





1. POUZITI

Servomotory fady MODACT MON, MOP, MONJ jsou uréeny k prestavovani armatur pfipadné jinych zafizeni,
pro ktera jsou svymi vlastnostmi vhodné, vratnym otocnym pohybem. Jiné pouziti nez k ovladani armatur je nutné konzultovat
s vyrobcem. Servomotory mohou pracovat v obvodech dalkového ovladani. Servomotory, vybavené proudovym vysilacem,
mohou pracovat i v obvodech automatické regulace s rezimem S4 - 25 %; 1200 h ™.

Servomotory MODACT MON, MOP, MONJ Control mohou byt podle provedeni vybaveny regulatorem polohy,
reverzacnimi stykaci, proudovou ochranou elektromotoru a elektronickou brzdou. UmoZziuji prestavovat ovladaci organy,
které pracuji v regulacnich obvodech, v zavislosti na hodnoté analogového vstupniho signélu regulatoru polohy. Mohou
byt také dodany jen s reverza€nimi stykaci nebo s reverzacnimi stykaci a elektronickou brzdou.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MON, MOP, MONJ (MODACT MON, MOP, MONJ Control) jsou odolné proti plsobeni
provoznich podminek a vné&jsich vlivll 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 na volném prostranstvi doporuéujeme servomotor opatfit lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivd. Stfiska by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alespoii o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

PFi umisténi servomotord v pracovnim prostiedi s teplotou pod +10 °C, v prostiedi s relativni vihkosti nad 80 %, v prostiedi
pod pristfeskem a v prostiedi tropickém je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u viech servomotord.

Pouziti servomotord do prostord s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovliviiovana
funkce elektromotoru. Pfitom je tfeba diisledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuije setfit pfi dosaZzeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pfistfeSkem se povaZzuiji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZzek pod thly do 60° do svislice.
Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup a aby vyfukovany otepleny
vzduch se do n&j 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.

Teploty okoli
Servomotory MON, MON CONTROL se vyrabéji pro teploty okoli od -25 °C do +70 °C nebo od -40 °C do +60 °C.
Servomotory MOP se vyrabéji pro teploty okoli od -25 °C do +60 °C.
Servomotory MONJ se vyrabéji pro teploty okoli do -25 °C do +70 °C.
Relativni vlhkost od 10 % do 100 % s kondenzaci.

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

Trida:
1)AC1  —nadmofska vySka < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda mize tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponoreni, moznost ob€asného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MOP)
3)AE4  —lehka prasSnost
AE6 — silna prasnost, (pouze u typu MOP)
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2  — mechanické namahani stfedni. V bé&znych primyslovych provozech.
6)AH2 - vibrace stfedni.V béznych prdmyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rdstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichll (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni Grove signalniho napéti. Zadné dodate¢né poZzadavky.
10)AN2  —sluneéni zafeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m?.
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 Casto dotykaji cizich vodivych Casti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.



Pracovni poloha

Pracovni poloha servomotordi MODACT®MON, MOP, MONJ je u servomotor(i s plastickym mazivem libovolna.

Servomotory s plastickym mazivem jsou oznaceny Stitkem ,PInéno plastickym mazivem®, ktery je umistén na silové
skfini ze strany ru¢niho kola.

U servomotor( s olejovou naplni je omezena pouze sklonem osy elektromotoru - max 15° pod vodorovnou rovinu. Timto
se zamezi, aby pfipadné ulomky €i necistoty v olejové naplni snizovaly Zivotnost gumového tésnéni hfidele elektromotoru.

P¥i montazi s elektromotorem nad vodorovnou rovinu je tfeba doplnit olejovou napli tak, aby bylo spolehlivé zajisténo
mazani motorového pastorku.

Servomotory s olejovou naplni jsou bez oznaceni.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1 pficemZ priibéh zatiZzeni je podle
obrazku. Doba prace pfi teploté +50 °C je 10 minut a stfedni hodnota zatéZovaciho momentu je nejvySe 60 % hodnoty
maximalniho vypinaciho momentu.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu pferuSovaného chodu s rozeb&hem S4 podle CSN EN
60 034-1 (napft. pfi postupném otevirani armatury apod.). NejvysSi pocCet sepnuti pfi automatické regulaci je
1200 cykll za hodinu pfi zatéZzovateli 25 % (doba b&hu k dobé klidu 1:3). Stfedni hodnota zatéZovaciho
momentu je nejvySe 40 % maximalniho vypinaciho momentu. NejdelSi pracovni cyklus (N+R) je 10 minut,
zatéZovatel (N/N+R) je max. 25 %.

Nejvyssi stfedni hodnota zatéZovaciho momentu se rovné jmenovitému momentu servomotoru.

1% N M, zabé&rny moment
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Prubéh pracovniho cykiu

Zivotnost servomotord

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

Servomotor, uréeny pro regulaéni Géely, musi vykonat nejméné& 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hiidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka €etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orienta¢ni Gdaje Zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametrd,
jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotord pro 1 milion start(
Zivotnost [h] 830 1 000 2 000 4000
pocet start( [1/h] max pocet startll 1200 1 000 500 250




4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napajeci napéti servomotor(i: MODACT MON, MOP: 3 x 230/ 400V, +10 %, -15 %, 50 Hz, 2 %
3x220/380V, +10 %, -15 %, 50 Hz +3 % -5 %

MODACT MONJ: 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %
1x220V, +10 %, -15 %, 50 Hz +3 % -5 %

v Technickych podminkéach.

Kryti
Kryti servomotor(: MODACT MON, (MODACT MON Control), MODACT MONJ — IP 55
MODACT MOP (MODACT MOP Control) - IP 67
Hluk
Hladina akustického tlaku max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu max. 95 dB (A)

Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle poZzadavku zékaznika dle Tabulky provedeni 1 nebo 2. Pokud neni
nastaveni vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Zabérny moment

Z&bérny moment je vypoctova hodnota, dana zab&rnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomo-
toru a jeho Gcinnosti. Servomotor miiZe vyvinout zab&rny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otacek vystupniho
hidele, kdy je blokovdno momentové vypinani. MlZe to byt v koncové poloze nebo i libovolné mezipoloze.

Samosvornost

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

Z divodl dodrzeni bezpecénostnich pfedpisli neni pfipustné pouZziti servomotorl pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moZnou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.

Smeér otaceni
Smér ,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 nebo 2.

Stoupajici vieteno

U provedeni servomotor(l s pfipojovacimi rozméry tvaru A, C je mozné provést Upravu pro montaz servo-
motoru na armaturu se stoupajicim vietenem, které v koncové poloze armatury pfesahuje pfes horni konec
vystupniho hfidele servomotoru. Prostor pro stoupajici vieteno armatury je patrny z rozmérovych nacrtkd.
V pripadé potfeby upevni uzivatel misto krytky otvorl ve viku ovladaci skfiné ochranny valcovy kryt pro stoupajici
vieteno. Ochranny kryt pro stoupajici vieteno neni soucéasti dodavky servomotoru.

Rucni ovladani

Rucni ovladani se provadi ru¢nim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hfidele je dan funkci diferencialu). Ota€enim rucniho kola ve sméru hodinovych rucicek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve smeru hodinovych ruciek (pfi pohledu na hridel do ovladaci skfingé). Za predpokladu,
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 ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mizZe dojit k poSkozeni armatury.



5.VYBAVA SERVOMOTORU

Momentoveé vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaci (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hfidele servomotoru. Momentové vypinace mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu kromé oblasti,
ve které jsou blokovany (viz str. 5, Zabérny moment).

Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v rdmci rozsahu, uvedeného v Tab. 1 nebo 2. Momentové vypinace jsou
blokovany pro pripad, Ze po jejich vypnuti dojde ke ztraté zatézovaciho momentu. Tim je servomotor zabezpecen proti
tzv. ,pumpovani*.

Polohové vypinace
Polohové vypinace PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru (kazdy jednu koncovou polohu).

Signalizace polohy

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

VysilacCe polohy
Servomotory MODACT MON, MOP, MONJ mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny
vysilatem polohy:
a) Odporovy vysilac 2 x 100 Q
Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel natoceni 0° —160°
Linearita <1%
Pfechodovy odpor max. 1,4 Q
PFipustné napéti 50V ss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysila¢ typu CPT 1A. Napajeni proudové smycky neni soucasti servomotoru. Doporucené 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 30 V, jinak hrozi zni¢eni vysilace.

Rozsah CPT 1A se nastavuje potenciometrem na télese vysilace a vychozi hodnota odpovidajicim pooto€enim
vysilace.
Technické parametry CPT 1A:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita véetné pfevodd < 2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodl <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.)
ZatéZzovaci odpor 0-5000Q
Vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 -4 mA
Napéjeci napéti pro R,0 — 100 Q 10-20V ss

pro R, 400 — 500 Q 18 -28Vss
Maximalni zvinéni napéjeciho napéti 5%
Maximalni pfikon vysilace 560 mW
Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50 V ss
Elektricka odolnost izolace 50V ss
Teplota pracovniho prostredi -25°C —+60 °C
Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry 2 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilac typu DCPT. Napajeni proudové smycky je soucasti servomotoru. Maximalni zatézovaci odpor
smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MON, MOP, MONJ Control s reguladtorem ZP2.RES5, se pouZivéa jako snimac polohy.
DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.



Technické parametry DCPT:

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

ZatéZovaci odpor 0-500Q

Vystupni signal 4 —20 mA, nebo 20 —4 mA
Napéjeni 15-28V ss, <42 mA

Pracovni teplota -25°Caz+70°C

Rozméry 2 40 x 25 mm

Zapojeni vysilaéli CPT 1A i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napdjeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do série. Uzivatel
musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace
apod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektrického servomotoru.

d) Odporovy vysila¢ VISHAY 1 x 100 Q. Pouziva se pouze v kombinaci s regulatorem ZP2RE6. Je vyuzivam kvdli
vySSi tepelné odolnosti a vySsi elektrické pevnosti.
Technické parametry:

Snimani polohy odporové

Odporovy rozsah 5Qaz 40 kQ

Uhel natoceni 340° £2°

Linearita +0,5%

PFechodovy odpor max. 0,5 Q

Sum 100 Q ENR
Minimalni napéti 0,5 % max.

Izola¢ni odpor 1000 MQ pfi50V DC
Pevnost dielektrika 1000 V RMS, 60 Hz
PFikon vysilace 2 W (snizeni na nulu z 125 °C)
Pracovni teplota -55°C az +125 °C

Ukazatel polohy

Servomotor mizZe byt 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 prepinacl: jeden ma polohy
,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani, druhy ,otvira - stop - zavira“. Prvni prepina¢ mdze byt vestavén dvoupdlovy
nebo Ctyfpdlovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini.

