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1. POUZITI

Elektrické servomotory MODACT MOKP Ex v nevybusném provedeni jsou uréeny pro ovladani a praci v prostredi
s nebezpedim vybuchu vybusné plynné atmosféry v zéné& 1 a v z6né 2 podle CSN EN 60079-10-1 a pro prostory
s hoflavym prachem v zéné& 21 a v z6né 22 podle CSN EN 60079-10-2. Servomotory jsou zkonstruovény a navrzeny
v souladu s normami CSN EN 60079-0:2010 a CSN EN 60079-1:2008 pro vybu$nou plynnou atmosféru i pro pros-
tory s hoflavym prachem také dle CSN EN 60079-31:2010.

Servomotory jsou uréeny k prestavovani armatur vratnym oto€nym pohybem v obvodech dalkového ovladani
i automatické regulace. Mohou se pouzit i pro jina zafizeni pro ktera jsou svymi vlastnostmi a parametry vhodné.
Pouziti ve zvlaStnich pfipadech se doporucuje projednat s vyrobcem.

Servomotory MODACT MOKP Ex Control jsou vybavené elektronickym regulatorem polohy a u tfifazového
provedeni také vestavénymi reverzacnimi stykaci a jisticim tepelnym relé) a slouzi jako vykonovy koncovy ¢len
regulaénich okruhl pro regulaci fyzikalnich veli¢in.

Servomotory jsou oznaceny znakem ochrany proti vybuchu a symboly skupiny a kategorie zafizeni dle provedené
certifikace nasledovné:

& 11 2GD ExdIICT6 Gb -25<Ta<55°C

Ex dIIBT6 Gb -50<Ta<55°C

Ex tb 11IC T80 °C Db -50<Ta<55°C

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOKP Ex (MODACT MOKP Ex Control) jsou odolné proti pisobeni provoznich pod-
minek a vnéjsich vlivl tfid AC1, AD7, AE6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4, BC3 a BE3 podle
CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOKP Ex je -25 °C az +55 °C nebo -50 °C az +55 °C.

Tridy vnéjSich vlivi - vyratek z CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

Trida:
1) ACH — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obasného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni
3) AE6 —silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pritomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2  — mechanické namahani stfedni.V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rastu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichd (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2 - sluneéni zareni 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.
14) BE3 - nebezpeci vybuchu, vyroba a skladovani vybusnych latek

Elektrické servomotory MOKP Ex v provedeni pro teplotu okoli od -50 °C do +55 °C musi byt odolné proti
pusobeni provoznich podminek charakterizovanych teplotou okoli v rozsahu od -50 °C do +55 °C.

Toto provedeni servomotort je s tfifazovymi motory a s vybavou bez vysilaée nebo s proudovym vysilatem CPT 1AF.

Oznaceni vy$e uvedenych servomotord bude provadéno pismenem F na poslednim misté dopliikového typového
Cisla: tedy 5232x.xxxxF.

Ve v8ech oznacenich nevybu$nosti servomotord t. ¢. 5232x.xxxxF se oznadeni podskupiny skupiny Il
nevybusného elektrického zafizeni podle normy CSN EN 60079-0 zméni z IIC na IIB, tedy na Ex d IIB T6 Gb.



PFi umisténi na volném prostranstvi doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

Pfi umisténi servomotor(i v pracovnim prostfedi s teplotou pod -10 °C, v prostfedi s relativni vihkosti nad 80 %,
v prostfedi pod pfistfeSkem a v prostredi chladném je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech
servomotor(.

Jako topného ¢lanku se pouziva rezistor o vykonu 10 W a odporu 6,8 kQ. V napajecim obvodu topného ¢lanku
je zapojen tepelny spinac typ 228-2563 (série 2455R), ktery pfi teploté 25 °C +3 °C rozepne a znovu sepne pfi
poklesu teploty na 15 °C +4 °C.

Poznamka: Za prostory pod pristfteSkem se povaZuji ty, kde je zabrdnéno dopadu atmosférickych sraZek pod uhly
do 60° od svislice.

Pracovni poloha

Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. POPIS A FUNKCE

Servomotory se skladaji ze silové ¢asti a ovladaci ¢asti.
Silovou ¢ast tvofi elektromotor, €elni a planetova pfevodovka a Snekovy prevod pro ruéni ovladani.
Ovladaci ¢ast je podle provedeni servomotor( tvofena témito prvky:

a) provedeni MODACT MOKP Ex — jednotka polohovych a signalizacnich vypinacd s vysilatem polohy
— jednotka momentovych vypinacu

b) provedeni MODACT MOKP Ex Control — jednotka polohovych a signaliza¢nich vypinacd s vysilatem polohy

— jednotka momentovych vypinacl

— elektronicky regulator ZP2.RE4

— silova reverzac¢ni relé a tepelné relé

(pouze u provedeni s trifdzovym elektromotorem)
Pro dpravu mikroklimatu v prostoru ovladaci ¢asti je zabudovan topny odpor. K pfipojeni servomotoru k vnéjsim

obvoddm slouzi svorkovnice. Pohyb vystupni ¢asti servomotoru se pfevadi na polohové a signaliza¢ni vypinace a vysila¢
polohy. Posun $neku, ktery zavisi na hodnoté zatézovaci sily servomotoru, je pfevadén na momentové vypinace.

4. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvyse 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (prerusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.

Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut (pribéh zatiZeni je podle obrazku).
NejvySSi pocCet 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>1,3. M,
Mgt stfedni hodnota zatézovaciho momentu
3%N M,, maximalni hodnota vypinaciho momentu
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Zivotnost servomotort
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld (Z - O - 2).
Servomotor, uréeny pro regulaéni uc¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni htidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orientaéni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametr(, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotord pro 1 milion start

Zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startd 1200 1 000 500 250

5. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Jmenovita hodnota stfidavého elektrického napéti je 1 x 230 V nebo 3 x 230 / 400 V (dle provedeni)
— dovolena odchylka napéjeciho napéti je -10 % az +6 % jmenovité hodnoty
— jmenovity kmito¢et napéjeciho napéti je 50 Hz
— dovolena odchylka kmito¢tu napajeciho napéti je +2 % jmenovité hodnoty
V tomto rozsahu napajeciho napéti zistavaji zachovany jmenovité hodnoty vSech parametrd, mimo zabérny

moment, ktery se méni s druhou mocninou odchylky napajeciho napéti od jeho jmenovité hodnoty. Zavislost je pfimo
umérna zmeéné napajeciho napéti. Vétsi odchylky napajeciho napéti a kmitoctu se nepfipoustéji.

Kryti
Kryti servomotorti MODACT MOKP Ex je IP 67 podle CSN EN 60 529 (33 0330).

Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A).
Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A).

Vypinaci moment

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

Samosvornost

Samosvornost servomotorll je zabezpecena mechanickou brzdou elektromotoru, u servomotora t. ¢. 52 320
mechanickou brzdou v pfevodovce.

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

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih servomotord MODACT MOKP Ex 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 dén funkci diferencidlu). Ota€enim ru€niho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve smeéru hodinovych rucicek (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 pripadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mlze dojit k poskozeni armatury.



6. VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaci (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hridele servomotoru. Momentové vypina¢e mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu.
Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1.

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

Signalizace polohy

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

Vysilace polohy
Servomotory MODACT MOKP Ex mohou byt dodany bez vysilate polohy nebo mohou byt vybaveny vysila¢em
polohy:

a) Odporovy vysilaé 2 x 100 Q
Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel natogeni 0° —160°
Linearita <1%
Prechodovy odpor max. 1,4 Q
Pfipustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysila¢ 4 — 20 mA, typu CPT 1A. Napdjeni proudové smyc¢ky neni soucasti servomotoru.
Doporucené napajeci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatézovacim odporu smyc¢ky 500 Q. Proudovou smycku je
tfeba v jednom misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi prekroc€it 30 V, jinak hrozi zni€eni

vysilace.

Rozsah CPT 1A se nastavuje potenciometrem na télese vysilate a vychozi hodnota odpovidajicim

pootocenim vysilace.

Technické parametry CPT 1A:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%

Nelinearita véetné prevodu
Hysteréze véetné prevodu

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

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

Zatézovaci odpor 0-500Q
Vystupni signal 4 — 20 mA nebo 20 —4mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss
pro R, 400 - 500 Q 18 -28V ss
Maximalni zvinéni napajeciho 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 prostredi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry @ 40 x 25 mm



c) Aktivni proudovy vysila¢ 4 — 20 mA, typu DCPT. Napajeni proudové smycky je sou¢asti servomotoru. Maximalni
zatézovaci odpor smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MOKP Ex s regulatorem ZP2.RE4, se pouziva 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 0-5000Q

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

Pracovni teplota -25°C az +70 °C

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilacd CPT 1A i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napdjeci zdroj a zatéZ jsou zapojeny do série.
Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysila¢e na elektrickou zem navazujiciho regula-
toru, 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 napéti
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”.

Regulator polohy

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

Zakladem regulatoru je mikropocita€, naprogramovany k regulaci servomotoru, zjistovani a oSetfeni chybovych
stavl a k jednoduchému nastavovani parametr( regulace.

Konstrukce regulatoru umoznuje vypnout napajeni regulatoru. Pokud neni regulator napajen, nereguluje, ale po
zapnuti napajeni se funkce regulatoru samocinné obnovi; parametry a diagnostické Udaje zapsané v paméti regulatoru
se uchovaji.

V obvodech regulatoru se porovnava vstupni signal se zpétnovazebnim signalem z vysilace polohy vystupniho
hfidele servomotoru. Je-li mezi vstupnim a zpétnovazebnim signalem zjistén rozdil, pak regulator sepne jeden
z vestavénych stykacl v servomotoru tak, aby se h¥idel servomotoru prestavil do polohy, kterd odpovida velikosti
vstupniho signéalu. Kdyz zpétnovazebni signal odpovida vstupnimu, servomotor se zastavi.

Parametry regulace se nastavuji funkénimi tlac¢itky na regulatoru nebo osobnim pocitatem, ktery se po dobu
nastavovani parametrd a pfi diagnostice regulatoru pfipoji k regulatoru pfes komunikaéni modul.

7. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Servomotory jsou vybaveny svorkovnici pro pfipojeni servomotor(l k vnéjSim obvodim. Svorkovnice je opatfena

svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do prafezu 1,5 mm2, nebo dvou vodi¢l se stejnym priifezem do 0,5 mm2,
Konektorové pfipojeni na dotaz.

Vnitini elektrické zapojeni servomotor

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOKP Ex s oznacenim svorek jsou uvedena
v tomto katalogu.



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

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

MO, MZ 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A
SO, Sz 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A
PO, PZ 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A

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

Izolacéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkousce ve vihku nejméné 2 MQ. Podrobnéjsi udaje jsou v Technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodii

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

Odchylky zakladnich parametr

Vypinaci moment + 15 % z hodnoty maximalniho vypinaciho momentu
Doba prestaveni vystupniho hfidele + 10 % jmenovité hodnoty
- 15 % jmenovité hodnoty
Hysteréze polohovych a signalnich vypinac <4°
Nastaveni polohovych a signalnich vypinaci
(pracovniho zdvihu) +1°
Vile na vystupni ¢asti max. 1,5°
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjSi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed nebezpeénym
doty-kovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznageny znackami podle CSN IEC 417 (34 5550).

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

8. REGULATOR POLOHY

Vestavény regulator polohy umozniuje automatické nastaveni polohy vystupniho hfidele servomotoru v zavis-
losti na hodnoté vstupniho analogového signalu. V regulatoru se porovnava hodnota vstupniho fidiciho signalu
s hodnotou zpétnovazebniho signalu z vysilace polohy. Pfipadna regulacni odchylka, ktera tim vznikd, je vyuzita
k ovladani chodu servomotoru. Vystupni hfidel servomotoru se pak pfestavi do polohy, ktera odpovida hodnoté
vstupniho Ffidiciho signalu.

9. DALSI MOZNOSTI REGULATORU

Regulator Ize nastavovat a jeho ¢innost sledovat dvojim zplisobem:
1) Pomoci funkénich tlacitek a signalek na regulatoru
Lze nastavit tyto parametry:
— fidici signal
— odezva na signal TEST a na chybovy stav (reakce reguldtoru dle naprogramovanych poZadavkd)
—zrcadleni (vzestupna nebo sestupna charakteristika fidiciho signalu)
— necitlivost regulatoru
— zpUsob regulace (Sirokd, uzka — kaZzda na polohu nebo moment).



Signalky na regulatoru indikuji smér, kterym se ma otacet vystupni hfidel servomotoru a chyby, které dokaze regulator
rozpoznat:

— pfitomnost signalu TEST

— chyba fidiciho signélu

— predCasné vypnuti koncového snimace

— porucha snimace polohy

— porucha tepelné ochrany.

Pfi chybé, kterou regulator rozpozna, se sepne konkakt KOK vyvedeny na svorkovnici regulatoru, coz Ize vyuzit pro
sledovani stavu regulatoru nadfazenym fidicim systémem a regulator fidi servomotor podle nastaveného parametru
»odezva na signal TEST*.

Dalsi chyby, napf. Spatny smér otaeni elektromotoru, regulator indikuje, kdyZ je v reZzimu nastavovani parametrd.

2) Pomoci PC pfipojeného k regulatoru sériovym portem prostfednictvim Modulu KOM ZP2 (Ize objednat
v ZPA Pecky). PocitaCem lze nastavovat i jiné parametry nez tlacitky, zjiStovat a nulovat pocitadlo chyb
v paméti regulatoru, celkovou dobu zapnuti, pocet sepnuti a dalSi diagnostické udaje (pro nastavovani regulatoru
pocitacem).
Pocitac se pripojuje k regulatoru pouze pfi tidrzbé a kontrole regulatoru.

