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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOK jsou uréeny k prestavovani ovladacich organli vratnym otoénym pohybem s Uhlem
natoceni vystupni ¢asti do 90° véetné pfipadu, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach. Typickym pfikladem
pouziti je ovladani kulovych ventilG a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového ovladani i automatické regulace.
Servomotory MODACT MOK se montuji pfimo na ovladany organ.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOK (MODACT MOK Control) jsou odolné proti pdsobeni provoznich podminek
a vnéjsich vlivu tfid AC1, AD5, AD7, AE5, 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 doporu¢ujeme servomotor opatfit lehkym zastfeSenim proti pfimému
pUsobeni atmosférickych vlivl. StfiSka by méla pfesahovat prfes obrys servomotoru alespor o 10 cm ve vysSce
20 - 30 cm.

Pfi umisténi servomotorl v pracovnim prostiedi s teplotou pod +10 °C, v prostredi s relativni vinkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech servomotoru.

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

Poznamky:

Za prostory pod pristfeSkem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZek pod uhly do 60°
od svislice.

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

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOK je -25 °C az +70 °C nebo -60 °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 miize tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni
3)AE5 — stfedni prasnost
AE6 — silna pradnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znedistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2  — mechanické namahani stfedni. V béznych pramyslovych provozech.
6) AH2 — vibrace stfedni. V béznych priimyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rlstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu Zivodichll (hmyzu, ptakd, malych zvitat)

9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10) AN2 — slunegni 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
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim
Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba préace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatéZovaciho momentu je nejvy$e 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.
Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdel$i pracovni cyklus N+R je 10 minut (prubéh zatiZeni je podle obrazku).
Nejvyssi pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatézovaciho momentu
pfi zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

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

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotoru
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykll (Z - O - 2).
Servomotor, uréeny proregulaéniucely, musivykonatnejméné 1 milion cykll s dobou prace (pfikteré je vystupni
hFidelvpohybu)nejméné 250 hodin. Zivotnostv opera&nich hodinach (h) zavisi nazatizeniana poétu sepnuti.Velka
¢etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdel§iho bezporuchového obdobi

Orientacni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametrd, jsou uvedeny v nasledujici
tabulce.
Zivotnost servomotor( pro 1 milion startd

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

4. TECHNICKE UDAJE

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

Kryti

Stupeni ochrany krytem servomotor MODACT MOK je IP 67 podle CSN EN 60529.
Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)



Vypinaci moment

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

Samosvornost

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

Smer otaceni

Smér ,zavira“ je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skiiné shodny se smyslem ota¢eni hodinovych
rucicek.
Pracovni zdvih

Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je 90°.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hridele je dan funkci diferencialu). Ota€enim ruéniho kola ve sméru hodinovych rucicek se vystupni hridel
servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hridel do oviadaci skfiné). 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 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. Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1.

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 vypinace 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 MOK mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilatem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 1 x 100 Q.
Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel natogeni 0° — 320°
Nelinearita <1%
Prechodovy odpor max. 1,4 Q
PFipustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysila¢ CPT 1A. Napajeni proudové smycky neni souéasti servomotoru. Doporu¢ené napajeci
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 prekrogit 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 v&etné prevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodl <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.)
Zatézovaci odpor 0-5000Q
Vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 — 4 mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss

pro R, 400 — 500 Q 18 -28V ss
Maximalni zvinéni napéjeciho napéti 5%
Maximalni pfikon vysilace 560 mW
Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50V 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 @ 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilaé DCPT. Napajeni proudové smycky je soucasti servomotoru. Maximalni zatéZovaci odpor
smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MOK Control s regulatorem ZP2.RE4, se pouziva jako snimac polohy.
DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlaitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:

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

ZatéZovaci odpor 0-5000Q

Vystupni signal 4 —20 mA, nebo 20 -4 mA
Napéajeni 15 -28Vss, <42 mA

Pracovni teplota -25°C az +70 °C

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilact CPT 1A i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napajeci 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.

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 pfepinacl: jeden ma
polohy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani*, druhy ,otvira - stop - zavird“. Prvni pfepina¢ mize byt vestavén
dvoupodlovy nebo &tyfpdlovy.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Svorkovnice servomotoru je opatfena svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do priifezu 2,5 mm2 nebo dvou
vodi¢l se stejnym prifezem do 1 mm2.
Konektorové pfipojeni na dotaz.



Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOK s oznacenim svorek jsou uvedena v tomto
Montéznim navodu.

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

Ochrana elektromotoru proti prehrati

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

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

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

Zatizitelnost je 250V AC / 2,5 A.

Proudova zatizitelnost a maximalni napéti mikrospinaci
Maximalni napéti mikrospinacu je 250 V stf. i ss, pfi téchto maximalnich hodnotach proudu:

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

Izolaéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodl 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 podminkach.

Elektricka pevnost

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

Odchylky zakladnich parametru

Vypinaci moment +15 % z hodnoty max. vypinaciho momentu
, - . o o
Doba prestaveni vystupniho hfidele +10 % jmenovité hodnoty
-15%

Hysteréze polohovych a signaliza¢nich vypinacl <4°
Nastaveni pracovniho zdvihu +1°
Vule na vystupni ¢asti  t. ¢. 52 325, 52 326, 52 328 max. 1,5°

t. €. 52 327, 52 329 max. 2,5°

Ochrana

Servomotory jsou opatfen+y vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeéeni ochrany pfed nebezpeénym
dotykovym napétim.

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

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



7. TECHNICKY POPIS

Servomotory MODACT MOK (MODACT MOK Control) se skladaji ze dvou casti:

— silova ¢éast - je tvofena jednofazovym nebo tfifazovym asynchronnim elektromotorem (Tabulka ¢. 1), pred-
lohovou prevodovkou, planetovou pfevodovkou s vystupnim hfidelem, zafizenim pro ruéni ovladani s rué¢nim
kolem a plovoucim Snekem a u t. &. 52 327 a 52 329 vystupni pfevodovou skfini (adaptérem) s pfevodovym
pomérem 1:2.

— ovladaci €ast - je shodna pro vSechny servomotory MODACT MOK 125 — 1000 (t. ¢. 52 326 — 52 329)
- obr. 2. U jednotlivych typU se li§i pouze nato¢enim jednotek na zakladni desce. U servomotort MODACT
MOK 63 (1. ¢. 52 325) je jednotka polohovych signalizanich vypinac¢l uspofadana podle obr. 1. Ovladaci ¢ast
se sklada z polohové jednotky, 1 odporového vysila¢e polohy 2, momentové jednotky 3, svorkovnice 4 a top-
ného ¢lanku 8. Polohova jednotka je vybavena &tyfmi mikrospinadi, vzdy dvéma pro kazdy smér otaceni
vystupniho hfidele. Bod pfepnuti kazdého mikrospinace je samostatné nastavitelny v ramci pracovniho zdvihu
servomotoru.

Momentova jednotka ma samostatné nastavitelné mikrovypinace - pro kazdy smér otaceni jeden. Momen-
tové vypinaCe nejsou blokovany proti vypnuti pfi zabérném momentu. Odporovy vysilaé polohy je opatfen
prokluzovaci spojkou, ktera umozriuje jeho automatické sefizeni s vystupnim hidelem.

Topny ¢lanek 8 (obr. 1, 2) zamezuje kondenzaci vodnich par pod krytem ovladaci ¢asti. Polohova jednotka
a vysila¢ polohy odvozuji svlj pohyb od vystupniho hfidele servomotoru pfes nahonové kolo (u t. ¢. 52 326
a 52 327 nahonovy segment) - 7.

Momentova jednotka je pohanéna ,plovoucim Snekem® ruéniho ovladani, kde posuv Sneku je pfimo
umérny krouticimu momentu na vystupnim hfideli servomotoru. Tim je umoznéno vypnuti elektromotoru pfi
dosazeni hodnoty krouticiho momentu na vystupnim hrideli servomotoru, na kterou je nastavena momentova
jednotka.

Obr. 1 - Ovladaci deska (t. ¢. 52 325) Obr. 2 - Ovladaci deska (1. ¢. 52 326 - 52 329)
—p Legenda: ~P,
1 — polohové jednotka @[ 1 i PO
= p 2 — vysilac polohy T lsz
D Inc vod | PO 3 — momentova jednotka
—no  [ncnod] SO 4 — svorkovnice £
fonad ne | PZ 5 — elektromotor )
Y =T nel| SZ 6 — vnitfni ochranna svorka 2@1| 1 11| PZ
f 7 — nahonové kolo (nebo segment)
8 — topny ¢ldnek @1 1 1SO
9 — rozbéhovy kondenzator 11

Poznamka:
Cisla v krouZku jsou shodnd s ¢isly uvolriovacich Sroubt vacek polohové jednotky.



Upozornéni:
Pouzité mikrospinace jsou jednokomorové, tzn. Ze mohou pracovat jako jednopdlovy vypinac, spinac nebo
pfepinac; momentové vypinace jen jako vypinac - viz. pfislusné schéma zapojeni.

8. NASTAVENI SERVOMOTORU

a) Dorazové Srouby

Dorazové Srouby se pouzivaji k omezeni pracovniho zdvihu servomotoru na hodnotu 90° v souladu s kon-
covymi polohami ,zavieno“ nebo ,otevieno“ u armatur, které nemaji vlastni dorazy. Dorazové Srouby jsou
umistény na vnéjsi strané servomotoru, na které je umisténa také vnéjSi ochranna svorka. Pfi pohledu na
dorazové Srouby je pravy dorazovy Sroub uréen pro polohu ,zavieno“ a levy pro polohu ,otevieno“. Pfitom se
prfedpoklada, ze vystupni hfidel se pfi otaceni smérem ,zavird“ pohybuje pfi pohledu smérem na mistni ukaza-
tel polohy ve sméru otaeni hodinovych ruci¢ek. Nastaveni dorazovych Sroubll se provede tak, Zze se nejprve
dorazové Srouby uvolni, potom se servomotor s armaturou prestavi do polohy ,zavieno“ a pfislusnym dorazo-
vym Sroubem otac¢ime tak dlouho, dokud neucitime zvySeny odpor pfi narazu Sroubu na dorazovou plochu
uvnitf servomotoru. Dorazovy Sroub se zajisti fadnym dotazenim jeho pojistovaci matice. Potom se vystupni
hfidel servomotoru oto¢i o 90° do polohy ,otevieno“ a obdobnym zplUsobem se sefidi dorazovy Sroub pro
polohu ,otevieno”.