Regulator polohy

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

Zakladem regulatoru je mikropogita¢, naprogramovany k regulaci servomotoru, zjistovani a oSetfeni chybovych stav(i
a k jednoduchému nastavovani parametrl regulace.

V pfipadé vypadku napdjeni regulator nereguluje. Parametry a diagnostické Gdaje se zapiSou do paméti regulatoru kde
se uchovaji. Nasledné po zapnuti napéajeni se z paméti regulatoru data samocinné obnovi.

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

Parametry regulace se nastavuji funkénimi tlacitky na regulatoru nebo osobnim pocitacem, ktery se po
dobu nastavovani parametrd a pfi diagnostice regulatoru pfipoji k regulatoru pres komunikaéni modul.

Dynamicka brzda

Brzda je volitelnym pfisluenstvim servomotori MODACT MON Control. Po rozpojeni stykace vyvolava v elektromo-
toru po dobu nékolika desetin sekundy dynamicky brzdny moment. Vyznamné zkracuje dobu dobéhu, ¢imz zpfesriuje
regulaci. V dobé klidu servomotoru se zadny brzdny moment nevyviji.



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

U servomotorl 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 poZzadavku brzdit vétSi vykony nez 2,2 kW, je nutno pouzit elektromotory ve zvlaStnim provedeni, s elektro-
émagnetickou brzdou.

Spinani elektromotoru, stykaCova jednotka

Servomotory ve variantach Control maji vestavéné reverzacni stykacové kombinace. Jsou sestaveny ze
dvou stykacéd a nadproudového relé. Souéasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabraruje sou-
¢asnému sepnuti obou stykacd. K tomu by mohlo dojit napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici.
Blokace neni dimenzovana pro dlouhodobé plsobeni. Nadproudové relé chrani elektromotor pied pietizenim
a je dimenzovano podle jeho vykonu.

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

6. ELEKTRICKE PARAMETRY

VnejSi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vn&jsim obvodlm. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni vodi&i s max. priifezem 2,5 mm?. Svorkovnice je pFistupna po sejmuti krytu svorkovnicové
skriné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je
vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou
skfinkou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem — viz Tabulka
provedeni 1.

b) Konektor

Podle pozadavku zakaznika je mozné servomotory MODACT MON, MOP, MONJ vybavit konektorem, ktery
zajituje pripojeni ovladacich obvodd. Konektor je opatien krimpovacimi svorkami pro pfipojeni vodi¢d elektromotoru
s max. priifezem 2,5 mm? a pro pfipojeni ovladacich obvod( s priifezem max. 1,5 mm?. ZPA Petky, a.s. dodavaji
i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto protikusu jsou tfeba specialni krimpovaci klesté.

Vnitini elektrické zapojeni servomotor(i

Schémata vnitiniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MON, MOP, MONJ s oznadenim svorek jsou
uvedena v tomto Montaznim navodu.

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 mikrospinacu
Maximalni napéti mikrospinact je 250 V stf. i ss, pfi t&chto maximalnich hodnotach proud:

MO, MZ 250V stf./2 A; 250V ss/0,2 A
SO, SZ 250V stf./2 A; 250V ss/0,2 A
PO, PZ 250V stf./2 A; 250V ss/0,2 A

Mikrospinace je mozno pouzit jen jako jednookruhové. Na svorky téhoz mikrospinaCe nelze pfipojit dvé napéti
rtiznych hodnot nebo fazi.

Izola€ni odpor
Izolaéni odpor el. obvod( proti kostie nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné



Elektricka pevnost

Obvod odporového vysilace polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysilace 50V ss
Obvody mikrospinacd a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametrd

Vypinaci moment +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni -10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazdno)
Nastaveni signalnich vypinac +2,5 % z max. hodnoty rozsahu
(rozsahy jsou uvedeny v Montaznim navodu)
Hysteréze signalnich vypinact max. 4 % z max. hodnoty rozsahu
Nastaveni polohovych vypinacl +25° Uhlu nato€eni vystupniho hfidele (bez viivu dobéhu)
Hysteréze polohovych vypinaci max. 45° Uhlu natoceni vystupniho hfidele
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjSi ochrannou svorkou pro zabezpec€eni ochrany pred Urazem
el. proudem dle CSN 33 2000-4-41 ed. 2. Jednou ochrannou svorkou je opatfen také elektromotor. Ochranné svorky
jsou oznageny znackou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).

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

7. POPIS

Servomotory se zakladnimi pfipojovacimi rozmeéry jsou konstruovany pro pfimou montaz na armatury. Spo-
jeni servomotoru s armaturou je umoznéno pfirubou podle CSN EN ISO 5210 (13 3090). K pfenaseni pohybu
vystupniho hfidele servomotoru do armatury jsou servomotory opatfeny spojkami tvaru C nebo D - podle CSN
18 6314 (odpovida DIN 3338) nebo tvaru E - podle CSN 18 6314; B3 podle CSN EN I1SO 5210 (13 3090). P¥i
pouziti adaptérd, které se také dodavaji, je mozné ziskat pfipojovaci rozméry tvaru A nebo B1 - podle CSN EN
ISO 5210 (13 3090). Adaptéry se montuji mezi servomotor a armaturu.

Trifazovy asynchronni motor 1 pohani pfes predlohové soukoli 2 centralni kolo diferencialniho prevodu,
umisténé v nosné skfini servomotoru (silovy pfevod 3).

Korunoveé kolo planetového diferenciélu je pfi motorickém ovladani drzeno v neménné poloze samosvornym Snekovym
prevodem. Ru¢ni kolo 4, spojené se Snekem, umoziuje ruéni ovladani, a to i za béhu motoru. Duty vystupni hfidel je
pevné spojen s unasSecem planetového prevodu a prochazi do ovladaci skfiné 5, kde jsou soustfedény vSechny ovladaci
prvky servomotoru - polohové, signalizaéni a momentoveé vypinace, odporovy nebo proudovy vysila¢ polohy a topny ¢lanek.
Cinnost polohovych a signaliza¢nich vypinact je odvozena pfes mechanizmy od ota&eni vystupniho hridele.

12 10 5 11

13 Popis:

1 — elektromotor

2 — skfin pfedlohového soukoli
3 — silovy pfevod

4 — kolo ruéniho ovladani

1 7

5 — ovladaci skfin
'— 6 — viko ovladaci skiiné
— 8 7 — svorkovnicova skfin

8 — viko svorkovnicové skfiné
9 — kabelové vyvodky P 16 (pro ovladani)
10 — svorkovnice elektromotoru
9 11 — ukazatel polohy
12 — kabelova vyvodka (pro motor)
13 — blok mistniho ovladani

Zajistovaci Sroub
ruéniho kola

Obr. 1 - Sestava servomotoru

©



Cinnost momentovych vypinac¢l je odvozena od axialniho posuvu ,plovouciho $neku® ruéniho ovladani, ktery je
snimén a packou prenasen do ovladaci skfiné. Po sejmuti vika 6 této skfiné jsou pristupny ovladaci prvky. Rovnéz
svorkovnicova skfin 7 je pfistupna po sejmuti vika 8. Kabelové privody jsou zajiStény pomoci kabelovych vyvodek P 16
(nebo P 21 a P 16 u provedeni s konektorem). Elektromotor je opatfen samostatnou svorkovnici 10 s kabelovou vyvod-
kou. Polohu vystupniho hfidele Ize zjistit na ukazateli polohy 11. Jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani
od momentu, vypinani od polohy, signalizace, dalkové hlaSeni polohy (vysilac polohy) zajiStuji mechanické skupiny
(jednotky). Ty jsou umistény na ovladaci desce (obr. 2, 2a), upevnéné v ovladaci skfini.

Podle funkci rozliSujeme ovladaci jednotky:

a) jednotka momentového vypinani 12
b) jednotka signalizacni 13
c) prestavny mechanizmus odporového vysilace 14
d) vysilaCe polohy — odporovy 2 x 100 Q s mechanickym ukazatelem polohy 15
— proudovy 4 — 20 mA bez ukazatele polohy 15a
e) jednotka polohova 16
f) topny ¢lanek 17
Vyse uvedené jednotky jsou univerzalni pro vSechny velikosti servomotord MODACT MON, MOP, MONJ.
14 67 66 @@ @@e) —_— P

© .

® ®

:

Popis:

12 — jednotka momentového vypinani

13 — jednotka signaliza¢ni

14 — prestavny mechanizmus vysilace

15 — odporovy vysila¢ polohy s mechanickym
ukazatelem polohy

16 — jednotka polohova

17 — topny ¢lanek

66 — upeviovaci Srouby

67 — zakladni deska ovladani

Cisla v krouzku odpovidajf &isléim svorek na svorkovnici

servomotoru.

Mikrospinace Ize pouzit jen jako jednookruhové.

Obr. 2a - Ovlddaci deska - provedeni s odporovym vysilacem polohy 2 x 100 Q

11

Popis:
5 — odporovy vysila¢ polohy

Vishay

11 — mistni ukazatel polohy

14 - hnaci kolo

15 — proudovy vysilac polohy
(4 - 20 mA)

65 — prilozky

Ostatni polozky jsou shodné s polozkami u ovladaci desky s odporovym vysilacem (obr. 2a). Shodna jsou rovnéz i €isla svorek
mikrospina&l. U servomotord t. €. 52 030 je nosnik vysilate ototen o 180° oproti obrazku.

Obr. 2b - Oviddaci deska Obr. 2c - Ovladaci deska - provedeni s odporovym
- provedeni s proudovym vysilacem polohy vysilacem polohy a ukazatelem polohy VISHAY 1 x 100
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Ddulezité upozornéni:

Pouzité mikrospinace v jednotlivych jednotkach neumoznuji pfivést na kontakty stejného mikrospinace dvé
napéti rlznych hodnot nebo fazi. Tyto mikrospinace lze pouzit jen jako spinace, vypinace nebo pfepinace pro
jeden okruh.

Popis a funkce ovladacich jednotek

a) Jednotka momentového vypinani (obr. 3)

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

Hfidel momentového ovladani prenasi pohyb plovouciho $neku ze silového pfevodu pomoci segmentli 23 nebo 24
a pacek 45 nebo 46 na mikrovypinate MZ nebo MO. Natocenim segmentd oproti vypinacim packam se nastavuje velikost
vypinaciho momentu. Pro pfestavovani vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod jsou segmenty 23 opatfeny stupnici, na
které jsou individualné u kazdého kusu servomotoru vyznaceny ryskami body pro nastaveni maximalniho a minimalniho
momentu. Nastaveny moment ukazuji pak vyfezy v segmentech 27 nebo 28. Cisla na této stupnici neudavaji nastaveni
vypinaciho momentu pfimo. Dilky na této stupnici slouzi pouze k pfesné&jSimu rozdéleni pasma mezi body maximalniho
a minimalniho vypinaciho momentu a tim k pfesnéjSimu prestaveni vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod, neni-li
k dispozici zatéZovaci stolice. Segment 23 je uréen pro smér ,zavird“, segment 24 pro smér ,otvira“.