10. TECHNICKE PARAMETRY REGULATORU

Napajeci napéti variantné:
A. 230V +10 %, -15%; 50 — 60 Hz
B. 120V +10 %, -15%; 50 —-60 Hz
C. 24V +10 %, -15%; 50 — 60 Hz

Ridici signal 0-20mA,4—-20mA,0-10V
Snimac polohy proudovy vysila¢ - 4 — 20 mA
Linearita regulatoru 0.5 %

Necitlivost regulatoru 1 -10 % (nastavitelna)
Rozsah pracovnich teplot -25-+75°C

Chybova hlaSeni LED —rezim TEST

— chybi fidici signal
— prohozeny polohové spinace
— porucha snimace polohy
— porucha tepelné ochrany.

Reakce na poruchu: porucha snimace — servomotor v poloze TEST, chybové hlaSeni LED
chybi Fidici signal — servomotor v poloze TEST, chybové hlageni LED
rezim TEST — servomotor v poloze TEST, chybové hlaseni LED

Vystupni signal: — silové vystupy —2xrelé 5A, 230V
— centralni porucha — spinaci kontakt 24 V, 2 W
— 5x LED (napajeni, porucha, nastaveni, otevira, zavira)
Nastavovaci prvky: — 2x tlac¢itko kalibrace a nastaveni parametr(
— komunikaéni konektor
Rozméry: —75x75x25 mm.

11. OZNACENI PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutné uvést:

— pocet kusl

— néazev servomotoru

— Uplné typové cislo podle Tabulky €. 1 (9 mist)

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

— nastaveni pracovniho zdvihu vystupni ¢asti (pokud nebude zavih udan, vyrobce nastavi pracovni zdvih vystupni
casti servomotoru 90°).



Udaje na servomotorech

Servomotory jsou opatfeny nasledujicimi Stitky:

1) Stitek s daty nevybuné ochrany

7<:> e R LY ca— Y e 8 —#& N e T a— N e

C€iore rad Buzo

CERTIFICATE No (FT20_0T ATEX 0023X I
ExdIIC T6 Gb,
Ex tb 1IC T80°C Db,

CERTIFICATE No (ETZ0_0T ATEX 0025X I

C€oze r@

ExdIIB 76 Gb

@"m Ex tb 1IIC T80°C Db

2) Stitek vyrobni a pfistrojovy obsahuje

— oznaceni a adresu vyrobce

— typové oznaceni vyrobku (typové cislo)

— vyrobni ¢islo

— rok vyroby — jmenovita hodnota vypinaciho momentu

— jmenovita rychlost prestaveni
— jmenovity pracovni zdvih

— oznaceni kryti servomotoru
— hmotnost servomotoru

— znacku shody CE

Nm
s/90°
90°
IP

kg

— elektrické udaje silového obvodu (napéti, frekvenci, proud a vykon elektromotoru)

— elektrické udaje ovladaciho obvodu mikrospinact (napéti, proud)
— vysila¢ polohy (odpor, napéti popr. proud)

—
[ c—)
ealreore Rlel las]
Rt i >t

COv A

— 250 = 2A~02A= -0~

3)

Stitek vystrazny

POZOR!!
NEOTVIRAT POD NAPETIM A JE-LI
PRITOMNA VYBUSNA ATMOSFERA

SROUBY ISO 4762 TRIDY 8.8

%#EdeICBO'C(TS)#}

—25C<gTag+55C nebo

4) Stitky na krytech s oznagenim pouzité ochrany proti vybuchu

*#*E

xd|IB8O"C(T6

—5FC<LTaL+55C

%
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Tabulka ¢. 1 — Elektrické servomotory MODACT MOKP Ex
— zakladni technické parametry

Typové Cislo Doba Vypinaci Elektromotor Hmotnost
Typ | zékladni |doplikové, piestav:eni moment Vyikon T Otécky Napéti Proud Kapacita kg
12345| 6789 $/90 Nm w w 1.min-1 v A uF

xx1x 10 25100 74 ES 7150-2AL 2750 1x230 0,67 7

XX2X 20 74 ES 7150-2AL 2750 1x230 0,67 7
E Xx3x 40 25-85 15 FCJ2B52D 2780 1x230 0,37 35
E 52320 xx4x 80 25-100 17 ES 7130-4AY 1300 1x230 0,27 35 9,7
é Xx5x 10 16-32 15 FT2B52D 2680 3 x 400 0,10

