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1. POUZITI

Elektrické servomotory oto¢né viceotackové MODACT MOA jsou ureny pro dalkové ovladani specialnich armatur,
umisténych v obsluhovanych prostorech jadernych elektraren s reaktory VVER nebo RBMK.

2. PRACOVNI PROSTREDI

Servomotory MODACT MOA musi spolehlivé pracovat pfi téchto parametrech okolniho prostredi:

Jmenovity pracovni rezim:

Teplota -25°C az +55 °C
Tlak atmosféricky
Relativni vlhkost do 90 %

ReZim ,,malych unika“:

Tlak do 0,17 MPa

Teplota do 90 °C

Relativni vlhkost parovzdu$na smés

Doba pusobeni pretlaku do 5 hodin

Cetnost vzniku rezimu 1 x za 2 roky (5 cykl( za dobu provozu servomotoru)

Doba chodu v priibéhu pracovniho cyklu o délce 10 minut  max. 85 s

Servomotor zlstane schopnym provozu v rezimu ,malych Gnik(“ i po ném.
Servomotor nevyzaduje revizi po uvedeném rezimu.

3. TECHNICKE PARAMETRY

Zakladni technické parametry jsou uvedeny v tabulce provedeni.

Napéajeci napéti elektromotoru 3 x 400V, 50 Hz (nebo podle tdaju na stitku)
Stupen kryti servomotoru IP 67
Pracovni poloha pracovni poloha je libovolna (nedoporucuje se motorem kolmo dolt)

Pracovni rezim — ¢etnost spinani

Servomotory mohou pracovat pfi kratkodobém zatizeni s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1, pfi¢emz pribéh
zatizeni je podle obrazku. NejdelSi pracovni cyklus (zavieno-otevieno-zavieno) je 10 minut pfi poméru doby béhu k dobé
klidu 1:3 (zatéZovatel 25 %). Primérné zatiZzeni servomotoru po dobu béhu je 33 % z hodnoty maximalniho vypinaciho
momentu a nazyva se jmenovity moment.

1% N M, zabérny moment > 1,3 . Mv
Mg stfedni hodnota zatéZovaciho momentu
3%N My, maximalni hodnota vypinaciho momentu
N
= B >
w =
L od
w
=
- Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Prubéh pracovniho cyklu



Servomotory mohou pracovat také v rezimu pferu$ovaného chodu s rozb&hem S4 podle CSN EN 60 034-1 (napf. pfi
postupném otevirani armatury apod.). Nejvy$Si pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 cyklld za hodinu
pfi zatézovateli 25 % (doba béhu k dobé klidu 1:3). Stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvyse 33 % maximalniho
vypinaciho momentu. NejdelSi pracovni cyklus (N+R) je 10 minut, zatézovatel (N/N+R) je max. 25 %.

NejvySSi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

Izolaéni odpor

pod 0,3 MQ. Za sucha musi byt minimalné 20 MQ.

Elektricka pevnost izolace
Zku$ebni napéti
Elektrické obvody servomotoru s jmenovitym napétim do 250V~ 1500V, 50 Hz
Elektromotor s jmenovitym napétim tfifazovym 400 V (380 V) 1 800V, 50 Hz podle CSN EN 60034-1
Hluk — hladina akustického tlaku A je max. 85 dB (A)
— hladina akustického vykonu A je max. 95 dB (A)

Odolnost proti seizmickym otfesiim, proti plsobeni dezaktivacnich prostfedkd a dalSi parametry jsou uvedeny
v Technickych podminkach TP 02-01/05.

4. POPIS

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na armaturu a spojeni je provedeno pomoci pfiruby podle ISO 5211.
Servomotory se skladaji ze dvou ¢asti:

— silova ¢ast — vyvozuje a pfenasi kroutici moment na vystupni hfidel servomotoru — je tvofena tfifazovym asyn-
chronnim elektromotorem poz. 3, planetovou pfevodovkou, zafizenim pro ruéni ovladani s ruénim plovoucim
Snekem.

— ovladaci ¢ast — zajistuje jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani od momentu, vypinani od polohy, signa-
lizace a sklada se z téchto mechanickych skupin (jednotek), umisténych na ovladaci desce dle obr. ¢. 1 — polohova
a signaliza¢ni jednotka poz. 1, momentova jednotka poz. 2.