Jednotka momentového ovladani je také vybavena dvéma blokovacimi mechanizmy. Prvni zajisti po vypnuti momento-
vého vypinace jeho zablokovani, ¢imz se zabrani jeho opétovnému sepnuti a tim i pulzovani servomotoru. Druhy blokovaci
mechanizmus zabrani vypnuti momentového vypinace po reverzaci chodu servomotoru a tim umozni plné vyuziti zabérného
momentu elektromotoru. Blokovaci mechanizmus pracuje pfi obou smérech pohybu vystupniho hfidele servomotoru
v koncovych polohach i v mezipoloze po dobu 1-2 otacek vystupniho hfidele po reverzaci jeho pohybu.

P¥i zatizeni vystupniho hfidele servomotoru krouticim protimomentem se pootoc¢i hfidel momentového ovladani 22
a tim i segmenty 23 nebo 24, z nichZz se pohyb pfenese na vypinaci packu 45 nebo 46. Dosahne-li kroutici moment
na vystupnim hfideli servomotoru hodnoty, na kterou je jednotka momentového vypinani nastavena, stlaci vypinaci
packa tlacitko pfisluSného mikrospinace, ¢imz se dosahne odpojeni elektromotoru od sit&, servomotor se zastavi.

Postup pfi nastavovani momentové jednotky
Nastaveni jiného vypinaciho momentu, nez na ktery byla jednotka nastavena ve vyrobnim zavodé, se provadi tak,
Ze se uvolni zajiStovaci matice 44 (obr. 3), dale pfislusny zajiStovaci Sroub 25 (pro smér ,zavird“) nebo 26 (pro smér

19 20 29 21 23 25 27
A ——— P
2 1 j/®
AN )
& 3 M2
2 @ 1 11
o
Ll
_
A
7
N\ Gisla v krouzku odpovidaci &sliim
svorek na svorkovnici servomotoru.
Mikrovypinace Ize pouzit jen jako
jednookruhové.
45 22 44 24 26 28 2

Popis:
19 — deska zéakladni

20 — mikrovypinace MZ, MO

21 — presuvnik

22 — hfidel momentového ovladani
23 — segment horni ,zavira"

24 — segment horni ,otvira"

25 — zajistovaci Sroub ,zavira“

26 — zajistovaci Sroub ,otvira“

27 — segment dolni ,zavird" vyfezem
28 — segment dolni ,,otvird" vyfezem
29 — hridel blokovani

44 — zajiStovaci matice

45 — packa vypinaci ,otvira"

46 — packa vypinaci ,zavira"

Obr. 3 - Jednotka momentového vypinani
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,0tvird"). Potom nasadime Sroubovék do vyfezu v hornim segmentu 23 event. 24 a otdime segmentem, az vyrez
v segmentu 27 event. 28 ukazuje na pfislusné misto na stupnici. Toto misto se stanovi tak, ze rozdil mezi maximalnim
a minimalnim nastavitelnym momentem v Nm délime poctem dilkd mezi znackou maximalniho a minimalniho momentu.
Tim ziskame adaj, kolik Nm vypinaciho momentu pfipada na jeden dilek stupnice a interpolaci stanovime misto na
stupnici, na které ma ukazovat vyfez v segmentu 27 nebo 28. Barevna ryska na stupnici, ktera je blize k ¢islu 10 ozna-
€uje misto nastaveni maximalniho vypinaciho momentu, druha ryska oznacuje misto nastaveni minimalniho momentu.
Jednotka momentového ovladani nesmi byt nikdy nastavena tak, aby vyfez v dolnim segmentu byl mimo pasmo,
vymezené barevnymi ryskami na stupnici.
Po nastaveni vypinaciho momentu se dotdhne zajiStovaci Sroub 25 nebo 26 a zajiStovaci matice 44.

b) Jednotka signaliza¢ni (obr. 4)

- zajiStuje vyslani elektrického signalu pro GCely signalizace polohy vystupniho hfidele servomotoru.
Nahon jednotky je proveden ozubenym kolem 38 od vystupniho hfidele pfes stupfiovou pfevodovku na vacky
30, 31, ovladajici mikrospinaée 36 (SO) a 37 (SZ). Okamzik sepnuti signalizaénich vypinact Ize volit v libovol-
ném misté pracovniho zdvihu servomotoru mimo Gzké pasmo kolem koncovych poloh (signaliza¢ni vypinac
musi sepnout pfed vypinacem polohovym dokud se jesté vystupni hfidel pohybuje). Horni vacka 37 pfislusi
sméru ,zavird" a spodni 36 smeéru ,otvira".

Signalizacni jednotka je konstruovana jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku 39, pod
nimz jsou namontovany prevody, uspofadané podle kinematického schématu (obr. 6). Pfevod je sestaven tak, ze
prestavné kolo K3 je mozno po uvolnéni zajistovaciho Sroubku 47 pfesunout do rdiznych drovni (I, Il, I, IV, V).
Prestavenim kola K3 se méni rozsah nastaveni signalizaénich vypinacl a vysilade podle pracovniho zdvihu
servomotoru. U obr. 6 je tabulka, kde pro jednotlivé polohy pfestavného kola K3 jsou uvedeny rozsahy nastaveni.

Nastaveni signalizacni jednotky

Je-li nutné zmeénit rozsah nastaveni signaliza¢nich vypinacl a vysilace, je tfeba zménit polohu prestavného kola
K3. Pro pfestaveni kola K3 je nutné CasteCné vysunout signalizac¢ni jednotku z ovladaci skfiné (délka
privodnich vodi¢d k mikrospina¢tim to umozZiiuje). Toto je mozné po vymontovani tfi Sroubl 66 (obr. 2), které pripeviiuji
jednotku k zakladni desce. Po prestaveni signalizacni jednotky na potfebny rozsah se jednotka vrati zpét. Pfed dotaze-
nim Sroubll 66 je nutné zkontrolovat spravny zabér kol K1 a K2 (obr. 6). Na spodnim konci hfidele vacek 48 (obr. 6) je
nasunut pastorek 49, ktery je s hfidelem 48 spojen stavitelnou tfeci spojkou. Z tohoto pastorku je sniman pohyb pro
pohon odporového nebo proudového vysilace. Uspofadani vacek a mikrospinacd signalizaéni jednotky je na obr. 4.
Vystupky vacek 30 vychyluji packy 34 nebo 35, které ovladaji mikrospinace 36 (SO) nebo 37 (SZ). Pfi nastavovani
signaliza¢nich a polohovych vypinacl a vysilace je vzdy nutné prestavit vystupni hfidel servomotoru do polohy, ve
které ma dojit k pfepnuti mikrospinaéli nebo k dosazeni zadané polohy vysilace.

P¥i sefizovani signalizanich vypinacl se nejdfive uvolni Srouby 32 (pro SZ) nebo 33 (pro SO) - obr. 4. Po-
tom se otaci vackou 30 nebo 31, u mikrospinace SZ proti sméru hodinovych ruci¢ek, u SO ve sméru hodinovych
rucicek, az mikrospinac sepne. V této poloze se vacky pfidrzi a zajiStovaci Srouby se opét dotahnou.

30 33 35

Mikrovypinace je mozné pouzit jen jako jedno-
okruhové. Na kontakty téhoz mikrovypinace
nesmi byt pfivedena dvé napéti rliznych
hodnot nebo fazi.

2

s
————04

Schéma mikrovypinaci

Popis:

30 — vacky pro smér ,zavira“

31 — vacky pro smér ,otvira"

32 — Srouby pro vacky smér ,zavira“

33 — Srouby pro vacky smér ,otvird"

34 — packa pro smér ,otvirad"

35 — packa pro smeér ,zavira“

36 — mikrovypina¢ pro smér ,otvird" (dolni)
37 — mikrovypina¢ pro smér ,zavira“ (horni)
38 — ozubené kolo (nahonové)

39 — nosnik jednotky

31 37 38 39

Obr. 4 - Signalizacni jednotka
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Upozornéni:

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

c) Jednotka polohové (obr. 5)

Tato jednotka zajistuje vypnuti vypinaéli PZ nebo PO pfi dosazeni nastaveného poétu otacek vystupniho hfidele.
Otocny pohyb jednotky je odvozen od pohybu vystupniho hfidele a to ndhonovym kolem 62.

Toto kolo nataci krokovym zplsobem usporadana prevodova kola, ovladajici vacku 57 (60). Natoceni vacky na
packu vypinace PZ a PO zpUsobi pfepnuti vypinacd.

55 — dekadicky prevod
56 — stavéci Sroub ,zavird“

57 — vypinaci vacka ,zavira"
16 58 — vypinaci tycka

59 — stavéci Sroub ,otvira"

60 — vypinaci vacka ,otvira"

> 61 — mikrovypina¢ PO
@Q ”&2‘ =7z 0<d fzﬁ\ @‘ 62 — nahonové kolo
@// ,-4% ] N @ 63 — mikrovypina¢ PZ
PZ% ] { Cisla v krouzku odpovidaji &islim svorek
Q 1 /@ na svorkovnici servomotoru.
e —
%

L NN i ! i ) Schéma mikrovypinaéu

55 56 57 58 59 Popis:
N

K1 =N . . —f

Obr. 5 - Polohova jednotka

Manipulace a nastaveni

Jednotka je stavitelnd v rozsahu podle Tabulky €. 1, 2. Postup pfi sefizovani je nasleduijici:

1) Po upevnéni servomotoru na armaturu prestavime servomotorem armaturu do polohy zavieno.

2) V této poloze zatla¢ime na vypinaci ty¢ku 58 ve svislém sméru a potom ji pooto¢ime 0 90° na libovolnou stranu.

Otevieno Zavieno Cisla svorek
na svorkovnici
15-16
PO
} 14-15
18-19
Pz
C —— 17-18
Otevieno Zavieno
21-22
SO
} 20-21
24-25
Sz
C — 2324
I Kontakt sepnut [—1 Kontaktrozepnut

Pracovni diagram polohovych a signalizacnich vypinacua
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Vystupni Pfevodova skrifika Vagky

hridel /
4 R L
l |._E]_« ——ey
v.
————— e Y, .
l l._m__,_.____x___...__u,_ Popis:

i : ] A ——— —— =" —-1. K 1 — ozubené kolo

i ' [ l ML A : K 2 — nahonové kolo

l K1 Kaé K 3 — prestavné kolo
! t R\ 48 - 47 47 - zajiStovaci Sroubek pfestavného kola
? K2 ? 48 — hiidel vatek

l A ﬂ_ﬁ 49 — pastorek s tfeci spojkou

Obr. 6 - Kinematické schéma prevodu

Poznamka: Poloha prestavného kola pro servomotory t. €. 52 030 je pro jednotlivé prevodové stupné uvedena na obrazku vlevo,
pro ostatni typovy ¢isla vpravo.