Pfi sefizovani dorazovych Sroubu u t. &. 52 326 a 52 327 je nutno dbat, aby ozubeny segment ndhonu
polohové a signalizac¢ni jednotky v krajni poloze ,zavfeno” nebo ,,otevieno” nenarazil na plast elektromotoru.

V obou koncovych polohéch vystupniho hfidele servomotoru musi souhlasit poloha mistniho ukazatele polohy se
znackami na Stitku.

Pozaduje-li se v koncové poloze armatury tésny uzavér a tedy vypinani servomotoru pomoci momentovych vypinacu,
musi se vypinaci moment pfenést do armatury. V tom pfipadé se pfislusny dorazovy Sroub nastavi tak, aby pfi najeti narazek
vystupniho hfidele na dorazovy Sroub, pfi kterém dojde k vypnuti momentového vypinace, armatura fadné tésnila.

[ A—
—
4

Legenda:
1 — vacka vypinace MO
2 — vacka vypinace MZ

5 — uvolriovaci Sroub vacky

jatke e vypinace MZ
3 —momentovy vypina¢ MO 6 — uvolriovaci $roub vacky
4 — momentovy vypinac MZ vypinaée MO

Obr. 3 - Momentové vypinace

Pfitom se k vypnuti servomotoru pouZzije pfislusny momentovy vypina¢. Chceme-li pouzit dorazl pro zabezpeéeni servo-
motoru a armatury pfed poskozenim pfi poruse polohového vypinace, nastavime dorazové Srouby do takové polohy, ve které
dochazi ke spolehlivému vypinani polohového vypinace a ktera je jesté pfipustna pro armaturu. Pfitom se polohovy
a momentovy vypina¢ zapoji do série. Toto Ize provést jen v tom pfipadé, kdy neni pozadovano tésné uzavfeni armatury.

b) Polohové vypinace

Polohové koncové vypinace PO, PZ se pouzivaji k vypinani servomotoru pfi dosazeni polohy vystupniho hfidele
servomotoru, pro kterou jsou nastaveny.

Signaliza¢ni vypinace SO, SZ se pouzivaji k signalizaci polohy vystupniho hfidele servomotoru.

Nastaveni polohovych vypinaél se provadi tak, Ze nejprve nastavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma vypi-
nat nastavovany vypina¢. Potom uvolnime pisluSnym uvolfiovacim Sroubem vacku mikrospinace. Uvolnéni se provede
ota¢enim uvolfiovaciho Sroubu proti sméru hodinovych ruci¢ek. Uvolfiovacim Sroubem otaéime jen tolik, aby se vacka
uvolnila. DalSim ota€enim uvolfiovaciho Sroubu by se vacka opét pfitahla.



Cisla pfislugnych uvolfiovacich $roubtl jsou na drzéku polohové jednotky 1 (obr. 1) a souhlasi s oznaéenim na hfideli
vacek. Po uvolnéni ota¢ime vackou v opaéném smeéru, nez se pohybuje vystupni hfidel servomotoru pfi nastavovani polohy
~Zavieno“ nebo ,otevieno” tak dlouho, dokud mikrospina¢ neprepne. V této poloze vacku zajistime dotazenim uvolfiovaciho
Sroubu (ve sméru hodinovych rucicek).

Signalizaéni vypina¢ musi byt nastaven tak, aby pfepnul dfive nez pfisluSny polohovy koncovy nebo momentovy
vypinac. Pfi sefizovani polohovych a signalizaénich vypinac¢l u servomotord t. €. 52 326 a 52 327 je tfeba dbat, aby
ozubeny segment ndhonu polohové a signaliza¢ni jednotky v krajni poloze ,otevieno® nebo ,zavieno® nenarazil na
plast elektromotoru. U servomotoru t. €. 52 325 neni polohova jednotka vybavena zaji§ténim vacek pomoci Sroubl
(obr. 2). Poloha vacky na hfideli je zajisténa jen tfenim, které je nutno pfi sefizovani vacek prekonat. U provedeni
t. €. 52 325 jsou vacky zajistény tfenim a centralni ryhovanou matici s kontramatici, které je nutno pfi sefizovani uvolnit.
Po sefizeni se opét fadné dotadhnou.

c) Vysilace polohy
Odporovy vysila¢ polohy

K nastaveni odporového vysilaée polohy postaci prestavit vystupni hfidel servomotoru do nékteré z koncovych
poloh ,otevieno“ nebo ,zavieno®. Tim je vysila¢ polohy automaticky nastaven. Obvykle se tak stane jiz pfi nastavovani
dorazovych Sroubd nebo polohovych koncovych vypinacl. V pfipadé pouziti odporového vysilate 1x100 ohm je
zapojen jako V1.

Proudovy vysila¢ polohy CPT 1A - nastaveni

Pred za¢atkem nastavovani proudového vysila¢e musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové
spinace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvodd elektromotoru. U externiho zdroje napajeciho napéti musi byt
provéfeno, zda nepfekracuje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke zni¢eni CPT 1A).
Doporuéena hodnota je 18 — 28 Vss.

Kladny pdl zdroje pfipojit na kladny pdl vysilate CPT 1A a do obvodu zapojit miliampérmetr s presnosti alespon
0,5 %. Proudova smyc¢ka musi byt v jednom misté pfizemnéna. Na obrazku neni zobrazeno pfizemnéni, které mize
byt provedeno v kterémkoliv misté obvodu.

2| cpria
T = ¥

=] cPT1A

ruda
ruda
bila

51
52
51
52

By

1. Prestavit vystupni hfidel do polohy Zavieno. Pfi zavirani musi hodnota proudového signalu klesat. Pokud stoupa,
uvolnit téleso vysilace a pootoenim o cca 180° pfejit na klesajici ¢ast vystupni charakteristiky. Jemné&jSim poota-
¢enim nastavit 4 mA. Dotazenim pfilozek zajistit vysila¢ proti samovolnému otoceni.

2. Prestavit vystupni hfidel do polohy Otevieno a potenciometrem na télese vysilace nastavit 20 mA. Potenciometr
ma rozsah 12 otacek a je bez doraz(, takZze ho dal§im otaéenim nelze poskodit.

3. Znovu provéfit hodnotu proudu ve stavu Zavieno. Pokud se pfili§ zménila, zopakovat body 1. a 2. Jsou-li potfebné korekce
velké, je tfeba tento postup nékolikrat zopakovat. Po nastaveni zajistit vysila¢ proti otaceni a Srouby zakapnout lakem.

4. Voltmetrem zkontrolovat napéti na svorkach CPT 1A. Z ddvodi zachovani linearity vystupniho signalu nesmi
klesnout pod 9 V 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.

Upozornéni'!

Bez predchozi kontroly napdjeciho napéti vysila¢ CPT 1A nepfipojovat. Vyvody vysilate nesméji byt v servomotoru
spojeny s kostrou servomotoru ani uzemneény a to ani nahodné.

Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpoijit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru,
na nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alesponn 1 MQ.
Napéti musi byt v mezich 18 — 25 V=, v zadném pfipadé nesmi byt vy8Si nez 30 V (dochazi pak ke zniceni vysilace).
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Potom pfipojime vysila¢ tak, aby kladny pél zdroje byl pfipojen na kladny pdl vysilace tj. na koli¢ek s rudym izolato-
rem (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 vodi¢ +, ¢erny -.

Do série s vysilatem zapojime pfechodné mA - metr, nejlépe Cislicovy, s pfesnosti alespon 0,5 %. Vystupni hfidel
pfestavime do polohy zavieno. Pfitom musi hodnota signalu klesat. Pokud tomu tak neni, musi se otacet vystupnim
hfidelem ve sméru ,zavird“ tak dlouho, az signal za¢ne klesat a vystupni hfidel dosahne polohy ,zavieno*.

Potom uvolnime Srouby pfilozek vysilace tak, aby celym vysilacem bylo mozno otacet. Otacenim celym vysilacem
nastavime proud 4 mA a dotahneme Srouby pfiloZzek. Nasledné prestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy
wotevieno“. 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 znaéna, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny
miliampérmetr. Barvou zaképnutym $roubkem blize stfedu neni dovoleno otaget. Srouby, zajistujici pFilozky vysilage,
fadné dotahneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

Po skonceni sefizeni zkontrolujeme voltmetrem napéti na svorkach vysilae. Musi byt v rozmezi 9 — 16 V pfi
proudu 20 mA.

Poznamka:
Charakteristika vysilace ma dvé vétve — sestupnou vzhledem k poloze ,Z“ nebo vzestupnou vzhledem
k poloze ,,Z". Volba charakteristiky se provadi nato¢enim télesa vysilace.

Proudové vysilace polohy DCPT - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh
Pred za¢atkem nastavovani musi byt provéreno, 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 tlac¢itko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

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

2. Nastaveni smyslu otaceni
Smysl otaceni je uréovan pohledem ze strany panelu DCPT.

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

2.2. Pravotocivy

Stisknout tladitko ,,4“, nasledné tlac¢itko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

PFi zméné smyslu otaceni zUstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA*“, ale méni se pracovni oblast
(drédha DCPT) mezi témito body na doplnék plvodni pracovni oblasti. Timto muze dojit k pfekro¢eni povoleného
rozsahu pracovni oblasti (LED 2x) — mUze byt mens§i nez 60°.

