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1. POUZITI

Elektrické servomotory oto¢né viceotackové MODACT MOA OC jsou urceny pro dalkové ovladani specialnich
armatur, umisténych v hermetickych boxech nebo pod obalkou jadernych elektraren s reaktory VVER nebo RBMK.
Jsou ur€eny pro bezpecnostni okruhy i pro normalni pouziti.

2. PRACOVNI PROSTREDI

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

Normalni pracovni rezim:

Teplota od 5do 70°C

Tlak od 0,085 do 0,1032 Mpa

Relativni vihkost do 95 +3 %

Uroven radiace do1Gy/h
Pracovni rezim za poruchy odvodu tepla (reaktory VVER):

Teplota od 5°C do 75°C

Tlak 0,05 -0,12 MPa

Relativni vihkost do 100 %

Uroveri radiace do1Gy/h

Doba trvani rezimu do15h

Cetnost vzniku rezimu 1 krat / rok
Havarijni rezim malé netésnosti (reaktor VVER):

Teplota do 90°C

Tlak do 0,17 Mpa

Relativni vihkost parovzdu$na smés

Uroven radiace do1Gy/h

Doba trvani havarijniho rezimu /havarijniho tlaku, teploty/  do 5 hodin

Doba trvani pohavarijniho rezimu  /pohavarijniho tlaku, teploty/ ~ do 720 hodin

Pohavarijni tlak 0,05 + 0,12 MPa

Pohavarijni teplota od 5 do 60°C

Cetnost vzniku rezimu 1 x za 2 roky
Havarijni rezim v boxech zplisobeny dehermetizaci zafizeni (reaktor RBMK):

Teplota do 105°C

Tlak do 0,15 Mpa

Relativni vihkost do 100 %

Uroveri radiace do1Gy/h

Doba trvani rezimu 6 hodin

Cetnost vzniku rezimu 1 x za 2 roky
Havarijni rezim velké netésnosti (reaktor VVER):

Teplota 150°C

Tlak do 0,5 Mpa

Relativni vihkost

Uroveri radiace

Doba trvani rezimu /havarijniho tlaku, teploty/
Doba trvani pohavarijniho rezimu /pohavarijniho tlaku, teploty/
Pohavarijni tlak

Pohavarijni teplota

Cetnost vzniku rezimu

3.TECHNICKE PARAMETRY

Zakladni technické parametry jsou uvedeny v tabulce provedeni.
Napéjeci napéti elektromotoru

Stupen kryti servomotoru

Pracovni poloha

parovzdu$na smés
do1x 103Gy /h
do 10 hodin

do 720 hodin

0,05 + 0,12 MPa
od 5 do 60°C

1 xza 30 let

—3x 400V, 50 Hz (nebo podle tdajt na Stitku)
-IP 67
— pracovni poloha je libvona



Odolnost proti seismickym otfesiim, proti plisobeni dezaktivaénich prostfedkd a dal$i parametry jsou uvedeny
v Technickych podminkach TP 07-02/05.

4. POPIS

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na armaturu a spojeni je provedeno pomoci pfiruby podle ISO 5210
a spojky podle DIN 3210 tvar C nebo E nebo D.

Servomotory se skladaji ze dvou Casti:

— silova ¢ast — vyvozuje a pfendsi kroutici moment na vystupni hfidel servomotoru — je tvofena tfifazovym asynchron-
nim elektromotorem, pfediohovou pfevodovkou, planetovou pfevodovkou s vystupni hfideli, zafizenim pro ruéni ov-
ladani s rué¢nim kolem a plovoucim Snekem.