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu (odporovy vysilac polohy)

Typoveé Cislo
PFevodovy
52 035
| 2-25 2-65 2-5 1-22
Il 2,5-10,5 6,5-22 5-17 22-75
1] 10,5- 35 22-72 17 -55 75-24
v 35-111 72 -220 55-190 24 - 82
\% 111 - 250 220 - 250 190 - 240 82 -100

3) Stavécim Sroubem 56 otaCime ve sméru Sipky ,Z“ tak dlouho, az vacka 57 stlaci pero mikrospinace PZ 63.

4) Vypinaci ty¢ku 58 pootocime o0 90°. TyCka se opét vysune. Pokud se nevysune, pootocime nepatrné Sroubem 56 nebo 59.
5) Prestavime servomotorem armaturu o pozadovany pocet otaek do polohy otevieno.

6) Znovu zatlatime na vypinaci tycku 58 ve svislém sméru a potom ji pooto¢ime o 90° na libovolnou stranu.

7) Stavécim Sroubem 59 otacime ve sméru Sipky ,0“ tak dlouho, az vacka 60 stla¢i pero mikrospinace PO 61.

8) Vypinaci ty¢ku 58 pootocime 0 90°. Tycka se opét vysune. Pokud se nevysune, pootocime nepatrné Sroubem 59 nebo 56.

Poznamka:

Stavécim Sroubem 56, 59 je nutno prestat otaCet v okamZiku pfepnuti!

Jestlize jsou vacky pred sefizenim v takové poloze, jak je uvedeno na obr. 5 nebo vacka jiZ stlacila tlacitko mikrospinace,
je vyhodny néasledujici postup sefizovani:

Po stlaCeni a pootoceni vypinaci tyCky 58 otacime stavécimi Srouby 56 event. 59 proti sméru Sipek, az vacka svym
vrcholem sjede s packy mikrospinace (smérem k pfisluSnému stavécimu Sroubu) a mikrospina¢ prepne (o tom se pre-
svédcime vhodnou zkouSeckou). Potom zpétnym pooto€enim stavéciho Sroubu 56 event. 59 ve sméru Sipky najedeme
vrcholem vacky zpét na packu mikrospinace, az mikrospina¢ opét prepne (tlacitko mikrospinace je stlaceno). Tim je
mikrospinac sefizen. Potom vysuneme vypinaci ty¢ku 58 vy3e uvedenym zplsobem.

d) Vysilace polohy
Odporovy vysila€ polohy 2 x 100 Q vcetné ukazatele polohy (obr. 8)

Zakladem této jednotky je odporovy vysilac 42, ktery ma jmenovitou hodnotu odporového signalu 100 Q.
Vysila€ méa oboustranné vyvedeny hfidel. Na dolnim konci hfidele je nasunut pastorek 43, ktery ma moznost proklouz-
nuti na hfideli v obou koncovych polohach vysilace, coz je vyhodné pfi sefizovani této jednotky. Na hornim konci
hfidele vysilaCe je namontovan ukazatel polohy 40. Ukazatel je upevnén na hfidelce vysilace Sroubem 41. To umoZziuje
nastaveni ukazatele polohy vzhledem k prihleditku ve viku ovladaci skiiné.

Pfestavny mechanizmus odporového vysilace polohy (obr. 7)

Tento mechanizmus je tvofen ozubenymi kulisami 51 a 55, do kterych je zavéSena pruZina 52. LiSta s ¢epy 53
zajiStuje vzajemny suvny pohyb obou kulis. Tato skupina se otocné pohybuje na €epu 54. Cely mechanizmus je
namontovan na zakladni desce ovladani 67 (obr. 2). Ozubené kulisy jsou v zabéru s pastorkem vysilae 43 (obr. 8)

14



0 20

i

O

ﬂ/ l11)‘3'0I
41 ”ﬂlﬁj

2

Popis:

51 — ozubena kulisa

52 — pruzina

53 — lista a Cepy Popis:

54 — prestavny Cep 40 — ukazatel polohy
55 — ozubena kulisa 41 — Sroub ukazatele
64 — Sroub 42 — odporovy vysilac
65 — prestavna packa 43 — pastorek vysilace

Obr. 7 - Pfestavny mechanizmus
odporového vysilace polohy Obr. 8 - Odporovy vysila¢ s ukazatelem polohy

a pastorkem 49 (obr. 6). Poloha ¢epu 54 potom ur€uje pfevodovy pomér pfevodu pfestavného mechanizmu, tzn.,
Ze pro rtizné hodnoty pracovniho zdvihu servomotoru a tim i pro rlizné natoéeni hfidele vacek v signaliza¢ni jednotce
je Uhel natoceni vysilaCe a mistniho ukazatele polohy vzdy 160°. Tim je umoznéno, Ze pro jakykoliv pracovni zdvih
je k dispozici jmenovita hodnota signalu vysilace, tj. 100 Q.

Nastaveni odporového vysilace a ukazatele polohy

Nastaveni vysilace polohy se provadi tak, ze v poloze vystupniho hfidele ,zavieno” vysuneme kulisu 51
(obr. 7) stlaenim ve sméru k vysilaCi ze zabéru s pastorkem 49 (obr. 6). Potom otacime kulisou ve sméru
hodinovych ruci¢ek az k dorazu, ktery tvofi sloupek pod signaliza¢ni jednotkou.

Potom zasuneme kulisu opét do zabéru s pastorkem 49. Rucicka vysilace méa ukazovat na 0°. Pokud tomu tak neni, vra-
time kulisu 51 pred jeji doraz a stlacime kulisu 55. Tim se uvolni pastorek vysilaCe a rucicku vysilace nastavime pobliz znacky
0° na stupnici vysilace tak, aby po uvedeni kulisy 55 do zabéru s pastorkem vysilace jejich zuby do sebe spravné zapadly.
O tom se presvédcime opatrnym natacenim hfidele vysilace. Potom opét vysuneme kulisu 51 ze zabéru a zvySenou silou ji
dotlac¢ime k dorazu (pastorek vysilaCe po najeti rucicky vysilace na znacku 0° prokluzuje). Kulisu 51 opét pfivedeme do zabéru
s pastorkem 49 (obr. 6). V této poloze jsou ovalné otvory v ozubenych kulisach rovnobézné s ovalnym otvorem v zakladni
desce ovladani 67 (obr. 2). Tim je vysilac pro polohu ,zavieno® sefizen. Potom uvolnime Sroub 64 (obr. 7), pfestavnou packu
65 (obr. 7) prestavime smérem k vysilaci az na doraz a Sroub 64 opét pfitAhneme.

Prestavime servomotor do polohy ,otevieno”, pficemz se rucicka vysilace prestavi do polohy mezi 0° a 160°. Uvol-
nime Sroub 64 a prestavnou packou 65 ota€ime proti sméru hodinovych ruciek tak dlouho, dokud rucicka vysilace
neni na znacce 160°. Potom Sroub 64 opét pfitAhneme a zakapnutim rychleschnouci barvou zajistime proti uvolnéni.
Tim je vysila¢ nastaven i pro polohu ,otevieno”“. Ukazatel polohy je upevnén na ose odporového vysilace 42 (obr. 8)
pomoci Sroubu 41. Tento Sroub se uvolni a v poloze ,otevieno” se ukazatel nato€i tak, aby se znacka 100 na stupnici
ukazatele -40- kryla s barevnou te¢kou na prihleditku v krytu ovladaci skiin&. Potom se Sroub 41 dotahne a zaijisti se
zakapnutim rychleschnoucim lakem.

Odporovy vysilac Vishay

Servomotory MON mohou byt alternativné vybaveny odporovym vysilacem Vishay. Tento vysila¢ ma jednostranné
vyvedeny hridel a na jeho konci je upevnéno dvojkolo 73 sloZzené z ozubenych kol A a B. Princip nahonu a sefizeni
vysilaCe Vishay je stejny, jako u proudového vysilate CPT 1A. Rozdil je pouze ve velikostech ozubenych kol A a B
dvojkola 73 a tim i v tabulce pro nastaveni pracovniho zdvihu.
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K3 68 — odporovy vysila¢
69 — nosnik vysilace
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T ' T ] 70 — zajistovaci Sroub
[ = & 71 - prilozka

A 72 — distanéni podlozky
73 — dvojkolo

74 — vymezovaci podloZky

73

Kolo na vysilacéi - pfevody

Nastaveni odporového vysilace polohy

Nejprve je nutné nastavit vhodny pfevodovy stupen z vystupniho hfidele servomotoru na hridel vysilate podle
pozadovaného pracovniho zdvihu servomotoru viz nasledujici tabulka.

Nastaveni se provede pomoci pfestavného kola K3 v pfevodovce signaliza¢ni jednotky podle pfedchoziho bodu b).
Déle je nutné zasunout do zabéru potfebné kolo dvojkola, které je upevnéno na hrideli vysilace. Kolo s mensim priimeé-
rem je oznaceno A, vétsi kolo je oznaceno B. Pfestaveni se provede presunutim podlozek 72 bud pod nosnik vysilace
(je v zabéru kolo A) nebo nad nosnik vysilace (je v zabéru kolo B). Toto se provede v poloze, kdy je nosnik vysilace nejvice
vzdalen od prevodovky.

Potom se Srouby pfipeviujici nosnik vysilate mirné dotahnou tak, aby bylo mozno pfisunout nosnik vysilace do
polohy, kdy je kolo A nebo B v zabéru s hnacim kolem. V této poloze prekontrolujeme zabér kol a pfipadné pomoci
podloZek na hfideli vysilace upravime vysku dvojkola oproti nahonovému kolu. Mezi kolem A (pfipadné B) a hnacim
kolem musi byt nepatrna viile, aby nebyl hfidel vysilate namahan ve sméru kolmém na jeho osu. Potom fadné dotahneme
pripeviiovaci Srouby nosniku vysilace a zajistime lakem.

Volba pfevodového stupné kola K3 a kol A, B se provadi podle nasledujici tabulky. Pokud poZadovany pracovni

zdvih je v pfekryti dvou pasem, je vyhodnéjsi zvolit nizsi pasmo.

