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1. POUZITI

Elektrické servomotory pakové s plynule fiditelnymi otackami MODACT MPR Variant jsou uréeny k ovladani
akénich velicin (koncové cleny spojitych a nespojitych regulacnich obvodi — klapky, Zaluzie a ventily) v systémech
primyslové automatizace a regulace.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MPR Variant jsou odolné proti pisobeni provoznich podminek a vnéjSich vliva tfid ACH,
AD5, AE4, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

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

PFi umisténi servomotor( v pracovnim prostiedi s teplotou pod +10 °C, v prostfedi s relativni vihkosti nad 80 %,
v prostfedi pod pfistfeSkem a v prostredi tropickém je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech
servomotord.

Pouziti servomotor( do prostorl s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivéovliviio-
vana funkce elektromotoru. Pfitom je tfeba disledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduje setfit pfi dosazeni
vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristfeSkem se povazuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do 60° do svislice.
Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup a aby vyfukovany otepleny

vzduch se do néj znovu nenasaval. Minimalni vzdalenost od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je
motor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty a vétrany.

Kryti
IP 55 podle CSN EN 60529.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MPR je -25 °C az +70 °C.

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

Trida:
1)ACA1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miiZe tryskat ve vSech smérech
3)AE4  —lehka prasnost
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 rlistu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivoCichd (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2 - slunecni zafeni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3 - seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4 — schopnost osob. Pou¢ené osoby.
)

13)BC3  —dotyk osob s potencidlem zemé Casty. Osoby se Casto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji
na vodivém podkladu.

Pracovni poloha

Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim
Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba 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 %; nejdel$i pracovni cyklus N+R je 10 minut (pribéh zatiZeni je podle obrazku).
Nejvyssi poCet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu pfi
zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
Nejvyssi stfedni hodnota zatéZovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1%N M,  zabérny moment > 1,3 M,,
Mgty stfedni hodnota zatézovaciho momentu
3%N M,, maximalni hodnota vypinaciho momentu

N
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Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotorti
Servomotor, ureny 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 hfidel v pohybu) nejméné& 250 hodin. Zivotnost v operaénich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka €etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

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

Zivotnost servomotort pro 1 milion startd

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

4. TECHNICKE PODMINKY

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

Parametr Jednotka Typ elektromotoru

J9A10-00 J10A12-00 | J11A11-00
Vykon elektromotoru W 16 25 50
Napéti budici faze Vv 230 230 230
Napéti fidici faze \ 230 230 230
Kmitoget Hz 50 50 50
Jmenovité napéti brzdy \Y, 230 230 230
Zabérny moment Nm 0,33 0,56 1,0
Jmenovité otacky 1/min 1150-10% | 1250-10% | 1100-10 %
Jmenovity proud brzdy A 01+10% 01+10% | 0,14+10%
Jmenovity proud motoru A 0,31+10% | 0,41 +10% | 0,78 + 10 %
Hmotnost kg 9 14,5 27




Hluk

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

Vypinaci moment

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

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

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Ruéni 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 ru€niho kola ve sméru hodinovych rugi¢ek se vystupni h¥idel
servomotoru otaci rovnéz ve smeéru hodinovych ruciek (pfi pohledu na hfidel do ovidadaci 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 mize dojit k po§kozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaci MO, MZ (typ DB1G-A1LC), kazdy pro jeden smér pohybu
vystupniho hfidele servomotoru. Momentové vypinace mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu.

Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1. Momentové vypinace jsou
blokovany pro pfipad, ze po jejich vypnuti dojde ke ztraté zatézovaciho momentu. Tim je servomotor zabezpecen proti
tzv. ,pumpovani®.

Polohové vypinace
Polohové vypinac¢e PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru — kazdy jednu koncovou polohu
Servomotory s odporovym vysilaéem — typ B 611, 2 kusy
Servomotory s proudovym vysilaéem a servomotory bez vysilace — typ DB1G-A1LC, 2 kusy

Signalizace polohy

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

Servomotory s proudovym vysilaéem a servomotory bez vysilace — typ DB1G-A1LC, 2 kusy

Vysilace polohy
Servomotory MODACT MPR mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilaéem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 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 smycky neni sou¢asti servomotoru.
Doporucené napajeci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatézovacim odporu smycky 500 Q. Proudovou smycku je
tfeba v jednom misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi pfekrocit 30 V, jinak hrozi zni¢eni
vysilace.

Rozsah CPT 1A se nastavuje potenciometrem na télese vysilace a vychozi hodnota odpovidajicim pooto¢enim
vysilace.

Technické parametry CPT 1A:

Sniméani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita v€etné pfevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze v€etné pfevodu <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.)
Zatézovaci odpor 0-500Q
Vystupni signal 4 —20 mA nebo 20 -4 mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss

pro R, 400 — 500 Q 18 -28V ss
Maximalni zvinéni napajeciho napéti 5%
Maximalni pfikon vysilace 560 mW
Izola¢ni odpor 20 MQ pfi 50 V ss
Elektricka odolnost izolace 50V ss
Teplota pracovniho prostfedi -25°C — +60 °C
Teplota pracovniho prostiedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry @ 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilac 4 — 20 mA, typu DCPT. Napajeni proudové smycky je soucasti servomotoru. Maximalni
zatézovaci odpor smycky je 500 Q.
DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlagitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:

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

Zatézovaci odpor 0-5000Q

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

Pracovni teplota -25°C az +70 °C

Rozméry 2 40 x 25 mm

Zapojeni vysilacd CPT 1A i DCPT je dvoudratové, t.j. vysilag, napajeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do série.
Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazujiciho
pocitace apod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektrického
servomotoru.

Topny ¢Elanek
Servomotory jsou vybaveny topnym ¢lankem pro zamezeni kondenzace vodnich par. Pfipojuje se na sit s napétim
230 V.

Mistni ovladani

Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace. Sestava se ze dvou prepinacl: jeden ma
polohy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani, druhy ,otvira - stop - zavird“. Prvni pfepina¢ muze byt vestavén
dvoupolovy nebo Etyfpolovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini a ovladaci prvky na viku svorkovnicové
skfiné.



Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéj$im obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni vodict s max. prafezem 2,5 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu svorkovnicové
skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovlddaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je

vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou skfifikou
se svorkovnici a vyvodkou.

b) Konektor

Podle pozadavku zakaznika je mozné servomotory MODACT MPR vybavit konektorem, ktery zajiStuje pfipojeni
ovladacich obvod(. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni vodiéll s max. prifezem 2,5 mm2,
ZPA Pecky, a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto protikusu jsou tfeba specialni krimpovaci
klesté.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MPR s oznacenim svorek jsou uvedena
v tomto Montaznim navodu.

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

Proudova zatizitelnost a maximalni napéti mikrospinact
Maximalni napéti mikrospinact je 250 V stf. i ss, pfi téchto maximalnich hodnotach proudi:

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

Mikrospina¢e je mozno pouzit jen jako jednookruhové. Na svorky téhoZz mikrospinace nelze pfipojit dvé napéti
rznych hodnot nebo fazi.

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

Elektricka pevnost

Obvod odporového vysilace polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysilace polohy 50V ss

Obvody mikrospinacl a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor 230 V 1500V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametr

Maximalni vile na pace —t. ¢. 52 221, 52 222 1°
—t.¢.52 223 2°
PFfesnost nastaveni vypinaciho momentu 0 — 30 % max. hodnoty rozsahu nastaveni
PFesnost nastaveni pracovniho zdvihu 1°
Hystereze polohovych vypinacl max. 4°
Tolerance ovladaci doby pfi jmenovitém napajecim napéti,
dvoufazovém zapojeni a jmenovitém momentu +15 % az - 30 % z jmenenovité hodnoty ovladaci doby
Napéajeci napéti elektromotoru (vcetné brzdy) 230V, +10 %, -15 %; 50 Hz, +2 %
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjsi ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pred Urazem
el. proudem dle CSN 33 2000-4-41. Jednou ochrannou svorkou je opatien také elektromotor. Ochranné svorky jsou
oznadeny znackou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).



