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1. POUZITI

Servomotory pakové MODACT MPS a MPSP se pouzivaji k dalkovému ovladani a k automatické regulaci klapek,
Zaluziovych uzavér(, k nataceni kartacu u el. motord a k ovladani regulaénich organd topenarskych a klimatizacnich
nebo jinych zafizeni, pro ktera jsou svymi vlastnostmi vhodné. Servomotory MODACT MPS a MPSP Control jsou
uréeny pro praci v obvodech automatické regulace se spojitym fidicim signalem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MPS, MPSP (MODACT MPS, MPSP Control) jsou odolné proti plisobeni provoznich
podminek a vnéjsich vliva tfid AC1, AD5, AD7, AE4, AE6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3
podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi na volném prostranstvi doporuc¢ujeme servomotor opatfit lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivl. StfiSka by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alespon o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

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

Pouziti servomotorud do prostor(i s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovlivhovana
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. Miniméaini vzdalenost od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je
motor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty a vétrany.

Teplota

Provozni teploty okoli pro servomotory MODACT MPS (MPS Control) jsou -25 °C az +70 °C a -40 °C az +60 °C.
Provozni teploty okoli pro servomotory MODACT MPSP (MPSP Control) jsou -25 °C az +60 °C a -40 °C az +60 °C
(kromé 52 260).

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miize tryskat ve vSech smérech
AD7 — meélké ponofeni, moznost obasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MPSP)
3)AE4  —lehka prasnost
AE6 — siln& pradnost, (pouze u typu MPSP)
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 rdstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivoCichd (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2  —slunecni zareni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3  —seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4 - schopnost osob. Pou¢ené osoby.
13)BC3  —dotyk osob s potencidlem zemé Casty. Osoby se Casto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Arktické provedeni (t. . 52 261-6.6xx0; 52 261-6.6xx9; 52 261-6.8xx0; 52 261-6.8xx9; 52 261-6.9xx0; 52 261-6.9xx9) pro
teplotu okoli od -40 °C do +40 °C. Servomotory v arktickém provedeni musi byt odoIné proti plisobeni provoznich podminek
charakterizovanych teplotou v rozsahu od -40 °C do +40 °C a relativni velikosti od 5 % do 95 % pfi teploté +33 °C. Oznaceni
téchto servomotort bude provadéno pismenem F na poslednim misté doplrikového typového &isla (napr: 52 261-6xx0F).



Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

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

Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1. ZatéZovatel
N/N+R je max. 25 %; nejdelsi pracovni cyklus N+R je 10 minut (prabéh zatiZeni je podle obrazku). Nejvy$si 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,,.

Nejvy&Si stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1%N M, zabérny moment > 1,3 . M,,
Mgt stfedni hodnota zatéZzovaciho momentu
3%N My, maximalni hodnota vypinaciho momentu
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Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld (Z- O - 2).
Servomotor, uréeny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cyklt s dobou prace (pfi které je vy-
stupni hridel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operacnich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na poctu
sepnuti. Velka ¢etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdel$iho bezporu-

dany proces. Orienta¢ni Udaje Zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaé¢nich parametrd, jsou uvedeny
v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotorti pro 1 milion start
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startdl 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE

Napajeci napéti

Jmenovita hodnota stfidavého napajeciho napéti elektromotoru pro servomotory je tfifazové 230/400 V,
-15 % az +10 %, 50 Hz, u servomotora t. €. 52 260 vybavenych elektromotory 20 W, 60 W - 1 x 230 V, 50 Hz.
Jiné napdjeci napéti je nutno pfedem dohodnout s vyrobcem. U servomotord MODACT MPS, MPSP Control
pouze 3 x 230/400V, -15 % az +10 %, 50 Hz.

Kryti
Kryti elektrickych servomotord MODACT MPS (MODACT MPS Control)je IP 55 podle CSN EN 60 529.
Kryti elektrickych servomotord MODACT MPSP (MODACT MPSP Control) je IP 67 podle CSN EN 60 529.



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 zakaznika dle Tabulky 1. Pokud neni nastaveni
vypinaciho momentu poZzadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Samosvornost

Samosvornost je dana pouzitim Snekoveho prevodu v pfedlohové skfini.

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 ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve sméru 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 mlze dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinac¢i 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.