Polohova a signalizaéni jednotka je vybavena ¢tyfmi mikrospinaci, vzdy dvéma pro kazdy smér otaceni vystupniho
hridele. Bod pfepnuti kazdého mikrospinace je samostatné nastavitelny v ramci pracovniho zdvihu servomotoru.
Momentova jednotka ma samostatné nastavitelné mikrovypinace — pro kazdy smér otaceni jeden.

Topny odpor poz. 5 zamezuje kondenzaci vodnich par pod krytem ovladaci ¢asti. Polohova jednotka odvozuje svij
pohyb od vystupniho hfidele servomotoru pfes nahonové kolo poz. 7. Momentova jednotka poz. 2 je pohanéna ,plovoucim

T 7) Legenda:
l .

1 — Polohova a signalizacni
jednotka

P4 2 — Momentova jednotka
- 3 — Elektromotor
4 — Svorkovnice
3 5 — Topny odpor
6 — Vnitfni ochranna svorka
—

7 — Nahonové kolo

Schéma mikrospinacu

P50
1j
1
L

| 29:[1
¢ eogRkldl le
Y @ oM
Poznamka: NEL <SO)
Cisla ve étverci jsou shodnd s cisly i: i1 ft::—@ 222
uvolriovacich sroubt vacek polohové A 3
6 LJ jednotky T
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Obr. 1 — Oviadaci deska



Snekem* ru¢niho ovladani, kde posuv Sneku je pfimo umérny krouticimu momentu na vystupni hfideli servomotoru. Tim
je umoznéno vypnuti elektromotoru pfi dosazeni hodnoty krouticiho momentu, na kterou je nastavena momentova

jednotka.

Kabelové privody jsou zajistény pomoci dvou kabelovych vyvodek M20x1,5 a M25x1,5. Kabelové vyvodky utésni pramér

kabelu 10 — 14 mm (M20x1,5) a 13 — 18 mm (M25x1,5).

Dulezité upozornéni:

Pouzité mikrospinace v jednotlivych jednotkach neumoznuji pfivést na kontakty stejného mikrospinace dvé napéti

riznych hodnot nebo fazi.

Popis a funkce ovladacich jednotek

a) Momentova jednotka (obr. 2) —jsou jiz z vyrobniho zavodu nastaveny na pfedepsany moment. Pokud je nutné
pfestavit momentoveé vypinace na jiny moment, uvolnime uvolfovacim Sroubem pfislusnou vacku (¢isla uvolriova-
cich Sroubl jsou uvedena v legendé na obr. 3). Linearnim rozdélenim Useku pfislusné stupnice mezi nulou a maxi-
malnim vypinacim momentem, ktery je na stupnici vyznacen zvlastni znackou — barvou, ziskame pro pozadovany
vypinaci moment bod, proti kterému nastavime Sipku vacky. Uvolfiovaci Sroub opét pfitAhneme. Pro manipulaci
uvolfiovacimi Srouby momentovych vypinacu plati totéz, co pro uvolfovaci Srouby polohové jednotky. Po nastaveni

momentovych vypinacl se zarovkovou zkouSeckou pfesvédéime, zda vypinaji.

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

Legenda:
1 — Vacka vypinace MO

2 — Vacka vypinace MZ

3 — Momentovy vypinac MO
— 4 — Momentovy vypina¢ MZ
5 — Uvolriovaci Sroub vacky

Obr. 2 — Momentova jednotka

i
§4
&

vypinace MZ
6 — Uvolriovaci Sroub vacky
vypinace MO

b) Jednotka polohova a signalizaéni (obr. 3) — zajistuje pfi dosaZeni nastaveného poétu otaéek vystupniho hfi-
dele vypnuti polohovych vypinac¢l PO nebo PZ a pomoci signaliza¢nich vypinaétd SO a SZ vyslani elektrického
signalu pro ucely signalizace polohy vystupniho hfidele servomotoru. Nahon jednotky je proveden ozubenym kolem 1

vacky
pro PO, SO, PZ, SZ Schéma mikrospinaci
7 2
1J"f Legenda:
PO - Polohovy mikrospinac ,,otevieno®
3
@, ji SO - Signalizacni mikrospinac ,,otevieno”
¢ PZ — Polohovy mikrospinac ,zavieno®
SZ — Signalizacni mikrospinac ,,zavieno*
@ - Sroub pro vacku mikrospinace PO
— - P5 O @ - Sroub pro vacku mikrospinace SO
(® - Sroub pro vacku mikrospinace PZ
@D @ M @ - Sroub pro vacku mikrospinade SZ
‘ @\A \@? & 1.~ Kolo nahonové
aJNEH T8 eom 2 - Ko{ggzubg/ze . )
(EN T (s0)[z] 3 — Pojistovaci sroub prestavného kola
@\i\ i ®@rnpE 4 — Nosnik jednotky
@ T-HaH21 ~3’:/@ (82)[4]
9
&
5 Poznamka:
Cisla ve ctverci jsou shodnd s &isly uvolriovacich
& Sroubti vacek polohové jednotky