Tabulka pro nastaveni pracovniho zdvihu odporového vysilace polohy

Typové Cislo
Pfevodovy Kolo
stupefl | na vysilaci 52030 52031 - 52032 | 52033 - 52035

A 05-11 1,2-25 0,9-1.8
B 09-1,9 2,3-4,6 1,7-34

I A 1,7-35 4,0-8,2 3,1-64
B 3,2-6,4 7,7-154 59-11,7

m A 58-11,7 13,8 - 27,7 10,6-214
B 10,4 - 20,8 25,6 - 51,3 19 - 38

v A 20-39,9 46,8 - 93,8 36,4-73
B 37,4-74,8 86-172,2 68,5 - 137

v A 67,1-134,2 155,4 - 311,1 122,9 - 245,7
B 1225 - 245,3 292 - 5845 224,3 - 450

Po nastaveni vhodného prevodového stupné sefidime oporovy vysilac podle tohoto postupu:
Vzhledem k odstupniovanému prevodovému pomeéru signalizacni jednotky se bézec potenciometru nepohybuje
vzdy v celém rozsahu odporové drahy, ale pouze v ur€ité ¢asti.

16



PFi nastavovani signaliza¢ni jednotky do koncovych poloh ,otevieno” a ,zavieno“ podle bodu b) dojde automaticky
k urcitému nastaveni odporového vysilace.

Konecné nastaveni vysilace se provede nasledujicim zplsobem:

PFestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy ,zavieno”. Potom uvolnime Srouby pfiloZzek vysilace tak, aby celym
vysilatem bylo mozno otacet. Vysilac poté otacenim nastavime na nejnizSi hodnotu odporu (cca 4 Q, méné ne) a dotdhneme
Srouby pfiloZek. PFi zapnuti servomotoru nebo ota¢enim ruéniho kola na ,otevieno®, zane odpor stoupat aZz na hodnotu
odporu odpovidajici koncové poloze ,otevieno” (50 Q az max. 98 Q). Tim je vysila€ sefizen.

Mistni ukazatel polohy

Mistni ukazatel polohy (obr. 8a) slouzi k orientaénimu ur€eni polohy vystupniho hfidele. Je odnimatelné mechanicky
pfipojen na hridel vacek signaliza¢ni jednotky poz 49. P¥i sefizovani vacek signalizacni jednotky je nutno celou sestavu
ukazatele sejmout po povoleni pfipeviiovacich Sroubd poz. 48.

Sefizeni polohy

Nejprve je nutné provést nastaveni polohové a signalizacni jednotky podle bodu b) MontéZniho navodu. Po nasta-
veni této jednotky pak pfipevnime sestavu ukazatele na hfidel vacek a sefidime ukazatel podle nasledujiciho postupu:

Vystupni hfidel servomotoru prestavime do polohy ,zavieno®. V této poloze servomotoru po povoleni Sroubu poz. 47
nastavime znacku ,zavieno" dolniho ukazatele proti sloupku signalni jednotky, ktery je na obradzku 2a tu€né zvyraznén.
(Poloha tohoto sloupku odpovida potom poloze znacky na prihledu krytu po jeho nasazeni). Utdhneme Sroub poz. 47
a prejedeme vystupni hfideli servomotoru do polohy ,otevieno*. V této poloze stejnym zplsobem nastavime znacku ,ote-
vieno" horniho ukazatele opét proti stejnému sloupku signalni jednotky. Pfi tom dbame, abychom nezménili jiZ nastave-
nou polohu dolniho ukazatele ,zavieno“. Po nasazeni krytu zkontrolujeme pfesnost nastaveni znacek proti znacce na
prihledu a polohu pfipadné jesté upravime. Tim je ukazatel nastaven pro obé krajni polohy.

47 46
45
44 7
= e

!
48 | /—

Popis:

43 - hridel ukazatele

44 - ukazatel dolni ,,zavira“
45 — ukazatel horni ,,otvira”
46 — pryZovy unaseci krouZek
47 - zajistovaci Sroub

48 — pripevriovaci Sroub

49 - horni vacka s otvorem

Obr. 8a - Ukazatel polohy

Proudovy vysila€ polohy CPT 1A - nastaveni

Pfed zacCatkem nastavovani proudového vysilace musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové spi-
nace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvod( elektromotoru. U externiho zdroje napajeciho napéti musi byt prove-
feno, zda nepfekra€uje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke zni€eni CPT 1A). Doporucena
hodnota je 18 — 28 Vss.

Kladny pdl zdroje pfipojit na kladny pdl vysilate CPT 1A a do obvodu zapojit miliampérmetr s pfesnosti alespon
0,5 %. Proudova smycka musi byt v jednom misté pfizemnéna. Na obrazku neni zobrazeno pfizemnéni, které mize byt
provedeno v kterémkoliv misté obvodu.
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Prestavit vystupni hfidel do polohy Zavfeno. Pfi zavirani musi hodnota proudového signélu klesat. Pokud stoupd,
uvolnit téleso vysilate a pootocenim o cca 180° pfejit na klesajici Cast vystupni charakteristiky. Jemné&jSim
pootacenim nastavit 4 mA. DotaZzenim pfiloZek zajistit vysila¢ proti samovolnému otoceni.

Prestavit vystupni hfidel do polohy Otevieno a potenciometrem na télese vysilace nastavit 20 mA. Potenciometr ma
rozsah 12 otacek a je bez dorazd, takze ho dal3im otacenim nelze poskodit.

Znovu proveéfit hodnotu proudu ve stavu Zavieno. Pokud se pfilis zménila, zopakovat body 1. a 2. Jsou-li potfebné
korekce velké, je tfeba tento postup nékolikrat zopakovat. Po nastaveni zajistit vysilac proti ota€eni a Srouby
zakapnout lakem.

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

|

Obr. 9 - Kolo na vysilaci - pfevody (provedeni s proudovym vysilacem polohy)

Popis:
68 69 70 1 68 — proudovy vysila¢ CPT 1A
69 — nosnik vysilace
70 — zajiStovaci Sroub
71 — pfilozka
A y . 72 — ovéalné podlozky
LI A €9 73 - dvojkolo
. £ Dﬂ] \ : HE (+) 74 — vymezovaci podlozky
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Tabulka nastaveni pracovniho zdvihuproudového vysilace polohy CPT 1A

Prevodovy Kolo Typové Eislo
stupen na vysilaci 52 030 52031-032 | 52033-035
| A 0,9-1,8 1,3-2,6 1-2
B 1,6 - 3,3 2,4-4,8 1,8-3,7
" A 2,1-4,2 4,4 -8,8 3,4-6,8
B 3,4-6,9 8-16 6,1-12,3
" A 6,7-13,4 14,8 - 29,6 11,4 -22,8
B 11,6 - 23,3 27 - 54 20,8 - 41,7
" A 21,4-429 49 - 99 37,8-76,5
B 39,2-78,5 90 - 181 69,5 - 139
v A 75 -144 167 - 334 129 - 258
B 131 - 263 304 - 609 234 - 470
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Upozornéni'!

Bez predchozi kontroly napéajeciho napéti vysilac CPT 1A nepfipojovat. Vyvody vysilate nesméji byt v servomotoru
spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani ndhodné.

Pfed kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpojit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru,
na nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alespon 1 MQ.
Napéti musi byt v mezich 18 — 25 V=, v Zadném pfipadé nesmi byt vySSi nez 30 V (dochazi pak ke zniCeni vysilace).
Potom pfipojime vysila¢ tak, aby kladny pél zdroje byl pfipojen na kladny pél vysilace tj. na koli€ek s rudym izolatorem
(r) + (blizSi ke stfedu vysilace). Na zaporny pdl vysilace (bily izolator) je pfipojena koncovka s bilym naviekem (je zapojena
na svorku 52). U novéjSiho provedeni je rudy vodic +, Cerny -.

Do série s vysilacem zapojime pfechodné mA - metr, nejlépe C&islicovy, s pfesnosti alespon 0,5 %. Vystupni hridel
prestavime do polohy zavieno. Pfitom musi hodnota signalu klesat. Pokud tomu tak neni, musi se ota€et vystupnim
hfidelem ve sméru ,zavird" tak dlouho, az signal zacne klesat a vystupni hfidel dosdhne polohy ,zavieno*.

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

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

Po skon€eni sefizeni zkontrolujeme voltmetrem napéti na svorkach vysilace. Musi byt v rozmezi 9 — 16 V
pfi proudu 20 mA.

Poznamka:

Charakteristika vysilate ma dvé vétve — sestupnou vzhledem k poloze ,Z“ nebo vzestupnou vzhledem
k poloze ,Z“. Volba charakteristiky se provadi natocenim télesa vysilace.

Proudové vysilace polohy DCPT - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh

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

1.1. Poloha ,,4 mA*

Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlacitko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).
1.2. Poloha ,,20 mA*

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

Smysl otaceni je ur€ovan pohledem ze strany panelu DCPT.

2.1. Levotocivy
Stisknout tlagitko ,,20*, nasledné tlacitko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.
2.2. Pravotocivy

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

Pfi zméné smyslu otaceni zlstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA*“, ale méni se pracovni oblast
(drdha DCPT) mezi témito body na doplnék plvodni pracovni oblasti. Timto mdZze dojit k pfekrodeni povoleného rozsahu
pracovni oblasti (LED 2x) — mlze byt mensi nez 60°.

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

1x Poloha snima€e mimo pracovni oblast

2X Chybné nastavena pracovni oblast

3x Mimo toleranéni Groven magnetického pole
4x Chybné parametry v EEPROM

5x Chybné parametry v RAM

4. Kalibrace proudll 4 mA a 20 mA.
Pfi zapnuti napajeni mit tlaCitka ,4“ a ,20" stisknuta a uvolnit je po jednom bliknuti LED.
Timto je proveden vstup do nabidky 4.1 Kalibrace 4 mA.

4.1. Kalibrace proudu 4 mA
Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlacitko ,,20*. Trvaly stisk tlacitka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tlaitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
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4.2. Kalibrace proudu 20 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tla€itko ,,4%“. Trvaly stisk tlacitka vyvola autorepeat zvySovani
proudu. Uvolnénim tlacCitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
4.3. Pfepinani mezi nabidkou kalibrace 4 mA a 20 mA

Vstup do nabidky kalibrace 4 mA:

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

Vstup do nabidky kalibrace 20 mA:

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

5. ZA&pis standardnich parametrd
PFi zapnuti napajeni mit tla€itka ,,4“ a ,,20* stisknuta a uvolnit je po dvou bliknutich LED.
POZOR! P¥i tomto zapisu dojde i k pfepsani kalibrace vysilaCe a je tedy nutno ji nasledné provést!!