3. Chybova hlaseni
V pfipadé vzniku chyby, bliké dioda LED chybovy kéd:

1x Poloha snimac¢e mimo pracovni oblast

2x Chybné nastavena pracovni oblast

3x Mimo toleranéni Uroven magnetického pole
4x Chybné parametry v EEPROM
5x Chybné parametry v RAM

4. Kalibrace proudii 4 mA a 20 mA.
Pfi zapnuti napéjeni mit tla¢itka ,,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 tlaitka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
4.2. Kalibrace proudu 20 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlacitko ,,4“. Trvaly stisk tladitka vyvola autorepeat zvySovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
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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 tla¢itko ,,20“, nasledné tlaéitko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

5. Zapis standardnich parametrt
Pfi zapnuti napajeni mit tlacitka ,,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 parametri

Poloha ,,4 mA“

020
~04

D
+
1
DCPT

EHL elektronika
v.¢. 000106

Nastavit servomotor do pozadované polohy

ccrr

(vétsinou zavreno) a stisknout tlagitko 4
do doby nez blikne LED

Poloha ,,20 mA*“

2s
020
~Q4

D+
+
1

DCPT
EHL elektronika
v.¢. 000106

Nastavit servomotor do pozadované polohy

ccrr

(vétsinou otevreno) a stisknout tlacitko 20
do doby nez blikne LED

d) Momentové vypinace

Momentové vypinace jsou jiz z vyrobniho zavodu nastaveny na pfedepsany moment. Pokud je nutné pfestavit
momentové vypinace na jiny moment, uvolnime uvolfovacim Sroubem pfislusnou vacku (éisla uvolriovacich sroubt
jsou uvedena v legendé na obr. 3). Linearnim rozdélenim useku pfislusné stupnice mezi nulou a maximalnim vypi-
nacim momentem, ktery je na stupnici vyznacen zvlastni znackou - barvou, ziskame pro pozadovany vypinaci mo-
ment bod, proti kterému nastavime Sipku vacky. Uvolfiovaci Sroub opét pfitahneme. Pro manipulaci uvolfiovacimi
Srouby momentovych vypinaéu plati totéZ, co pro uvolfiovaci Srouby polohové jednotky. Po nastaveni momentovych
vypinacu se Zarovkovou zkouseckou presvédéime, zda vypinaji.

Upozornéni: S uvolriovacimi Srouby oznacenymi Cisly 2 a 4 je manipulace nepfipustna.

9. REGULATOR POLOHY ZP2.RE VERZE 4

Elektronické regulatory polohy vystupniho hfidele ZP2 se pouzivaji v elektrickych servomotorech MODACT Control.

Umozhuji fidit servomotor, v némz jsou vestavény, analogovym vstupnim signalem, pfivedenym z nadfizeného
fidiciho systému.

Zakladni ¢asti regulatoru je mikropocitac s fidicim programem v jeho vnitfni paméti.

Soucasti mikropoditace jsou

— A/D prevodniky pro zpracovani vstupniho a zpétnovazebniho signélu.

— pamét parametr(

— napajeci zdroj se sitovym transformatorem

— vystupni relé pro fizeni servomotoru (spinaji elektromotor nebo silové spinace)

— vstupni obvody pro pfipojeni koncovych mikrospinacl a kontaktu tepelného relé

— obvody pro vstup analogovych signald

— tlagitka a signalky, pomoci nichz Ize zadat parametry regulace (signdlky slouZi také k indikaci stavu regulace
a druht chyb)
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REGULATOR ZP2.xx

Rozmisténi svitivych diod, tlacitek, svorek a konektorli na regulatoru ZP2.RE

menu, hodnota volba menu,
stav regulace  parametru, regulace nastaveni
kdd chyby chyba /nastaveni parametru

O}}jﬁjl o)

Zlu. Cerv.

D4
zapnuto .. SW1 sw2
'.‘ zel T
D5 o © @ .
e o o : J2

konektor .
pro pripojeni k PC oznadeni verze I:II L||TR1
E ='A E fidiciho programu |:|I ol TR2
i : b7 r—x | 15
1| ;o zel otevirej
E E'_ : gerv. B zavirej |:|I wllTP
e : ) =) | (%!
[©)
f =] o] |mz
[ s
. | ] [orevires
F ] <] [zavires

_._I_
(o T ] ] ] ]
o J1 6[7(8[9[10] o

70 Z X X
3 =

8 Z =00 N =
MO} XY X +
| | )
vstupni =
signal
CPT1
J1 - signalova svorkovnice J2 - silova svorkovnice
1 testvstup logického Ffidiciho signalu test A OTEVIREJ silovy vystup ,otevirej*
2 GND fidici signél - zaporny pdl B ZAVIREJ silovy vystup ,zavirej*
3 IN Fidici signél - kladny pél C Mz koncovy spinac ,zavieno®
4 KOK spinaci kontakt chybového hlageni D MO koncovy spinac¢ ,otevieno”
5 KOK spinaci kontakt chybového hlaseni E TP tepelna pojistka
6 F S napajeni silovych vystupl
7 zde nezapojeno 1) MOK 63, 125, 250 L1
8 2) MOK 500, 1000 N
9 +24V napajeni proudového vysilace polohy G TR1 napdjeni regulatoru
10 IN IS signal z proudového vysilaCe polohy H TR2

Poznamka: Signaly MO, MZ, TP a ,test“ jsou vstupni; signal TP ani signdl ,test“ neni nutné zapojovat. Nastavit aktivni
uroveri (drovern, kterou regulator vyhodnoti jako chybovy stav) signalti TP a ,test jinak neZ jak je nastavena od vyrobce
regulatoru nebo ze ZPA Pecky, a.s. Ize jen pocitacem.

— konektory pro propojeni regulatoru se servomotorem
— konektor pro servisni spojeni regulatoru s osobnim pocitatem

Regulator ma tyto funkce:

— umozfuje zadavat parametry regulace tlacitky na regulatoru, nebo z osobniho pocitae, ktery se pfipoji k regulatoru
pomoci komunika¢niho modulu.

— po zadani parametrl regulace provede autokalibraci, pfi které regulator zjistuje parametry servomotoru a armatury

— po skonceni autokalibrace zapiSe zadané a namérené parametry do paméti parametru

— kontroluje vstupni a zpétnovazebni signaly a stav koncovych mikrospinacud

— podle vstupniho a zpétnovazebniho signalu, stavu koncovych mikrospinacd, parametrl regulace a parametrd
servomotoru fidi servomotor
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— sleduje a zapisuje do své paméti parametr( celkovou dobu provozu a celkovy pocet sepnuti vystupnich relé
— zjiStuje, zda pfi regulaci nebo pfi nastavovani regulatoru nedojde k poruse; pokud k poruse dojde, vyhodnoti a indi-
kuje druh poruchy; podle zadanych parametrd nastavi vystupni hfidel servomotoru a parametry zjisténé poruchy
zapiSe do své paméti
— umoznuje pfipojit osobni pocitag, kterym Ize zadavat parametry regulace a monitorovat ¢innost regulatoru
Pamét programu je typu ROM, pamét parametri regulace a parametrd servomotoru je typu EEPROM, takze
vypnutim napajeciho napéti neni obsah paméti narusen.
Rychlost otaceni vystupniho hfidele servomotoru je dana typem a provedenim servomotoru, regulator ji nemuze
ovlivnit.

Pripojeni servomotoru s regulatorem a trifazovym elektromotorem k napajecimu
napéti

Servomotor s tfifazovym elektromotorem je nutné zapojit k napajecimu napéti tak, aby se pfi provozu s regulato-
rem choval stabilné, to znamena, Ze pokud je servomotor v rovnovazné poloze a je z této polohy vnéjSim vlivem
vychylen (napfiklad rucnim kolem), pak se do rovnovazné polohy pusobenim regulatoru samocinné vraci. K tomu je
potfeba dodrzet spravny sled fazi napajeciho napéti.

Déle je nutné, aby byly spravné pfipojeny polohové nebo momentové spinace servomotoru tak, aby pfi dosazeni
nékteré z koncovych poloh vystupniho hfidele (pokud dFive nevypne reguldtor) se vypnul pohon servomotoru plsobe-
nim pfislusného spinace.

POZOR! Pokud je servomotor pripojen k trifazovému napéti s opacnym sledem fazi, nez se kterym byl nasta-
ven a vyzkousen, zacne se chovat nestabilné, tj. vystupni hfidel servomotoru se prestavuje do jedné z krajnich
poloh. Pri dosazZeni krajni polohy se nevypne elektromotor servomotoru, protoZe koncovy mikrospinac pusobi
v tomto pfipadé na styka¢ pro pohyb v opacném sméru. Tak miZe dojit k poskozeni servomotoru nebo
ovladané armatury.

Ke zméné sledu fazi mizZe dojit i pri opravdch a uUpravach v obvodech rozvodu tfifdzového napéti pro napdjeni
servomotord!

Kdyz se k servomotoru pfipoji napajeci napéti, servomotor se mize samovolné zapnout i kdyz k regulatoru jesté
neni pfipojen Fidici signal, protoze regulator tento stav vyhodnoti jako chybu a podle zadaného parametru nastavi
vystupni hfidel servomotoru.

V pfipadég, Ze pfipojené napéjeci napéti ma opacny sled fazi, nez na jaké je servomotor nastaven z vyroby, servo-
motor se nezastavi ani pokud vypnou koncové spinace.

Proto je nutné pfi instalaci servomotoru a uvadéni do provozu provést takova opatfeni, aby k samovolnému zapnuti
servomotoru nemohlo dojit ani v pfipadé, Ze pfi pfipojovani servomotoru dojde k nahodnému zapnuti napajeciho napéti.

K vypnuti servomotoru lze pouzit tlac¢itko ,TEST" na tepelném relé. V servomotorech MODACT MOK 500 a 1000
Control je umisténé pod krytem servomotoru. Tlagitko Ize stisknout napf. malym Sroubovakem. Po stisknuti tlacitka se
prerusi napajeni civek silovych relé a servomotor se zastavi.