Polohové vypinace
Polohové vypinace PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru — kazdy jednu koncovou polohu
Servomotory s odporovym vysilaéem —typ B 611, 2 kusy
Servomotory t. €. 52 260, servomotory s proudovym vysilatem a servomotory bez vysilace — typ DB1G-A1LC, 2 kusy

Signalizace polohy

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

Servomotory t. €. 52 260, servomotory s proudovym vysilatem a servomotory bez vysilace — typ DB1G-A1LC, 2 kusy

Vysilace polohy
Servomotory MODACT MPS, MPSP mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilacem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 2 x 100 Q.
Technické parametry:

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



b) Pasivni proudovy vysilaé CPT 1A. Napajeni proudové smycky neni souc¢dsti servomotoru. Doporucené
napajeci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatézovacim odporu smycky 500 Q. Proudovou smy¢ku je tfeba
v jednom misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi prekrocit 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:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita v¢etné prevodu <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodu <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
Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50V ss
Elektricka odolnost izolace 50V ss
Teplota pracovniho prostredi -25°C - +60 °C
Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry 2 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilaé DCPT. Napajeni proudové smycky je soucasti servomotoru. Maximalni zatézovaci
odpor smyc¢ky je 500 Q. U provedeni MODACT MPS, MPSP Control s regulatorem ZP2.RES5, se pouziva jako
snimac polohy.

DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:

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

Zatézovaci odpor 0-5000Q

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

Pracovni teplota -25°Caz+70°C

Rozméry @ 40 x 25 mm

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

Topny ¢lanek
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 prepinaci: jeden ma
polohy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani, druhy ,otvira - stop - zavira“. Prvni pfepina¢ mize byt vestavén
dvoupdlovy nebo &tyfpolovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini.

Regulator polohy

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



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

Konstrukce regulatoru umoznuje vypnout napdjeni regulatoru. Pokud neni regulator napéajen, nereguluje, ale po
zapnuti napéjeni se funkce regulatoru samocinné obnovi; parametry a diagnostické udaje zapsané v paméti regulatoru se
uchovaji.

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

Parametry regulace se nastavuji funkénimi tla¢itky na regulatoru nebo osobnim pocitaéem, ktery se po dobu nastavovani
parametr( a pfi diagnostice regulatoru pfipoji k regulatoru pfes komunikaéni modul.

Elektrodynamicka brzda

Snizuje ¢as dobéhu servomotoru z béznych 0,5 — 1,3 s na 40 — 60 ms. Toto vyznamné zkraceni ¢asu dob&hu zpfesnuje
regulaci. Po zastaveni servomotoru brzda jiz zadny brzdny moment nevyviji.
BAM-002 je volitelnym pfisluSenstvim servomotor(i MPS, MPSP Control bez regulatoru.
Brzda pracuje autonomné a je spousténa pomocnymi kontakty stykac.
BR2 je vzdy soucasti servomotord MPS, MPSP Control s regulatorem.
Brzda je spinéna fidicim signalem z regulatoru.

Spinani elektromotoru, stykacova jednotka

Servomotory v provedeni Control maji vestavéné reverzacni stykacové kombinace. Jsou sestaveny ze dvou
stykacl a nadproudového relé. Sou€asti kombinace je také mechanické blokovani, které zabraruje sou¢asnému
sepnuti obou stykact. K tomu by mohlo dojit napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni
dimenzovana pro dlouhodobé plsobeni. Nadproudové relé chrani elektromotor pred pretizenim a je dimenzovano
podle jeho vykonu.

Podle provedeni servomotoru jsou stykace ovladany regulatorem, pfepina¢em mistniho ovladani nebo externim
vstupem. Ovladaci napéti je standardné 230 V/50 Hz a privadi se pres kontakty polohovych a/nebo momentovych
mikrospinacl. Tyto mikrospinace tedy neni nutno vyvadét ze servomotoru.

Pouzité stykace maji velkou mechanickou zivotnost a velkou rezervu ve spinaci schopnosti, takze i elektricka
zivotnost postacuje pro dané pouziti. Tepelné relé je voleno tak, aby spolehlivé ochranilo elektromotor proti pretizeni.
Usporadani a vybava servomotord umozriuji jednoduché pfipojeni k napajecim a Fidicim obvodim.

Napéjeci obvody mohou byt spole¢né pro celou skupinu servomotor(l, coz uspofi kabelaz.

Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéjsim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni vodi¢l s max. prifezem 2,5 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu svorkovnicové
skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je

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

b) Konektor

Podle pozadavku zékaznika je mozné servomotory MODACT MPS, MPSP vybavit konektorem, ktery
zajistuje pripojeni ovladacich obvod(. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni vodi¢t s max.
prufezem 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 servomotort
Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotorii MODACT MPS, MPSP s oznacenim svorek jsou uvedena
v tomto katalogu.

