepnut. Pokud je k regulatoru pfipojen pocita¢, pak se zjiSténa chyba
signalizuje na pocitaci.

PFi chybé reaguje servomotor dle nastaveného parametru ,odezva na signal TEST“

Technické parametry regulatoru
Napajeci napéti: 230V +10 % -15 %, 50 — 60 Hz
Linearita regulatoru: 0,5 %

Necitlivost regulatoru: 1—-10 % (nastavitelna)

Vstupni signaly dvouhodnotové (N /230 V):

Uroron Ovladaci faze pro vystupy FO, FZ, jisténo pojistkou F1,6 A
TEST1,2 Aktivace rezimu TEST

MO, MZ Stavy koncovych spina¢l servomotoru

TP Stav tepelné ochrany motoru

Vstupni signaly analogové:
Ridici signal: 0/4 — 20 mA

Zpétnovazebni signal:

Vystupni signaly dvouhodnotové:

FO, FZ
Relé OK
BRZDA

Vystupni signal analogovy:
Signalizace polohy

Signalizace:
D1 (Zlutd)

D2 (ruda)

D3 (zelena)
D4 (zelena)
D4 (ruda)

Chybova hlaseni:

Proudovy vysila¢ 4 — 20 mA

Ovladaci faze, spinana kontakty relé 5 A /230 V
Signalizace poruchy, pfepinaci kontakt 5 A /230 V
Ovladaci signal pro brzdny modul (2 mA)

Galvanicky oddéleny pasivni vysila¢ 0/4 — 20 mA,
vnejsi napajeni 15-30V,
impedance zatéze max 500 Q

nastavovani/ hlaSeni poruch
nastavovani/ hlaeni poruch
napajeni

servomotor otvira
servomotor zavira

Rezim TEST

Chybi Fidici signal (pouze pfi pouZiti signdlu 4 — 20 mA)
Servomotor byl vypnut koncovym spina¢em jinde,

nez v koncové poloze

Chyba snimace polohy

Zapusobila tepelna ochrana motoru TP

Servomotor je v mistnim ovladani
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Reakce na poruchu:

Rezim TEST Chybové hlaSeni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chybi fidici signal Chybové hlaSeni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chyba snimace polohy Chybové hlaSeni + servomotor stop

Porucha tepel. ochrany Chybové hlaSeni + servomotor stop

Nastavovaci prvky: komunikaéni konektor (pro pripojeni PC)

2x tlacitko pro nastaveni parametrt bez pocitace
Rozsah pracovnich teplot: -25°C-+75°C

Rozméry: 75 x 81 x25 mm

9. UDAJE PRO OBJEDNAVKU

V objednavce servomotord musi byt uvedeno:

— pocet kusu

— typové oznadeni a typové Cislo

— pracovni zdvih vystupni ¢asti (nebude-li udan, dodavaji se servomotory, nastavené na maximaini pracovni zdvih
vystupni ¢asti)

— vypinaci sila (nebude-li udana, doda se s nastavenou maximaini vypinaci silou)

— napajeci napéti elektromotoru (jiné napajeci napéti nez je uvedeno vyse, nutno pfedem dohodnout s vyrobcem).

Priklad objednavky

Elektricky servomotor pfimo¢ary MODACT MTN 40 t. €. 52 443 s pracovnim zdvihem 100 mm, rychlost pfestaveni
125 mm.min-1, s nastavenim maximalni vypinaci sily 40 kN, 3 x 230 / 400 V, 50 Hz, provedeni podle CSN 18 6314,
spojka B, bez blokace moment(, odporovy vysila¢, bez mistniho ovliadaée a regulatoru polohy se v objednavce uvede
jako typové Cislo 52 443.6124N.

Provedeni bez blokace momentl a bez vysilace uvedte slovné.