Napajeni servomotoru obnovime stisknutim velkého ¢erveného tlacitka na tepelném relé.

Pro kontrolu stavu tepelného relé je na jeho horni strané podlouhly prizor. Pokud je plisobenim tepelného relé
vypnuty pohon servomotoru - tla¢itkem TEST nebo nasledkem pretizeni elektromotoru, je pod prizorem Zluty
tercik. Stisknutim velkého ¢erveného tladitka Zluty tercik zmizi.

POZOR! Obvody servomotoru jsou i po tomto vypnuti pod napétim. Pfed dalsi praci na servomotoru, napr. zménou
sledu fazi na svorkovnici servomotoru, je potfeba vypnout napdjeci napéti.

Poznamka: Reguldtory ZP2 verze 4 v reZimu autokalibrace testuji smér otaceni a nespravny smeér ohlasi jako chybu.
V rezimu regulace smér otaceni netestuji.

10. TECHNICKE PARAMETRY REGULATORU

Napajeci napéti 230V +10 % -15 %, 50 -6 0 Hz
Ridici signal analogovy 0-20mA,4-20mA,0-10V
logicky TEST kontakt z nadfazeného systému

(simulace poruchového stavu)
MO, MZ stav koncovych spinact servomotoru*)
TP stav tepelného relé
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Vystupni signal silové vystupy 2x relé 8 A, 230V, jisténo pojistkou F1,6 A
centralni porucha (kontakt KOK)  spinag kontrolky 24 V, 2 W

5x LED napajeni, porucha, nastav., otevira, zavira
Vysila¢ polohy proudovy vysila¢ 4 — 20 mA**)
Linearita regulatoru 0,5 %
Necitlivost regulatoru 1 -10 % (nastavitelna)
Chybova hlaseni rezim TEST

porucha zpétnovazebniho vysilate prohozeny koncové spinace*)
chybi Fidici signal
servomotor byl vypnut v mezipoloze koncovym spinaéem®)

Reakce na poruchu porucha zpétnovazebniho vysila¢e servomotor do polohy Test, chybové hlaseni
chybi fidici signal servomotor do polohy Test, chybové hlaseni
rezim TEST servomotor do polohy Test, chybové hlaseni

Nastavovaci prvky komunikaéni konektor (pro pripojeni pocitace)

2x tla¢itko pro nastaveni parametrli bez pocitace
Rozsah pracovnich teplot -25 °C — +75 °C
Rozméry 75 x 75 x 25 mm

*)  Koncovym spinacem se rozumi polohovy nebo momentovy spina¢ servomotoru, zapojeny tak, aby zastavil
pohyb servomotoru v daném sméru. Regulator ZP2 pfi autokalibraci zméri zpétnovazebni signal, pfi kterém
koncové spinace vypnou servomotor (pro oba sméry pohybu) a zapise ji do paméti jako parametr. Pri regulaci
se stav koncovych spinacu trvale sleduje. Pokud dojde k vypnuti servomotoru koncovym spinacem v jiné
poloze, nez jaka odpovida poloze zjisténé pfi autokalibraci, reguldtor tento stav vyhodnoti jako chybu. Tento
stav mizZe vzniknout napfiklad tehdy, kdyZ je jako koncovy spinac¢ zapojen momentovy spinac¢ a pfi regulaci
se zadre armatura.

**) Pokud se pouZije dvoudratovy proudovy vysilac, napr. typ CPT 1A, pak tento vysilac je pfi obvyklém zapojeni napédjen
z reguldtoru napétim 24Vss, pokud je signal vyveden ze servomotoru, je aktivni.

Nastaveni parametri regulatoru pomoci funkénich tlacitek

Pro spravnou funkci regulatoru je po namontovani servomotoru s regulatorem na armaturu nutné nastavit
parametry regulatoru a spustit autokalibraci - nejlépe tehdy, kdy je v potrubi, kde je servomotor s armaturou
namontovan, pracovni médium.

Parametry regulatoru Ize nastavovat tlacitky na regulatoru (nastavovany parametr je indikovan LED diodami
D3, D4 na regulatoru) nebo osobnim pocitacem, ktery se propoji s regulatorem.

Tento pfedpis slouzi jako navod k nastaveni parametr( regulatoru ZP2.RE verze 4 (oznaceni na samolep-
ce na pouzdru jednocipoveého pocitace regulatoru napr.: EHL SERVO V4.28 ©2004) tlacitky. Pro nastavovani
regulatoru pocitatem (pocitacem Ize nastavovat i jiné parametry nez jsou popsany v tomto navodu a je pfistup
k riznym diagnostickym udajum) bude vydan zvlastni predpis.

Pfed nastavovanim parametrl musi mit servomotor pfipojené a nastavené koncové spinace a nastaveny
vysila¢ polohy. Pokud jsou jako koncové spinaCe pouzity momentové spinace, pak musi byt zajisténo, ze
servomotor nebo armatura mize potfebny vypinaci moment vyvinout.

Parametry regulatoru nelze nastavovat, pokud je hfidel servomotoru v nékteré z krajnich poloh a je vypnut
koncovym spina¢em; autokalibrace by neprobéhla a regulator by ohlasil chybu. Pfed nastavovanim parametrt
se proto musi servomotor nastavit - napfiklad ruénim kolem - tak, aby vystupni hfidel byl v mezipoloze

(v poloze, kdy servomotor normdiné neni vypnuty Zadnym z koncovych spinacd).

Nastaveni parametri

Pfi nastavovani parametr( podle tohoto predpisu pifejdeme do nastavovaciho rezimu tak, Ze stiskneme tla-
¢itko SW1 po dobu, nez se rozsviti zluta dioda D3 na regulatoru (cca 2s). Poté tla¢itko SW1 uvolnime a mizeme
nastavovat parametry regulatoru (kratkym stisknutim SW1 listovat v menu zobrazovaném Zlutou diodou D3,
kratkym stisknutim SW1 nastavovat parametry zobrazované ¢ervenou diodou D4) — viz néasledujici popis
Menu1 — Menu 5. Pokud tla¢itkem SW2 zvolime posledni hodnotu parametru v pfislusném menu, dal§im stis-
kem tlacitka SW2 se opét dostaneme na prvni hodnotu tohoto parametru. Tak mizeme cyklicky volit hodnoty
parametrl dle seznamu pro dany parametr. Kdyz zvolime potfebnou hodnotu parametru, stiskneme kratce
tla¢itko SW1. Tim potvrdime zvolenou hodnotu parametru a zvolime nejbliz§i dal§i menu. Pokud se postupnym
tisknutim tlacitka SW1 dostaneme az do MENU 5, pak dal§im kratkym stisknutim tlacitka SW1 se dostaneme
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opét do MENU 1 (dalsim stisknutim do MENU 2 atd.). Tak Ize v prabéhu nastavovani kontrolovat a ménit
nastavené parametry.

Vzdy, kdyz sviti Cervend dioda D4 - pfi regulaci, autokalibraci i pfi nastavovani parametrd - je sepnuty kontakt KOK
(svorky J1-4, J1-5).
Diody D3 a D4 signalizuji poétem bliknuti:

Menu 1 Nastaveni fidiciho signalu
D3 (Zlutd) Xt

D4 (Cervend) ¥ 0-20mA
tones 4-20mA
zoseses 0-10V

Menu 2 Nastaveni odezvy na signal test a pfi poruse

D3 (Zlutd)  L¥ ¢

D4 (Servend) 3t otevie
Lt zavie
L bez reakce

Menu 3 Nastaveni zrcadleni (vzestupnd / sestupna charakteristika)

D3 (Zlutd) — XXEE
D4 (Cervend) XXt vétsi signal—ZAV (sestupna char. - zrcadli)
SO0 vétsi signal~OTV (vzestupna char. - nezrcadli)

Menu 4 Nastaveni necitlivosti regulatoru

D3 (Zlutd) — SXELEE

D4 (Cervend) XXt 1%

LEX 29
POTOTITITITITONONT 10%

Menu 5 Nastaveni zplsobu regulace

D3 (Zutd) T LELELELS

D4 (Servend) 3t Uzka na moment
L3 tizka na polohu
LELELE Siroka na moment
RSO0 R 64 Sirok& na polohu

Regulace ,,na polohu* nastavuje hfidel servomotoru na polohu, ve které je shodny vstupni a zpétnovazebni
signal.

Regulace ,,na moment“ znamen4d, ze pfi nastaveni vstupniho signalu pobliz krajnich hodnot - pro signal
4 — 20 mA je to do hodnoty asi 4,2 mA a od 19,8 mA vyse (tyto hodnoty jsou pevné nastaveny a nelze je ménit)
- se hfidel servomotoru nezastavi pfi shodé vstupniho a zpétnovazebniho signalu, ale pokracuje v pohybu,
dokud se nezastavi plusobenim pfislusného koncového spinace. Toto nastaveni se pouzije, pokud je potieba
bezpecéné zajistit, aby se armatura v krajni poloze tésné uzavfela.

Regulace ,,uzka“ znamena, ze pfi regulaci se nastavi hfidel servomotoru tak, aby signal z vysilace polohy
pfesné odpovidal vstupnimu signalu. Pokud po zastaveni servomotoru zpétnovazebni signal neodpovida
vstupnimu, servomotor prejde do tzv. krokového rezimu; do pfesné polohy dojede opakovanym spinanim
a vypinanim elektromotoru.

Regulace ,,Siroka“ znamena, zZe hfidel servomotoru se nastavi tak, aby rozdil vstupniho a zpé&tnovazebniho
signalu po zastaveni servomotoru byl mensi nebo roven nastavenému pasmu necitlivosti.

Pokud neni potfeba nastavit regulator jinak, je doporu¢eno nastavit zpisob regulace jako ,,Siroka na polohu®.