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

7. POPIS

Elektrické servomotory MODACT MPR Variant jsou konstrukéné rfeSeny pomoci stavebnicové fady MODACT, ktera
je sloZzena z téchto skupin (modulti) — obr. 1

a) predlohova skfin se spec. elektromotorem
b) silovy pfevod s ruénim ovladanim

c) ovladaci skfin

d) pakové ustroji

e) svorkovnicova skfin
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Legenda:
1 — Predlohova skfiri s elektromotorem 7 — Upevriovaci patky
2 — Silovy prevod s ruénim oviadanim 8 — Svorkovnicova skKrir
5 — Pakoveé ustroji 9 — Viko svorkovnicové skfiné
6 — Kolo ru¢niho ovladani 11 — Kabelové vyvodky

Obr. 1 — Sestava servomotoru

Predlohova skrin s elektromotorem

Sklada se z dvoufazového asynchronniho elektromotoru s kotvou nakratko a skfiné, ve které jsou ulozeny jeden
az tfi pary ¢elnich ozubenych prevodll. Z pfedlohové skiiné vystupuje pastorek, zabirajici s ozubenym kolem silového
prevodu. Elektromotory snesou trvaly provoz nakratko (v zabrzdéném stavu,).

Silovy prevod

Silovy pfevod ma centralné ulozené planetové soukoli, pohanéné pres kuzelové soukoli. Ve skfini je dale
ulozen $nekovy hfidel pro ruéni ovladani a $nekové kolo, spojené pevné s korunovym kolem. Snekovy htidel je
suvné ulozeny a opira se o pruzinu pro snimani to¢ivého momentu. Ruéni kolo 6 slouzi k pfestaveni ovladaného
organu v pfipadé preruseni dodavky elektrického proudu. Na protilehlé strané jsou tfi nalitky 7 s vnitfnimi zavity
pro upevnéni servomotoru.

Ovladaci skfin

Je u pakového servomotoru na boku, to znamena na protilehlé strané nez je modul 5 pakového ustroji.
K ovladaci skfini je pfipevnéna svorkovnicova skfin 8, v niz je umisténa svorkovnice, pfistupna po sejmuti vicka 9.
V ovladaci skfini je umistén ovladaci deska 12 (obr. 2, 3). Ovladaci skfin je zakryta vikem 10 (obr. 1). Ve svorkov-
nicové skfifice jsou zasSroubovany tfi vyvodky GP 16 11. Na ovladaci desce jsou umistény jednotlivé funkéni bloky:
a) momentoveé vypinace 32, 33 (obr.3)
b) polohové vypinace 25,26 (obr. 3, 5)



Legenda:
1 — Proudovy vysila¢ polohy
2 —Trimr
3 — Prilozka
4 — Rozbéhovy kondenzator
5 — Momentova jednotka
6 — Polohové a signalizacni vypinace

7 — Vackove srouby

8 — Nahonové kolo
17 — Nahonové kolo
18 — Vymeénné kolo
23 — Vacka horni pro polohovy vypinac¢ PO
24 — Vacka dolni pro polohovy vypinac PZ
29 — Topné odpory

Obr. 2 — Ovladaci deska s proudovym vysilacem
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Legenda:

12 — Nosna deska ovladaci casti

23 — Vacka horni pro polohovy vypinac¢ PO
25 — Polohovy vypina¢ PO

26 — Polohovy vypinac PZ

27 — Odporovy vysilac ZPA

28 — Srouby vysilace

29 — Topné odpory
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30 — Momentové vypinani

31 — Vlypinaci vacky

32 — Momentovy vypinac MO

33 — Momentovy vypinac MZ

36 — Srouby horni vacky

37 — Srouby dolini vacky

38 — Kondenzétor

53 — Ocelové pasky CHRONIFER

Obr. 3 — Oviadaci deska s odporovym vysilacem 2 x 100 Q



c¢) vysila¢ polohy: proudovy 1 (obr. 2)

odporovy 27 (obr. 3, 5)
d) vacky pro nastaveni polohovych vypinac 23,24 (obr. 3, 5)
e) kondenzator 38 (obr. 3)
f) topny odpor (zdvojeny) 29 (obr. 3)

Pakové ustroji (obr. 4)

Sestava z vlastni paky 4, upevnéné na vystupni hfidel silového prevodu a kruhové pfiruby 14, opatfené v ¢elni ploSe
drazkou tvaru T, ve které jsou stavitelné pfipevnény dorazy 15 pro omezeni pohybu paky. Pfiruba s dorazy je pevné
spojena se skfini silového pfevodu.

Legenda:

4 — Pdka

5 — Pakoveé ustroji
14 — Priruba pakového ustroji
15 — Dorazy pakového ustroji
16 — Srouby dorazii

Obr. 4 — Pakové ustroji

Svorkovnicova skfin

Je pfirubové spojena s ovladaci skfini a slouzi pro umisténi svorkovnice, na niz jsou vyvedeny veskeré
el. prvky ovladaci skfiné. Svorkovnice je snadno pfistupna po sejmuti krytu svorkovnicové skfiné. K utésnéni
kabelli, pfivadénych do svorkovnicové skiing, slouzi tfi kabelové vyvodky. Druhé provedeni svorkovnicové
skfiné je vybaveno pfistrojovou zasuvkou a zastrékou (konektoru). Na pfistrojové zasuvce jsou vyvedeny
v8echny elektrické obvody ovladaci skfing, tj. polohové a momentové vypinace, dalkové vysilace polohy
vystupniho hfidele a topné odpory. Pfivodni kabely jsou utésnény v zastréce pomoci kabelovych vyvodek.
Ve svorkovnicovych skfinich obou provedeni je mimo hlavni svorkovnice namontovana podruzna ¢tyfsvorkova
svorkovnice pro propojeni se svorkovnici elektromotoru. Toto propojeni vSak vyrobce neprovadi.

8. POPIS OVLADACICH PRVKU

V dal§im textu se smérem ,zavird" rozumi smér otaceni vystupniho hfidele ve sméru otaceni hodinovych rucic¢ek
pfi pohledu na vystupni hfidel smérem do ovladaci komory. Smér ,otvira“ je opacny.

a) Momentové vypinani (obr. 3)

Momentova jednotka 30 sestava za dvou ¢asti, namontovanych na spole¢né nosné desticce:
— mikrospina¢e MO, MZ 32, 33
— vypinaci vacky 31.

Vypinaci vacky jsou upevnény na valecku, na kterém jsou také pomocné stupnice pro nastaveni vypinaciho mo-
mentu. Maximalnimu momentu odpovida barevna znacka na stupnici, minimalnimu momentu nula. Vypinaci vacky
i stupnice jsou zajistény Srouby, oznadenymi &islicemi 14, vylisovanymi na &ele vélecku. Sroub &. 1 zajidtuje vacku
umisténou nejvySe atd.

b) Polohové vypinace a vacky
Provedeni s odporovym vysilacem (obr. 5)
Vypinace jsou umistény nad sebou. Vrchni 25 je pro polohu ,otevira“ (PO) a je ovladan pomoci planzety
43 vackou 23, umisténou na vystupnim hfideli. Vacka se uvolfiuje Srouby 36 (obr. 3). Spodni vypina¢ 26
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Legenda:

10 — Matice

11 — Tfmenovy krouZek

12 — Nosna deska ovladaci casti
13 — Vystupni hridel

17 — Nahonové kolo

18 — Vyménné kolo

19 — Ocelovy pasek "CHRONIFER"
20 — Sroub

21 — Napinaci pruzina

22 — Pero spojky

23 — Vacka horni pro polohovy vypina¢ PO
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24 — Vacka dolni pro polohovy vypina¢ PZ
25 — Polohovy vypina¢ PO

26 — Polohovy vypinac¢ PZ

27 — Odporovy vysilac¢ ZPA
28 — Srouby vysilade

36 — Srouby horni vacky

37 — Srouby dolini vacky

39 — Unasec

41 — Kolik

42 — Pruzny spoj

43 — PlanZeta pro vypina¢ PO
44 — PlanZeta pro vypina¢ PZ

Obr. 5 — Ovladaci deska s odporovym vysilacem 2 x 100

je pro polohu ,zavira“ (PZ) a je ovladan pomoci planzety 44 vackou 24. Vacka 24 se uvoliuje a upevnuje
Srouby 37 (obr. 3, 5). Pouziti mikrospinac¢li B-611 1A a umisténi vaéek pfimo na vystupnim hfideli snizuje
hysterezi pfepinani. Provedeni s proudovym vysilacem (obr. 2). Toto provedeni je vybaveno ¢tyifmi vypinadi,
reagujicimi na polohu vystupniho hfidele — PO, PZ a SO, SZ. Vypinace SO, SZ Ize vyuzit napf. k signalizaci
polohy vystupniho hfidele.