— ovladaci ¢ast — zajistuje jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani od momentu, vypinani od polohy,
signalizace a dalkové hlaseni polohy a sklada se ztéchto mechanickych skupin (jednotek) umisténych na ov-
ladaci desce dle obr. ¢. 1 — polohova a signalizaéni jednotka 1, momentova jednotka 2 a svorkovnice 3. Polohova
a signalizaéni jednotka je vybavena Etyfmi mikrospinaci, vzdy dvéma pro kazdy smér ota€eni vystupni hfidele. Bod
prepnuti kazdého mikrospinace je samostatné nastavitelny v ramci pracovniho zdvihu servomotoru. Momentova jed-
notka ma samostatné nastavitelné mikrovypinace — pro kazdy smér otaceni jeden.

Momentové vypinace jsou blokovany proti vypnuti pfi zabérném momentu. Polohova a signaliza¢ni jednotka odvozuje
sv(j pohyb od vystupni hfidele servomotoru pfes nahonové kolo 6. Momentova jednotka je pohanéna ,plovoucim $nekem*
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 pfivody jsou zajistény pomoci dvou kabelovych vyvodek M 25 x 1,5. Kabelové vyvodky utésni pramér kabelu
9az 16 mm.

Popis a funkce ovladacich jednotek
a) Jednotka momentového vypinani — obr. 2 je jako samostatny montazni celek tvofena zakladni deskou -19-, ktera
nese mikrospinace -20- a soucasné tvofi loZiska pro hfidel momentového ovladani -22- a hfidel blokovani -29-.

Hridel momentového ovladani prenasi pohyb plovouciho $neku ze silového pfevodu pomoci segmentd -23- nebo -24-
a pacek -45- nebo -46- na mikrovypinace MO nebo MZ. Nato¢enim segmentl oproti vypinacim pac¢kam se nastavuje ve-
likost vypinaciho momentu. Pro pfestavovani vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod jsou segmenty -23, 24- opatfeny
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Legenda:

1 — polohova a signalizacni jednotka
2 — momentova jednotka

3 - svorkovnice

4 — elektromotor

5 —vnitfni ochranna svorka

6 — nahonové kolo

7 — prepinaci kolo

Poznamka:
Cisla v krouzku odpovidaji ¢islim svorek na svorkovnici.

Obr. 1 - Ovladaci deska



19 20 21 46 23 25 Legenda_-
27 19 - zakladni deska
20 - mikrovypinace MO, MZ
21 - presuvnik
—>p3 22 - hfidel moment’ového’qvlédén/’
23 —segment horni ,otevira”
SQFct (MO) 24 - segment horni ,zavird“
25 - zajistovaci Sroub ,otevira“
26 - zajistovaci Sroub ,zavira”
27 —segment dolni ,otevira“
28 - segment dolni ,zavirg“
29 - hfidel blokovani
44 - zajistovaci matice
45 - packa vypinaci ,zavira“
46 - packa vypinaci ,otevira“

P3,

N
\\' ?/

SQFT1 (MZ)

29

28 Poznamka:
Cisla v krouzku
odpovidaji ¢islim

22 45 44 24 svorek na svorkovnici.

Obr. 2 - Momentova jednotka

stupnici, na které jsou individualné u kazdého kusu servomotoru vyznacéeny ryskami body pro nastaveni maximalniho a mini-
malniho momentu. Nastaveny moment ukazuji pak vyfezy v segmentech -27- a -28-.

Cisla na této stupnici neudavaji nastaveni vypinaciho momentu pfimo. Dilky na této stupnici slouzi pouze k pfesngj§imu
rozdéleni pasma mezi body maximélniho a minimalniho vypinaciho momentu a tim k pfesnéjSimu prestaveni vypinaciho momentu
mimo vyrobni zavod, neni-li k dispozici zatéZovaci stolice. Segment -28- je uréen pro smér ,zavira“, segment -27- pro smér ,otvira“.

Jednotka momentového ovladani je také vybavena blokovacim mechanizmem. Blokovaci mechanizmus zajisti po
vypnuti momentového vypinace jeho zablokovani, €imz se zabrani jeho op&tovnému sepnuti a tim i pulzovani servomo-
toru. Mimo to zabrani blokovaci mechanizmus vypnuti momentového vypinace po reverzaci chodu servomotoru a tim
umozni plné vyuziti zabérného momentu elektromotoru. Blokovaci mechanizmus pracuje pfi obou smérech pohybu
vystupniho hfidele servomotoru v koncovych polohach i v mezipoloze po dobu uréenou druhym doplrikovym &islem ser-
vomotoru v otackach vystupniho hfidele po reverzaci jeho pohybu.