Po nastaveni, kontrole a pfipadné opravé parametrd je nutné dlouze stisknout tlaéitko SW1 (Ize to provést
v kterémkoliv menu) dokud se nerozsviti dioda D3. Tim ukonéime nastavovani parametr( a potvrdime, Ze na-
stavené parametry jsou platné a mohou se zapsat do paméti regulatoru. Po uvolnéni tlagitka SW1 se samocinné
spusti autokalibrace.

Autokalibrace je automaticky proces, pfi kterém regulator zkontroluje vysila¢ polohy, smysl ota¢eni vystup-
niho hfidele servomotoru, prfestavi hfidel servomotoru do polohy ,otevieno“ a ,zavieno”, v téchto polohach
zméfi zpétnovazebni signéaly, zméfi setrvaénost ve sméru ,otevira“ a ,zavird“ a ulozi nastavené a namérené
parametry do paméti regulatoru.
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Autokalibraci je tfeba spustit vzdy, kdyz se zméni podminky, které mohou &innost regulatoru ovlivnit, napf. pfi zméné
sefizeni koncovych spinac servomotoru nebo pfi zméné mechanickych vlastnosti armatury, napf. pfi dotazeni ucpavky.

Menu 6 Autokalibrace (chybova hildseni)

D3 (Zutd)  LFLELEIXLELY

D4 (Cervend) neblika probiha autokalibrace
TEE LT autokalibrace za&ina na koncovém spinagi, porucha koncového spinace
TELE L chybné zapojeny koncové spinace
TELELE TP chybné zapojeny nebo vadny vysilaé polohy

TELELELE s Spatny smér otaéeni h¥idele
V pfipadé, ze je regulator Spatné zapojen (chybné zapojeny koncové spinace i vysilac polohy) bude auto-
kalibrace prerusena a regulator pomoci diod D3 a D4 ohlasi chybu. Pokud je v8e v pofadku, pak po dokonéeni
autokalibrace regulator prejde do regulaéniho rezimu.

DULEZITE!

Pokud nastavovani parametri a autokalibrace neprobéhne bezchybné, pak se nastavené parametry do paméti
regulatoru nezapisi. Po odstranéni chyby je nutné nastaveni parametrl a autokalibraci opakovat.

Pokud jsou parametry regulatoru nastaveny dfive, nez je armatura se servomotorem instalovana na potrubi, pak
po namontovani a po vpusténi pracovniho média do potrubi se mohou vlastnosti kompletu zménit natolik, ze je potfebné
nastaveni regulatoru a spusténi autokalibrace opakovat.

Programovy RESET regulatoru

Pokud se regulator dostane do stavu, ktery chceme zrusit (provést RESET), napt. pro navrat z nastavovaciho
menu bez autokalibrace, je toto mozné provést stisknutim tlacitka SW1 a jeho podrzenim po dobu nejméné 6 sec.

Poznamka:

Pfi chybé autokalibrace tento postup nefunguje: chybovy stav se musi zrusit vypnutim a zapnutim napajeciho
napéti regulatoru. Pokud nelze uvést do chodu novy regulator nebo regulator, do kterého byly omylem nastaveny
Spatné parametry, Ize jej do vychoziho stavu uvést tak, Ze se vypne napajeci napéti asi na pal minuty (aby se vy-
bily filtracni kondenzatory v napdjecim zdroji), poté je nutné stisknout a podrzet obé tlacitka na regulatoru, pfi
stisknutych tlacitkach zapnout napéjeni regulatoru a tlacitka drzet nejméné po dobu 6 sekund. Timto postupem se
do paméti regulatoru nac¢tou data, ktera dovoli uvést regulator do chodu a provést nové nastaveni parametr.

Ddulezité upozornéni:

Tento postup mlze nastavit i parametry, jejichZ nastaveni nelze zménit bez pfipojeného pocitace (napf. napétovou
uroveri na vstupu TP, pfi které regulator prejde chybového stavu — to muZe zpusobit problémy u servomotort
MODACT MOK 500 a 1000, kde je potfeba nastavit opacnou aktivni uroveri neZ jak ji nastavuje vyrobce regulatoru).
Proto nedoporu¢ujeme RESET pouzivat, neni-li mozné zménéné parametry znovu nastavit pocitacem.

Provozni a chybova hlaseni regulatoru pfi regulaci
Provozni hlaseni:
D4 (Cervena) nesviti
D3 (Zluta) sviti regulator reguluje
nesviti regulaéni odchylka v rozsahu pasma necitlivosti

Chybova hlaseni:

Pokud se vyskytne chyba, kterou je schopen regulétor rozpoznat, sepne se kontakt KOK, vyvedeny na svorky
J1-4 a J1-5; dioda D4 trvale sviti. Reakce regulatoru na chybu je ddna nastavenym parametrem ,odezva na signal
TEST". Dioda D3 blikacim kdédem hlasi druh chyby:

D4 (Cervena) trvale sviti

D3 (Zlutd) Xt rezim TEST
SeR 63 chybi Fidici signal u rozsahu 0 — 10 V
Tt servomotor se vypnul koncovymi spinagi v mezipoloze
togeTogoT od porucha vysilage polohy
soSeSeT o oS oc porucha tepelné ochrany
TF L 1 Y Fidici signal pii rozsahu 4 — 20 mA je men$i nez 3 mA nebo chybi

Po odstranéni pfi¢iny chybového stavu prejde regulator samo€inné do regula¢niho rezimu.
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11. MONTAZ A UVEDENI SERVOMOTORU DO PROVOZU

Po vybaleni servomotoru jej prohlédneme a zkontrolujeme, zda pfi pfepravé nebo skladovani nedoslo k viditelnému
poskozeni. Pokud nebyla zji§téna viditelna zavada, pfipojime servomotor k vnéj$im ovladacim a napajecim obvodim.
Kratkym spusténim servomotoru v mezipoloze pracovniho zdvihu se pfesvéd¢ime, zda se vystupni hfidel
servomotoru otaéi spravnym smérem. O tom se mliZeme presvédCit tak, ze pfi béhu servomotoru v uréitém sméru
stlaéime ty¢kou z izolantu packu pfislusného mikrovypina¢e koncového polohového nebo momentového (podle
zpusobu oviadani servomotoru). Pokud se poté servomotor nezastavi, ale zastavi se az na popud mikrospinace,
pfislusného pro opacny smér otaceni, musime zménit smysl otaceni vystupniho hfidele servomotoru. Smysl otaceni
vystupniho hfidele zménime u servomotor(l s jednofazovym elektromotorem tak, Ze pfepojime navzajem pfivodni
vodiCe na svorky U2, Z2 na svorkovnici servomotoru.

U servomotor( s tfifazovym elektromotorem pak prepojime nékteré dva vodi¢e na svorkach U, V, W svorkovnice
servomotoru. Potom kontrolu funkce opakujeme. Po zabezpeleni spravného elektrického pfipojeni servomotoru jej
namontujeme na armaturu a sefidime podle odstavce Nastaveni servomotoru. Sefizeni provddime nejlépe za pouziti
ruéniho ovladani. Sepnuti nebo rozepnuti mikrospinace kontrolujeme pomoci zarovkové nebo jiné vhodné zkousecky
na malé napéti do 24 V.

Dulezité upozornéni!

1) P¥i sefizovani, opravé a udrzbé servomotor zabezpeéime predepsanym zplsobem, aby nedoslo k jeho pfipojeni na
sit a tim i k moznosti Urazu elektrickym proudem nebo otaéenim ozubenych kol.

2) Pfireverzaci chodu servomotor( s jednofazovym elektromotorem nesmi ani na okamzik byt faze na obou vyvodech
rozbéhového kondenzatoru, jinak mlze dojit k vybiti kondenzatoru pfes kontakty momentovych vypinaca
a tim k jejich speceni.

3) PFi vypadnuti tepelné ochrany zabudované v elektromotoru (kromé motoru 120 W), je nutné pocitat s tim, ze se
- pokud je na svorkach elektromotoru napajeci napéti - po vychladnuti tepelné ochrany servomotor automaticky
rozbéhne.

Po sefizeni servomotoru zkontrolujeme jeho funkci pomoci ovladaciho obvodu. Zejména zkontrolujeme, zda
se servomotor spravné rozbiha a zda je elektromotor po vypnuti pfislusného mikrospinac¢e bez napéti. Pokud
tomu tak neni, vypneme ihned napajeni servomotoru, aby nedo$lo k poskozeni elektromotoru a vyhledame
zavadu.

12. OBSLUHA A UDRZBA SERVOMOTORU

Servomotory je mozné ovladat dalkové elektricky i ruéné z mista jejich instalace. Ruéni ovladani je mozné pomoci
ruéniho kola servomotoru, nevyzaduje zadného prepinace a mlze se pouzit bez nebezpeéi pro obsluhu i v pfipadé
béhu elektromotoru.

Udrzba servomotor(l spoéiva v pFipadné vyméné vadnych dill a sefizovani elektromagnetické brzdy elektromotord,
které jsou touto brzdou vybaveny.

Sefizovani brzdy se provadi po vykonani 0,5 . 105 sepnuti. Sefizuje se vzduchové mezera mezi kotvou a jadrem
elektromagnetu brzdy na hodnotu 0,6 — 0,8 mm. Sefizovani se provadi pomoci matic na tahle brzdy. Matici, ktera je
blize k elektromotoru, sefidime velikost vzduchové mezery, druha matice je pojistovaci. Po sefizeni se zkontroluje
spravna ¢innost brzdy a matice se zakapnou barvou. Tukova napln je stala po dobu zivotnosti servomotoru, ktera &ini
minimalné 6 let. Pokud by byl servomotor schopen provozu i po 6 letech, bylo by nutné odstranit ze silové ¢asti stary
tuk a naplnit ji novym tukem.