Vyznam 6., 8. a 9. mista typového ¢isla vyplyva z Tabulky 1,
Vyznam 7. mista u typového Cisla 52 442 vyplyva z Tabulky 2,
u typového Cisla 52 443 vyplyva z obr. 4,5,6 a 7.
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Tabulka é. 1 — Elektrické servomotory MODACT MTN, MTP (Control)
— zakladni technické parametry, provedeni

Zakladni elektricka vyzbroj:
2 momentové vypinace MO, MZ
2 polohové vypinace PO, PZ
2 signaliza¢ni vypinace SO, SZ
1 vysila¢ polohy — odporovy 2 x 100 Q nebo proudovy
1 topny ¢lanek
1 tfifazovy asynchronni elektromotor

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

S ©| Rozsah (Zabéma| Rychlost | Zdvih Elektromotor Hmotnost Typové islo
£ £ i " .
Typ 2 ‘E nvzs;?‘slﬁcl slla | prestavent Tvp Vyjkon | Otacky (I, (400V) I, zékladni | dopliikové
EE| kN | kNI |[mm/min] | [mm] W] [(/minl| [A] | n kgl |12 345678910
C 50 1xx7070-6AA | 180 835 0,62 2,3 XX 0 X X
MTN 15 C 80 1xx7070-6AA| 180 835 | 062 | 23 xx1xx
MTP 15 C |11,5-15| 17 125 1xx 7070-4AB| 250 1350 0,76 3,0 XX 3 XX
C 36 1xx7073-8AB| 120 645 | 0,51 2,2 XX2XX
C 27 10-100 1xx7073-8AB| 120 645 0,51 2,2 33 50442 [ XX A XX
C 50 1xx7070-6AA| 180 835 0,62 2,3 XX4 XX
MTN 25 C 80 1xx7070-6AA| 180 835 | 062 | 23 XX5 XX
MTP 25 C [ 15-25| 325 125 1xx7070-4AB| 250 | 1350 | 0,76 | 3,0 XX 6 XX
C 36 1xx7073-8AB| 120 645 0,51 2,2 XX 7 XX
C 27 1xx7073-8AB| 120 645 0,51 2,2 XX 8 XX
MTN 40 C 25 _ 40 52 80 1xx7083-6AA | 550 910 1,6 3,4 XX 1xXx
MTP 401)| C 125 20120 1xx7080-4AA| 550 | 1395 | 1,45 | 3,9 60 52443 XX2XX
MTN 63 C 40-63 82 80 1xx7090-6AA | 750 915 2,1 3,7 XX4xX
MTP 63 C 125 1xx7090-4AA| 1100 | 1415 | 2,55 | 4,6 63 X X5 X x
Elektrické pripojeni (6. misto t. ¢.)
svorkovnice 6 X XXX
konektor 7XXXX
. . . t. 8. 52 442 - Tabulka €. 2, obr. 1,2, 3
Pripojovaci rozmery t. .52 443 - obr. 4, 5, 6 X1 XXX
(7. misto t. ¢.) -
t.6.52 443 - obr. 7 X2 XXX
Vysilallé polghy, blok mistniho ovladani - servomotory MODACT MTN, MTP vysill)a:gug;¥y1 Az vygac;lédgéyPT
(9. misto t. ¢.) . :
bez zdroje se zdrojem
proudovy 4 — 20 mA xxX0Xx XXX R x
proudovy 4 — 20 mA s BMO XXX 1X XXX S X
odporovy 2 x 100 Q XXX2X
odporovy 2 x 100 Q s BMO XXX 3X
bez vysilace, s BMO XXX P x
bez vysilace, bez BMO XXXZX
Doplrnikova elektricka vyzbroj - servomotory MODACT MTN, MTP Control odpo’rO\V/y p rcv)udovy pf°‘ﬂd°vy
se zabudovanou stykac¢ovou kombinaci (9. misto t. ¢.) vysilac vysilac CPT. 1Az vysilac D.CPT
2x100Q bez zdroje se zdrojem
bez brzdy a regulatoru polohy XXX4X XXXAX XXX Kx
bez BMO | s brzdou, bez regulatoru polohy XXX5Xx XXX Bx XX xLx
s brzdou a regulatorem polohy xxxCx
bez brzdy a regulatoru polohy XXX7X xxx D x XX XM X
s BMO s brzdou, bez regulatoru polohy XXX8X XXX EXx XXX N x
s brzdou a regulatorem polohy XXX Fx
Kryti (10. misto t. ¢.) IP55—N;IP 67 -P