Nastaveni parametr(

Poloha ,,4 mA*

=020
~04

D;
W
1
DCPT

EHL elektronika
v.¢. 000106

Nastavit servomotor do poZadované polohy

ccrr

(vétSinou zavreno) a stisknout tlacitko 4
do doby nez blikne LED

Poloha ,,20 mA*

2s

|:|— w020

+

10 ~04
DCPT

EHL elektronika

v.¢. 000106

Nastavit servomotor do pozadované polohy

ccrr

(vétSinou otevieno) a stisknout tlaCitko 20
do doby neZ blikne LED

8. BALENI A SKLADOVANI

Servomotory se pii prepravé k tuzemskym odbérateldim pfepravuji nezabalené. Pro pfepravu servomotort se pak
pouziva krytych dopravnich prostfedkd nebo prepravnich skfini.

Pfi dodavkach servomotor(i zahraniénim odbérateldm musi byt servomotory opatieny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizptisoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotorl od vyrobce je nutno pFekontrolovat, zda nedoSlo béhem dopravy k jejich poskozeni.
Porovneite, zda Udaje na $titcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s prdvodni dokumentaci. Pfipadné nesrovnalosti,
zavady a poskozeni hlaste ihned dodavateli.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezprasné mistnosti s teplotou
v rozsahu od -25 °C do +50 °C, s relativni vihkosti do 80 %, prosté Ziravych plynl a par, chranéné proti skodli-
vym klimatickym vliv@im. P¥i skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pred uvedenim do provozu vyménit
olejovou napln. Jakakoliv manipulace pfi teplotach nizSich nez -25 °C je zakazana. Je nepfipustné skladovat
servomotory venku nebo v prostorach nechranénych proti desti, snézeni a namraze. PfebyteCny konzervacni
tuk odstrante az pfed uvedenim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotord po dobu
delSi nez 3 mésice doporucujeme vlozit do svorkovnicové skfiné sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym
vysousedlem.

9. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UMISTENI

Pfed zapocetim montaZe znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl b&hem skladovani poskozen. Cinnost elektro-
motoru Ize ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina¢ a kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektromotor rozbéhne
a pootoci se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho ovladani,
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svorkovnicové skfifice a ovlddaci skfifice. TéZ je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida ustanovenim odst. ,Pracovni
podminky*. Vyzaduji-li mistni podminky jiny zplsob montaze, je nutna dohoda s vyrobcem.

10. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapadl do spojky armatury. S armaturou
se servomotor spoji Etyfmi (osmi) Srouby. Otacenim rucniho kola se provede kontrola spravného spojeni servo-
motoru s armaturou. Sejmeme vicko svorkovnicové skfifky a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru podle
schématu vnitfniho zapojeni.

Pro manipulaci se servomotorem pfi montazi na armaturu je mozné vyuzit tfi zavésnych ok, kterymi je
servomotor vybaven. V zadném pfipadé vSak nelze téchto ok vyuzit pro zavéSeni servomotoru s armaturou.

Servomotor musi byt fadné jiStén jak proti pfetizeni, tak proti zkratu.

11. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

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

Nastaveni a sefizeni mlize provadét jen osoba s predepsanou kvalifikaci. Neni dovoleno provadét tyto prace bez
Ffadného prostudovani tohoto montazniho navodu.
1) Servomotor ruéné prestavime do mezipolohy.

2) Servomotor pfipojime na sit a kratkym spusténim uprostfed pracovniho zdvihu ovéfime spravny smeér otaceni
vystupniho hfidele. Pfi pohledu do ovladaci skfiné se vystupni hfidel pfi pohybu ve sméru ,zavira“ otaci ve sméru
hodinovych rucicek.

3) Servomotor prestavime elektricky do blizkosti polohy ,zavieno*, zbytek pfestaveni do polohy ,zavfeno* provedeme
pomoci ruéniho kola. V této poloze ,zavieno" nastavime polohovou jednotku (mikrospinac PZ) podle bodu
5c a odporovy nebo proudovy vysila¢ podle bodu 7d.

4) Vystupni hfidel pfestavime do polohy, ve které ma pfepinat signaliza¢ni vypina¢ SZ. Sefizeni vypinae SZ
provedeme podle bodu 7b.

5) Vystupni hfidel servomotoru pfestavime o poZzadovany pocet otacek a nastavime vypina¢ polohy PO ,otevieno®
podle bodu 7c¢ a odporovy vysila¢ podle bodu 5d. Nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypina¢l a vysilace polohy
nekolikrat oveéfime.

6) Vystupni hfidel pfestavime do polohy, ve které ma prepinat signalizacni vypina¢ SO. Sefizeni vypinace SO
provedeme podle bodu 7b.

Upozornéni:

Viko ovladaci skfiné je nutné snimat posunutim ve sméru prodlouZzené osy vystupniho hfidele servomotoru tak,
aby nedoslo k poskozeni ukazatele polohy. P¥i montazi armatury na potrubi je tfeba ruénim kolem servomotoru nastavit
armaturu do stfedni polohy. Kratkym spusténim elektromotoru zjistime, zda se servomotor to€i spravnym smérem.
Pokud tomu tak neni, pfepoji se navzajem dva fazové vodiCe na svorkovnici elektromotoru a zkontroluje se spravna
funkce koncovych vypinaga.

12. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha servomotort vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na predavani impulz( k jednotlivym
funkénim Ukollm. V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného organu ruénim kolem.
Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky (neni minén regulacni provoz), doporucuje se umistit v obvodu ¢leny pro
rucni dalkoveé Fizeni tak, aby bylo mozné Fidit servomotor i pfi vypadku automatiky.

Obsluha dbéa na to, aby byla provadéna pfedepsana Udrzba, servomotor chrdnén pred Skodlivymi G&inky okoli
a povétrnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky*.

Nejdéle do pll roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alesporn jedenkrat za rok je tfeba fadné dotahnout
$rouby spojujici armaturu se servomotorem. Srouby se dotahuji kfizovym zplisobem.
Mazani

Pro mazani servomotor(l se pouZivaji plasticka konzistentni maziva nebo pfevodovy olej PP80 (viz Tabulka 1 nebo 2).
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Maziva

Poget prestaveni Teplota okoli [*C]

Typove cislo vystupniho hfidele
servomotoru 1 -25 -40 -25

[ min™7] +70 +60 +60
52 030, 52 031, 52 032 do 40 M M M
52 033,52 034 nad 40 (o] @) (e}
52 035 tyka se vSech rychlosti (0] 0 (0]
52 036 tyka se vSech rychlosti (0] 0] (0]

Poznamka: M - plastické mazivo
O - pfevodovy olej

Servomotory s plastickym mazivem

Typy maziv a jejich mnozstvi jsou uvedeny v tabulce.

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

Servomotory s plastickym mazivem jsou oznaceny Stitkem ,PInéno plastickym mazivem®, ktery je umistén na silové
skfini ze strany ru¢niho kola.

Typ maziva pro klimatické provedeni a teplotu
Typové Cislo MnoZstvi maziva
servomotoru (kg) Tl Ul
(-25 - +70 °C) (-40 — +60 °C)

52 030 0,30
52 031 52 032 050 CIATIM — 201 GOST 6267-74

CIATIM — 221 GOST 9433-80
52 033, 52 034 0,70

Poznamka:
Mazivem Ciatim 221 se mazou mista tfeni gumovych manzet s kovovym povrchem, valeckova brzda a naboj vnéjsiho
ozubeného kola planetového diferencialu (v mistech tfeni s hfidelem a na plochach).

Servomotory s olejovou naplni

1x ro€né zkontrolovat hladinu oleje a v pfipadé potfeby olej doplnit. Vyména se provede po 500 hod. chodu servo-
motoru, nejdéle po 2 letech. Servomotor se plni automobilovym pfevodovym olejem PP 80 nebo jinym olejem se
stejnymi vlastnostmi (viskozitni tfida 80W podle SAE /J 306a).

Mnozstvi oleje:

Typové Cislo Mnozstvi oleje v |
52 030 1,3

52 031, 52 032 2,8

52 033, 52 034 6

52 035 12

52 036 12 +tuk *

*) Adaptér servomotoru 52 036 se plni tukem PM MOGUL LV2-3, mnoZstvi 3 kg.

Udrzba

Pokud servomotor pracuje v prostfedi praSném, je nutné pravidelné odstranovat z jeho povrchu prach, aby nedoslo

ke zhorSeni chlazeni.

Jednou za dva roky je nutné lehce potfit zuby soukoli v pfevodovce signalizaéni jednotky a loZiska, ve kterych jsou

tato soukoli usazena a pakovy mechanizmus odporového vysilace.



K mazéni se pouzivd mazaci tuk CIATIM 201 nebo PM MOGUL LV 2-3. UloZeni a ozuben& kola proudového
vysilace se mazou jemnym hodinarskym olejem. Ke zvySeni odolnosti proti korozi se potfou mazacim tukem téz
v8echny pruziny v ovladaci ¢asti. Adaptér servomotoru 52 036 se plni tukem PM MOGUL LV2-3, mnozstvi 3 kg.

13. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

1) Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzuci.
Zkontrolujte, zda neni pferuSena faze. Je-li Soupatko zaklinéno a nelze jej ru¢nim kolem ani motorem odtrhnout,
je nutné servomotor demontovat a zavér uvolnit mechanicky.

2) Po spusténi servomotoru z koncové polohy vystupniho hfidele dochazi k jeho samovolnému zastaveni.
Je nutné zajistit, aby vyfez v pfepinacim kole (obr. 2) zastavoval v koncové poloze vystupniho hfidele servo-
motoru (po vypnuti momentového vypinace) pfed najetim na presuvnik 21 (obr. 3). Toho se dosahne vhodnym
natoCenim vystupniho hfidele servomotoru pfi spojovani servomotoru s armaturou pfipadné vhodnym nato-
€¢enim prepinaciho kola vzhledem k vystupnimu hfideli. K tomu je prepinaci kolo opatfeno dvéma drazkami
pro spojovaci pero. Kromé toho Ize jesté pfepinaci kolo prevratit.

DdleZité upozornéni:

Servomotor t. €. 52 036 je vytvoren Upravou servomotoru t. ¢. 52 035, na jehoz vystupu je pfipojen adaptér.
Adaptér je jednostupnova prevodovka s koly, opatfenymi €elnim ozubenim. Vystupni hfidel adaptéru je i vy-
stupnim hfidelem servomotoru t. €. 52 036. Cinnost ovladaci €asti je vazana na vystupni hfidel hnaciho servo-
motoru t. €. 52 035. Aby byl smér ota€eni vystupniho hfidele servomotoru t. €. 52 036 stejny jako u ostatnich

servomotor( fady MON, MOP jsou provedena tato opatieni:

1) Pieznaceni ovladacich a sefizovacich prvk{ na ovladaci desce. Oznaceni t&chto prvkd odpovida sméru
otaceni vystupniho hfidele servomotoru t. ¢. 52 036 (tj. adaptéru).