Obr. 3 — Polohova a signalizacni jednotka



od vystupniho hfidele pfes prevodovku na vacky, ovladajici mikrospinac¢e PO, PZ, SO, SZ. Okamzik sepnuti signa-
liza¢nich vypinacu Ize volit v libovolném misté pracovniho zdvihu servomotoru mimo Gzké pasmo kolem koncovych
poloh (signalizacni vypina¢ musi sepnout pred vypinacem polohovym, dokud se jesté vystupni hfidel pohybuje).
Signalizaéni a polohova jednotka je konstruovana jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku 4,
pod nimz je namontovan prevod uspofadan podle kinematického schématu (obr. 4).

F i i Z,, ny — Kolo ndhonové
Zg, ng — Hridel vacek

SERVOMOTOR

Obr. 4 — Kinematické schéma polohové a signalizacni jednotky

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu

Pracovni zdvih servomotoru

(ot.)

Pievodovy stupenjednotky

1-7 I

Nastaveni polohové a signaliza¢ni jednotky

Pfed nastavovanim polohové a signaliza¢ni jednotky je nutno sejmout sestavu ukazatele polohy (obr. 5) odSroubovanim
Sroubl 4, aby byl pfistup k Sroubdm vacek 1, 2, 3, 4. Po nastaveni jednotkv se sestava ukazatele obét ofiSroubuje a sefidi
podle bodu c.

| 4
| Legenda:
| 2 1 — Hridel ukazatele
] N = 2 — Drzék ukazatele
L‘M Mﬂ 3 - L{kazatel
4 — Sroub pfipevriovaci
1 5 — Sroub utahovaci

Obr. 5 — Sestava ukazatele



Usporadani vacek a mikrospinacl polohové a signaliza¢ni jednotky je na obr. 2 a 3. Vystupky vaéek ovladaji mikrospinace
PO, PZ,SOaSZz.

Nastaveni polohovych vypinacll se provadi tak, Zze nejprve nastavime vystupni hfidel do koncové polohy,
ve které ma vypinat nastavovany mikrospinac. Potom uvolnime pfisluSsnym uvolfiovacim Sroubem (1, 2, 3, 4)
vacku mikrospinace (PO, PZ, SO, SZ). Uvolnéni se provede otacenim uvolfiovaciho Sroubu proti sméru hodi-
novych ruci¢ek. Uvolnovacim Sroubem ota¢ime jen tolik, aby se vacka uvolnila — dal§im ota¢enim uvolfiovaciho
Sroubu by se vacka opét pfitahla.

Cisla ptislugnych uvolfiovacich $roubt (1, 2, 3, 4) jsou uvedena na htideli vagek polohové jednotky (obr. 2 a 3).

Po uvolnéni ota€ime vackou v opaéném sméru nez se pohybuje vystupni hfidel servomotoru pfi nastavovani polohy
~Zavieno“ nebo ,otevieno” tak dlouho, dokud mikrospina¢ neprfepne. V této poloze vacku zajistime dotazenim uvolfiovaciho
Sroubu (ve sméru hodinovych rucic¢ek). Signaliza¢ni vypina¢ musi byt nastaven tak, aby pfepnul dfive nez pfislusny
polohovy koncovy nebo momentovy vypinacg, popf. soucasné.

Upozornéni

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

c) Ukazatel polohy

Mistni ukazatel polohy slouzi k orientacnimu ur€eni polohy vystupniho hfidele. Je odnimatelné mechanicky pfipojen
na sloupky polohové a signaliza¢ni jednotky a una$en drazkou v hfideli vacek této jednotky. Pfi sefizovani vacek polohové
a signalizaéni jednotky je nutno celou sestavu ukazatele (obr. 5) sejmout po povoleni pfipeviiovacich Sroubl poz. 4.