Nejdéle 6 mésict po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespori 1x za rok je tfeba dotahnout spojovaci
Srouby mezi armaturou a servomotorem. Dotahuji se kfizem.
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)

— zdkladni technické parametry

Typové cislo Doba Vypinaci Elektromotor
T . B festaveni| moment Hmotnost
YP | zakladni | dopliikové | P 190° T Vykon | Otagky | Napéti | Proud [ [kg]
12345 | 6789 | [S°0] [Nm] P Wl |[min]| V1| [A]
XX 1x 10 16 — 32 15 2780 1x230 0,37 7,4
XX2X 20 25 - 80°) FCJ2B52D 15 2780 1x230 0,37 7,4
XX 3 X 40 15 2780 1x230 0,37 74
4 25-4 FCT2B54D 4 127 1x2 2 74
MoK 63 | 52325 XX 4x 80 5-45 CT2B5 0 x 230 0,25 ,
XX 95X 10 16 — 32 15 2680 3 x400 0,10 7.4
X X 6 X 20 25 _ 80 FT2B52D 15 2680 3 x400 0,10 7,4
XX 7 X 40 15 2680 3x400 0,10 74
xX G x 40 55 -11 FCJ2B52D 15 2780 1x230 0,37 74
xx1x 10 63125 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX2X 20 FCJ4C52N 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX AX 20 80 -160 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX 3 X 40 20 1350 1x230 0,4 12,3
FCT4C54N - .
MOK 125 | 52326 | xx4x 80 20 1350 1x230 0,4 12,3
XX 95X 10 63125 FTAC52NA 90 2770 3x400 0,34 12,7
XX 6 X 20 90 2770 3 x400 0,34 12,7
XX 7 X 40 20 1440 3 x400 0,20 12,7
X X 8 X 80 EAMRSGNO4A 20 1440 3x400 0,20 12,7
XX2X 20 195 - 250 60 2770 1x230 0,53 21
XX 3 X 40 FCJ4C52N 60 2770 1x230 0,53 21
XXAX 40 160 — 320 60 2770 1x230 0,53 21
XX 4 X 80 20 1350 1x230 0,4 20,5
FCT4C54N - .
MOK 250 | 52327 | xx5x 160 20 1350 1x230 0,4 20,5
XX 6 X 20 125 - 950 FTAC52NA 90 2770 3x400 0,34 21
XX7 X 40 90 2770 3 x400 0,34 21
XX 8 X 80 20 1440 3 x400 0,20 21
EAMRS56N04A
XX 9 X 160 20 1440 3 x400 0,20 21
XX2X 20 120 1350 3x400 0,42 27
XX 3 X 40 1 PK 7060-4AB 120 1350 3x400 0,42 26
MOK 232 250 - :
0K 500 ) 52328 X X4 X 80 50-500 120 1350 3 x400 0,42 26,3
XX C X 40 EAMRB63L02 90 2780 1x 230 0,90 27
XX 3 X 40 120 1350 3x400 0,42 45
XX 4x 80 1 PK 7060-4AB 120 1350 3x400 0,42 43
MOK 1000 | 52 329 500 - 1000 :
XX 95X 160 120 1350 3x400 0,42 43,3
XX Cx 80 EAMRB63L02 90 2780 1x230 0,90 45
*) Provedeni s vy$sim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostfedi od -20 °C do +55 °C.
Vyznam jednotlivych pozic typového Cisla:
6. misto uréuje moznosti pouziti vysilace polohy a elektrického pfipojeni:
svorkovnice| konektor
provedeni s odporovym vysilaem 1 x 100 Q 6 X XX A XXX
provedeni s proudovym vysilaem 4 — 20 mA bez zabudovaného napéjeciho zdroje 7 XXX B xxx
provedeni bez vysilace polohy 8 X XX Cxxx
provedeni s proudovym vysilaem 4 — 20 mA se zabudovanym napajecim zdrojem 9 X XX D x x x

7. misto:

8. misto:
9. misto:

0 — provedeni bez vestavéného regulatoru polohy a bez mistniho ovladani
1 — provedeni s vestavénym regulatorem polohy bez mistniho ovladani — MODACT MOK Control
2 — provedeni bez vestavéného regulatoru polohy a s mistnim ovladanim
3 — provedeni s regulatorem polohy a mistnim ovladanim — MODACT MOK Control

napise se Cislice nebo pismeno podle Tabulky €. 1

napide se Cislice nebo pismeno podle Tabulky €. 2
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Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)
— zpusob mechanického pfipojeni (uréeni 9. mista v typovém cisle)

Velikost pfiruby Spojeni Stran:[(;g;r:;\ranu Poloha étyfhranu Znak na 9. misté typového cisla
Typové Gislo 52 325
FO5 perem 0
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
FO4 11 zakladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
FO4 11 pootoCen 0 45° 5
F04 Gtyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
FO5 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o 45° 9
Typové ¢islo 52 326
Fo7 perem 0
FO7 Gtyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen o 45° 4
F05 14 pootocen 0 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové Gislo 52 327
F10 perem 0
F10 Ctyrhranem 22 zakladni 1
FO7 perem 2
FO7 17 zakladni 3
F10 22 pootoden o 45° 4
FO7 17 pootocen o 45° 5
FO7 19 zakladni 6
Fo7 Ctyrhranem 19 pootocen 0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootocen 0 45° 9
F10 27 zakladni A
F10 27 pootocen o 45° B
Typové Cislo 52 328
F12 perem 0
F12 Ctyrhranem 27 zakladni 1
F10 perem 2
F10 22 zakladni 3
F12 27 pootocen o 45° 4
F10 22 pootocen o0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyrhranem 24 pootocen 0 45° 7
F10 27 zakladni 8
F10 27 pootocen 0 45° 9
F12 32 zakladni A
F12 32 pootocen o 45° B
Typové &islo 52 329
F12 perem 0
F12 27 zakladni 1
F12 - 27 pootoden o 45° 4
Fi2 Ctyfhranem 32 zakladni 5
F12 32 pootocen 0 45° 6
Poloha vystupniho hridele Spojeni perem Spojeni étyrhranem
servomotoru zékladni poloha pooto¢end poloha
(pfi pohledu smérem na mistni zavieno (odpovida DIN 3337) (odpovida ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je
proti poloze ,zavieno®. . %ﬁ_/"'\ ﬁ— o0sa —¢_ _¢_ * r—H *
otevfeno i - : : I
\H potrubi { > L_'_J
¢ 1T 4 o 4 4 &

Jiné pfipojeni servomotor(i na dotaz.
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Dopinék tabulky 2 — Elektrické servomotory MODACT MOK (Control) s pakovym adaptérem
— zpusob mechanického pripojeni (uréeni 9. Mista v typovém Cisle)

Velikost pfiruby Spojeni Stran:[(;):‘:;\ranu Poloha ¢tyfhranu zt;:tcgh% 2?5;9 r o‘lf:g:;?uvl;i'::j pu
Typové Cislo 52 325
F05 perem 0 vénec
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
F04 11 zakladni 3
F05 14 pootocen o 45° 4
FO4 11 pootoCen 0 45° 5 vyménné vlozky
F04 ¢tyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
FO5 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o0 45° 9
Servomotor v provedeni s pdkovym adaptérem W paka
Typové Cislo 52 326
FO7 perem 0 nedoddva se
FO7 Ctyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
F05 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
F05 14 pootocen o0 45° 5 vyménné vlozky
FO5 ¢tyrhranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen o0 45° 9
Servomotor v provedeni s pdkovym adaptérem W paka

Paka

Rozmeérové nacrtky elektrického servomotoru MODACT MOK (Control)
s pakovym adaptérem

15

176

32

21

2251,




Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. ¢. 52325

386

367

!
A

A

M2:1

(pohled na zakladni desku)

’s

[ _

—)

!

D
N

?

49

=
{
T
\

61

-

120

6

g —

A
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. ¢. 52326

A N
1L
[
I~
4. —
g
EA
© - 8 Q_
T

F————— —
r———————71

388 376 o

— P
M2:1
(pohled na zakladni desku)

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

I
4

140 |20 |

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

70

[a]

o

Mistni ovidani s

M20x1,5 (10 — 14mm) /

K
Mistni 0 Kabelové vyvodky:

oviadani ¢, oo MOK 63 1x M20x1,5 (10 - 14 mm)
1x  M25x1,5 (13- 18 mm)
MOK 125, 250 2x  M25x1,5 (13- 18 mm)
MOK 500, 1000 1x  M25x1,5 (13- 18 mm)
1x M32x1,5(13-20 mm)

Typ A B| C D E F | G H J K L Pfiruba
MOK 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 - 73 - F 05, F 04, F 07"
MOK 125 204 | 237 | 325 | 347 | 252 290 | 200 | 111 - 73 - F 07, F 05, F 10*
MOK 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 290 | 200 | 111 | 263 | 73 128 F 10, F 07
MOK 500 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 - 73 - F12,F 10
MOK 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 |128 | 323 | 73 | 155 F12

*) na dotaz

Poznamka: Konektorové pripojeni servomotort na dotaz.
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Pfipojovaci rozméry servomotord MODACT MOK

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

A

g ZEN
- o d7
< 9 a5

2 a2

o di
”Z“ (“c‘l)
1:4%\
”0“ N d 2
' 1
o d4 s

Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drdazka je
v poloze ,,zavieno®, poloha ,otevieno” je vlevo pfi pohledu smé-
rem na mistni ukazatel polohy).