Nahon odporového vysilace polohy (obr. 5)

Na vystupnim hfideli je ulozeno nahonové kolo 17, které je s timto hfidelem spojeno pomoci kluzné spojky,
tvofené perem 22. Velikost pfenaseného momentu mezi hfidelem a nahonovym kolem 17 lze ménit pre-
stavenim dvou matic 10. Nastaveni momentu spojky je provadéno v zavodé. Pokud dojde k manipulaci
s maticemi 10 (obr. 5), je nutné dbat, aby po ukon€eni manipulace byly opét proti sobé& dotazeny. Pfi jejich
uvolnéni by v provozu do$lo k nezadoucimu prokluzovani ndhonového kola 17 v mezipoloze a zkresleni
udaje vysilace. Spojeni nahonového kola 17 s vyménnym kolem 18 je provedeno paskem z nerezavejici oceli 19.
Aby nedoslo pfi provozu k prosmeknuti, je na vyménném kole pasek zajistén Sroubem 20 a do nahonového
kola vtazen otvorem pfes malé radiusy pomoci napinaci pruziny 21. Pfi spravném ulozeni pasku jsou jeho
konce pfi polovi¢ni vychylce vysilace v nahonovém kole 17 stejné dlouhé. Na strané vysilace je konstrukéné
feSen doraz pro oba sméry. Dorazy odpovidaji vychylce vysilac¢e 0° a 160°. V téchto polohach se zastavi
kolo 18 a s nim pomoci pasku spojené kolo 17. Pfi dalSim otaceni hfidele 13 kolo 17 prokluzuje a vysila¢
stoji. To umozfiuje samocinné nastaveni koncové polohy vysilace v souladu s koncovou polohou paky. Je
nutné, aby tlak pera 22 byl nastaven tak, aby pero zaru€ovalo spolehlivy pfenos otoéného pohybu na vy-
sila¢, ale aby pfi nastaveni kola 18 v jedné z krajnich poloh vysilace zbyte¢né nenapinalo cely pfevodovy
systém, ktery by se mohl poskdit.
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d) Spojeni odporového vysilace s nahonem (obr. 5)

Odporovy vysilac¢ je spojen s kolem 18 pomoci kolikové spojky. Spojku tvofi kolik 41, vetknuty v unaseci 39
s pruznym spojem 42, nasunutym na ose vysilace. Svym druhym koncem zasahuje kolik 41 do drazky
kola 18. Sestava vysilace je k ovladaci desce pfipevnéna dvéma Srouby 28 (obr. 3, 5). Jsou—li tyto Srouby
uprostfed podélnych otvor(l nosniku vysilace, jsou osy vysilace a kola 18 pfiblizné nad sebou, jmenovity
rozsah paky tedy odpovida 60°, 90°, 120°, 160° rozsahu vysilace 0° — 160°. Pfi posunuti nosniku vysilace
ve sméru A nebo B se méni pomér ramen vysilatové spojky. Znamena to, ze pfi konstantnim natoceni
jezdce vysilace o 160° Ize ménit rozsah Uhlu natoCeni paky (sektor) o —15 % az +10 % pfi zachovanych
parametrech linearity.”

e) Spojeni proudového vysilace s nahonem (obr. 2)
Proudové vysilace CPT 1A i DCPT jsou umistény na dvou sloupcich na ovladaci desce 12 a jsou spojeny s vy-
stupnim hfidelem servomotoru ozubenym prevodem s konstantnim pfevodovym pomérem. Pfevody mohou byt dva
podle pozadovaného zdvihu servomotoru a podle pouzitého proudového vysilace. Ke kazdému prevodu pfislusi
ozubena kola podle nasledujici tabulky.

o . - Pracovni zdvih Ozubené kolo 17 Ozubené kolo 18 na
Pouzity proudovy vysilac servomotoru na vystupnim hrideli hrideli proudového vysilace
DCPT 60° — 160° 224652260 214634374

60° (105 zubu) (64 zubti)
CPT 1A 90° — 160° 224653280 214634375
(64 zubui) (90 zubti)

Poloha htidele vysilace DCPT nebo vysilace CPT 1A oproti hfideli servomotoru neni dllezita. Vysilace Ize sefidit pfi
jakékoliv poloze vystupniho hfidele — viz nastaveni proudovych vysilaéli v dalS§im textu.

9. VYBALENI A USKLADNENI

Obaly servomotord jsou pfizplisobovany podminkam pfi dopravé a vzdalenosti mista uréeni. Pfi vybalovani servomotoru
prekontrolujte, zda nedoslo béhem dopravy k jeho poSkozeni. Sou¢asné porovnejte, zda udaje na Stitcich souhlasi s udaji
v privodni dokumentaci a v objedndvce.

Pfipadné nesrovnalosti, zavady a poskozeni ihned hlaste dodavateli. Nebudete-li servomotor ihned montovat,
ulozte jej v Cisté mistnosti steplotou 0 °C az +40 °C a s relativni vihkosti do 80 %. Pfebyte€ny konzervacni tuk odstrarite
az pfed montazi. Pfed zapoCetim montaze znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl béhem skladovani poskozen.
P¥i skladovani vlozte do prostoru ovladaci a svorkovnicové skFiné platény sacek se 100 g KORROSIONu nebo jiného
vhodného vysou$edla.

10. UMISTENI SERVOMOTORU A MONTAZ

Pakové servomotory mohou pracovat v libovolné poloze s vyjimkou polohy s osou elektromotoru pod 15°
od vodorovné roviny. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho ovladani
a svorkovnicové skfifnce. Téz je nutné znovu oveéfit, zda umisténi odpovida odstavci ,Pracovni podminky“.
VyZaduji—li mistni podminky jiny zplsob montaZze, je nutné dohodnout se s vyrobcem. Elektrické servomotory
pakové se pfipeviuji Srouby, které se Sroubuji do otvorll se zavity v dosedacich patkach 7 (obr. 1). Dosedaci
plochy, na které jsou servomotory pfipeviiovany, musi byt v jedné roviné, aby fadnym dotazenim Sroubu ne-
doslo k deformaci skfiné servomotoru. Pakové servomotory jsou dodavany v zakladnim provedeni s pakou
a dorazy, coz odpovida jejich hlavnimu pouziti pro regulaci nebo ovladani natacivych pohybl klapek, Zaluzii
nebo ventilll. Pfi regulaci nebo ovladani otacivych pohybu je ovéem mozno pouzit ke spojeni servomotor(
s regulovanym organem volny konec hfidele (bez pdaky) pomoci spojky, kterou vSak vyrobce nedodava. P¥i
montazi paky a tahla je nutno dbat na to, aby v krajnich polohach nebyl uhel mezi tahlem a pakou vétsi nez
160° nebo mensi nez 20° (obr. 6).