Sefizeni ukazatele polohy

Nejprve je nutné provést nastaveni polohové a signaliza¢ni jednotky podle bodu b). Po nastaveni této jednotky pak
pfipevnime sestavu ukazatele a sefidime ukazatel podle tohoto postupu:

Nejprve nastavime vystupni hfidel servomotoru do polohy ,zavieno“ a na nasazeném krytu zjistime polohu znacky
vaci znaéce ,zavieno® na ukazateli polohy. Sejmeme kryt a ukazatel polohy 3 srovname tak, aby byl ve stejné poloze
s ukazatele na krytu. Po opétovném nasazeni krytu zkontrolujeme pfesnost nastaveni znacek proti sobé a polohu pfipadné
jesté upravime. Potom prejedeme vystupnim hfidelem servomotoru do polohy ,.otevieno” a zkontrolujeme polohu znacky
na krytu vuci znacce ,otevieno” na ukazateli polohy 3.

Rucni ovladani
Vystupni hfidel servomotoru Ize pfestavovat také ru¢né pomoci ru¢niho kola. Ota¢enim ru¢nim kolem ve sméru pohybu
hodinovych ru€iCek se armatura zavira (pfedpoklada se levy zavit v armature).

5. BALENI A SKLADOVANI

Servomotory se bali spolu s armaturou, na kterou jsou nhamontovany. ZpUsob baleni kompletu s armaturou musi byt
uveden v technickych podminkach pro armatury s namontovanym servomotorem.

Pro pfepravu servomotord od vyrobce servomotor ke kompletaci u vyrobce armatur v tuzemsku se pouzivaji kryté
dopravni prostfedky nebo prepravni skifiné. Servomotory se v tomto pfipadé pfepravuji nezabalené. Pfi pfimé dodavce
servomotord do jaderné elektrarny (JE) se baleni provadi dle pfilohy ¢.7 TP 02-01/05.

PFi dodavkach servomotor(i zahrani¢nim odbératelim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizplsoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotord od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda béhem dopravy nedoslo k jejich poskozeni. Porov-
nejte, zda Udaje na Stitcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s privodni dokumentaci. Pfipadné nesrovnalosti,
zavady a poskozeni hlaste ihned dodavateli. Uvedeni do provozu je v tomto pfipadé vylouceno.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezprasné mistnosti s teplotou v rozsahu od
-25 °C do +50 °C, s relativni vihkosti do 80 %, prosté ziravych plyn(i a par, chranéné proti $kodlivym klimatickym vlivim.
Pfi skladovani po dobu vice nez 4 let je nutné pfed uvedenim do provozu vymeénit mazaci napli. Jakakoliv manipulace pfi
teplotach nizsich nez -25 °C je zakdzana. Je nepfipustné skladovat servomotory venku nebo v prostorach nechranénych
proti desti, snézeni a namraze. Prebytecny konzervacni tuk odstrante az prfed uvedenim servomotoru do provozu. P¥i
skladovani nezabalenych servomotord po dobu del$i nez 3 mésice doporuéujeme vlozit pod kryt servomotoru sacek se
Silikagelem, nebo jinym vhodnym vysou$edlem.



6. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UVEDENI DO PROVOZU

Pfed zapodetim montazZe znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl b&hem skladovani poskozen. Cinnost elektro-
motoru lze ovéfit pfipojenim na sit pfes vypinac¢ a kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektromotor roz-
béhne a pootodi se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho
ovladani a ovladaci desce. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida ustanovenim odst. ,Pracovni podminky*.
Vyzaduji-li mistni podminky jiny zpisob montaze, je nutna dohoda s vyrobcem.

7. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapadl do spojky armatury. S armatuou se
servomotor spoji ¢tyfmi Srouby. Ota¢enim ru€niho kola se provede kontrola spravného spojeni servomotoru s arma-
turou. Sejmeme kryt servomotoru a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru dle schématu vnitfniho a vnéjSiho
zapojeni.

8. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

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

a sefizeni.

1. Prestavime servomotor rué¢né do mezipolohy.

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

3. Servomotor prestavime elektricky do blizkosti polohy ,zavieno®, zbytek prestaveni do polohy ,zavieno® prove-
deme pomoci ruéniho kola. V této poloze ,zavieno” nastavime polohovou jednotku (mikrospina¢ PZ) podle
bodu 4b.

4. Prestavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma prepinat signaliza¢ni vypina¢ SZ. Sefizeni vypinace SZ
provedeme podle bodu 4b.