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

Postup pfi nastavovani momentové jednotky

Nastaveni jiného vypinaciho momentu, nez na ktery byla jednotka nastavena ve vyrobnim zavodé, se provadi tak, ze
se uvolni zajiStovaci matice -44- (viz obr. 2), dale pfisluSny zajistovaci Sroub -26- (pro smér ,zavira*) nebo -25- (pro smér
,Otvird"). Potom nasadime Sroubovak do vyfezu v hornim segmentu -24- event. -23- a otaime segmentem, az vyfez v seg-
mentu -28- event. -27- ukazuje na pfislusné misto na stupnici. Toto misto se stanovi tak, ze rozdil mezi maximalnim a mini-
malnim nastavitelnym momentem v Nm délime poétem dilkd mezi zna¢kou maximalniho a minimalniho momentu. Tim
ziskame udaj, kolik Nm vypinaciho momentu pfipada na jeden dilek stupnice a interpolaci stanovime misto na stupnici,
na které ma ukazovat vyfez v segmentu -28- nebo -27-.

Znacka > na hornich segmentech -23- a-24- urCuje na kterou stranu nastavovany moment zvétSujeme nebo
zmenSujeme a ktera barevna ryska na stupnici oznacuje misto nastaveni maximalniho vypinaciho momentu a misto nas-
taveni minimalniho momentu. Jednotka momentového ovladani nesmi byt nikdy nastavena tak, aby vyfez v dolnim seg-
mentu byl mimo pasmo, vymezené barevnymi ryskami na stupnici.

Po nastaveni vypinaciho momentu se dotahne zajiStovaci Sroub -26- nebo -25- a zajiStovaci matice -44-.

Vypinaci moment nesmi byt nastaven na vyssi hodnoty nez ty, které odpovidaji jednotlivym typovym ozna¢enim
v Tabulce €. 1.

b) Jednotka polohova a signalizaéni — obr. 3 zajiStuje pfi dosazeni nastaveného poctu otacek vystupniho hfidele
vypnuti polohovych vypinac¢li PO nebo PZ apomoci signalizacnich vypinacd SO a SZ vyslani elektrického signalu
pro ucely signalizace polohy vystupniho hfidele servomotoru. Nahon jednotky je proveden ozubenym kolem -38- od
vystupniho hfidele pfes stupfiovou pfevodovku na vacky ovladajici mikrospinace PO, PZ, SO, SZ. Okamzik sepnuti
signalizaénich vypinacu Ize volit v libovolném misté pracovniho zdvihu servomotoru mimo Uzké pasmo kolem koncovych
poloh (signalizacni vypina¢ musi sepnout pfed vypinacem polohovym, dokud se jesté vystupni hfidel pohybuje).



— P9 - p2
saT1 (F2) sQT2 (52)

Legenda:
30 - vacky pro smér ,zavira"
31 —vacky pro smer ,otvird"
32 - zajistovaci Srouby
pro smér ,zavira“
33 - zajistovaci srouby
pro smér ,otvira“
34 - signalizacni mikrovypinace
(horni ,zavira", spodni ,,otvird")
35 — polohové mikrovypinace
(horni ,zavira", spodni ,otvira“)
38 - ozubené (nahonové) kolo
39 —vnosnik jednotky

Poznamka:
Cisla v krouzku odpovidaji &islum svorek
na svorkovnici.