Je—li servomotor fizen tyristorovym regulatorem NOTREP, je nutné aby pfi sefizovani byly dorazy po dosa-
zeni koncové polohy vraceny asi o 1 mm tak, aby byl vyvozovan dostateény moment pro funkci momentovych
vypinacu.
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Obr. 6 — Pracovni zdvih paky servomotoru s tahlem

P¥i elektrickém zapojovani dbame véech pokynii pfislusnych CSN.
U provedeni s konektoru je nutno:
a) Zaijistit upevnéni pfivodnich kabell a to nejdale 150 mm od konce kabelové vyvodky na zastréce; upevnéni provést
ke konstrukci, na které je upevnén servomotor.
) Servomotor uzemnit pomoci vnéjsi uzemnovaci svorky, ktera se nachazi na elektromotoru a na svorkovnicové skfini.
c) Pred rozpojenim (spojenim) pfistrojové zasuvky a zastréky (konektoru) servomotor odpojit od sité.
) Rozpojovani (spojovani) zasadné neprovadét tahanim za pfivodni kabely nebo tla¢enim na né.
) Pfed rozpojenim (spojenim) konektoru zkontrolovat uzemnéni servomotoru.

11. NASTAVENI A SERIZENI

Nastaveni a sefizeni vypinani MO, MZ — momentové vypinaée nemaiji pfi zméné smyslu otac¢ek motoru blokovani
zabérového momentu a reaguji podle nastaveni na kazdé prekro¢eni nastaveného vypinaciho momentu.

Ve vyrobnim zavodé jsou nastaveny podle pozadavku zakaznika nebo na max. vypinaci moment (tabulka ¢. 1)
a nedoporucujeme jejich sefizeni ménit.

Nastaveni koncovych polohovych vypinacti PO, PZ — provadi se po sefizeni vysilace polohy. Vypinace PO,
PZ Ize pouzit pro vypnuti servomotoru v nastavené koncové poloze pripadné pro signalizaci. Pfi sefizovani
postupujeme nasledovné:

Nejprve uvolnime obé vacky 23, 24 (obr. 5)

Ruénim kolem prestavime servomotor do polohy ,zavieno®, pfitom se paka otaci ve sméru ,zavira“.

V koncové poloze se musi paka zastavit o doraz 15 pakového ustroji. Nyni ota¢ime dolni vackou 24 téz ve
sméru hodinovych ruciCek az se pomoci planzety 44 stiskne tla¢itko vypinace PZ 26 (obr. 5). Pro sefizeni je
vhodné pouzit napf. svételnou zkousecku, pfipojenou na svorku vypinace, ktera se v tomto okamziku rozsviti.
V této poloze zajistime vacku 24 dotazenim dvou Sroubl 37 (obr. 3). Nyni pfestavime servomotor do opacné
polohy, to znamena, Ze se paka otaci ve sméru ,otevira“. Kdyz se paka zastavi v pozadované poloze o doraz
15, ota€ime horni vackou 23 (obr. 5) téz proti sméru hodinovych ruci¢ek, az vacka pfepne vypina¢ PO 25
a zarovka zkous$ecky, pfipojené na svorky vypinace PO se rozsviti. Vacku v této poloze zajistime Srouby 36.

Nastaveni polohovych a signalizaénich vypinac¢t u provedeni s proudovym vysilaéem polohy (obr. 2)
Ruénim kolem ota¢ime ve sméru hodinovych rugi¢ek az do polohy ,zavieno“. V této poloze pfisuneme za-
razku na vystupni paku a Srouby zarazky dotdhneme. Potom sefidime polohovy vypina¢ PZ tak, ze uvolnime
vackovy Sroub 4 a vackou ota¢ime ve sméru hodinovych ruci¢ek, az mikrospina¢ sepne. Sroub 4 dotdhneme,
uvolnime Sroub €. 2 a obdobné sefidime vacku SZ (druha shora). Pak pfestavime vystupni paku proti sméru
hodinovych ruci¢ek do polohy ,otevieno” a paku opét zajistime zarazkou. V této poloze sefidime vacku mikro-
spinac¢e SO pomoci vackového Sroubu 1 (vacka prvni shora) a vacku mikrospinaée PO pomoci vackového
Sroubu 3 (vacka treti shora). Mikrospinace SO, SZ sefizujeme tak, aby spinaly pfed mikrospinaci PO, PZ.

Upozornéni: Vackové Srouby je nutno uvolnit jen natolik, aby bylo moZno vackami otdcet. Dalsim otdcenim Sroubu by
se vacka opét utahla.

Zména jmenovitého pracovniho zdvihu (dhlu natoéeni paky)— provedeni s odporovym a proudovym vysilacem
Je-li tfeba provést zménu jmenovitého pracovniho zdvihu (sektor 60°, 90°, 120°, 160°), postupujeme nésledovné:
1. Ztabulky 3 prfevodl vyhledame spravné vyménné kolo 18 (obr. 5).

2. VySroubujeme Srouby 37 a sejmeme vacky.

3. VySroubujeme Srouby 28 a sejmeme skupinu odporového vysilace.

4. VySroubujeme Sroubek 20 a vyjmeme tfmenovy krouzek 11.
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5. Pruzinu 21 vyzvedneme z drazky nahonového kola a sejmeme ocelovy pasek.

6. Vyjmeme kolo 18 a nahradime jej novym podle tabulky 3 (podle tab. 2 vezmeme novy ocelovy pasek pro poZadovany
prevod).

7. Novy pasek upevnime Sroubkem do vyménného kola 18. Kolo pooto€ime tak, aby Sroubek ve vyménném kole
a drazka v nahonovém kole byly na protilehlych stranach v pfimce pfes otocné osy. V této poloze vlozime konce
pasku do drazky v ndhonovém kole, zavlékneme pruzinu 21 a vlozime ji do kruhové drazky nahonového kola.
Pfi dodrzeni pfedepsaného postupu budou konce pasku stejné dlouhé.

8. Vymeénné kolo 18 opét zajistime tfmenovym krouzkem 11, vezmeme vysila¢ 27, umistime kolik do drazky vyménného
kola 18 a vysila¢ opét upevnime Srouby 28.

9. Vacky 23 a 24 umistime na své misto na htideli a upevnime Srouby 37.

Se servomotorem se dodava vymeénné kolo a pasek pouze pro jeden pracovni zdvih podle objednavky. Je-li nutné
provést zménu, musi se pro novy zdvih vyménné kolo i pasek objednat ve vyrobnim zavodé.

Tabulka 2 — Délky paskl CHRONIFER SPECIAL Tabulka 3 —Vyménna kola

prac(:::i?ti OZr;Mh ¢. vykresu rozte¢ otvor pra((:;);'i?t" of,;mh ¢.v. kolo 18 vnéjsi ;();:"Jrg;ér kola
60° 4-61393 365 60° 4-58710-1 22,5
90° 4-61394 380 90° 4-58710-2 33,75
120° 4-61395 395 120° 4-58710-3 45
160° 4-61396 420 160° 4-58710-4 60

Mechanickou stavitelnosti pfevodu mezi pakou servomotoru a vysilaéem lze ménit pracovni zdvih (dhel natoceni
paky) o -30° az +10° od jmenovité hodnoty pfi pIné vychylce vysila¢e. Provadi se posunutim nosniku vysilaCe v ovalném
otvoru z polohy A do polohy B — viz nasledujici odstavec.

Nastaveni odporového vysilace polohy a pracovniho zdvihu (uhlu natoéeni paky)

Nosnik vysilae, upevnény Srouby 28, posuneme pfiblizné na stfed ovalnych otvorl (obr. 3) a v této poloze jej
Srouby 28 zajistime. Matice Sroub(i 16 povolime a dorazy 15 pfisuneme k pace. Pferu$ime event. spojeni servomotoru
s ovladanym organem. Ota¢enim ruénim kolem prestavujeme paku v libovolném sméru a pfitom sledujeme, kdy se
ukazatel vysilage zastavi v koncové poloze 0° nebo 160° (podle sméru otaceni) a dale se jiz nepohybuje. Potom po-
kracujeme v otaceni ruénim kolem ve stejném sméru az témér do pozadované koncové polohy paky (nahon vysilace
pfitom prokluzuje). Spojime paku servomotoru s ovladanym organem a stale ve stejném sméru ota€ime ruénim kolem,
az dosahneme koncové polohy ovladaného organu. V této poloze pfisuneme pfislusny doraz 15 k pace a matice Sroubl
16 fadné dotahneme. U ovladanych organa, které nejsou konstruovany pro vétsi kroutici momenty (nebo sily) nez je
klidovy moment servomotor(, je nutné, aby dorazy byly sefizeny tak, Zze nedovoli pace, aby dojela UpIné do koncové
polohy ovladaného organu. Jen tak se potom nepfenese klidovy moment servomotoru na ovladany organ a zudstane
zachycen v konstrukci servomotoru, ktery je na to dimenzovan. Potom ru¢nim kolem ota¢ime opacnym smérem
k druhé koncové poloze ovladaného organu a po jejim dosazeni zajistime polohu paky pfislusnym dorazem jako
v pfedchéazejicim postupu.