5. Prestavime vystupni hfidel servomotoru o pozadovany pocet otacek a nastavime vypinac¢ polohy PO ,otevieno”
podle bodu 4b. Nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypinac nékolikrat ovéfime.

6. Prfestavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma pfepinat signalizacni vypina¢ SO. Sefizeni vypinace SO
provedeme podle bodu 4b.

7. Nastavime ukazatel polohy podle bodu 4c.

Upozornéni

Pfi montazi armatury na potrubi je tfeba ru¢nim kolem servomotoru nastavit armaturu do stfedni polohy. Kratkym
spusténim elektromotoru zjistime, zda se servomotor to¢i spravnym smérem. Pokud tomu tak neni, pfepoji se navzajem
dva fazové vodice napdjeni elektromotoru.

9. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha otoénych servomotoru vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulzt k jednot-
livym funkénim Ukoltm. V pfipadé preruseni dodavky elektrického proudu provedeme prestaveni oviddaného organu
ruénim kolem. Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky doporuc€uje se umistit v obvodu ¢leny pro ru¢ni dalkové
fizeni tak, aby bylo mozné Fidit servomotor i pfi vypadku automatiky.

Obsluha dba na to, aby byla provadéna pfedepsana udrzba, servomotor chranén pred Skodlivymi tc¢inky okoli a po-
vétrnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky“. Dale dbat, aby nedochazelo k nadmérnému
otepleni povrchu servomotoru. Sledovat, aby nedochazelo k prekro¢eni stitkovych hodnot a nadmérnému chvéni
servomotoru.



Udrzba

Jednou za dva roky je nutné lehce potfit zuby soukoli v pfevodovce, loziska, ve kterych jsou tato soukoli usazena.

K mazani se pouziva mazaci tuk CIATIM 201. Ke zvySeni odolnosti proti korozi se potfou mazacim tukem téz vSechny
pruziny a planzety v ovladaci ¢asti.

Nejdéle do pul roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespon jedenkrat za rok je tfeba fadné dotahnout Srouby
spojujici armaturu se servomotorem. Srouby se dotahuiji kfizovym zptisobem.

10. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

1. Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzudi.
Zkontrolujte, zda neni preruSena faze. Je-li armatura zaklinovana a nelze ji ruénim kolem ani motorem odtrhnout,
je nutné servomotor demontovat a zavér mechanicky uvolnit.

Cisténi — generalni prohlidka

Elektrické servomotory je nutno udrzovat v &istoté a dbat, aby nebyly zaneseny $pinou a prachem. Ciéténi je tteba
provadét pravidelné a tak ¢asto, jak to provozni podminky vyzaduji. Obcas je tfeba se presvédcit, zda vSechny pfipojovaci
i zemnici svorky jsou fadné dotazeny, aby se pfi provozu nezahfivaly. Generalni prohlidka servomotoru se doporucuje za
4 pracovni roky, pokud neni v reviznich pfedpisech el. zafizeni stanoveno jinak.



Zakladni technické parametry a charakteristiky servomotoru typu MODACT MOA 52027.xxxx
pro zavirani armatury umisténé v obsluhovanych prostorech jadernych elektraren

s reaktory VVER nebo RBMK

=z SERVOMOTOR

-
%5 Rozsah Rozsah Rychlost Prevod. Pfevod. Min. Hmotnost
9_3 "2 Typové islo nastaveni nastaveni | prestaveni pomér pomér  (Maximalnisila| zarufenj | servomotoru
I Typové momentového | vystupnich | vystupniho | od vystupniho | od vystupniho |na ruénim kole| M, ;. s

S oznaceni vypinani otacek hfidele hfidele hfidele pii elektromotorem

s Zakladni | Dopliikové (zdvihu) k Kk ruénimu N) U=80%U,

[Nm] [of] [1/min] | elekiromotoru kol Nm3) kgl

F05 MOA 20-3 52 027. xx0x 10-20 1-7 3 1:891 1:73 4 20 8,2

1) V tabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil, pusobicich na priuméru rucniho kola
2) Zpusob pripojeni kabelti je ucpavkovou vyvodkou.
3) Hodnota, kterou vyrobce doporucuje nastavit jako maximalni, pro zabérny moment 1,3 krat vyssi neZ zaviraci pfi napéti snizeném o 20 %.