X X6 X 20 25-80 15 FT2B52D 2680 3 x 400 0,10

XX 7 X 40 25-100 15 FT2B52D 2680 3 x 400 0,10

xx1x 10 63-125 90 EAMRB56N02 2780 1x230 09 8

XX2X 20 90 EAMRB56N02 2780 1x230 09 8
5 Xx3Xx 40 100 - 250 40 EAMRB56N04A 1380 1x230 0,55 5
% 52391 XX4Xx 80 40 EAMRB56N04A 1380 1x230 0,55 5 18,5
S Xx5x 10 63 - 200 90 EAMR56N02L 2790 3x400 0,25
= XX 6 X 20 90 EAMR56N02L 2790 3x400 0,25

XX7X 40 100 - 250 60 EAMR56N02A 2790 3x400 0,20

X X 8 X 80 20 EAMR56N04A 1440 3 x 400 0,20

xx1x 10 250-510 180 EAMRG63N04 1370 3 x 400 0,6

XX2X 20 120 EAMRG3N04L 1390 3x400 0,45

Xx3x 40 60 EAMR63L02A 2790 3x400 0,20
> 250 - 600
= XXx4x 80 20 EAMRG3L04A 1440 3x400 0,20
§ 52322| xx5x 160 20 EAMRG3L04A 1440 3 x 400 0,20 31
é XX 6 X 20 250-450 180 EAMRB63N04 1320 1x230 1,35 10

XX7X 40 250 - 550 90 EAMRB63L02 2780 1x230 0,90

Xx8x 80 250 - 600 40 EAMRBG63L04A 1380 1x230 0,55

XX 9x 160 40 EAMRBG63L04A 1380 1x230 0,55
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V typovém ¢isle se uvede:

6. misto:
Zdvih 90° Zdvih 60° Zdvih 120° Zdvih 160° Pouziti vysilace
6 s odporovym vysilaéem 2 x 100 Q
7 B F J s CPT 1A 4 — 20 mA bez zabudovaného napajeciho zdroje
8 C G K bez vysilace
9 D H L s DCPT 4 - 20 mA se zabudovanym napdjecim zdrojem
7. misto: 0 provedeni bez vestavéného regulatoru polohy, bez mistniho ovladani
1 provedeni s vestavénym regulatorem polohy, bez mistniho ovladani 1)
2 provedeni bez vestavéného regulatoru polohy, s mistnim ovladanim
3 provedeni s vestavénym regulatorem polohy a s mistnim ovladanim 1)
4 provedeni s vestavénymi silovymi relé, bez regulatoru polohy a bez mistniho ovladani 2)
5 provedeni s vestavénymi silovymi relé, s regulatorem polohy a bez mistniho ovladani 2)
6 provedeni s vestavénymi silovymi relé, bez regulatoru polohy s mistnim ovladanim 2)
7 provedeni s vestavénymi silovymi relé, s regulatorem polohy s mistnim ovladanim 2)
8. misto: doba prestaveni, vypinaci moment (Cislice podle Tabulky ¢. 1)
9. misto: zplsob pfipojeni (Eislice nebo pismeno podle Tabulky ¢. 2)

Oznaceni servomotor( pro teplotu okoli od -50 °C do +55 °C bude provadéno pismenem F na poslednim misté

typového Cisla: tedy 52 32x.xxxxF.

Ve v§ech oznacenich nevybu$nosti servomotor( t. €. 52 32x.xxxxF se oznaceni podskupiny skupiny Il nevybusného

elektrického zafizeni podle normy CSN EN 60079-0 zméni z IIC na lIB, tedy Ex d IIB T6 Gb.

Poznamky:

1 ) Toto provedeni se dodava pouze s jednofazovym elektromotorem

2 ) Toto provedeni se dodava pouze s tfifazovym elektromotorem

3) Servomotory t. ¢. 52 320 v provedeni s tfifazovym elektromotorem se dodavaji bez vestavénych
stykacl z duvodu nedostatku mista

4) Provedeni 52 32x.xxxxF se doddva pouze s tfifazovymi elektromotory a bez vysilace
nebo s proudovym vysilacem CPT 1AF

12




Tabulka é. 2 — Zplisob pripojeni servomotorii MODACT MOKP Ex
— zpusob urceni 9. mista v typovém Ccisle