Otacenim ruénim kolem najdeme presné stfed mezi obéma koncovymi polohami paky (napr. pomoci tihlomérného
kotouce, pfipevnéného k hfideli servomotoru nebo ovlddaného organu apod.). Uvolnime Srouby 28 tak, aby bylo
mozno pohybovat nosnikem vysilace. V této poloze paky najdeme ota€enim nahonového kola 17 (hfidel servomotoru
se nepohybuje) takovou polohu ukazatele vysilaCe, ve které se pfi pohybovani nosnikem vysilace ve sméru A-B
poloha bézce vysilate neméni (bude to obvykle kolem 80° na stupnici vysilace). Potom pfestavime paku do jedné
z koncovych poloh (k dorazu). Pfitom dbame, aby se ukazatel polohy vysilaée béhem prestavovani nedostal pred-
¢asné do koncové polohy. Toho dosahneme vytvofenim dostate¢ného zpozdéni ukazatele vysilace proti pace pomoci
posunuti nosniku vysila¢e ve vhodném sméru. Posouvanim nosniku vysilace ve sméru A—B pak nastavime pfislus-
nou koncovou polohu ukazatele vysilage. Srouby 28 fadné dotahneme. Nakonec prestavime paku servomotoru do
opacné koncové polohy a zkontrolujeme, zda se také bézec vysilace prestavil do opacné koncové polohy. Pokud
tomu tak neni, je nutné cely postup opakovat, pficemz je nutné vénovat vétsi peclivost nastaveni takové polohy
ukazatele vysilaCe (pdka je pfesné uprostied pracovniho zdvihu), pfi které se jeho poloha neméni, pohybujeme-li
nosnikem vysilace ve sméru A-B.

Proudovy vysila¢ polohy CPT 1A - nastaveni

Pred zaCatkem nastavovani proudového vysila¢e musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové
spinace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvodl elektromotoru. U externiho zdroje napajeciho napéti musi
byt provéfeno, zda neprekracuje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke znic¢eni CPT 1A).
Doporuéena hodnota je 18 — 28 Vss.
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Kladny pdl zdroje pfipojit na kladny pdl vysilace CPT 1A a do obvodu zapojit miliampérmetr s pfesnosti alespon
0,5 %. Proudova smycka musi byt v jednom misté pfizemnéna. Na obrazku neni zobrazeno pfizemnéni, které mlze
byt provedeno v kterémkoliv misté obvodu.

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

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

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

4. Voltmetrem zkontrolovat napéti na svorkach CPT 1A. Z divod( zachovani linearity vystupniho signalu nesmi
klesnout pod 9 V ani pfi odbéru 20 mA. Neni-li tato podminka spinéna, je tfeba zvySit napajeci napéti (v rozsahu
doporucenych hodnot) nebo snizit celkovy odpor proudové smycky R.

< <«

=| cPT1A =| cpT1A

ruda
bila
ruda
bila

51
52
51
52

Rl

Upozornéni!

Bez predchozi kontroly napajeciho napéti vysilaé CPT 1A nepfipojovat. Vyvody vysilate nesméji byt v servomotoru
spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani nahodné.

Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpojit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru, na
nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alesporl 1 MQ. Napéti musi
byt v mezich 18 — 25 V=, v zadném pfipadé nesmi byt vysSi nez 30 V (dochdzi pak ke zniceni vysilace). Potom pfipojime
vysila¢ tak, aby kladny pol zdroje byl pfipojen na kladny pdl vysilace tj. na koli¢ek s rudym izolatorem (r) + (bliZsi ke stredu
vysilace). Na zaporny pol vysilace (bily izolator) je pfipojena koncovka s bilym naviekem (je zapojena na svorku 52). U novéj-
Siho provedeni je rudy vodi¢ +, ¢erny -.

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

Potom uvolnime Srouby pfilozek vysilace tak, aby celym vysilatem bylo mozno otacet. Ota¢enim celym vysilacem nasta-
vime proud 4 mA a dotdhneme Srouby pfilozek. Nasledné prestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy ,otevieno*.
Odporovym trimrem v Cele vysilace (blize k okraji) nastavime proud 20 mA. Trimr ma 12 otacek, nema dorazy, nelze jej tedy
poskodit.

Pokud byla korekce 20 mA zna¢na, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny mili-
ampérmetr. Barvou zakapnutym Sroubkem blize stfedu neni dovoleno otadet. Srouby, zajistujici pfilozky vysilage, Fadné
dotahneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

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

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

Proudové vysilace polohy DCPT - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh

Pfed zacatkem nastavovani musi byt provéfeno, ze koncové polohy jsou v rozsahu 60° — 340° otacky DCPT. Jinak
po nastaveni vznikne chyba (LED 2x).
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1.1. Poloha ,,4 mA*“
Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlacitko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

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

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

2.1. Levotocivy
Stisknout tlacitko ,,20“, nasledné tlacitko ,,4“ a drzet je obé stisknutd, dokud neblikne LED.

2.2. Pravotocivy
Stisknout tla¢itko ,,4“, nasledné tlacitko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

PFi zméné smyslu otacéeni zUstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA*“, ale méni se pracovni oblast
(draha DCPT) mezi témito body na doplnék plvodni pracovni oblasti. Timto miZe dojit k pfekroéeni povoleného rozsahu
pracovni oblasti (LED 2x) — m(ze byt men$i nez 60°.

3. Chybova hlaseni
V pripadé vzniku chyby, blika dioda LED chybovy kéd:

1x Poloha snima¢e mimo pracovni oblast

2x Chybné nastavena pracovni oblast

3x Mimo toleranéni uroven magnetického pole
4x Chybné parametry v EEPROM

5x Chybné parametry v RAM

4. Kalibrace proudii 4 mA a 20 mA.
Pfi zapnuti napajeni mit tlaitka ,,4“ a ,,20“ stisknuta a uvolnit je po jednom bliknuti LED.
Timto je proveden vstup do nabidky 4.1 Kalibrace 4 mA.

4.1. Kalibrace proudu 4 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlacitko ,,20“. Trvaly stisk tlaCitka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tlacitka se provede zépis pravé aktualni hodnoty.

4.2. Kalibrace proudu 20 mA
Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlacitko ,,4“. Trvaly stisk tlacitka vyvola autorepeat zvySovani
proudu. Uvolnénim tlacitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
4.3. Pfepinani mezi nabidkou kalibrace 4 mA a 20 mA
Vstup do nabidky kalibrace 4 mA:
Stisknout tla¢itko ,,4“, nasledné tlacitko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.
Vstup do nabidky kalibrace 20 mA:
Stisknout tlacitko ,,20“, nasledné tlacitko ,,4“ a drzet je obé stisknutd, dokud neblikne LED.
5. Zapis standardnich parametrt
Pfi zapnuti napajeni mit tladitka ,,4“ a ,,20“ stisknuta a uvolnit je po dvou bliknutich LED.
POZOR! P¥i tomto zapisu dojde i k pfepsani kalibrace vysilace a je tedy nutno ji nasledné provést!!