Obr. 3 - Polohova a signalizaéni jednotka

Signaliza¢ni a polohova jednotka je konstruovana jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku -39-, pod
nimz jsou namontovany prevody uspofadané podle kinematického schéma obr. -4-. Pfevod je sestaven tak, Zze pfestavné kolo
K4 je mozno po uvolnéni zajiStovaciho Sroubku -47- pfesunout do raznych drovni (1, I, Ill, 1V, V,). Pfestavenim kola K4 se méni
rozsah nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypinacd podle pracovniho zdvihu servomotoru podle uvedené tabulky.

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu

Pracovni zdvih servomotoru (ot.) 1,5-2,6 26-5.2 52-10 10-19,5 19,5 - 38,1

Prevodovy stupen jednotky | Il Il v \

Nastaveni polohové a signalizacni jednotky

Je-li nutné zménit rozsah nastaveni polohovych a signalizacnich vypinaci, je tfeba zménit polohu pfestavného kola
K4. Po pfestaveni je nutno zajistovaci Sroubek -47- opét fadné dotahnout.

Usporadani vacek a mikrospinacli polohové a signaliza¢ni jednotky je na obr. 3 a 4. Vystupky vacek ovladaji packy
mikrospinac¢l PO, PZ, SO a SZ.

Nastaveni polohovych vypinacl se provadi tak, ze nejprve nastavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma vypinat
nastavovany mikrospina€. Potom uvolnime pfislusné zajistovaci Srouby -32- (pro SQT1 a SQT2 - smér ,zavird“) nebo -33-
(pro SQC1 a SQC2 — smér ,otvird").

Potom otacime pfislusnou vackou V1, V2, V3, V4 (obr. 4) ve sméru Sipky tak dlouho, dokud mikrospina¢ neprepne.
V této poloze vacky opét zajistime dotazenim zajiStovacich Sroubd.

Signaliza¢ni vypina¢ musi byt nastaven tak, aby pfepnul dfive nez pfisluSny polohovy koncovy nebo momentovy vypinac.

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.

Rucéni ovladani

Vystupni hfidel servomotoru Ize prestavovat také ruéné pomoci ruéniho kola. Ota¢enim ruénim kolem ve sméru pohybu
hodinovych rucicek se armatura zavira (pfedpokldda se levy zavit v armatufe). Servomotor Ize pfestavovat ru¢né i motoricky
zaroven.

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 mize dojit k poskozeni armatury.

5. BALENi A SKLADOVANI

Servomotory se bali spolu s armaturou, na kterou jsou namontovany. Zpusob baleni kompletu s armaturou musi byt uveden
v technickych podminkach pro armatury s namontovanym servomotorem.
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Legenda: i
K1 — ozubené kolo vystupniho hfidele pfevodova vacky ﬁg v2
ey

K2 — mezikolo skrifika
K3 — nahonové kolo vystupni hfidel

K4 - prestavné kolo !

47 - zajistovaci Sroub pfestavného kola ! f
48 - hfidel vacek \ J
V1 —vacka mikrovypinace signalizace ,zavira" 'l ;‘)
V2 —vacka mirkovypinace poloha ,zavird" K1 f
V3 - vacka mikrovypinace signalizace ,otvira“ L h K2 K3

V4 —vacka mikrovypinace poloha ,otvird“ t |
Obr. 4 - Kinematické schéma prevodii

Pro pfepravu servomotordl od vyrobce servomotor( ke kompletaci u vyrobce armatur v tuzemsku se pouZzivaji kryté dopravni
prostfedky nebo pfepravni skiiné. Servomotory se v tomto pfipadé pfepravuji nezabalené. Pfi pfimé dodavce servomotor(i do
jaderné elektrarny (JE) se baleni provadi dle ¢lanku 6 technickych podminek TP 07-02/05.