. - A Strana Etyrhranu - Znak na 9. misté Konstrukéni
Velikost pfiruby Spojeni s [m¥n] Poloha Gtyrhranu typového &isla provedeni vystupu
Typové Cislo 52 320
F05 perem vénec
F05 Gtythranem 14 z&kladni
Fo4 keyway
F04 11 zakladni
F05 14 pootocen 0 45° vyménné
Fo4 11 pootocen 0 45° viozky
F04 Ctyfhranem 12 zakladni
F04 12 pootocen 0 45°
F05 16 zakladni
F05 16 pootocen 0 45°
Typové Cislo 52 321
F10 Gtythranem 22 z&kladni 1
Fo7 perem 2
Fo7 17 z&kladni 3
F10 22 pootocen o 45° 4
Fo7 17 pootocen 0 45° 5 vyménné
Fo7 19 zakladni 6 viozky
Fo7 Ctythranem 19 pootocen 0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootocen 0 45° 9
F10 27 zakladni A
F10 27 pootocen 0 45° B
Typové Cislo 52 322
F12 perem 0 vénec
F12 Ctyfhranem 27 zakladni 1
F10 perem 2
F10 22 zakladni 3
F12 27 pootocen 0 45° 4
F10 22 pootocen 0 45° 5 vyménné
F10 24 zakladni 6 viozky
F10 Ctyfhranem 24 pootocen o 45° 7
F10 27 zakladni 8
F10 27 pootocen 0 45° 9
F12 32 zakladni A
F12 32 pootocen o 45° B
Poloha vystupniho hfidele Spojeni perem Spojeni étyfhranem
sevr.vomotoru . . . zakladni poloha pootocena poloha
(pfi pohledu smérem na mistni (odpovida DIN 3337) (odpovida 1SO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je zavieno
proti poloze ,zavieno®. - s & -4 - -4
otevieno /.!.\ 0% B 4\ . r_b
R potrubi H
o s I e

Jiné pfipojeni servomotor(i na dotaz.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotort MODACT MOKP 100 Ex a 250 Ex

Odpada u provedeni s MO

Mistni ovladani (MO)

98 H

5\

2 x kabelovy vstup M20x1,5

2x kabelovy vstup
MOKP 100 Ex — M20x1,5
MOKP 250 Ex — M25x1,5

1x kabelovy vstup M20x1,5
pro MOKP 100 Ex i MOKP 250 Ex

pro mistni ovladani

Typ A B C D E F G H K
MOKP 100 Ex 253 276 297 308 31 316 160 170 72
MOKP 250 Ex 306 312 368 385 376 363 200 183 72
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotorit MODACT MOKP 600 Ex

463 346

362 264

: = : a.
| |
| |

72

400
403

o 250
-

Kabelovy vstup M20x1,5 Mistni ovladani (MO)

2x kabelovy vstup M20x1,5
pro mistni ovladani
Odpada u provedeni s MO

2x kabelovy vstup M25x1,5

[t~ 125 5=

Otvory se zavitem pro kabelové vyvodky jsou v jejich blizkosti oznaceny vyrazenim M20x1,5 nebo M25x1,5
v souladu s ¢l. 13 CSN EN 60079-1.

Uvedené vstupy jsou uzavieny zaslepkami M20x1,5 nebo M25x1,5.

Zakaznik je povinen zfidit elektrické pfipojeni pro pfimy vstup do zaveéru, které podle zafazeného prostoru odpovida
pozadavkim normy CSN EN 60079-14 a ma kryti min. IP67.

Na pozadavek zakaznika mlze vyrobce dodat servomotory s kabelovym vyvodkovym systémem, ktery splfiuje
pozadavek CSN EN 60079-14 ¢&l. 10.4.2.d pro pfimy vstup do pevného zavéru skupiny IIC. Pro vstup do pevného
zavéru servomotoru jsou zde pouzity certifikované zalévané vyvodky pfislusnych velikosti.

Mohou byt pouzity vyvodky Peppers (typ CR-U) nebo HAWKE (typ ICG 623) dle nasleduijici tabulky:

Typ vyvodky Zavitovy otvor Rozsah o kabelu
CR-U/25 M25x1,5 11,7 — 20,0 mm
ICG 623/B M25x1,5 13,0 — 20,2 mm
CR-U/20 M20x1,5 9,5-14,0 mm
ICG 623/A M20x1,5 11,0 - 14,3 mm
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Pripojovaci rozméry servomotorit MODACT MOKP Ex
pro armatury a ovladaci prvky — pfipojeni ¢tythranem

h2

SONNONNNNNN

IONNVNNNONNNNNNNN

13

ha

hi

Poloha ¢tyfhranného
otvoru v koncové poloze
servomotoru. Poloha
,otevieno" je vlevo od
polohy ,zavieno” pfi
pohledu smérem na
mistni ukazatel polohy.
CtyFhranny otvor je
podle DIN-79.
Pfipojovaci rozméry
jsou podle DIN-3337
nebo 1ISO-5211. Poloha
LZ" (,C") Etyfhranného
otvoru pro vieteno je
shodna s polohou

LZ" (,C") na mistnim
ukazateli polohy.