Nastaveni parametri
Poloha ,,4 mA*“

Nastavit servomotor do pozadované polohy 020 2s
(vétsinou zavreno) a stisknout tlacitko 4 ~04
do doby nez blikne LED boeT i .
EHL elektronika
v.¢. 000106
Poloha ,,20 mA*“
2s

Nastavit servomotor do pozadované polohy
(vétsinou otevreno) a stisknout tlacitko 20
do doby nez blikne LED

020
~04

DCPT
EHL elektronika
v.¢. 000106
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12. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha servomotoru je dana podminkami jeho pouziti a zpravidla je omezena na kontrolu, pfipadné prfedavani
impulzt k jednotlivym funkénim ukoltm.

V pfipadé prerudeni dodavky elektrického proudu provedeme prestavéni ovladaciho organu ruénim kolem. Je-li
servomotor zapojen do obvodu automatiky, doporucuje se umistit do obvodu ¢€leny pro ruéni dalkové fizeni, aby bylo
mozné fidit servomotor i pfi vypadku automatiky. PFfi béhu elekromotoru musi byt na jeho brzdové vinuti (svorka ¢. 8)
pfivedena faze pfimo, nikoliv pfes rozbéhovy kondenzator.

Obsluha dba na to, aby byla provadéna predepsana udrzba a servomotor chranén pred Skodlivymi vlivy prostredi
a poveétrnosti. Pfi delSim odstaveni doporucujeme vloZeni vhodného vysouSedla do ovladaci a svorkovnicové komory.
Pouziti topného ¢lanku pfi venkovni montazi je nezbytné nutné. V prostfedi do teploty ovzdusi +35 °C se zapoji oba
topné ¢lanky (paralelné), nad +35 °C se pouZije pouze jeden. U provedeni konektoru, kde jsou oba topné ¢lanky spojeny
paralelng, je nutno pfi teploté okoli nad 35 °C jeden ¢lanek odpajet.

Pro mazani se pouzivaji platicka konzistentmi maziva. Typy maziv a jejich pouziti jsou uvedeny v tabulce. Mazivo
v dodavanych servomotorech je uréeno pro celou dobu jejich Zivotnosti. Po dobu provozu servomotor( neni nutno mazivo
ménit ani kontrolovat jeho mnozZstvi. Pro vSechny typy se pouzivaji maziva CIATIM 201 a CIATIM 221.

Skfin adaptéru u servomotoru 52 223 je plnéna ve vyrobnim zavodé mazacim tukem PM LV 2-3 (cca 1 kg), ktery
neni nutno doplfovat. Mnozstvi maziva pro jednotlivé typy el. servomotoru je uvedeno v Tabulce €. 1.

Poznamka:
Mazivem CIATIM 221 se maZou mista tfeni gumovych manZet s kovovym povrchem.

13. DEMONTAZ A ODESLANI DO OPRAVY

Provedte odpojeni pfivodu od svorkovnice a servomotor demontuite, tj. oddélte od ovlidadaného organu a od zakladu
nebo nosné konstrukce.

Servomotor zabalte do voskovaného papiru, ulozZte jej do bedny a zajistéte proti pohybu. PfiloZte k nému pouze ba-
lici list. Ostatni dokumenty, zejména vysvétlujici dopis, odeSlete listovni poStou. V dopise popiste zavadu a jeji pfi€inu
nebo podminky, ve kterych pfistroj pracoval. Po opravé se opét fidte pokyny tohoto navodul!

14.TAHLA

K pakovym servomotorim MODACT MPR Variant se vyrabi tahla s kloubovymi loZisky. Tahlo je sestaveno z klou-
bového ¢epu s levym a pravym zavitem a ze spojovaci trubky, ktera vdak neni pfedmétem dodavky ZPA Pecky, a.s.
Kloubovy €ep s pravym zavitem se dodava ve dvou provedenich a to pro pfipojeni na jednoduchou paku a pro pfipojeni
na paku rozvidlenou. Kloubovy €ep sestava z oka, ve kterém je ulozeno kloubové lozisko, upevnéné dvéma vnitinimi
pojistnymi krouzky. V loZisku ulozeny ¢ep mé vnéjsi kalibrovany povrch broudeny. Jeho zadni konec ma plochy pro
pridrzeni stranovym kli€em a ve sméru osy je zajistén trmenovym pojistnym krouzkem. Pfedni konec ¢epu ma jemny
zavit pro stahovaci matici. Pro pfimazavani loziska slouzi mazaci hlavice umisténé v ose zadni ¢asti epu. LozZisko je
chranéno hfidelovymi tésnicimi krouzky. Kloubové &epy jsou nasroubovany v trubkovych néstavcich, kde se zajistuji
v nastavené poloze pojistnymi maticemi. Pfi montazi se pravy a levy kloubovy ¢ep pfivafi na spojovaci trubku. Otace-
nim tahla se nastavuje vzdalenost mezi kloubovymi Cepy pfi sefizovani celého prfevodu. Rozmérové dispozice jsou na
nacrtcich P 0449 a P 0452.
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Tabulka €. 1 — Elektrické servomotory MODACT MPR Variant
— technické parametry, uréeni typového cisla

o8 ommatent Jmenovity Klidovy |Rozsah ovlédaci Elektromotor | Mnozstvi | o Typové Eislo
ypové oznaceni moment moment doby BF/RF maziva

(Nl (Nl (sooe] | WI | WFL T kgl kol iadni | doplikové
MPR 6,3 -10 63-100 290 11-19 X x 0 x
MPR 10 - 16 100 - 160 510 14-27 16 25 103301 05 50 50 901 X x1x
MPR 16 - 25 160 - 250 600 22,5-46 ' X X2 X
MPR 20 - 32 200 - 320 950 20-39 25 35 | 045011 67 X X3 X
MPR 25 - 40 250 - 400 1400 10-19 X x 0 x
MPR 40 - 63 400 - 630 1750 14-30 50 8 1085/0,14 0,7 109 52 222 X x1x
MPR 63 - 100 630 - 1000 2650 30-55 X X2 X
MPR 100 - 200 1000 - 2000 4550 50-80 X x 0 x
MPR 160 - 300 1600 - 3000 5950 73-138 50 8 1085/0,14 0,7 239 52 223 X x1x
MPR 250 - 400 2500 - 4000 8940 130-195 X X2 X
Provedeni
se svorkovnici bez BMO 6 X x x
s konektorem bez BMO 7 X X X

52 22x

se svorkovnicia s BMO 8 x x x
s konektorem a s BMO 9 xXxx
Pracovni zdvih
Pracovni zdvih 60° pro t.¢. 52 221,2 67,5° 1.6 52223 X1 xx
Pracovni zdvih 90° pro t.¢. 52 221,2 90° t.6. 52 223 X2 XX
Pracovni zdvih 120° pro t.¢. 52 221,2 112,5° 1652223 52 22x X3 XX
Pracovni zdvih 160° pro t.¢. 52 221,2 157° t.6. 52 223 X 4 xx
Pracovni zdvih 90° pro t.€. 52 221,2; primé pripojeni X5 XX
Pridavna vyzbroj
- Provedenf bez vysilace xxx0
V2 Odporovy vysilag ZPA 2 x 100 Q 59 29x XX x1
DCPT Proudovy vysilac DCPT 4 - 20 mA, dvoudratové zapojeni se zabudovanym napajecim zdrojem XX X7
CPT1A Proudovy vysilac CPT 1A 4 - 20 mA, dvoudratové zapojeni bez zabudovaného napdjeciho zdroje XXx9

Tahla - objednat slovng podle rozmérovych nagrtkd P-0449 nebo P-0452

* Rozsah ovlddaci doby je zavisly na velikosti zatizeni na vystupnim hrideli (s vy$sim zatiZzenim se oviadaci doba prodluzuje)
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Rozmérové nacrtky el. servomotorii MODACT MPR Variant, t. &. 52 221 a 52 222

— provedeni se svorkovnici

(vyvodky jsou soucasti dodavky — pribal)

|
ﬂ ' 1x zavit M25 x 1,5
3x zavit M20 x 1,5

)

Ie
/

— provedeni s konektorem

Lr !