Pfi dodavkach servomotorl zahrani¢nim odbératelim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho provedeni
musf byt pfizpdsoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotor( od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda nedoslo béhem dopravy k jejich poskozeni. Porovneite, zda
Udaje na Stitcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s priivodni 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 bezpra$né mistnosti s teplotou v rozsahu od -25°C
do +50°C, s relativni vihnkosti do 80%, prosté ziravych plynd a par, chranéné proti Skodlivym klimatickym vlivim. Pfi skladovani
po dobu vice nez 4 let je nutné pred uvedenim do provozu vyménit mazaci napln. Jakakoliv manipulace pfi teplotach nizSich
nez -25°C je zakazana. Je nepfipustné skladovat servomotory venku, nebo v prostorach nechranénych proti desti, snézeni
a namraze. Prebyte€ny konzervaéni tuk odstrante az pfed uvedenim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych
servomotor( po dobu del$i neZz 3 mésice doporucujeme vlozit pod kryt servomotoru sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym
vysou$edlem.

6. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UVEDENI DO PROVOZU

PFed zapogetim montaZze znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl béhem skladovani poskozen. Cinnost elektromo-
toru Ize ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina€ a kratkodobym spusténim. Staci sledovat, zda se elektromotor rozbéhne
a pootoc€i se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ru¢niho ovladani a ovla-
daci desce. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida ustanovenim odst. ,Pracovni podminky“. Vyzaduiji-li mistni
podminky jiny zptisob montaze, je nutna dohoda s vyrobcem.

7. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapad| do spojky armatury. s armaturou se ser-
vomotor spoji ¢tyfmi Srouby. Otd€enim ruéniho kola se provede kontrola spravného spojeni servomotoru s armaturou.
Sejmeme kryt servomotoru a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru dle schéma vnitiniho 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 ruéné 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 hridel pfi pohybu ve sméru ,zavira“ ota¢i ve sméru hodinovych rucicek.

3) Servomotor prestavime elekiricky do blizkosti polohy ,zavieno®, zbytek pfestaveni do polohy ,zavieno® provedeme pomoci
ruéniho kola. V této poloze ,zavieno” nastavime polohovou jednotku (mikrospina¢ PZ) podle bodu 4b.

4) Prestavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma pfepinat signalizaéni vypina¢ SZ. Sefizeni vypinace SZ provedeme podle
bodu 4b.

5) Prestavime vystupni hfidel servomotoru o pozadovany pocet otaek a nastavime vypina¢ polohy PO ,otevieno” podle
bodu 4b.



6) Prestavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma prepinat signalizaéni vypina¢ SO. Sefizeni vypina¢e SO provedeme podle
bodu 4b.
Nastaveni polohovych a signalizaénich vypinaci nékolikrat ovéfime.

Upozornéni:

Pfi montazi armatury na potrubi je tfeba rué¢nim kolem servomotoru nastavit armaturu do stfedni polohy. Kratkym
spusténim elektromotoru zjistime, zda se servomotor toci spravnym smérem. Pokud tomu tak neni, pfepoji se navzajem
dva fazové vodie napajeni elektromotoru.

9. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha oto¢nych servomotor( vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulzd k jednotlivym
funkénim ukoldm. V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného organu ruénim kolem. Je-li ser-
vomotor zapojen v obvodu automatiky doporucuje se umistit v obvodu €leny pro ruéni 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 ucinky okoli a povétrnost-
nimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,Pracovni podminky“. Dale dbat, aby nedochazelo k nadmérnému otepleni povrchu
servomotoru. Sledovat, aby nedochazelo k prekroceni stitkovych hodnot a nadmérnému chvéni servomotoru.

Udrzba

Jednou za &tyfi roky je nutné lehce potfit zuby soukoli v pfevodovce a loziska, ve kterych jsou tato soukoli usazena.
K mazani se pouziva mazaci tuk CIATIM 221. Ke zvySeni odolnosti proti korozi se potfou mazacim tukem téz vSechny
pruziny a planzety v ovladaci ¢asti.

Pfi vSech prohlidkéch a udrzbé se musi znovu fadné dotdhnout vSechny Srouby a matice, které maji vliv na vytvoreni
dostate¢ného tlaku na pryzova tésnéni, zajistujici hermeti¢nost servomotoru.

10. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

1) Servomotor je v koncové poloze, nerozbiha se, motor bzuéi.

Zkontrolujte, zda neni pferusena faze. Je-li armatura zaklinovana a nelze ji ruénim kolem ani motorem odtrhnout, je
nutné servomotor demontovat a zavér mechanicky uvolnit.

2) Dochazi-li po spusténi servomotoru z koncové polohy vystupniho hfidele servomotoru k jeho samovolnému zastaveni,
je nutné zajistit, aby vyfez v pfepinacim kola (obr.1) zastavoval v koncové poloze vystupniho hfidele servomotoru
(po vypnuti momentového vypinace) pfed najetim na pfesuvnik -21- obr.2. Toho se dosahne vhodnym natocenim
vystupniho hfidele servomotoru pfi spojovani servomotoru s armaturou, pfipadné vhodnym nato€enim prepinaciho
kola vzhledem k vystupnimu htideli. K tomu je pfepinaci kolo opatfeno dalSimi dvéma otvory.

Cisténi - generalni prohlidka

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

Provozni pokyny

— Je zakazano uvadét do provozu elektricky servomotor, pokud k nému neni k dispozici pasport nebo pokud nejsou
k dispozici Pokyny pro montaz, obsluhu, oSetfovani a udrzbu, které musi uzivatel dodrzovat.

— Intervaly mezi dvéma preventivnimi prohlidkami servomotoru jsou Ctyfi roky.

— Pi instalaci elektrického servomotoru je nutno dbéat na zabezpec€eni podminek nutnych pro provadéni prohlidky, opra-
vy a ru¢niho ovladani.

— Pouzivani elektrickych servomotord podle téchto TP v prostfedi a podminkach, které neodpovidaji ustanovenim téchto
TP, neni dovoleno.

— Je zakazano provadét demontaz, udrzbu a o8etfovani, pokud neni zajisténo odpojeni servomotoru od napajeci sité.

— P¥i provozu, udrzbé a opravach musi byt servomotory fadné uzemnény.



Rozmérovy nacrtek servomotoru MODACT MOA OC,t. ¢. 52 079
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Tvpové &islo Souradnice tézisté Hmotnost
yp X [mm] y [mm] z [mm] servomotoru [kg]
52079.xx10 -1,5 +24,5 +158,5 19,4
52079.xx20 -1,5 +24,5 +160 20,1
52079.xx30 -1,5 +24,5 +162 20,7
52079.xx40 -1,5 +24,5 +164 21,6
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Tabulka 1 — Zakladni technické parametry a charakteristiky servomotoru typu MOA OC
s reaktory VVER nebo RBMK

_ SERVOMOTOR
- ;E Rozsah Rozsah | Rychlost Prevod. Prevod. |Maximalni Min. Hmotnost
é ;’ Typové Gislo nastaveni | nastaveni |prestaveni| pomérod | pomérod | silana zaruéen | servomotoru
= g Tvoové momentového| vystupnich [vystupniho | vystupniho | vystupniho | ruénim Mzaviraci s elektro-
= g oz‘!IZEeni vypinani otacek hfidele hiidele hfidele kole pii motorem
=) Zakladni | Dopliikové (zdvihu) k k ruénimu U =80 % Ujm
elektromotoru|  kolu
[Nm] [ot.] [1/min] NI ) [Nm] 3 [kgl
MOA 0OC 30-9 52 079.xx10 9 1:155 43 194
F10 MOAOC30-15| 52 079.xx20 15 1:91 41 20.1
(F07) 10-30 |1,5-38 1:93 4
MOAOC30-25| 52 079.xx30 25 1:54 60 20.7
MOAOC30-40| 52 079.xx40 40 1:34 59 21.6

1) V tabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil, plsobicich na prdméru rucniho kola
2) Zpusob pripojeni kabelu je ucpavkovou vyvodkou.