2) Byla provedena Uprava vnitfniho zapojeni ovladaci desky servomotoru tak, aby schéma zapojeni servomotoru
éét. €. 52 036 bylo stejné jako u ostatnich typovych €isel 52 030 — 52 035. To znamena, ze servomotor
t. €. 52 036 se pripojuje k vnéjSim ovladacim obvoddim stejné jako servomotory 52 030 — 52 035.
P¥i sefizovani servomotoru t. . 52 036 je nutné mit na zfeteli, Ze funkce mikrospinacl jsou oproti obrazkdm
v montaznim navodu obracené, tj. napr. tam, kde je na obrazku momentovy vypina¢ MZ, je ve skute€nosti
u servomotoru t. €. 52 036 momentovy vypina¢ MO atd.
P¥i otaceni dutého hfidele v ovladaci skfini proti sméru hodinovych ruciCek se armatura zavira (vystupni hfi-
del servomotoru t.€. 52 036 se pfitom ota¢i ve sméru pohybu hodinovych rucicek). Pfitom se pfedpoklada,
Ze vieteno armatury je opatfeno levym zavitem. Smér otaceni ruéniho kola je u v3ech typd servomotor(
stejny.
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Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MONJ - zakladni parametry, napajeci napéti 1x230V, 50 Hz
Zakladni vyzbroj: 2 polohové vypinace PO, PZ; 2 momentové vypinace MO, MZ;
1 elektromotor (na zvlastni objednavku téz brzdovy); 1 topny ¢lanek

s Moment [Nm] I?ychlost, Prap. %’ Elektromotor Hmotnost Typové Eislo
Typové oznaceni ‘g R prestaveni zdvih g s mz-gg"f(’) wm |Vykon| Otagky 1, l, zékladni | dopliikové
S| Vypinaci |Zabérny . o | S Ceroum =21 (230V)

[Umin] | [ot] | & | wondensatorem | W[ EV/MIN]| g1 | [kg] 12345 (67891011

MONJ 40/75-25 C 75 25 1LF7070-4 | 0,25 | 1400 1,86 | 3,4 27 XX 2 X NJ x
MONJ 40/50-40 C 20— 40 50 40 1LF7070-4 | 0,25 | 1400 1,86 | 34 27 X X 3 X NJ X
MONJ 40/60-50 C 60 50 1LF7070-2 | 0,37 | 2895 2,85 | 35 27 X X 4 X NJ X
MONJ 40/60-80 C 60 80 1LF7073-2 | 0,55 | 2860 | 4,15 | 37 27 52 030 XX 5 xNJx
MONJ 80/135-25 [C| 40-80 135 25 1LF7073-4 | 0,37 | 1400 26 |32 27 XX 8 X NJ x
MONJ 70/90-40 C| 40-70 90 40 1LF7073-4 | 0,37 | 1400 26 |32 28 XX 9 xNJx
MONJ 75/100-50 C| 40-75 100 50 1LF7073-2 | 0,55 | 2860 415 | 3,7 28 XX A X NJ x
MONJ 110/143-25 C| 80-110 143 25 1LF7073-4 | 0,37 | 1400 2,6 3,2 28 X X E X NJ X
MONJ 100/130-40 C| 63-100 130 40 1LF7080-4 | 0,55 | 1415 3,5 3,6 41 X X 3 X NJ x
MONJ 95/124-63 63 — 95 124 63 2-250 1LF7083-4 | 0,75 | 1405 4,8 3,9 42 X X 4 X NJ X
MONJ 100/230-80 63— 100 130 80 1LF7083-2 | 1,1 | 2860 6,7 4,4 43 X X E X NJ X
MONJ 100/130-100 130 100 1LF7096-4 | 15 | 1430 87 [43 50 XX 5 X NJ x
MONJ 95/124-145 63 — 95 124 145 1LF7090-2 | 1,5 | 2845 9,25 | 45 51 52 031 X X F X NJ X
MONJ 150/195-40 100 — 150 195 40 1LF7083-4 | 0,75 | 1405 4,8 3,9 41 XX 9 X NJ x
MONJ 160/208-65 100-160 | 208 65 1LF7096-4 | 1,5 | 1430 8,7 4,3 42 XX AxNJx
MONJ 160/208-80 80 1LF7090-2 | 15 | 2845 | 925 | 45 43 X X H X NJ x
MONJ 130/170-145 100-130 | 170 145 1LF7096-2 | 2,2 | 2830 | 13,3 | 48 51 X X J X NJ x
MONJ 250/325-40 160-250 | 325 40 1LF7096-4 | 1,5 | 1430 8,7 4,3 45 52 032 X X 3 X NJ x
MONJ 220/286-80 160 — 220 | 286 80 1LF7096-2 | 2,2 | 2830 13,3 | 4,8 49 X X5 X NJ X

U servomotori MODACT MONJ se pouzivaji jednofazové elektromotory Siemens fady 1LF7... s b&hovym a rozb&hovym kondenzatorem.
U dvoupdlovych elektromotord (cca 2800 ot/min) garantuje vyrobce 60 000 startd, u &tyfpolovych elektromotorti (cca 1400 ot/min) 100 000 startdl.

Poté je tfeba vymeénit odstfedivy odpojovac rozbéhového kondenzatoru — Ize objednat v ZPA Pecky a.s.

Na elektromotory s vykonem do 0,37 kW, se v ZPA Pecky, a.s. montuje triakovy odpojovag, ktery zvy3uje Zivotnost na 350 000 start(.
Je-li servomotor s jednofazovym elektromotorem uréen pro regulaéni Ucely, je tfeba pfi nastavovani regulac¢niho procesu (€etnost regulaénich
z&sahl) mit tuto sniZzenou Zivotnost na zfeteli.

Piedpokladany pracovni rezim servomotordi MONJ, prosim, konzultujte s obchodnim oddé&lenim ZPA Petky, a.s.
— Oznaceni servomotord pinénych olejem. Ostatni servomotory jsou pInény plastickym mazivem.

Tabulka 3 — Elektrické servomotory MODACT MON, MOP, MONJ

— pfipojovaci rozméry, zplisob elektrického pfipojeni

Typové Cislo 5203 X X
PFipojovaci rozméry Provedent
Vyvodky | Konektor
Tvar A 5 E
Tvar B1 6 G
Tvar C 7 H
Tvar D 8 J
Tvar E 9 K
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Tabulka 3 — pokracéovani

Typové Cislo 5203 X . X X X X X
Blok mistniho ovladani, Provedeni Vysilag Vysilat proudovy | Vysilat proudovy
ukazatel polohy bez vysilace odporovy 4-20mA | 4-20mA+zdroj
Bez bloku mistniho ovladani,
bez ukazatele polohy 1 K B A
Mistni ukazatel polohy 2 L - -
Blok mistniho ovladani 4 M E C
Blok mistniho ovladani a ukazatel polohy 6 N - -
Blok mistniho ovladani pro servomotory
7 P H D

MODACT MON, MOP, MONJ Control

Blok mistniho ovladani
a ukazatel polohy pro servomotory 8 R - -
MODACT MON, MOP, MONJ Control

A

Viypinaci momenty, rychlosti pfestaveni a ostatni technické parametry jsou véetné oznageni uvedeny v Tabulce 1 nebo 2
Na tomto misté se uvede Cislice nebo pismeno, odpovidajici pozadovanym parametrdim.

(232 MODACT MON, MOP, MONJ Control

=35
Signalizace, vysila¢ polohy, blika¢ QDE_. Komplet[’n’ regE’IZoru Bez regulatoru

§ g vybaveni v polohy polohy a brzdy
Bez signalizace, vysilace polohy a blikace 0 - E M
Vysila¢ polohy 1 A F N
Signaliza¢ni vypinace 2 - G Q
Signaliza¢ni vypinace a vysilac polohy 3 B H P
Blikac 4 - I R
Vysila¢ polohy, blikac 5 C J S
Signaliza€ni vypinace a blika¢ 6 - K T
Signaliza€ni vypinace, vysila¢ polohy a blika¢ 7 D L u

Poznamka: *) Servomotory MODACT MON, MOP, MONJ Control s regulatorem ZP2.RE5 — uvede se ¢islice 5.

Y

Uvede se pismeno N (MODACT MON), P (MODACT MOP), NJ (MODACT MONJ) - jednotné pro vSechna provedeni.

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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Legenda ke schématlim servomotord
MODACT MONJ 52 030-2, MON, MOP 52 030-6

Legenda ke schémat(im:

SQ1 (MO) — momentovy vypinac ve sméru ,otvira"
SQ2 (Mz) — momentovy vypinac ve smeéru ,zavirg"
SQ3 (PO) — polohovy vypina¢ ve sméru ,otvird"
SQ5 (P2) — polohovy vypinac¢ ve sméru ,zavira“
SQ4 (SO) — signaliza¢ni vypinac ve sméru ,otvira"
SQ6 (S2) — signalizacni vypinac ve sméru ,zavira"
SALl (M/D) — prepina¢ Mistné/0/ Dalkove

SA2 (OTV/ZAV) - pfepinag Otvirat/0/ Zavirat

KO — styka€ pro smér otevira

Kz — stykac€ pro smér zavira

BQ1,BQ2 (V1,V2) — odporovy vysilac polohy

BMO — blok mistniho ovladani

CPT 1A — proudovy vysila¢ polohy analogové
nastavitelny

DCPT — proudovy vysila¢ polohy digitalné
nastavitelny

DCPZ — napajeci zdroj vysilace polohy

EH — topny odpor

M1~ — jednofazovy elektromotor

M3~ — tfifazovy elektromotor

M — mistni ovladani

D — dalkové ovladani

ZAV — zavieno

otV — otevieno

Polohy piepinac: M — mistni ovliadani; D — dalkové ovladani; Z, ZAV — zavieno; O, OTV — otevieno

Volitelné prisluSenstvi:

Blok mistniho ovladani BMO

Vysila€ polohy — odporovy V1, V2
— proudovy pasivni CPT 1A
— proudovy aktivni DCPT + DCPZ
— bez vysilace

Signalizacni spinate SO, SZ

Blika¢ B

Pouzité elektromotory:

U servomotorti MON, MOP jsou pouzity tfifazové elektro-
motory v provedeni se svorkovnici.

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

3f motor

@8 & SRR,

LI1<?\-’1(]® wﬁb U%ﬁ\w?

