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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOPED, t. €. 52 039 jsou uréeny k pfestavovani ovladacich organl vratnym otoénym pohybem
(napf.: Soupatek a jinych zafizeni), pro které jsou svymi vlastnostmi vhodné. Typickym pfikladem pouziti je dalkové
dvoupolohové nebo vicepolohové ovladani organd, u nichz se také pozaduje tésny uzavér v koncovych polohach.

Servomotory jsou vhodné i pro automatickou regulaci v rezimu S4 - viz Pracovni rezim.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOPED jsou odolné proti pdsobeni provoznich podminek a vnéjSich vlivl tfid AC1, AD7,
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 doporucujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivl. St¥iska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

Pouziti servomotord v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé

ovliviiovana jejich funkce. Pfitom je tfeba dlisledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduje setfit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristreSkem 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. Minimalni vzddlenost
od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné
velky, cCisty a vétrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOPED 52 039 je -25 °C az +60 °C.

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

Trida:

1)AC1 — nadmorska vySka < 2000 m

2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢aste€ného, nebo Uplného ponoreni

3) AE6 — silna pradnost

4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost 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 rustu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichll (hmyzu, ptakd, malych zvitat)

11)AP3 - seizmické Ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4  — schopnost osob. Poucené osoby.

13)BC3 - dotyk osob s potencialem zemé Casty. Osoby se ¢asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji
na vodivém podkladu.

)
)
)
10)AN2 - slunecni zareni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
)
)
)

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 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 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.



Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut (pribéh zatiZeni je podle obrazku).
Nejvys&i 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 My, maximalni hodnota vypinaciho momentu
N
B I >
w.1=
W
| =
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 cykla
(Z-0-2).

Servomotor, uréeny pro regulaéni Uc¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykll s dobou prace (pfi které je
vystupni hiidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na po&tu
sepnuti. Velkd Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orienta¢ni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametr(, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotord pro 1 milion startd
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startt [1/h] max pocet starti 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE

Napajeci napéti
—-1x230V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 %
—3x230/400V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 % (nebo podle udaji na stitku)

Kryti

Stupen kryti servomotoru — 1P 67 podle CSN EN 60 529
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.

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoc¢tova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem
servomotoru a jeho u¢innosti. Servomotor miiZze vyvinout zabérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2



otacek vystupniho hfidele, kdy je blokovano momentové vypinani. Momentové vypinani je blokovano pouze
v koncovych polohach. Doba blokovani je nastavitelna v rozsahu 0 — 20 s.

Samosvornost

Servomotor podle téchto technickych podminek je samosvorny za predpokladu, ze zatéz plsobi pouze ve
smeéru proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru. Samosvornost zabezpecuje valeCkova zdrz, kterda znehybni
rotor elektromotoru i v pfipadé ru¢niho ovladani.

Z duvodu dodrzeni bezpeénostnich predpist neni pfipustné pouziti servomotorll pro pohon dopravnich
zdvihacich zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna
pfitomnost osob.

Smeér otaceni
Smér ,zavird”“ je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skfiné shodny se smyslem otaceni
hodinovych rucic¢ek.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Rucni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny
pohyb vystupniho hfidele je dan funkci diferencialu). Ota€enim ruéniho kola ve sméru hodinovych rucicek se
vystupni hfidel servomotoru otac¢i rovnéz ve sméru hodinovych rudi¢ek (pfi pohledu na hfidel 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

Ukazatel polohy

Servomotor muize byt vybaven displejem, jako volitelnd vybava u elektroniky DMS2 ED. U elektroniky DMS2 je
servomotor vybaven vicefadkovym displejem.

Topny ¢lanek
Topny ¢lanek je zapojen do obvodu DMS a DMS ED. Spinani topného ¢lanku je fizeno termostatem. Z vyrobniho

zavodu je teplota pro sepnuti nastavena na 10 °C. Tato teplota je nastavavitelna pomoci nastavovaciho programu
DMS2. Pfikon topného ¢lanku je 10 W /230 V.

Vnéjsi elektrické pripojeni

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjsim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni napajecich vodi¢t elektromotoru s max. prifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich vodic
do svorek ovladacich obvodl se pouziva vodi¢u do prafezu 1,5 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu
svorkovnicové skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova

skFif je vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou
skfifikou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem.

Vnitini elektrické zapojeni servomotor

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOPED, t. €. 52 039 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 zdrojové desce. Nosny pasek a samolepici Stitek s Cisly je u elektromechanické desky.



Izolaéni odpor

Izolaéni odpor el. obvodll proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkdch musi byt nejméné 20 MQ,

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodu

Obvod topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametrti
Vypinaci moment +10 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni - 10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazdno)

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpecéeni ochrany pfed nebezpecnym
dotykovym napétim.