M12x15
M16x20
D 1x kabelova vyvodka
; M20x1,5
ﬂ (rozsah o 10 — 14 mm)
i 1x kabelova vyvodka
M25x1,5

(rozsah o 13— 18 mm)

— L~
G
svorkovnice konektor
52 221 52222 52 221 52 222
16 W 25 W 50 W 16 W 25 W 50 W
A 580 637 782 580 637 782
B 350 407 517 350 407 517
(¢} 230 265 230 265
D @ 200 @ 250 @ 200 @ 250
E 65 85 65 85
E, 60 80 60 80
F 355 420 355 420
G 455 555 455 555
J 120 145 120 145
K 70 100 70 100
L 90 110 90 110
M 140 200 140 200
N M 57 41 57
[¢] 14 a18 J14 ag18
P 40
R 170
S 56 70 56 70
T 4 7 4 7
U 25 30 25 30
X 66 80 66 80
Y 4 55 41 55
z 273 278 273 278
d h8 Q 40 Q@ 50 @ 40 Q 50
d, Q40 3 50 340 Q50
d, H8 3x0@20 3x0@25 3x@20 3x0@25
b P9 12 16 12 16
h 8 10 8 10
e 35 43,8 35 43,8
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Rozmérové nacrtky el. servomotori MODACT MPR Variant, t. ¢. 52 223

— provedeni se svorkovnici
(vyvodky jsou soucasti dodavky — pfibal)

3x zavit M20 x 1,5

X4, |
K | ﬂ 1x zavit M25 x 1,5
AN =
e

— provedeni s konektrorem
P D 1x kabelovéa vyvodka

M20x1,5
| (rozsah o 10 — 14 mm)

| Tl'l 1x kabelova vyvodka

2 - ‘ ! M25x1,5
( ; ’_’\ uﬂm : (rozsah @ 13 — 18 mm)
@ L l N
|

52 223 Zakladni deska
K K
4x O [

793 [

548 _N\-—————'—e
220 '

@ 250 .. !
123 . . ! -
120 _é— T —4?
560 w - zt

750
260 = b <

185 L !

200 A4
33 !

Q22
55 Paka
400
180 o
11 p
36 .
130 ! ~
80

490 !

2 90h8 e

@ 90h7

@ 40h8
25P9 LYY

14 L1 7| &3]

81,3 X E1

e

d2

Qlo|N|<|X|C|Hd|»|D| O|0|Z|Z|X|—|@®|T|MmoO|O|m >

Q

N

N

®|>|T
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MPR Variant

Legenda ke schématiim:

MO  —moment. vypina¢ ve sméru ,otvira“ BQ1,BQ2 — odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 Q

Mz — moment. vypina¢ ve sméru ,zavira“ CPT 1A — proudovy vysila¢ polohy CPT 1A 4 — 20 mA
PO — polohovy vypina¢ ve sméru ,otvira“ DCPT  — proudovy vysila¢ polohy DCPT

Pz — polohovy vypina¢ ve sméru ,zavira“ DCPZ - napédjeci zdroj pro proudovy vysila¢ DCPT
SO — signalizaéni vypina¢ ve sméru ,otevira“ M — motor dvoufazovy asynchronni

SZ — signalizaéni vypina¢ ve sméru ,zavira“ MS — svorkovnice

H — topné ¢lanky V4 — zastréka ,konektor”

C — kondenzator ST — hlida¢ teploty

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MPR Variant

— se svorkovnici P0957
OcPT DCPZ
e Brzda Motor
ELCP-0) BUUfH T
SN |
|
DL : | F— LBl e iy ] @

Bol BR2  SQ1 SQ2 SQ3 S04 505 SO6
CPTIA {v1) {v2) (MO} (MZ) (PO) (PZ) (SO) (SZ) EH

Volitelné prislusenstvi:
vysila¢ polohy - odporovy V1, V2
— proudovy pasivni CPT 1A
— proudovy aktivni DCPT, DCPZ
— bez vysilace
Servomotory s odporovym vysilatem V1, V2,
nejsou osazeny signaliza¢nimi vypinaci SO, SZ

Motor Brzda
Svorkovnice elektromotoru 7
MODACT MPR Variant 8|2) |8
| N[O~ 0D
J
= C
Zapojeni elektromotoru J7
Na svorkovnici je vyvedeno vinuti motoru a vinuti brzdy. b ] I
Bez napéti je brzda zabrzdéna.
e, o . Vpravo
PFi spinani motoru, musi byt spole¢né N L
s ovladaci fazi pfipojeno napéti i na brzdu, Vievo | I~

pro jeji odbrzdéni. N
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— s konektorem

P0958

—O—

DCPT DCPZ
7,8 Brzda 7|1
< _Z
= 1,2,6 Motor 8|2 6
L-LJU+Ul [FU-UIN L |
|
L1
[ gl | LE::::::::::::::::::::——|
o < | | ’1
[sp I sp] |
I || D MS
| 1 | : Zl~ ||
.
BQ1 BQ2 so1 SQ2 SQ3  SQ4  SQ5  SQ6 L
CPT1A (V1) (V2 0) (M2) (PO) (P2 (SO) (S2) EH |
2 0 LT, B /J |
g oy al 1] 2] 4] 1] 2f 4l 1121 4] 172 |
£ |=:=|=I=:=| [ T O B |
i II P
DT NMNMDTOHDO ANOUOLOMNOVDOOODOTTANMTWONOO WO O A m
MO OOMOOMOOMOMm v—w—w—w—v—w—w—c\lc\lc\lmmmc\jmc\l N oM
g I i 1 | o
- | | ||
- ystup - v J N
pelone o orv L zav_ _Oviddacifaze L1 [orvizav
Volitelné pfislusenstvi:
vysila¢ polohy - odporovy V1, V2
— proudovy pasivni CPT 1A
— proudovy aktivni DCPT, DCPZ
— bez vysilace
Servomotory s odporovym vysila¢em V1, V2,
nejsou osazeny signaliza¢nimi vypinaci SO, SZ
Svorkovnice elektromotoru 7)1 Motor - Brzda
MODACT MPR Variant 8|2] |6 ‘
F— N[O~ D
J
= C
Zapojeni elektromotoru
Na svorkovnici je vyvedeno vinuti motoru a vinuti brzdy. = = ]
Bez napéti je brzda zabrzdéna.
Pfi spinani motoru, musi byt spole¢né Vpravo | |
s ovladaci fazi pfipojeno napéti i na brzdu, | I
- S s s Vlevo
pro jeji odbrzdéni. N
— rozlozeni signdlll na pfipojném konektoru NN
7/‘(..;,)—\
!
-
OB\

®0Q




Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MPR Variant
t. €. 52 22x.66x9, 52 22x.66x7, pracovni zdvih 60 — 160°, s vysilaCem CPT 1A,
— se zdrojem GS — ZPT 1 nebo bez zdroje

iy
6] | Z]
MF= 2 | U | I EH
1] N | [ HTJ
N | —ﬁ—rlg/gj——l ST
1 @ | 1< c
18] S | 2] —
22
6 | B — Q+] NI
L 7 ] T Q- | | =
: %j% CPT1
I -} ¢ o o &
SQOOB® GO GO O P-0770
T T i
6 | ¥ [H2] ST
MF: 2| U —~ -
_ —H N\ | &s
U] — 7
L [z i ]
18] B 2] — C
22
6 | Bl — o+ Lt <
L7 R 1Q- | =
%ﬂ % CPT1
I o o v o ¢ o o &
SOOB® GO G O P-0770/GS
ST — hlidag¢ teploty
@, O+ @ — kontakty konektoru pro pfipojeni zkuSebniho zafizeni

ZkuSebni zafizeni dodava DICONT, a.s., Prvniho pluku 12a, 186 00 Praha 8 - Karlin.

Rozmisténi svorek a konektoru na svorkovnici servomotoru

e
2|2 22
g9 EQ
HSOPOPPD
o @ [2oe0
EBlZuNNLz
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Priruba dle DIN 5211, dil 1;
rozméry ctyfhranu ON 133119 (DIN 79).