Lt L2 L3 LZ L1 L3
otvira zavira

U servomotorl MONJ jsou pouzity jednofazové elektro-
motory v provedeni se svorkovnici.

U provedeni s prfipojnou svorkovnici se elektromotory
pfipojuji samostatné, u provedeni s pfipojnym konektorem
jsou také elektromotory pfipojeny pres tento konektor.

1f motor
-
t 1 C@C §1g6@0
u%?fg)u% Uz Ugf)
L1 N L1 M
otvira zavira
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Priklad ovladani jednofazoveého elektromotoru
(servomotory MODACT MONJ)

Svorkovnice N L Stykac Styka¢
elektromotoru otevrit zavrit

e

[

Ptiklad zapojeni silovych obodd pro ovladani jednofazového elektromotoru pro volbu obou smér( otaceni. Ovladaci
obvody nejsou soucasti servomotoru.

Pfipojny konektor

S
7

B

;Fifffm _ ' _ @x%\
I .
o
0L ge
@ 1200 ©(©) @
\ ; | ; )
N il
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Zapojeni elektrickych servomotorli MODACT MONJ

— se svorkovnici

DCPT DCPz

<

L +LEU ]

[ | Ry

P0937-E

______________________________ =7
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Zapojeni elektrickych servomotori MODACT MONJ
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SEZNAM NAHRADNICH DiLU
(pro pétilety provoz)

Typoveé Nazev C. vykresu Ks Pouziti
Cislo nebo normy
1 2 3 4 5

52030  Tésnici krouzek 125x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
2327311049 a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 130x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi fidici skfini
2327311041 a skfini silového prevodu
Tésnici krouzek 43x35 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hridele v Fidici sk¥ini
2327311008
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hfidele momentového vypinani
2327311001
Tésnici krouzek 170x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfineé
2327311054
Krouzek ,gufero* 40x52x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hridele v Fidici skini
2327352066
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni 224612280 1 Tésnéni pod viko otvoru pro stoupajici
405052737414 vieteno armatury
Prdhled 4-62 847 1 Viko mistniho ukazatele polohy
2332111121
Mikrospinac SAIA XGK12-88-J21ICS  Objednat 1 Momentové vypinace MO, MZ
2337441060 v ZPA Pecky, a.s
Mikrospina¢ D433-B8LD Objednat 1 Polohové vypinace PO, PZ
2337441098 v ZPA Pecky, a.s signaliza¢ni vypinace SO, SZ
KrouZzek ,gufero” 40x52x7 CSN 029401.0 2 Tésneéni vystupniho hridele
2327352066 ve skfini silového pfevodu
Krouzek ,gufero” 16x28x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352022
Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
405052105014 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi Fidici sk¥ini
2327311404 a svorkovnicovou skFini
Tésnéni 224591870 1 Tésnéni mezi elektromotorem a pfirubou

s ozubenymi koly
52031 Pridhled 4-62 847 1 Viko mistniho ukazatele polohy
+ 2332111121

52 032
Mikrospinac SAIA XGK12-88-J21ICS  Objednat 1 Momentové vypinace MO, MZ
2337441060 v ZPA Pecky, a.s
Tésnici krouzek ,gufero* 60x75x8 CSN 029401.0 2 Tésnéni vystupniho hridele
2327352090 sk¥iné silového prevodu
Tésnici krouzek ,gufero* 20x32x7 CSN 029401.0 1 Tésnéni hridele ru¢niho kola
2327352027
Tésnici krouzek 95x85 PN 029280.2 1 Tésnéni vlozky s krouzky
2327311029 ~gufero” v silové skfini
Tésnici krouzek 50x2 PN 029281.2 1 Tésnéni vika momentové pruziny
2327311028
Tésnici krouzek 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem

405052105014

(pro nalévani oleje)
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Tésnéni dle motoru

224642240 - 1LA708, 709

224623470 - 1LA707

Tésnéni mezi elektromotorem
a pfirubou s ozubenymi koly

Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 Tésnéni mezi fidici skFini
2327311404 a svorkovnicovou skfini
Mikrospina¢ D 443-B8LD Objednat Polohové vypinace PO, PZ

2337441098 v ZPA Pecky, a.s signaliza¢ni vypinace SO, SZ
Tésnici krouzek 160x3 PN 029281.2 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
2327311048 a pfirubou s ozubenymi koly

Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 Tésnéni vika svorkovnice
2327311043

Tésnici krouzek 190x3 PN 029281.2 Tésnéni mezi Fidici sk¥ini

2327311056 a skfini silového prevodu
Krouzek ,gufero” 55x70x8 CSN 029401.0 Tésnéni vystupniho hridele v Fidici skFini
2327352083
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 Tésnéni hiidele vypinani momentd
2327311001
Tésnici krouzek 190x3 PN 029281.2 Tésnéni vika Fidici skfineé
2327311056
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni vel. 3 224610741 Tésnéni pod viko otvoru pro
405052785014 stoupajici vieteno armatury
Tésnici krouzek 60x50 PN 029280.2 Tésnéni vystupniho hridele
2327311090 ve viku fidici skfiné

52033  Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 Tésnéni mezi skfini silového prevodu

+ 2327311044 a pfirubou s ozubenymi koly

52 034
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 Tésnéni mezi Fidici skrini

2327311044

a skFini silového pfevodu

Krouzek ,gufero” 80x100x13
2327352097

CSN 029401.0

Tésnéni vystupniho hfidele v Fidici skfini

Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 Tésnéni hfidele momentového vypinani
2327311001

Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 Tésnéni vika fidici skfiné

2327311044

Tésnici krouzek 75x65 PN 029280.2 Tésnéni vystupniho hridele
2327310991 ve viku Fidici skiiné

Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037

Tésnéni vel. 4 224611130 Tésnéni pod viko otvoru
405052713614 pro stoupajici vieteno armatury
Prihled 4-62 847 Viko mistniho ukazatele polohy
2332111121

Mikrospina¢ SAIA XGK12-88-J21ICS  Objednat Momentové vypinace MO, MZ

2337441060

v ZPA Pecky, a.s

Krouzek ,gufero* 80x100x10
2327352096

CSN 029401.0

Tésnéni vystupniho hridele
ve skfini silového pfevodu

Krouzek ,gufero” 27x40x10
2327352044

CSN 029401.0

Tésnéni hridele ru¢niho kola

Tésnici krouzek 70x2
2327311058

PN 029281.2

Tésnéni vika momentové pruziny

Tésnéni dle motoru
405052088114

224591530 - 1LA710,711
224642240 - 1LA709
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Tésnéni 16x22 224580840 2 Tésnéni zatky se zavitem
405052105014 (pro nalévani oleje)
Tésnici krouzek 125x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi Fidici sk¥ini
2327311404 a svorkovnicovou skfini
Mikrospina¢ D 433-B8LD Objednat 1 Polohové vypinace PO, PZ
2337441098 v ZPA Pecky, a.s signalizani vypinace SO, SZ

52035 Tésnéni 224593370 1 Tésnéni mezi elektromotorem
405052104614 a pfirubou s ozubenymi koly
Tésnici krouzek 280x3 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi pfirubou s ozubenymi
2327311078 koly a skrini silového prevodu
Tésnici krouzek 180x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika svorkovnicové skfiné
2327311043
Tésnici krouzek 260x5 PN 029281.2 1 Tésnéni mezi skfini silového prevodu
2327311046 a fidici skrini
Krouzek ,gufero” 85x120x13 CSN 029401.0 1 Tésnéni vystupniho hridele
2327352098 v fidici skFini
Tésnici krouzek 10x6 PN 029280.2 2 Tésnéni hfidele momentového vypinani
2327311001
Tésnici krouzek 200x3 PN 029281.2 1 Tésnéni vika Fidici skfiné
2327311044
Tésnici krouzek 90x80 PN 029280.2 1 Tésnéni vystupniho hridele
2327311011 ve viku fidici skfiné
Tésnici krouzek 32x2 PN 029281.2 1 Tésnéni skla mistniho ukazatele polohy
2327311037
Tésnéni 224611130 1 Tésnéni pod viko otvoru pro stoupajici
405052713614 vieteno armatury
Prdhled 4-62 847 1 Viko mistniho ukazatele polohy
2332111121
Mikrospina¢ SAIA XGK12-88-J21ICS  Objednat 1 Momentové vypinace MO, MZ
2337441060 v ZPA Pecky, a.s
Mikrospina¢ D433-B8LD Objednat 1 Polohové vypinace PO, PZ
2337441098 v ZPA Pecky, a.s signalizaéni vypinace SO,SZ
KrouZek ,gufero* 105x130x13 CSN 029401.0 2 Tésnéni vystupniho hridele
2327352109 ve skfini silového prevodu
KrouZek ,gufero* 30x50x12 CSN 029401.0 1 Tésnéni hfidele ruéniho kola
2327352054
Tésnici krouzek 90x2 PN 029281.2 1 Tésnéni pod viko momentové pruziny
2327311081
Tésnéni 16x22 22458084.0 2 Tésnéni zatky se zavitem
405052105014 (pro nalévani oleje)

52036  Nahradni dily pro typové €islo 52 036 jsou tytézZ jako u t.€. 52 035, ale dopliuji se o:

Krouzek ,gufero“ 150x180x15 CSN 029401.0 1 Tésnéni pro vystupni hidel
2327352108 prevodoveé skiiné

Krouzek ,gufero“ 95x125x13 CSN 029401.0 1 Dolni tésnéni stfedového kola
2327352107

Krouzek ,gufero“ 105x130x13 CSN 029401.0 1 Horni tésnéni stfedového kola
2327352109

Tésnéni 224612480 1 Horni tésnéni stfedového kola
405052747714

Tésnéni 224612590 1 Tésnéni mezi pfirubou s loziskem
405052743914 a diferencialnim pfevodem
Tésnéni 224612580 1 Tésnéni mezi pfirubou
405052743514 a pfirubou s loZiskem
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Vysilace polohy

52030 Odporovy vysilag 2 x 100 Q 214628652 Montaz na ovladaci desce
99556-3

52 031-6 Odporovy vysila¢ 2 x 100 Q 2340510285 Montaz na ovladaci desce
99556-3

52030 Odporovy vysilag 2 x 100 Q 214628650 Montaz na ovladaci desce
pro ukazatel
99556-3

52 031-6 Odporovy vysilag 2 x 100 Q 2340510232 Montaz na ovladaci desce
pro ukazatel
99556-3

52 030-6 Proudovy vysila€ polohy CPT 1A 2340510393 Montaz na ovladaci desce
Proudovy vysila¢ polohy DCPT 214652060 Montaz na ovladaci desce
Zdroj pro DCPT 214651921 Montaz ve svorkovnicové skrini
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