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

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

7. POPIS A FUNKCE

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na ovladany organ. Pfipojuji se pomoci pfiruby a spojky podle
CSN 18 6314. Pfiruby servomotoru odpovidaji také 1ISO 5210. Spojky pro pfenos pohybu na armatury jsou:

tvar A (s adaptérem), podle 1ISO 5210 a DIN 3210

tvar B1 (s adaptérem), podle ISO 5210 (tvar B podle DIN 3210)

tvarB3  (bez adaptéru), podle ISO 5210 (tvar E podle DIN 3210)

tvar D (bez adaptéru), podle DIN 3210

tvar C (bez adaptéru), podle DIN 3338

Adaptéry se montuji mezi servomotor a armaturu.

Asynchronni elektromotor pohani pfes predlohové soukoli centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisténého
v nosné skfini servomotoru (silovy prevod). Korunové kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani
drzeno v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Ruéni kolo, spojené se Snekem, umoznuje
alternativni ruéni ovladani i za béhu elektromotoru, bez nebezpeéi pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s unasecem planetového pfevodu a prochazi do ovladaci skfiné, kde se
nachazi fidici jednotka se snima¢em polohy, snima¢ momentu a topny odpor.

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimaci. Snimac¢
polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své &innosti nevyzaduje zalozni napajeni, pokud béhem provozu
servomotoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace
s ovladacim programem nebo ruéné bez pocitace.

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

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



DMS2 ED

Zakladni vybava:

Ridici jednotka obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele,
4 tlacitka a 3 signalky LED pro nastaveni
a kontrolu servomotoru.

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka na svorkovnici jsou vyvedeny kontakty sedmi relé
(MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, Ready),
stav kazdého relé signalizuje signalka LED.
Jednotka umoznuje pfipojeni topného odporu
a jeho fizeni termostatem.

Volitelna vybava:

Zpétnovazebni signal 4 — 20 mA

Analogovy regulator

Ukazatel polohy — LED displej

Mistni ovladani

Reverzacéni relé pro provedeni Control

Hlavni pfednosti:

Absolutni snimani polohy nezavislé na zaloznim napéjeni
Jednoduché nastaveni pomoci 4 tlacitek, poéitace PC

Moznost zalohovani nastavenych parametri na PC

Ur€eno pro pfimou nahradu elektromechanickych prvkd servomotoru

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

Vystupni signal

Napajeni

DMS2

Zakladni vybava:
Ridici jednotka

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

2—-1700 ot.

0 — 20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

0/4 — 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat
7 x relé 250 VAC 3 A (MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA max. 500 Q,
aktivni/pasivni, galvanicky oddéleny

LED displej (volitelng)

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

obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele,
1 signalku LED

obsahuje:

2 relé pro ovladani elektromotoru

relé Ready s prepinacim kontaktem vyvedenym
na svorkovnici

signalizacni relé 1 — 4 s vyvedenym jednim pélem
spinaciho kontaktu na svorkovnici.

Druhé poly spinacich kontakt(i relé 1 — 4 jsou propojené
a vyvedené na svorku COM.

K jednotce se pfipojuje topny odpor spinany
termostatem.

Jednotka ovlada silové spinace elektromotoru



(reverzacni relé).
Jednotka displeje dvouradkovy displej, 2 x 12 alfanumerickych znaki

Jednotka tlacéitek tladitka ,,otevirej“, ,,zavirej*, ,,stop“,
oto¢ny pfepinac ,,mistni, dalkové, stop*

Volitelna vybava (v servomotoru musi byt jedna z téchto jednotek):
Jednotka dvoupolohového a tfipolohového fizeni ovladani servomotoru najetim do poloh ,,otevieno”
a ,zavieno" nebo analogovym signalem 0(4) — 20 mA

Jednotka pfipojeni Profibus ovladani servomotoru primyslovou sbérnici Profibus

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

nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s jednofazovym elektromotorem
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Pfiklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus

,_
O
O
=7
@

j=2
O

<
N
X
—
N
N
S
o
2
c

s jednofazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s tfifazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,otevirej“ a ,zavirej*
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s tfifazovym elekiromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem
— zapojeni s konektorem ECTA
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Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
— zdkladni technické parametry

Moment Rychlost | Pracovni Elektromotor Hmotnost Typové Eislo
prestaveni| zdvih

Typové  |vypinaci | zabérmy Typ Napéti | Vjkon | Otagky | In | Iz/In Zakladni| Dopliikové

oznaceni (400V)
(ml | Nl | (mind | ot v | oWl | i | o) kg |1234°|078970T
MOPED 30/65-9 65 9 T42RL477 | 3x400 | 0,05 | 1350 | 024 | 2 17 xx1xPEDx
MOPED 30/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 XX 2 X PEDX
MOPED 30/58-25 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 053 | 22 17 xx3xPEDX
MOPED 30/39-40 | 10-30 | 39 40 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 053 | 22 17 xx4xPEDX
MOPED 30/54-9 54 9 |2-2830| FCT4C84A | 1x230 | 0,035 | 1390 | 057 | 1,5 | 17 | 52039 | xx5xPEDx
MOPED 30/56-15 56 15 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 1,7 17 XX 6XPEDX
MOPED 20/27-25 | 10-20 | 27 25 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 | 1,7 17 XX 7 X PEDX
MOPED 60/140-9 | 4« | 140 9 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 xxAxPEDx
MOPED 60/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 xx B XxPEDx
MOPED 45/58-25 | 10-45 | 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 053 | 2.2 17 xxCxPEDX
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Vyznam jednotlivych mist v typovém ¢isle servomotoru:
6. misto — uréuje zplsob mechanického a elektrického pfipojenti:

Elektrické pripojeni a mechanické pfipojeni svorkovnice konektor

pfipojeni FO7, tvar C 1 xxx PED C xxxPED
pfipojeni FO7, tvar D 2 xxx PED D x x x PED
pfipojeni FO7, tvar E 3 xxx PED E x x x PED
pfipojeni F10, tvar C 4 xx x PED Jxxx PED
pfipojeni F10, tvar D 5xxx PED Kx xx PED
pfipojeni F10, tvar E 6 x xx PED L xxx PED
pfipojeni F10, tvar A 7 xxx PED F x x x PED
pfipojeni F10, tvar B1 8 xx x PED H x x x PED
pfipojeni FO7, tvar B1 9xxx PED B x x x PED
pfipojeni FO7, tvar A 0 x x x PED A x x x PED

7. misto — typ fidici elektroniky:

XExx servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED
xPxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus
XRxx servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové fizeni

8. misto — rychlost pfestaveni (Tabulka 1)
9. misto — vybaveni fidici elektroniky

Pismeno ,,U*, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2)
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED)

Tabulka 2 - Vybaveni fidici elektroniky DMS2 ED

Vybaveni 0/1/2|/3|4|5/6|7]|8 A|B|/C|/D|E|F|H K|IL{M|N|/P|R
Mistni ovladani X X X X X X
Displej X | X X | X X X X X | x
Relé X | X | x| X X X | X
Analogovy |vysila¢ X | X | x| x X X | x| x X | X

modul  regulator x I x I x | x x| x|x]x
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Rozmeérovy nacrtek servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

314
251 330
o t 8
< R ol 1 a I S
S 72 |\ FiF o 5
g = =l | !
. e

- 122
KABELOVA VYVODKA M20x1,5

o kabelu 10— 14 mm (DMS2 ED)

S KABELOVA VYVODKA M25x1,5
o kabelu9—-16 mm

&>
riepily S

Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Tvar E Tvar C
od9
gy
4 N }
bd || \ od5
o d6é
. ) P (27 77 ANNSNNNY
NN N TN
7 N d4 N N g
// \ \ » N N -
NN N.| N &
A 1= VA ON<=LN
© N RN 2= N EIN T =
NN E /\EJLI\/ ] =
ZNIIIN 4 \ A0 DAl
< ) )
v 2 d2 < | od2 <
2 - od3 od3
odi odi
Spolec¢né udaje pro oba tvary Udaje pro tvar C Udaje pro tvar E
Velikost .
pFiruby |od1|od2f8|od3| d4 | Pocet | h1| h |od5 | h2 | H |b2H11 |od8| 2 [H6min| t3 |b4Js9
zav. otvorul d9H8
FO7 |125| 55 70 | M8 4 16| 3 | 40 | 10 |125| 14 28 16 40 |18 5
F10 |125| 70 | 102 | M10 4 20| 3| 40 | 10 |125| 14 28 20 55 22,5/ 6
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Pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039
zakladni provedeni (bez adaptéru)

TvarD
b3

P N
i B
T % aum
d4 =
| J e
o d8
Tvar Rozmér [mm]
o di
orientacni 125
hodnota
o2 70
@ d3 102
d4 M 10
_potet
zavitovych 4
otvoru
D hmax 3
h1 min.
125d4 | 125
o d8 g6 20
14 50
t2max 22,5
b3 h9 6
15 55
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Adaptéry k servomotoru MODACT MOPED, t. ¢. 52 039

Tvar A Tvar B1 %

JQ

EAPT

TSI

A
2

L

d4

Rozmér F10 FO7
o di 125 125
o d2 8 70 55
A, B1 2d3 102 70
(shodné d4 M10 M8
rozméry) | pocet otvortl d4 4 4
h 3 3
h2 min 12,5 15
A 63,5 63,5
Udaje pro 0 d 80 22
tvar A o d6 max 26 20
h1 max 43,5 43,5
| min 45 25
A 63,5 63,5
o d5 30 22
Udaje pro r:; rr::x 435 335
tvar B1
b1 12 8
o d7 H9 42 28
t1 45,3 30,9
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POZNAMKY ZDA pECKY. <.s.




B
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,
Spickové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

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

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

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zonu

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

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto€né jednootackove pakove s proménnou rychlosti prestaveni

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

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tdhlové primocaré s konstantni rychlasti prestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov