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



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

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

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

Izolaéni odpor

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

v technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodti

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

Odchylky zakladnich parametrt

Pfesnost nastaveni vypinaciho momentu +15 % z max. hodnoty rozsahu
Tolerance ovladaci doby pfi jmenovitém napajecim napéti  +10 % z max. hodnoty rozsahu
a jmenovitém kmitoctu -15 % z jmenovité hodnoty ovladaci doby
Presnost nastaveni pracovniho zdvihu 1%
Uhlova viile na pace max 1 %

Ochrana

Ovladaci deska je propojena s ochrannou svorkou, ktera je umisténa na svorkovnicové skfifice. Pfi montazi je
nutno ochrannou svorku zapoijit podle CSN 33 2000-4-41. Servomotory MODACT MPS, MPSP Control maji vnitfni
ochrannou svorku ve skfini elektroniky.

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

7. POPIS A FUNKCE

Elektrické servomotory pakové MODACT MPS, MPSP i MODACT MPS, MPSP Control se skladaji z elektromotoru,
predlohové skfiné, silového pfevodu, ovladaci skfiné a pakového Ustroji.

U servomotord jsou pouzity tfifazové asynchronni elektromotory, které jsou pfipevnény k predlohové skfini.
U servomotoru t.€. 52 260 jsou pouzity elektromotory 20 W a 60 W jednofazové.

Predlohova skfif snizuje pocet otacek elektromotoru a pouzitim samosvorného Snekového pfevodu je zde
zabezpecena samosvornost celého servomotoru. Pfednosti je, Ze se nemusi pouzivat el. motory s elektromagnetickou
brzdou.

Prevody jsou centralné ulozeny na vystupnim hfideli a tvofi samostatny montazni celek. Planetovy pfevod je
tvofen centralnim kolem a tfemi satelity, které zabiraji do vnitfniho ozubeného vénce dvojkola. Dvojkolo mé& v horni
gasti vnéjsi ozubeni pro $nek ruéniho ovladani. Snekovy hiidel je odpruzen a sila, vyvolana krouticim momentem
vystupniho hfidele servomotoru, posouva axialné Snek proti sile pruziny. Velikost, momentu je pfimo Umérna posuvu
Sneku.

Snima¢ momentu pracuje v zavislosti na posuvu Sneku a velikost momentu se pfenasi packou a cepem do ovladaci
skFiné. Ru¢ni kolo neomezuje axialni pohyb $neku a dovoluje ovladat servomotor v kazdém provoznim stavu - tedy i za
chodu elektromotoru.

Ovladaci skfin je umisténa v horni ¢asti servomotoru a tvofi samostatny montazni celek. Vystupni hfidel servomotoru
prochazi svym hornim koncem do ovladaci skfiné.



V ovladaci skfini jsou umistény nasledujici funkéni jednotky:
a) momentova jednotka
b) polohova jednotka s vackovym mechanizmem
c) odporovy vysila¢ 2 x 100 Q nebo proudovy vysila¢
)

d) topny ¢lanek

Zafizeni dle bodu c) se dodavaji na prani, uvedené v objednavce (vZdy jen jeden vysilac).
Servomotory MODACT MPS, MPSP Control jsou navic vybaveny skfini elektroniky, ve které mohou byt umistény tyto pfistroje:
a) regulator polohy
stykace pro reverzaci chodu elektromotoru
elektronicka brzda pro snizeni dob&hu elektromotoru
napajeci transformator 230V / 24V

alternativné muze byt skfin elektroniky opatfena blokem mistniho ovladani s prepinaci ,dalkové®, ,mistni“
a ,otevieno“, ,zavieno, ,stop“
f) svorkovnice servomotoru.

Jednotliva provedeni servomotor(l MODACT MPS, MPSP Control jsou uvedena v Tabulce 1.

Servomotory MODACT MPS, MPSP Control tvofi spolu s ovladanym organem polohovou servosmy¢ku. Pracovni
prostredi, mechanické parametry a elektricka vybava ovladaci skfiné jsou shodné se servomotory MODACT MPS, MPSP.

Vestavény regulator polohy umoznuje automatické nastaveni polohy vystupniho hfidele podle hodnoty vstup-
niho signalu regulatoru. Vystup regulatoru tvofi dveé relé, kterd ovladaji pomoci dvou reverzaénich styka¢u chod
elektromotoru. Regulator ma kromé zakladni funkce jesté dvé pomocné funkce havarijni, jejichz zplsob pouziti je
mozné volit. Pomoci prvni funkce muize regulator pfi ztraté vstupniho nebo zpétnovazebniho signalu prestavit
vystupni hfidel do poloh ,otevieno®, ,zavfeno®, nebo servomotor zistane stat v poloze, ve které doslo ke ztraté
nékterého signalu.

Pomoci druhé funkce Ize téhoz ucinku dosahnout spojenim svorek regulatoru 11 a 12 vnéjSim kontaktem. Pfi rozpojeni
vnejSiho kontaktu pracuje servomotor opét normalné. Pokud neni této funkce zapotrebi, vnéjSi kontakt se nezapojuje.

Pomocné funkce se mohou uplatnit jen pro vstupni signaly 0 — 10 V nebo 4 — 20 mA.

Pakové Ustroji tvofi pfiruba s drazkou pro upevnéni Sroubl se zardzkami. Pfiruba je pfipevnéna k silovému pfevodu.
Na konci vystupniho hfidele je nasazena paka.

8. SERVOMOTORY MODACT MPS, MPSP CONTROL

Servomotory MODACT MPS, MPSP Control mohou byt vybaveny elektronickym regulatorem polohy a tvofi spolu
s armaturou, ktera méa vhodnou regulacni charakteristiku polohovou servosmycku. Vystupni hfidel téchto servomotor(
se automaticky prestavuje do polohy, ktera odpovida hodnoté vstupniho signalu regulatoru.

Pouziti, pracovni prostfedi, technické parametry a popis funkci jsou uvedeny v ¢asti pro MODACT MPS, MPSP.
Tato ustanoveni plati i pro servomotory MODACT MPS, MPSP Control. Prehled vyrabénych typl servomotorud
MODACT MPS, MPSP je uveden v Tabulce 1.

Servomotory MODACT MPS, MPSP Control mohou byt navic vybaveny regulatorem polohy vystupniho hfidele,
stykaCovou kombinaci pro reverzaci pohybu vystupniho hfidele, tepelnym relé pro ochranu elektromotoru pred
pretizenim a elektronickou brzdou asynchronnich motord (BAM-002 — servomotory vybavené pouze stykaci;
BR2 — servomotory vybavené regulatorem polohy ZP2.RES5).

Vs8echny tyto pfistroje jsou umistény ve stykacové skfini, ktera se montuje misto svorkovnicové skfiné servomotorud
MPS, MPSP. Tyto servomotory Ize dodavat také bez regulatoru polohy a brzdy.

Pripojeni elektrickych obvodi ovladaci skfiné k vnéjSim obvodim se provadi na svorkovnici. Ta je doplnéna
pridavnymi svorkami pro pfivod napajeciho napéti 3 x 230/400V, 50 Hz.

9. REGULATOR ZP2.RE5

Zakladni ¢asti regulatoru ZP2.RE5 je mikropocitac s fidicim programem, naprogramovanym v jeho vnitfni
paméti. Soucasti mikropocitace jsou A/D pfevodniky pro zpracovani fidiciho a zpétnovazebniho signalu. Regu-
lator umoznuje automatické nastaveni vystupniho hfidele servomotoru v zavislosti na hodnoté proudového



fidiciho signalu. Regulator porovnava hodnotu fidiciho signalu s hodnotou zpétnovazebniho signalu z vysilace
polohy. Je-li zjisténa regula¢ni odchylka, regulator aktivuje vystupni signély FO, nebo FZ, které fidi chod servo-
motoru, dokud se vystupni hfidel nepfestavi do polohy, ktera odpovida hodnoté fidiciho signalu.

Pozn.: Reguldtor nastavuje polohu, avsak neovlivriuje rychlost pfestavéni. Ta je dana typem a provedenim
servomotoru.

Regulator také sleduje nékteré provozni stavy a signalizuje vzniklé poruchy.

Nastaveni parametrd regulatoru je mozné tlacitky SW1 a SW2, anebo pocitatem se servisnim programem. Po¢ita¢
se pripojuje pfes komunika¢ni modul ke konektoru J7. Nastavené parametry jsou uloZzeny v paméti typu EEPROM,
takze vypnutim napajeciho napéti neni obsah paméti naruden.

Tlacitky na regulatoru Ize nastavit tyto parametry:
— druh fidiciho signélu

— odezva na signal TEST a na chybu zjisténou regulatorem

— necitlivost regulatoru

— typregulace

Dal&i parametry Ize nastavit osobnim pocitaéem. Osobnim pocitacem Ize také zjistit diagnostické udaje o provozu
regulatoru, napfiklad dobu, po kterou byl regulator v provozu.

Po nastaveni parametr( regulace se pfi tzv. autokalibraci regulator pfizpdsobi servomotoru a armature, které bude
ovladat. Samocinné se zjisti a do regulatoru zapiSe jako parametr druh zpétnovazebniho vysilace, koncové polohy
a setrvacnost vystupniho hridele servomotoru.

Chybové stavy, zjisténé regulatorem, se signalizuji diodami LED na regulatoru. Regulator ma pfepinaci kontakt OK,
ze kterého Ize vyvést signal o chybovém stavu. Tento kontakt je béhem bezchybného provozu a pfi vypnutém regulatoru
rozpojen, po dobu chybového stavu je sepnut. Pokud je k regulatoru pfipojen pocitac, pak se zjisténa chyba signalizuje
na pocitaci.

PFi chybé reaguje servomotor dle nastaveného parametru ,odezva na signdl TEST“

Technické parametry regulatoru

Napajeci napéti: 230V +10 % -15 %, 50 —60 Hz
Linearita regulatoru: 0,5 %
Necitlivost regulatoru: 1-10 % (nastavitelna)

Vstupni signaly dvouhodnotové (N /230 V):

Uroron Ovladaci faze pro vystupy FO, FZ, jiSténo pojistkou F1,6 A
TEST1,2 Aktivace rezimu TEST

MO, MZ Stavy koncovych spina¢l servomotoru

TP Stav tepelné ochrany motoru

Vstupni signaly analogové:
Ridici signal: 0/4—20 mA

Zpétnovazebni signal: Proudovy vysila¢ 4 — 20 mA

Vystupni signaly dvouhodnotové:

FO, FZ Ovladaci faze, spinana kontakty relé 5 A/ 230 V
Relé OK Signalizace poruchy, pfepinaci kontakt 5 A/ 230V
BRZDA Ovladaci signal pro brzdny modul (2 mA)

Vystupni signal analogovy:

Signalizace polohy Galvanicky oddéleny pasivni vysila¢ 0/4 — 20 mA, vnéjSi napajeni 15—30V,
impedance zatéze max 500 Q
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Signalizace:

D1 (Zluta) nastavovani/ hlaseni poruch
D2 (ruda) nastavovani/ hlaseni poruch
D3 (zelena) napajeni

D4 (zelena) pohon otvira

D4 (ruda) pohon zavira

Chybova hlaseni: Rezim TEST

Chybi fidici signal (pouze pfi pouZiti signalu 4 — 20 mA)

Servomotor byl vypnut koncovym spinac¢em jinde, nez v koncové poloze
Chyba snimace polohy

Zapusobila tepelna ochrana motoru TP

Servomotor je v mistnim ovladani

Reakce na poruchu:

Rezim TEST Chybové hlaSeni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chybi fidici signal Chybové hlaSeni + servomotor do polohy dle nastaveni P2
Chyba snimace polohy Chybové hlaseni + servomotor stop

Porucha tepel. ochrany Chybové hlaseni + servomotor stop

Nastavovaci prvky: komunikaéni konektor (pro pfipojeni PC)

2x tla¢itko pro nastaveni parametr(i bez pocitace
Rozsah pracovnich teplot: -25°C — +75°C

Rozmeéry: 75x 81 x25 mm

10. UDAJE PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutno uvést:

— pocet kusl

— nazev servomotoru

— typové Cislo

— pracovni zdvih (maximaini thel natoceni paky)

— dobu prestaveni vystupni ¢astiv s

— napajeci napéti elektromotoru

— zvlastni pozadavky (bez vysilace, s odporovym vysilacem 2 x 100 Q, s proudovym vysilacem)

11



Tabulka 1 - Elektrické servomotory MODACT MPS, MPSP, MODACT MPS, MPSP Control
— zdkladni technicke parametry, provedeni

ZAKLADNI VYZBROJ: 1 elektromotor
2 momentové vypinace MO, MZ Dopliikové
2 polohové vypinace PO, PZ typové &islo
2 signalizaéni vypinace SO, SZ - u servomotorti t.¢. 52 260, u servomotori s proudovym vysilaem a u servomotor( bez vysilace
1 topny Eldnek
svorkovnice 6 x x x
. o konektor 7% X X
Zpusob elektrického pfipojeni - .
svorkovnice + mistni ovladéni 8 x X X
konektor + mistni ovladani 9 X X X
TECHNICKE PARAMETRY
oo Doba . Napajeci Mnoistvi Tynové &isl
< — Rozsah vypinaciho| . - | Wykon motoru e Proud motoru | Proud motoru A Hmotnost ypové Eislo
Typové oznaceni festaveni napeti maziva
yp momentu [Nm] | P o W] [{’” In[A] 1Z[A] Iko] [kgl zékladni | dopliikové
MPS, 8/8 8 %0 400 0.34 1 XX 1x
MPS, 8/16 2080 16 26 X X2 X
MPS, 8/32 32 60 230 0,53 1,15 X X 3 X
MPS, 8/63 63 20 230 04 1,63 03 27 52260 X X 4 x
MPS, 12,5/8 8 9% 400 034 1 26 X X5 X
MPS, 12,5/16 60-125 16 X X 6 X
MPS, 12,5/32 32 60 230 0,53 1,15 X X7 X
MPS, 12,5/63 63 20 230 0,4 0,63 27 X X 8 X
MPS, (MPSP) 16/16 16 70 x x 1 x(P)
MPS, (MPSP) 16/32 100160 52 120 400 0,42 1,44 05 |1 150069 [ XX2X(0)
MPS, (MPSP) 16/63 63 70 X X 3 x(P)
MPS, (MPSP) 16/120 120 X X 4 x(P)
MPS, (MPSP) 32/16 16 50 x x 1 x(P)
MPS, (MPSP) 32/32 160 - 320 52 180 400 0,56 182 05 M 5960 [XX2XP
MPS, (MPSP) 32/63 63 49 X X 3 x(P)
MPS, (MPSP) 32/120 120 70 X X 4 x(P)
MPS, (MPSP) 63/16 16 370 400 1,03 3,25 x x 1 x(P)
120
MPS, (MPSP) 63/32 320~ 630 32 07 52263 X X 2 X(P)
MPS, (MPSP) 63/63 63 180 400 0,56 1,82 94 X X 3 x(P)
MPS, (MPSP) 63/ 120 120 120 X X 4 x(P)
MPS, (MPSP) 125/16 16 x x 1 x(P)
MPS, (MPSP) 125/32 630 1250 32 370 400 1,03 3,25 07 120 50064 | XX 2 x(P)
MPS, (MPSP) 125/63 63 X X 3 x(P)
MPS, (MPSP) 125/120 120 180 400 0,56 1,82 X X 4 x(P)
MPS, (MPSP) 200/45 1250 -2000 45 370 400 103 325 07 067 52265 | xx0x(P)
MPS, (MPSP) 400/45 2500 - 4000 52266 | xx0x(P)
i 60° X 1 x x
b i s pakou 90° X 2 X X
racovni zdvi a pfirubou
Poznamky: . P o 120° X 3 X X
. ‘s - zpisob se zardzkami S
1) utyp. Cisel 52 265 a 52 266 se nedoddva hanickéh 160 X 4 X X
2) typové fady 52 261 — 52 266 je mozné vyrobit s IP67. mechanickeno: o ) 60° X5 X x
Typové oznaceni je dopInéno pismenem P na 10. misté. spojeni s oviadanym prirubové provedeni 90° X 6 X X
4 bez péky a pfirub
organem Z paky a priruby 120° X 7 X X
se zardzkami 1)
160° X 8 x x
PRIDAVNA VYZBROJ Dopliikové
Servomotory MODACT MPS, MPSP typove Eislo
Odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 Q X x x 1
Provedeni bez vysilace polohy X xx 0
Proudovy vysilag polohy DCPT 4 — 20 mA se zabudovanym napéjecim zdrojem X X x7
Proudovy vysila¢ polohy CPT 1A 4 — 20 mA bez zabudovaného napéjeciho zdroje X X X9
PRIDAVNA WZBROJ Pismeno na poslednim misté typ. Cisla
Servomotory MODACT MPS, MPSP CONTROL Provedeni servomotoru
t.C. 52 261- 52 266 s regﬁ%%%e;]n:)\(’))llgﬁyeggzdou Bez regulétoruvpplqhy, S bf;dou Bez regulétory pol_ohy a Q(zdy,
a reverzacnimi stykai a reverzagénimi stykaci s reverzacnimi stykaci
BMO - blok mistniho ovladani s BMO bez BMO s BMO bez BMO s BMO bez BMO
Bez vysilace polohy - - XxxC XxxL XXXG XXXR
Odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 Q - - xxxD XxxM XxxH XXXS
Proudovy vysila¢ poloh DCPT 4 — 20 mA se zabudovanym napajecim zdrojem XXXA XXXB XXXE XXXN XXXJ XXXT
Proudovy vysilag polohy CPT 1A 4 — 20 mA bez zabudovaného napéjeciho zdroje - - XxxF XXXP XXxK xxxU
Pozn: Servomotory MODACT MPS, MPSP Control s reguldtorem ZP2.RE5 - na 10. misté se uvede cislice 5.
11. misto:
Pro teplotu okoli od -25 °C do +70 °C bez oznadeni
Pro teplotu okoli od -40 °C do +60 °C F1




Rozmeérové nacrtky elektrického servomotoru MODACT MPS, MPSP, t. €. 52 260

— provedeni se svorkovnici
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Poznamka: Zavity pro vyvodky ve svorkovnicové skfini: 1 x M25 x 1,5; 3 x M20 x 1,5 (vyvodky jsou soucasti

dodavky — pribal).
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Rozmérové nacrtky elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP, t. €. 52 261, 52 262