N,y

o d5

o d2

o di

#Z (,C*)

w2 (,C%)

A — spojeni ¢tythranem v zékladni poloze
B — spojeni ¢tyfhranem pooto¢enym o 45°

Piiruba | odl | °9 | od3 | a4 __ M h2min. | himax. | 13min. | 5. | emin. | od5
f8 min. max. H11

151 1 121

Fo4 65 30 4 M6 15 05 12 3 T o T 161 25
19.1 14| 181

F05 65 35 50 M6 3 05 12 3 2 T a2 | %
23.1 17| 222

Fo7 90 55 70 M8 3 05 13 3 % T age | 4
30,1 22 | 282

F0 | 125 70 102 | M0 3 1 16 3 33.1 2 | 322 | 50
371 27 | 362
371 27 | 362

F2 | 150 85 125 | M2 3 1 20 3 e 2| T
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Pripojovaci rozméry servomotori MODACT MOKP Ex
pro armatury a ovladaci prvky — pfipojeni tésnym perem

// Z 22z ;/ ~ —
N\
7l /\
% | /] \
] | 7
]
1 /] ! / o
o | % ! % <
= l ) /\ /
| _H Z
w21
)= 8d7
o d5
9 d2
odi
~Z“ (,C")
b4
Poloha drazky pro pero ’Z}_
podle ISO-5211 a DIN-3337
je v poloze ,zavieno*. \\
Poloha ,otevieno® 4
je vlevo od polohy Ir (
,zavieno® pii pohledu 90& /
v . , [0k o™
smérem na mistni » Tk — th— @
ukazatel polohy. // [ .
Poloha ,Z“ (,C*) drazky /’
pro pero je shodna
s polohou ,Z“ (,C“) na '
mistnim ukazateli polohy. C L
d4
" 0d2 d7 . . b4 +0,4
Ptiruba odl 8 o d3 d4 HY h3 max. | h2 min. | h1 max. | 11 min. Js9 3 402 o d5
Fo4 65 30 42 M6 18 3 12 3 26 6 20,5 25
F05 65 35 50 M6 22 3 12 3 30 6 24,5 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 12 451 50
F12 150 85 125 M12 50 3 20 3 55 14 53,5 70
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Schémata zapojeni elektrickych servomotord MODACT MOKP Ex

Legenga ke schématiim:

SQ1 (MO) — momentovy vypina¢ pro smér ,otevira“
SQ2 (MZ) — momentovy vypinac€ pro smér ,zavira“
SQ3 (PO) — polohovy vypinac pro smér ,otevira“
SQ4 (PZ) - polohovy vypinag pro smér ,zavira“
SQ5 (SO) - signaliza¢ni vypinac pro smér ,otevira“
SQ6 (SZ) - signaliza¢ni vypinac¢ pro smér ,zavira“
EH, ST  —topny ¢lanek s tepelnym spinacem
BQ1, BQ2 — dvojity odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 Q

CPT 1A —proudovy vysila¢ polohy CPT 1A
DCPT — proudovy vysila¢ polohy DCPT
DCPz — napajeci zdroj pro DCPT

M1~, TH - elektromotor jednofazovy s tepelnou ochranou
C — rozbéhovy kondenzator

M3~, TH — elektromotor tfifazovy s tepelnou ochranou
SA1 — pfepina¢ ,mistni — dalkové”

SA2 — pfepinac ,otevira — zavira“

ZP2 — elektronicky regulator polohy

KO — silové relé pro smér ,otevira“

KZ — silové relé pro smér ,zavira“

F — tepelné relé

R1, R2 — ochranné odpory 10 Q pro jednofazové
elektromotory
BMO — blok mistniho ovladani

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

Schémata zapojeni:

Cis'? Elektromotor Zpétnovazebni vysila¢ | Ostatni

schématu

P0816 jednofazovy 2x100Q

P0817 jednofazovy CPT 1A nebo bez vysilace

P0818-E jednofazovy DCPT + zdroj

P0819 trifazovy 2x100Q

P0820 trifazovy CPT 1A nebo bez vysilace

P0821-E tfifazovy DCPT + zdroj

P0822-E jednofazovy DCPT regulator ZP2

P0823-E tfifazovy DCPT regulator ZP2, tepelné relé, reverzaéni silova relé

Skfin mistniho ovladani s vyvodkou.