Servomotor (adaptér pfimého pfipojeni) v koncové poloze

Osa elektromotoru 2 #‘

hs
h2

ha

d2
ds
52 221 52 2929 52 221 52 221 52 222
F10 F14 16 W 25 W 50 W
d1 125 175 A 580 637 782
d2 70 100 B 350 407 517
d3 102 140 C 230 230 265
d4 M 10 M 16 D & 200 @ 200 & 250
h2 max 2 max 2 E 81 81 120
h3 min 16 min 25 F 355 355 420
h4 max 3 max 4 G 451 451 556
S H11 22 36
13 min 24 min 38
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Rozmérovy nacrtek - tdhla TV 40 a TV 50

Strana servomotoru

Levy zavit M30x1,5

Provedeni TV 40-1/20 - t. ¢. 52927
TV 50-1/25 - t. 6. 52929

Strana ovladaného organu

Svafeno Pravy zavit M30x1,5
Svareno Trubka neni predmétem
— _4; dodavky ZPA Pe&ky
@ —_— S
o Eoa
= 3 _— —_— g
< —[[D | B 80 2 8 | B |2l <
e 2 max. 2750 o7 &
67 ©
Provedeni TV 40-2/25 t. &. 52928 é o
TV 50-2/25 t. &. 52930 D - —
l——— == R
—7 = = 3 ~
A —— == rw\
80 B_\ D1 &F
Rozmér ¢ 0
Typ LE : z Yy Uréeno pro 3 ~
oDj7 | eDqj7| A B servomotor t. C.
TV 40-1/20 | 52 927 20 o5 23 52 221 \ Pravy zavit M30x1,5
TV 40-2/25 | 52 928 min. 20
- max. 50
TV 50-1/25 | 52 929 o5 25 8 50 992
TV 50-2/25 | 52 930 P_0449
Rozmérovy nacrtek - tahla TV 90-1/40
Strana servomotoru Strana ovladaného organu
Svaieno Trubka neni pfedmétem Svareno
67 Z dodavky ZPA Pecky 67
P T S
i ’ I — =% °
o -_— = = 7 Z 2
() =
] = 80 B
o) B 80 = __—\% b
N = max. 2750
E - =
Pravy zavit M30x1,5
Levy zavit M30x1,5
<
Tahlo TV 90-2/25 @ D1
(T N _|e
I -
80 | B [27 <
T e Rozméry Uréeno pro
yp T oDj7 |eDyj7| A B servomotor t. &. Pravy zavit M30x1,5
TV 90-1/40 | 52 934 40 - - min. 20 50 293
TV 90-2/25 | 52 935 25 12,5 |max. 50 P-0452
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NAHRADNI DILY pro 3 a 5 lety provoz

Nazev dilu vers f .

Cislo vykresu nebo normy ks ks |Pouziti nebo umisténi

Spolecné nahradni dily pro t. é. 52 221- 52 223

Odpor topny TR 551 10K/A ‘s g

5337110540 2 4 Montéaz na ovladaci desce

Mikrospina¢ B-611 — polohovy vypina¢ - o

5337441059 2 4 Montéaz na ovladaci desce

Mikrospina¢ DB1G—A1LC momentovy vypina¢ - o

5337441092 -1 Montaz na ovladaci desce

Vysila¢ odporovy 2 x 100 Q

t. &. 99556-3 -1 Montaz na ovladaci desce

2340510285

PodloZka tésnici 22/16 5 4 Tésnéni piniciho a vypoustéciho

224580840 otvoru pro pfevod. olej

Tésnéni Y e .

57399004 4-56480 B 1 1 Tésnéni vika svorkovnice

Krouzek ,O“ 10x6 = e . .

5397311001 CSN 029280.2 1 2 Tésnéni hfidelky momentového vypinani

Tésnéni _— Tésnéni mezi svorkovnicovou a ovladaci

223527530 skiini

Nahradni dily pro provedeni s proudovym vysilacem

Mikrospina¢ DB1G-A1LC MO, MZ, PO, PZ, SO, SZ

2337441092 -1 Montaz na ovladaci desce

Vysila¢ proudovy CPT 1A

2340510393 -1 Montaz na ovladaci desce

Vysila¢ proudovy DCPT

214652060 -1 Montaz na ovladaci desce

Zdroj pro DCPT - C

214651921 -1 Montéaz ve svorkovnicové skfini

Nahradni dily pro t. . 52 221

Gufero 60x75x8 = L, . ”

5397352090 CSN 029401.0 2 4 Tésnéni vystupniho hfidele

Gufero 55x70x8 = Tésnéni vystup. hfidele

2327352083 CSN 029401.0 12 |y ovladaci skiini

Gufero 20x32x7 = Tésnéni hfidele

2327352027 CSN 029401.0 12 | 1u&niho kola

Gufero 8x22x8 = VTR

5397352002 CSN 029401.0 1 1 Tésnéni hfidele elektromotoru
5 « . 1 2 Tésnéni vika ovladaci skfiné

Krouzek ,,O“ 190x3 GSN 029281 2 bk —

2327311056 1 2 Tésnéni ovladaci skfiné
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Nazev dilu

Cislo vykresu nebo normy ks ks |Pouziti nebo umisténi
Krouzek ,O“ 160x3 = Tésnéni mezi silovym pfevodem
2327311048 CSN029281.2| 1 2 |, prediohovou skiini
Krouzek ,O“ 95x85 X Tésnéni krouzku
2327311029 CSN 02928021 1 2 | rotupniho hidele
Krouzek , 0" 50x2 = Tésnéni vicka
2327311028 CSN029281.2| 1 2 |« opového hiidele
Tésnéni T Tésnéni mezi elektromotorem
224594870 a predlohovou skfini
Zatka hlinikova 4 8 Tésnéni spojovacich Sroubl
224599760 pro elektromotor
Nahradni dily pro t.¢. 52 222
Gufero 80x100x10 = L, , o
5357352096 CSN 029401.0 2 4 Tésnéni vystupniho hfidele
Gufero 80x100x13 = . e, , o e
5397352097 CSN 029401.0 1 2 Tésnéni vystupniho hfidele v ovladaci skfini
Gufero 27x40x10 = e -
5307350044 CSN 029401.0 1 2 Tésnéni hfidele ruéniho kola
Gufero 14x24x7 = Y
5357352014 CSN 029401.0 1 2 Tésnéni hfidele elektromotoru
Tésnéni mezi silovym pfevodem
1 2 M uo .
a predlohovou skfini

Krouzek ,O“ 200x3
2327311044 CSN 029281.2 1 2 Tésnéni vika ovladaci skfiné

1 2 Tésnéni ovladaci skfiné
Krouzek ,O0“ 125x110 = . . , , o
5397311019 CSN 029280.2 1 2 Tésnéni krouzku vystupniho hfidele
Krouzek , 0" 70x2 = P . -
9307311058 CSN 029281.2 1 2 Tésnéni vicka Snekového hridele
Tésnéni 299519140 4 8 Tésnéni mezi elektromotorem

a predlohovou skfini

Nahradni dily pro t.¢. 52 223 (jsou shodné s-t.¢. 52 222, avSak pribyvaji nasledujici):

Gufero 130x160x15 &SN 029401.0

Tésnéni vystupniho hfidele adaptéru

2327352110
Gufero 30x47x10 = _ Tésnéni vystupniho hfidele od ovladaci
2327352053 CSN 029401.0 ! desky
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Elektromotory

— pro t.¢. 52 221
2335962002

J9A10-00 (16 W)

— pro t.¢. 52 221
2335962022

J10A12-00 (25 W)

—pro t.¢. 52 222 a 52 223
2335962052

J11A11-00 (50 W)

Na 10 ks instalovanych
servomotorl doporuc¢ujeme
skladovat 1 pfislusny motor
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POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




VA PEEKY. a.s. 2

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( 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 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)




ZPA Pecky, a.s. tel.: 321785 141-9

tf. 5. kvétna 166 fax: 321785 165

289 11 PECKY 321 785 167
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