— provedeni se svorkovnici 620
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Poznamka: Zavity pro vyvodky ve svorkovnicové skfini: 1 x M25 x 1,5; 3 x M20 x 1,5 (vyvodky jsou soucasti
dodavky — pribal).
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Rozmérové nacrtky elektrickych servomotor MODACT MPS, MPSP, t. €. 52 263, 52 264

— provedeni se svorkovnici 52 263 | 52 264
D A 712 | 731
. B 460 | 479
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l / e J 145
N B K 100
B M16x20 Jc L 110
| A - ] M 200
| 1x zévit M16x1,5 N 60
1x zavit M25x1,5 0 018
P 40
R 170
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Poznamka: Zavity pro vyvodky ve svorkovnicové skfini: 1 x M25 x 1,5; 3 x M20 x 1,5 (vyvodky jsou soucasti
dodavky — pribal).
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotorit MODACT MPS, MPSP,
t. €. 52 265, 52 266

1x zavit M16x1,5 D
1x zavit M25x1,5

Poznamka: Zavity pro vyvodky ve svorkovnicové skfini: 1 x M25 x 1,5; 3 x M20 x 1,5 (vyvodky jsou soucasti
dodavky — pribal).
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Rozmérovy nacrtek — tahlo TV 360, t. ¢. 52 933, pro servomotory t. €. 52 260
66 OK 27

At e S : £y

} | o SR — & S I i

a2 | \ ==

12,5

f ? P-0210

Rozmérovy nacrtek —tahlaTV 40 a TV 50

Strana servomotoru Provedeni TV 40-1/20 - t. €. 52927 Strana ovladaného organu
. TV 50-1/25 - t. €. 52929
Levy zavit .
Svarfeno Pravy zavit
Svareno Trubka neni
pfedmétem dodavky
; Iy _ |
SRNES o S o — - —t— $E
< B [.B1 80 &S g | B |2l <
tﬁa:,67 2 max. 2750 67 g
. . 67 ©
Provedeni TV 40-2/25 t.¢. 52928 ol
TV 50-2/25 t.€. 52930 Dr = i
Rozméry Uréeno pro e N_ o o
= . U=\ NAE ~
Typ t.c. oDj7 |oDyj7 A B servtorvnotor /R i ——— ,_,\ <
: . 80 D &F
TV40-1/201 52927 | - 03 52 261 i 0
TV 40 - 2/25| 52 928 25 min.30 | 52262 o
TV50-1/25] 62929 | - b |max.50[ 52263 P-0599
TV 50 -2/25| 52 930 25 52264 P-0600 Pravy zavit
Rozmérovy nacrtek —tahla TV 90
Strana servomotoru Trubk . Strana ovladaného organu
Svaieno rubka neni Svafeno

67 [ predmétem dodavky 67
P T S ——

8 —g e , 8
= 80 B
) B | 80 i 5
. = max. 2750 [
- &
<
P Pravy zavit
Levy zavit Y
2 _ <
Tahlo TV 90-2/25 oD
Q(__ z Q | &— E
Rozméry Uréenopro| = T T ———
T t.é servomotor 80 B\ b <
yp ‘“ | oDj7 |0Dqj7| A B e 67
TV90-1/40152934 | - - |min.20| 52265 Tato tahla Ize pouZit i pro Pravy zavit
TV 90 - 2/25 | 52 935 25 12,5 [max.50 52 266 servomory MPR, t. ¢. 52 223.

P-0452

Tato tahla jsou uréena pro spojeni servomotord s oviadanym organem. Slouzi pro pfenos pohybu vystupni ¢asti servomotord na ovla-
dany organ. Nejsou pfedmétem dodavky servomotord a je nutné je objednat zvlast.
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Servomotory MODACT MPS, MPSP - pouzité elektromotory:

U typl MODACT MPS, MPSP 52 260 jsou pouzity jednofazové i tfifazové motory v provedeni s vyvody.
U servomotor( s pfipojnou svorkovnici se i motory pfipojuji k této svorkovnici, u servomotoru s pfipojnym konektorem
jsou také elektromotory pfipojeny pres tento konektor.

1f motor 3f motor
M M M M
1o 1 S Je
N
=[] =[] SEE HEE
N L1 N L1 L1 L2 L3 L2 L1 L3
Otvira Zavira Otvira Zavira

U typd MODACT MPS, MPSP 52 261-6 jsou pouZity pouze tfifazové motory v provedeni se svorkovnici.
U servomotorl s pfipojnou svorkovnici se pfipojuji samostatné, u servomotorQ s pfipojnym konektorem jsou také
elektromotory pfipojeny pfes tento konektor.