Poznamky:
1 ) Provedeni s vnitfnim zavitem ve spojce a pfirubou (nestandardni) je doddvano jen u t. ¢. 52 443.x21xN a 52 443.x22xN (Typ MTN 40)
a t. ¢ 52 443.x21xP a 52 443.x22xP (Typ MTP 40).
) Provedeni s elektronickou brzdou BAM-002 se dodava pouze u servomotor(i bez regulatoru (se stykaci) s elektromotory do 550 W;
provedeni s elektronickou brzdou BR2 se doddva u servomotort( s reguldtorem ZP2.RE5.
PoZaduje-li se provedeni s blikacem, uvede se tento poZzadavek v objednavce slovné: provedeni s blikacem.
Z4d4-li zékaznik provedeni bez blokace sily, uvede na poslednim misté typového &isla pismeno M, napi. 52 442. 6211NM.
Servomotory MODACT MTN Control s regulatorem ZP2.RE5 — na 11. misté se uvede Eislice 5.
) Typ elektromotori: U servomotort MODACT MTN a MTN Control se symboly xx nahradi pismeny LA,
u servomotortt MODACT MTP a MTP Control pismeny PP,

QO K ®
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Tabulka é. 2 — Pripojovaci rozméry — urceni 7. mista typového Cisla 52 442.xxxxx

Rozte¢ sloupkl A L Rozte¢ sloupkti B s
(160 mm) Znak na 7. misté (150 mm) Znak na 7. misté
Aaill 0 Batl C
Aaitll 1 Ba1tll D
Aatlll 2 Ba1lll E
Aa2l 3 Ba2| F
Aa2ll 4 Baz2ll G
Aa2lll 5 Baz2lll H
Abtl 6 Bb1l [
Abtll 7 Bb1ll J
Ab1lll 8 Bb1lll K
Ab2l| 9 Bb2| L
Ab2ll A Bb2ll M
Ab2/ll B Bb2/ll P Dodavlfy provedeni I{l
rozte¢ zavit ve spojce Bg2l R se spojkou M 10.x 1 jen
sloupkl Iﬁl«;_néﬁw?_sjl&pkﬂ g po dohodé s vyrobcem.
poloha ,zavreno"
] . |A] 160 mm | o
Rozte¢ sloupkl -
B | 150 mm —— :
a 30 mm | délka sloupktl ¢ dle tabulek | _ln f;’ Poloha
Poloha ,zavieno* | b | 74 mm |délka sloupkid |,Provedeni* f &Ll © 1 zavieno
g | 130 mm |délka sloupkih |-obr.1a2 LiLI
I |[M20x1,5
L . AB :
Zavit ve spojce Il M16x1,5 Zakon&eni 1 —— Zakon&eni 2
| M10x1
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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 ¢. 4, 5, 6)

| |
| 3
| | w0
‘ 2
| =]
‘ &S
| |
P A || moxisl || A
10 i B e N
| [l 8

150

Obr. 7

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotort

MODACT MTN, MTP
Legenda ke schématiim:
SQ1 (MO) — momentovy vypina¢ ve sméru ,otvira“ DCPZz — napdjeci zdroj vysilace polohy
SQ2 (M2) — momentovy vypina¢ ve sméru ,zavira“ ZP2.RE5 - elektronicky regulator polohy
SQ3 (PO) — polohovy vypinaé¢ ve sméru ,otvira" BMO — blok mistniho ovladani
SQ5 (P2) — polohovy vypina¢ ve sméru ,zavira" CPT 1Az — proudovy vysila¢ polohy analogové nastavitelny
SQ4 (SO) — signaliza¢ni vypina¢ ve sméru ,otvira" BAM-002 - elektronicka brzda
SQ6 (S2) — signaliza¢ni vypina¢ ve sméru ,zavira" BR2 — elektronicka brzda
SA1 (M/D) — pfepina¢ Mistné/0/ Dalkové EH — topny odpor
SA2 (OTV/ZAV) - pfepina¢ Otvirat/0/ Zavirat M3~ — tfifdzovy elektromotor
KO — styka¢ pro smér otevira B — blikac¢
KZ — styka¢ pro smér zavira F —tepelné relé
BQ1,BQ2 (V1,V2) — odporovy vysila¢ polohy FT — filtr napajeciho napéti
DCPT — proudovy vysila¢ polohy digitalné nastavitelny ~ SSR — bezkontaktni spinace

Polohy prepinacti: M — mistni ovladani; D — dalkové ovladani; OTV — otevieno; ZAV — zavieno;
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP Control
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— se styka¢i a BMO
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Zapojeni servomotord MODACT MTN, MTP Control
— se stykaci, regulatorem ZP2RE5 a BMO

— se svorkovnici
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Zapoijeni elektrickych servomotord MODACT MTN, MTP Control

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

— s konektorem
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B
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, w, prodej a servis elektrickych servomotorid a rozvadéci,
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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