“@L

—NM o

Prostor pod krytem servomotoru. l

Servomotory mohou byt vybavené blokem mistniho ovladani (na schématech carkované). Servomotor MOKP Ex
ma dvé kabelové vyvodky. Pokud je servomotor v provedeni s blokem mistniho ovladani, jedna vyvodka je na
télese servomotoru, druha na télese mistniho ovladani. Aby servomotor vyhovél pozadavkim na provedeni Ex,
jsou vodi¢e mezi servomotorem a mistnim ovladanim zalité do izolaéni hmoty. Kromé vodi¢u pro pfipojeni mistniho
ovladani je do izolaéni hmoty zalito dalSich 5 vodicu, které jsou k dispozici zakaznikovi. Tyto vodiCe jsou v servomotoru
oznaceny Cisly 1 — 5 a jejich konce jsou zaizolovany. V bloku mistniho ovladani jsou vyvedeny na fadovou svorkovnici

na svorky 1 — 5, (svorka C. 6 je volna).
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Schémata zapojeni elektrickych servomotord MODACT MOKP Ex,
t. &. 52 320 — 52 322

™ SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EHST BQ1  BQ2  SA1  SA2
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) (v1) (v2) "D""M™0" "Z"
M M M M

TTT- =311 T
; M
NN O|—|N|M || ||| |O|O|
DNZNP’)LO(DI\(GO)'_,_'_‘_,_,_,_,_,_._NN P0816
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EHST CPT1A SA1 SA2
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) - "D" "M""0" "Z"
L ] M I I
> J
4 —
1 1 :!
c {—* i g gy :_*IL‘JI‘_—: A==
R
[
Rl The | N .|
— —|N M N|O
SSZNnmwﬁmmeﬁggjeetgggNN NN AN[M @ P0817
TH SQ15Q2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH ST DCPT DCPZ SA1 A2
MO) MZ) (PO) (PZ) (SO (SZ) Wt
M M I I 4
e |
C ] A
|
Py
I e s ) G i
| F - Ir
Rl R2 {_ I_____J
Sl ool felenfele [ H lfel<lels
el __ 1T 11 _ 17 =T T
L_%‘___J i i =1 l I
_L 7 + [ i i L
N OL ____________ _N_il_} L Pe Ovladaci napéti PO818-E

Poznamka:

Polohové a signalizacni spinace mohou pracovat jen jako jednookruhové. Stav kontaktl ve schématu plati pro mezi-
polohu. U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na
elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace apod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné
casti okruhu vné elektrického servomotoru. Napéti mezi elektronikou a pouzdrem vysilace nesmi prekrocit 50 Vss.
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TH SQ1 SQ2 SQ3 - sSQ4  SQ5

SQ6 EHST BQl BQ2 SA1  SA2
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) (V1) (v2) "D""M™0Q" "Z"
N M M M
¥ \ J
SNY) L I I . A4 _ =-_-. LI -
] 31T T . Y
| " ||
[ |
of>|z|z[|<|wlo|~|o|o|o= ||t eleNeRSN RIGLICRIRIRIG (@ P89
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EHST CPT1A  SA1  SA2
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) "D" "M""0" "Z"
M
(5.1
> 114
D|>|=z|z|m|<|n|o|~|o|o|2| =M T P0820
TH SQ1SQ2 SQR3 SQ4 SAQ5 SQ6 EH ST DCPT DCPZ SA1 SAZ
_ Mo (M2) (PO} (PZ) (SO (S2) O VR
—“ I I I I 2
MY TN VR I ) l l
3~ ”! el 1]34\—|§"3|4
1t RN
I ) I Y O e L5
I r CTICCIdO-T-d-Frd-----Z Fr-7 |
| | r r————71
w [
=2z 2l olo|™ el Rl=l NP Il RRISN]. [RRISISIRIS
blels| LRSI ]
inané 1 * L Ovladaci napéti
sprs | EOEI LS, e ad ] omsnae

Poznamka:

Polohové a signalizacni spinace mohou pracovat jen jako jednookruhové. Stav kontaktl ve schématu plati pro mezi-
polohu. U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na
elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace apod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné éasti
okruhu vné elektrického servomotoru. Napéti mezi elektronikou a pouzdrem vysilace nesmi prekrocit 50 Vss.
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Schéma zapojeni elektrickych servomotori MODACT MOKP Ex Control
t. €. 52 320 — 52 322

TH
M
1~ :.)_ JE P
N—"1 :
J2.D {mo
"”“ C J2.C |mz
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Schéma zapojeni elektrickych servomotorl MODACT MOKP Ex Control
t. €. 52 320 — 52 322

1]
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PE L1213 N Varianty s BMO, propoj. 4 — 30 nebo propojkou max 24V/2W 9
P0823-EZ

52 320 — relé Finder 56.34
52 321 a 52 322 — relé Schrack RM735730 + tepelné relé Lovato

Poznamka:
Analogovy vstupni signdl a analogovy zpétnovazebni signdl (pokud je vyveden mimo servomotor) musi byt vedeny
stinénymi kabely. Stinéni musi byt pripojeno na kostru u zdroje signalu.

22



B
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,

WVam plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna
PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

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

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

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory oto¢né viceota¢kové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory otoCné jednootackove pakove s proménnoulrychlosti prestaveni

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

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

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov
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