ELEKTROMOTOR
Viykon Rychlost | Jmenovitj | Zébérny Uginnost Uginik Pomér Pomér Zabérmy Hmotnost
otaceni proud proud zdbémého | zébémého moment |elekiromotoru
Typové elekiromotoru momentu proudu
oznateni k k
jmenovitému | jmenovitému
[kw] [1/min] [A] [A] (%] [cos o] [Nm] kol
FT2B52D 0,015 | 2680 0,10 0,221 39,9 0,578 2,43 2,21 0,195 1,05

Vyznam doplrikovych Cisel v typovém Cisle servomotoru:

- prvni dopliikové ¢islo uvadi zplsob mechanického pripojent:
- druhé dopliikové ¢islo je vzdy ,0*:
- tetl dopliikové Cislo uvadf rychlost prestaveni
- Ctvrté dopliikové cislo je vzdy 0%

1xxx - pfipojeni F05
X0xx — bez blokace
— viz tabulka

Xxx0
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotori MODACT MOA, t. ¢. 52 027

11x M20x1,5 (10 — 14 mm)
1x M25x1,5 (13 — 18 mm)

Typ A B c D E F G H Pfituba

MOA 52 027 192 | 221 | 248 | 265 | 240 | 263 | 160 73 F05
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PFipojovaci rozméry servomotorll MODACT MOA, t. ¢. 52 027

h4 h2 h1 |3 S e
min. | max. | min. |H11| min.

de

Pfiruba | dq i8 odz ody ods

max. | min.

FO5 65|35 |50 | M6 | 3 |05 | 12 3 [19,1| 14 | 18,1 | 28

T NS 7
LN N
- 1/\ / -
A /§ o °
= N <
L i
El o d5 s
o d2 -
R b
. o d3 i
- e
. o di I

Schéma vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MOA, t. ¢. 52 027

P0964

r—F=== TH s SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH
[ I"||I (MO) (MZ) (PO) (PZ) (S0O) (82)

I

Ie

o>=
Legenda:
SQ1 (MO) — momentovy spinac ,otevieno” BQ — odporovy vysila¢ 100 Q
SQ2 (MZ) — momentovy spinac ,zavieno CPT1 — proudovy vysila¢ CPT1AA
SQ3 (PO) - polohovy koncovy spinaé ,otevieno” GS — napajeci zdroj pro CPT1AA
SQ4 (PZ) - polohovy koncovy spina¢ ,zavieno® EH — topny odpor
SQ5 (SO) - polohovy signaliza¢ni spinac ,otevira“ M — tfifazovy asynchronni motor
SQ6 (SZ) - polohovy signalizaéni spinac¢ ,zavira“ TH — termokontakt

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt privedena dvé napéti riznych
hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinacu jsou kresleny v mezipoloze.

12



Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinaci

Armatura Armatura  Cislo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici

Sley 8-9
(MO) 6-7
sQ2 12-13
(M2) 10— 11

plny zdvih

- Kontakt sepnuty

Kontakt rozepnuty

Armatura Armatura Cislo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici

|

14-15
16-17

SQ3

"o -

co R 18- 19

(P2) | 20 - 21
sas :— 2223
(SO) - ] 24 - 25
co; ERNOESTSSETEOERITEEE 00 v
(S2) 28 — 29

1l
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Seznam nahradnich dili servomotord MODACT MOA, t. ¢. 52 027

Nazev

Skladové

nahradniho dilu cislo kG Pouztt

Tésnéni 42x36x0,5 23465815 52027 Mezi prihledem a vikem servomotoru
Krouzek O v metrazi g 2 2327311420 52027 Mezi krytem a skfini silové ¢asti
Krouzek O 30x2 2327311033 52027 Mezi ozubenym véncem a KU pouzdrem
Krouzek O 19x15 2327311502 52027 Tésnéni mezi vikem ru€niho kola a hfidele
Tésnéni 2327322007 52027 Tésnéni pod vikem ru¢niho kola

LoZisko 6001 CSN 024630 2332416002 52027 V silové &asti

LoZisko 6002Z CSN 024630 2332416012 52027 V silové ¢asti

Kolo ruéni MOA 213535552 52027

Mikrospina¢ Burgess FK4T7Y1-UL | 2337441071 52027 V ovladaci ¢asti

Ukazatel polohy 23465827 52027 V ovladaci ¢asti
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VA 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, MONED, MOPED, MONEDJ
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, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakové s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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