Vyznam doplfikovych &isel v typovém ¢Eisle servomotoru:

— prvni doplrikové ¢&islo uvadi zplsob mechanického pfipojeni: 1xxx — pfipojeni FO7, tvar C
2xxx — pfipojeni FO7, tvar D
3xxx — pfipojeni FO7, tvar E
4xxx — pfipojeni F10, tvar C
5xxx — pfipojeni F10, tvar D
6xxx — pfipojeni F10, tvar E

— druhé doplrikové &islo uvadi poZzadovanou dobu blokace moment(: x0xx — doba blokace mezi 1,5 az 3 otackami vyst. hfidele
po reverzaci
x1xx — doba blokace mezi 0,75 az 1,5 otackami vyst.
hfidele po reverzaci
x2xx — doba blokace mezi 0,4 az 0,75 otackami vyst.
hfidele po reverzaci

— tfeti doplrikové Cislo uvadi rychlost pfestaveni — viz tabulka

— Ctvrté doplrikove Cislo: 0
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pro zavirani armatury umisténé pod hermetickou obalkou jadernych elektraren

ELEKTROMOTOR
Vykon Rychlost otaceni | Jmenovity Zahérny Uginnost | Uginik Pomér Pomér Zahérny | Hmotnost
servomotoru proud proud zabérného | zabérného | moment | elektro-
; momentu proudu motoru
Typové k k
0znacen jmenovitému | jmenovitému
kW] [1/min] [A] [A] [%] [cos ¢] [Nm] [kal
1AJSI 89K-4 0,03 1465 0,37 1,2 33,8 0,37 2,5 3,2 0,5 3,8
1AJSI 89A-4 0,055 1455 0,45 1,6 45,6 0,41 2,2 3,6 0,8 4,2
1AJSI| 89B-4 0,12 1420 0,7 2,5 54,2 0,52 2,4 3,6 2 4.8
1AJSI 89D-4 0,30 1342 11 3,7 60,7 0,63 1,4 3,3 3 57
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Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOA OC,t. &. 52 079
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F 07 125 | 55 | 70 | M8 4 16 | 3| 40 | 10| 75 [120| 14 | 28 | 22 | 16 |40(18,1] 5

F 10 125 | 70 | 102 | M10

N
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Schéma vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOA OC,t. ¢. 52 079
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SEFTI

LEGENDA:

SQFC1 — momentovy vypina¢ ,otevieno®
SQFT1 — momentovy vypina¢ ,zavieno"

SQC1 - polohovy koncovy vypina¢ ,otevieno”
SQT1 - polohovy koncovy vypina¢ ,zavieno®
SQC2 - polohovy signalizacni vypina¢ ,otevira“
SQT2 - polohovy signalizaéni vypina¢ ,zavirg“
M — tfifdzovy asynchronni motor

Kontakty mikrospinact jsou kresleny ve stfedni poloze vystupniho hfidele servomotoru.

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinaci

armatura armatura ¢islo
oteviena zaviena svorky
SQFC1 ;— 8-9 Sleley
8-7
12-13 SQT1
SQFTH —; gy
plny zdvih
SQC2
- kontakt sepnut
SQT2

I:I kontakt zozepnut
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Seznam nahradnich dilt pro servomotory MODACT MOA OC, t. €. 52 079

Nazev nahradniho dilu Objednaci ¢islo Pouziti

Tésnici krouzek 24x20

PN 029280.2 2327311770 Utésnéni hfidele ruéniho kola

Tésnici krouzek 50x2

PN 029281.2 2327311715 Utésnéni pfiruby ruéniho kola
Tésnici krouzek 50x40

PN 029280.2 2327311775 Utésnéni vystupniho hfidele

Tésnici krouzek 210x3

PN 029281.2 2327311735 Utésnéni krytu

Mikrospina¢ PETERCEM R6860

4 kusy 2337441103 Polohové a signalizaéni mikrospinace

Mikrospina¢ PETERCEM R6874
2 kusy 2337441104 Momentové mikrospinace
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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, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEXx

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 pakoveé 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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