F04 65 (30|42 | M6 | 18| 3 12 3 26 | 6 |205| 25
FO05 65| 35| 50 | M6 | 22 3 12 3 30| 6 |245| 28
FO7 90 | 55 | 70 | M8 | 28 3 13 3 35| 8 |30,9| 40
F10 125 70 {102 | M10 | 42 3 16 3 45 | 12 | 4511 50
F12 150( 85 [125|M12| 50| 3 20 3 53 | 14 |535| 70

Poznamka: Poloha ,Z“ (,C*) draZky pro pero je shodna s polohou ,,C*

na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér dy je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

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

Poloha ¢tyfhranného otvoru v koncové od hy h h | s | e
poloze servomotoru. Poloha ,,otevieno* Pfiruba |0 d;|" 2|od;|0d, - 2 | 9ds
je vlevo od polohy ,zavfeno® pfi pohledu f8 max.| min. | min | max | min |H11] min
smérem na mistni ukazatel polohy. 15,11 11 | 14,1
Ctyrhranny otvor je podle DIN 79. Fo4 55| 80| 42| M6 | 1.5) 05| 12 8 16,1| 12 | 16,1 25
PFipojovaci rozméry jsou podle DIN 19| 14 181
3337 nebo I1SO 5211. F M 12 : — 2
05 65 | 35 | 50 6| 3|05 3 201 16 | 21.2 8
23,1| 17 | 22,2
FO7 90| 5570 | M8 | 3| 05| 13 3 26.1] 19 | 252 40
W7"" NN ’ ’
30,1| 22 | 28,2
2N
o i 2 2 F10 |125| 70 |102(M10| 3 | 1 | 16 | 3 |[33,1]| 24 |32,2| 50
.:T_ | i 37,1 27 | 36,2
E ods 37,1| 27 | 36,2
od2 F12 150| 85 [125|M12| 3 1 20 3 70
44,1| 32 | 42,2
od1
Poznamka: Poloha ,.Z“ (,C*) draZky pro pero je shodna s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
#Z% (“C*) s »Z% (“C*) Rozmér dy je urcen vétsi prirubou, pouZitou u servomotoru.
|
s
o TTTX'Y
»O o - A — spojeni &tythranem v zékladni poloze
5 ()] ” . _W
=< B — spojeni étythranem, pootodenym o 45°
A o B
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MOK

Legenda: M3~ — tfifazovy asynchronni elektromotor
SQ1 (MO) — momentovy vypinac pro smér ,otvira“ YB — elektromagneticka brzda
SQ2 (MZ) — momentovy vypinag pro smér ,zavira“ BQ1 — odporovy vysila¢ polohy 1 x 100 Q
SQ3 (PO) — polohovy vypinag pro smér ,otvira“ CPT 1 — proudovy vysila¢ polohy CPT 1A
SQ4 (PZ) — polohovy vypina€ pro smér ,zavira“ DCPT — proudovy vysila¢ polohy DCPT
SQ5 (SO) - signaliza¢ni vypina¢ pro smér ,otvira“ DCPzZ — napajeci zdroj pro DCPT
SQ6 (SZ) - signaliza¢ni vypinac€ pro smér ,zavira“ ZP2.RE  — mikropocitaGovy regulator polohy
EH — topny ¢lanek KO — relé pro smér ,otevira“

(MOK 63 12 kQ, ostatni 6,8 kQ) KZ — relé pro smér ,zavira“
SA1 — prepinac ovladani ,mistni — dalkoveé“ F — tepelna pojistka
SA2 — prepinac ,otvira — zavira“ F () —tepelné relé
C — motorovy kondenzator R1, R2 —ochranné odpory 10 Q
M1~ — jednofazovy elektromotor pro jednofazové elektromotory

Polohy prepinacti: M — mistni ovladani; D — dalkové ovladani; Z — zavieno; O — otevieno

Upozornéni:
U servomotoru s jednofazovym elektromotorem se oviddaci faze nesmi ani na okamZik dostat na oba vyvody kondenzatoru
soucasné, jinak hrozi poskozeni koncovych mikrospinacd.

Schémata vnitfniho zapojeni servomotorii MODACT MOK 63
— s odporovym vysilacem polohy

— § jednofdazovym elektromotorem

SQ1 3Q2
MOy  (M2)

SQ3 SQ4 SQ5  SQ6 BQ1
(PO) (P2) (80) (82) EH (VD)

c
MMM

\ |
\ | \ \
i 4 i

y L 4

R1 R2

-
PP RHAER R ross

PE

— s jednofazovym elektromotorem a mistnim oviladanim

sQ1t  sQz
(MO} (MmZ)
SQ3 sQ4  SQ5 SQ6 BQ1
c (PO) (PZ) (SO) (Sz) EH (V1) SA1 SA2

S

L/

b

B OO0 [ [N MO —| D o 0~

P0650V1
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Schémata zapojeni servomotorll MODACT MOK 63
— s jednofazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4sSQ5 SQ6 EH CPTI
(Mo) (Mz) (PO)}(PZ)(S0) (sZ)

lam jam q %
c 73
Rt |[r2 I
|1
1
]
el RIRRERRAREE RRRIYERS P-0693

— 8 proudovym vysilaéem se zabudovanym napajecim zdrojem

501 302 562 504 503 I0s  EH
ML CMEY (PO CPZY (SO0 ST ICPT  OCP?

\MMnEEE

BRI RR ARG TR

(SR __T 'T
ovladaci P-0694-E
FE W &I. i napéti L1

— s proudovym vysilacem bez zabudovaného napéajeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim oviadanim

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1  SA2

(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (S2) "D" *M" "0" "Z"
é é |1

[

| L

LI

LI

| |
|‘—|§|¢|<o|uo|m|o|n|¢|r~|ao|o|n|n|n|‘°|‘°| |,<3| |n|¢|m||~|w| P.0750

— s proudovym vysilacem se zabudovanym napdjecim zdrojem, s mistnim ovladanim

SEl SE2 SR3 S04 SRS S@6 EH SA1 SA2
M) MZ> PO> PZ> (SO (S DCPT  DCPZ g~ "w"
™ [
hRiB=
, ) RN U] T
Ri Re
n
I |
—
@] [lseleRlARRR R e RN p.0751-E
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Schémata zapojeni elektrickych servomotori MODACT MOK 63
— s tfifazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem se zabudovanym napajecim zdrojem, s mistnim ovladanim nebo bez mistniho oviadani

SQ1 SG2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (SZ) EH popr oCPy
I

T

ERITA 'lg‘ "Ml‘ o 'Z
77777 IL—JTJI1
r o el i s o e e e e A R J
} oo I
ani [ ’
—||w|o|®|o|e]t o w|~
== —|+~ |N]|a | 52 ~(~
| — T T [
PE | Li}i{ij”"l ‘ | | ovladaci
oy thf’iv ,,,,,,,,, J L% p.og72-E
| |
_
— s odporovym vysilacem, bez mistniho ovladani nebo s mistnim oviadanim
$Q1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQB BaQ1
(M) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (s2) EH (V1)
SA2
ERR R "Iﬂl' F ﬁ'
Loged |
I - —_——— 1
- e el e i e e e ] - e e =
P0O762V1
3 [ele
ovladaci
RN faze

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace,
S mistnim ovladanim nebo bez mistniho ovladani

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (SZ) EH CPT1 SA1 SA2
] —

D" "M" lo! nzn

RENY

! L—dl_1

I
I I |
! |1 |
I o |
! Pl I
_L____+_+____|
____1__{________J

|
- P-0834
~

73
74

PE

ovladaci
faze

-————



Schémata vnitiniho zapojeni servomotord MODACT MOK 125 — 1000
— s jednofazovym elektromotorem

— s odporovym vysilacem polohy

YB SQ1 5Q2 5Q3 SQ4 SQ5 S8 EH BQ1
(M (MO)(MZ) (PO) (PZ) (sSO) (SZ) (V1)
1~
14C
4]
S B e e e e e

— s odporovym vysilacem polohy a mistnim ovladanim
SQ1 SQ2 SQ3 3Q4 SQ5 SQ6 EH BQ1 SA1 SA2
@ MO M (PO (PD) (59 (2) FM (W)
1~

WAV T

]a&

ke

RI[] %{2

P0632V1

— s tfifazovym elektromotorem
— s odporovym vysilacem polohy

_ S01 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5  SG6 Ba1
—1 (MO} (MZ) (PO} (PZ) (SO) (SZ) EH (V1)

= —| e = |
ol f7a [l v Fo | el o

— s odporovym vysilacem polohy a mistnim ovladanim

[fa] [ [¥n]
™ Pos18V1

11

12
3
4
5
3]
7
&
9
7]

p———— - S01 s02 s03 S04 S05 506 B
I r=-ai(MO){MZ) (PO) (FZ) (SO} (SZ) EH (VD) Sal SAZ
i i
i n |_
SRR e NN
:”lr L ] : N 1}& y ] ? & 1 . i +
il i | I 1 i
1L | | |
(AR | ! |
1t ! 7 |
T . [
[} ! | |
1 L I I
- O = || = i |~ 0
O e 2 o e Y N S
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotori MODACT MOK 125 — 1000
— s jednofazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace

B SQ1SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
’_‘CT» MO M2) (PO) (P2) (so (sz) EH  CPTI
<
—
K
(|
||
(|
1 L
oe|Nololol] i+ olelmlelolRlly] [aislelelx]z

P-0695

— § proudovym vysilacem se zabudovanym napajecim zdrojem

SQ1S02 SQ3 S04 SQ5 sA6
MO (Mz) (PO) (PD) (SO0 (57) DCPT DCPZ
m I i I P

HL-LRU-U] pu-U] ~

12

3
14
15
18
17
18
19

20
21

22
23
24
25
26
27
28

P-0696-E

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim ovlddanim

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4  SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1 SA2

Mo (M2) (PO} (PZ) (SO  (S2) "Dt W0 "7
M I M M M

2y 4121 12 1 4]2{ 14 1 4 114

~

o] 4 4 et
o

| 4 4~ 4

|
=l Jef- TR R AR p-0747

— s proudovym vysilacem se zabudovanym napdjecim zdrojem, s mistnim ovladanim

YB

301 302 503  SQ4  SQ5 306 EH Sal sAR
M MY (M2) (PO} (P (SO) (52) DCPT ICPZ " W o' 7
RV =

1

N

n FL-Lpu-ul pu-uf

(':.: 2| 12| 12| 1| 42| 1|4 il |4 |1|s

H h &
Rl[] []RZ

—
Bl felelrtepole = leleelRisRRlsRlE P-0748-E
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotor MODACT MOK 125 — 1000
— s tfifazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace

YB SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH cPT
(MO)(MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2)

L

<
o |

Lo—— -1t

22
23
24 |-
25

P-0697

28

26
27

— § proudovym vysilacem se zabudovanym napajecim zdrojem

sSQ1 302 a3 SQ4 @S pael] EH

—— o %D MDD PZ3 sm s ICPT DCPZ
YB _;I I M M M 3
| =
”I HLLRU-U] RU-Ul ~
|||a121214214214214 I_:JI[
LE I '
Motory 60, 30 W & | h |l|
Motory 120 W [< e ] |||
Y
o || 0 o [r~[ oo
e B e e o e e el e e S SN 5 b.0695.E

— s proudovym vysilaGem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim ovlddanim

SQ1 SQ2  SQ3  SQ4 SQ5 SQ6 EH CPTI SA1 SA2
[ (MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO)  (S2) Vi
Y8 _|| N N M N 3 M
| =
i o
i e
L— I |
I o
i —
1
»zmmwme:eewe:eeaas REERE p-0742
— s proudovym vysilacem se zabudovanym napdjecim zdrojem, s mistnim ovladanim
SOL S@2 83  SG4  SOS  S@6  EH SAL sh2
r——3 0> (N2> cpm» PZY (SD> (8D DCPT DCPZ b Y
YB l 1\ 1\ l\ I l\ I I] I ﬁ7 < 1 1
My =
@ 3~ :lll o] Bar= J
ey
L] H:"
L= (1
i
H
I
I:l
) —
> o —lad erl<t [l ol =~ [oo | | 2] —[Qu|E?| | W3[0 |20
3 S0 0 N QO NS | 2 S 2 SEf 52 2 &d| aa) ew|od | ruf ad [eu|eu|od P-0749-E
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Schéma zapojeni servomotoru MODACT MOK 63 Control
— s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

nebo propojkou

32

P-0785-EZ
RE]| P
J2.C | mz
2B | fo
SA2  SAT DCPZ eale|
OTV/ZAV M/D pepT kUL 2o, | B
c T 3]42] X [ 24|, a
BMO [ﬂ]_—[qr | AR | z
A1 L]R2 ____24 2] L] NIRE =
| |-——' || ' | 19 || 3
I_I ' J1.10 4
SQ1| sQ2 sQ3||sQ4(| sas SQ6 ] Nept
™Moyl M2y Poy | P2 so) || sz EH 1.2 | oo
| | ] || ] J13 fing)
| | | | J1.4 Jrok
:L|1414 21|21|14_l_|_14 J15 fok
=
N [N A5 (o] (o) fea) [ Fs] BSH INY Fee) [=3 Bad EY] [52) F=) Bl =) R P2 N 2] NS 1=
R Bl Bl R o 1] EaY] IS¥] a1 RSN sl o] sl beed Be) RS DS DN N DN Y N
—— R I
_ —— | ||
s, o | 1 e
signal | max. 2 W
PE N L1 svorky 70 — 71 — —||I|I|—
propojit mA, max. 24 V
nebo propojkou
Schéma zapojeni servomotorll MODACT MOK 125 — 1000 Control
— s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE
P-0780-EZ
YB
(M
1~ 2E] o
N1 JgD | wo
20 | vz
“" C DCPZ 28 | o
SA2 SA1 B2.A
OTVIZAV_MD DCPT_EoJINL ee| |
N
1 3[4 2 3 _— 2H o
F”I:I I:IR2 rT__[ _r | — Ureg %
BMO { } {J | L LU U 2F || 5
2 4[] 3 1 T ] RN = =
I___ —1 | | _: | \”'Q—TEST 5|
[—— - 24V S
| - ]
SQ1|S@2 SQ3 || sQ4 ||| SQ5 | SQ6 SIALY PP
(MO) [(M2)  (PO) I (P2) 1 (SO) | (82 EH 312 | oo
M M ] 13
| | | | J13 I,
| || | J14 Lok
| 1 | 315 | ok
{ =
4
a o|r|a]m|<t|w|wo|~o|o|o]—
o] 0] S [ T S S RS e B a3 5] M S I R N
T T |
J N I I O 1t e
| [ signal
U varianty bez BMO @ | |
propojit svorky 16 — 15 | porucha max.2 W
PE N L1 svorky 23 -24 —||I|I|—
propojit mA, max. 24 V



Schéma zapojeni servomotori MODACT MOK 63 Control
— s tfifazovym motorem a reguldtorem ZP2.RE

@ P-0920-EZ
.

N1
| I_ _____________________ L
wva|wa | Ef
| J2.D | mo
| J2.C | mz
J28
| SA2  SATf DCPZ o :
1 OTV/ZAV M/D UIN L - o
B 5 el SRR —T DCPT LY ||_ 2F Jou|
RZ RO B <4 26 &
I%j_g 1of 1 B of 1of 1 | BMO TT_TPI- | — N §
Finder | {2 4} s | L +IL|.IU +U | 5
Ji.1 =
56|34 ,___.___|:'_l_| | I | P T::/T g
. 9 |
| 5 | | |_ 1 I J1.10] incpt &
r{2sai| sa2 saslsas|| [sas  sas 12 |
MO M2 (PO)|| P2)|| |l Q) S2) EH T
IL Ml NN 2 f
| | [ 14 o
| | | J15 |rox
| 4 al 142 RHTRE 4
nd t
LI / | N
0 3 P o] o e (ool (o) [=] o] ol I ] F=d B [8Y] o] o] B = Rl o) N ) NS Fd B2 )
e B B i B 1Y) (Y] 15¥] (N1 B 5] 15 s Bse ] Ko RS Y N I N S N B K
| T
T T | TTTIfT L
________ M | | |
Uvariantbez BMO, L1 napéjeni | L, Porucha
propojit svorky N — 27 regulatoru | L | k max. 24V /2 W
PE 213 N svorky 23 — 24 L| } \_ e
propojit mA, Ridici signal

nebo propojkou TEST 0/4-20mA,0-10V
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Schéma zapojeni servomotoril MODACT MOK 125 — 1000 Control
— s tfifazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

- P-0779-EZ

Uz va2|wa| N2
RE| P
J2.0 | mo
J2.0 | vz
J2B
l l SA2  SAf DCPZ ol
UIN L - <
Rz RO OTY/ ZSAV 4M;D DCPT L ||_ 2F fu| &
- g J2.G “'
BMO ﬂ_-[LIJ_ | = J2H ) §
[2 4] 31| L +LJU+U =~'"sl o
P—_——= |J [ I J1.1 JesT] %‘
11 L2f L3 | | |— —r 19 || 3
=L =1 - SQ1 |SQ2  SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 JA0f |
F . | | EH
] _‘TSA: (MO) (MZ) (PO) | (PZ) | | | (SZ) J1.2 Janp
96t 1 | | M ] J1.3
I | | 3 i)
z| of T T2[es | | J1.4 frox
2 2 R 4|I 4 4 J1.5 Jrox
I
| | [ | |
ST i T S NP Y S i Bl af IS el oo AT S TS BV
! |
I_|—I—| | — | | | : o\ |_' ﬁ’.dfci
| Varianty bez BMO, propoj. 4 — 15| : | + signal
Varianty s BMO, propoj. 4 — 18 —
Y propo) |porucha max. 2 W
PE L1L2L3N L1 svorky 2324 — —|Il[I-
propojit mA, max. 24 V

jk
52 325, 52 326 a 52 327 — relé Finder 56.34 hebo propojkou

52 328 a 52 329 — relé Schrack RM735730 + tepelné relé Lovato

Poznamky:

Zpétnovazebni signdl Ize vyvést, pokud bude zajisténo jeho galvanické oddéleni od vstupniho signalu.

Signal TEST Ize aktivovat vnéjsim spinacim kontaktem. Tento signal neni nutno pfipojovat.

Ze svorek 25 a 26 (u servomotorti MODACT MOK 125, 250, 500 a 1000), resp. 77 a 80 (u servomotori MODACT
MOK 63) Ize vyvést poruchovy signal. Tento signdl je galvanicky oddélen od obvodu reguldtoru. Maximalni napéti,
které Ize pfipojit na tyto svorky, je 24 V.

U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace
na elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace apod. Pripojeni se musi provést pouze v jednom misté
v libovoiné casti okruhu vné elektrického servomotoru. Napéti mezi elektronikou a pouzdrem proudového vysilace
nesmi prekrocit 50Vss.

POZOR: V regulatoru ZP2.RE jsou galvanicky propojeny obvody proudového vysilace s obvody vstupniho signal
a obvody, pfipojenymi na svorku TEST regulatoru. Spojeni s elektrickou zemi smi byt v jediném misté jednoho z téchto

tfi obvodd, ostatni obvody se zemi spojeny byt nesméji.

Analogové signaly je nutné pfivést stinénym vodicem. Stinéni je nutné u zdroje signalu pfipojit ke spole¢nému
vodici.
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Nahradni dily

Nazev

Pouziti

Mikrospina¢ DB1G - A1LC
Dodava ZPA Pecky, a.s.

MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ

Tésnéni 224648300 Tésnéni mezi krytem ovladaci ¢asti a skfini silové ¢asti u servomotort
t.€.52 325

Tésnéni 224648301 Tésnéni mezi krytem ovladaci ¢asti a skfini silové ¢asti u servomotor(
t. 6. 52 326,7

Tésnéni 224648302 Tésnéni mezi krytem ovladaci ¢asti a skfini silové ¢asti u servomotor(

t. €. 52 328,9
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POZNAMKY ZPA pECKY. <.x.




POZNAMKY ZPA pECKY. <.




POZNAMKY ZPA pECKY. <.x.




DA PEEKY. a.s. 2

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor(i a rozvadécd,
SpiCkové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory otocné jednootackové (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex

elektrické servomotory jednootackové pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA
elektrické servomotory oto¢né jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONxD, MOPxD, MONxDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackoveé pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE do aktivni zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto¢né jednootackové pakové s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSxD, MPSPxD

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNxD, MTPxD

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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