3f motor

ORORS, Q&

Biie o R

L1 LZ L3 L2 L1 L3
Otvira Zavira

Volitelné pfisluSenstvi:

Vysila¢ polohy —odporovy V1,V2
— proudovy pasivni CPT 1A
— proudovy aktivni DCPT + DCPZ
—bez vysilace

Blok mistniho ovladani BMO

Signaliza¢ni spinace SO, SZ

Elektrodynamicka brzda BAM-002 (u provedeni Control)

Pozn.: U servomotord MODACT MPS, MPSP 52 261-6 s odporovym vysilacem V1, V2 nejsou osazeny signalizacni
spinace SO, SZ
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MPS, MPSP

Legenda ke schématim:

CPT 1A —proudovy vysila¢ polohy analogové
nastavitelny

SQ1 (MO) —momentovy vypina¢ ve sméru ,otvira“ DCPT - proudovy vysila¢ polohy digitalné
SQ2 (Mz) —momentovy vypina¢ ve sméru ,zavira“ nastavitelny

SQ3 (PO) — polohovy vypinac¢ ve sméru ,,otvira“ DCPZ —napdjeci zdroj vysilace polohy DCPT
SQ4 (P2) — polohovy vypina¢ ve sméru ,.zavira“ EH —topny odpor

SQ5 (SO) — signaliza¢ni vypinac¢ ve sméru ,otvira“ C — kondenzator

SQ6 (S52) — signaliza¢ni vypinac¢ ve sméru ,zavira“ F — nadproudova ochrana elektromotoru
BMO — blok mistniho ovladani FT — filtr napajeciho napéti

SA1 (M/D) — pfepina¢ Mistné/0/ Dalkove MS — svorkovnice pro pfipojeni motoru
SA2 (0/2) — pfepinac¢ Otvirat/0/ Zavirat M1~  —jednofazovy elektromotor

BQ1, BQ2 (V1,V2) — odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 Q M3~  —tfifazovy elektromotor

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

Prehled schémat:

MPS, MPSP 52 260 — 52 266 se svorkovnici s konektorem
- BMO - BMO
MPS, MPSP P0946 P0952
MPS, MPSP Control P0947 P0948 P0953 P0954
MPS, MPSP, ZP2.RE5 P0949 P0950 P0955 P0956
Zapoijeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP,
t. €. 52 260 a 52 261-6
— se svorkovnici P0946
e 52 260
L+L U+ U UIN L
— 1 _|—=I_r| I
r - _ i, - — — —— — — —
r—,—— - = 1
=E 0Z__MD | |
MOl 5 —— — — — I
12 ik il
r - | L ] | 3fmotor 3f motor
BO1 BOZ 501 SO2 SQ3| SQ5| SQ4 S48 R 52260 52261-6
CPT1A  {v1) {v2)  {MO) (MZ) {PQ) | P2 (80) (SZ) EH | | |
i Z R A ! &
=1 | | | | uift
T2 | IT|I l111212»+1|41 RIS PRI S 1 T PE
a5 | === RERREREEEEE L —u
I I L1111 L1 Ll _ 12
2 A E T R ERER RN A EEE L-0s
1 T 11 T —— T T
=L 1 Vystup L I_‘L_ - _l:I_L J ——————— ] | |
oloha 0 z sdaci faze
p oYz Ovladaci faze N L1 PE
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP Control

— se stykacdi
— se svorkovnici P0947
3f motor
R PR
DCPT  DCPZ o1
E R | % .
L-L[U-U] [UUNL \L\flf b b ' 5 It 1o 7
En | kz{_ 1y e i
1
2 _k bo 7? s $2 &1 o
B TIIINIIIC I
I [] ] &5
- e A
+ i A2 9 o 2
J Al ! [ El: f_ F
BQ1 BQ2 SQ2 SO3 SQ4 SQ5 SQ6 | 9:5} o 94 36 bie fo7
CPTIA i (2 M) PO) (P2) (SO) (52 Li M TR
Sl NIGE
| 2l a4l 1] 2| 4] 1| 2] 4t 11214111 21
|l I [ [ | ]
il = BERRE
| P HEEEE
o e e e i e i ] S Y i e e
[ H H [ H
! 1 1
= - Vystupni R
1'1-_! poloha o;l\'/' ]_'JZAV Ovladaci faze L1213 PE
Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP Control
— se stykac¢i a BMO
— se svorkovnici P0948
—————————— 1
|
|
DCPT DCPZ 3f motor |
i, ‘____J_’!‘
p [ rr———+F4
L+ B U+ [--l}‘ r——= \F J|1rll
SA2 SA1 k2 ¥ f! Ko j_suz|
| o= b - 0/Z MD ] 3 t‘:' o
- 1 N
- avo [Ty 1 A ‘F‘ s Rt 5
- ] Lbil__ s
w3
A2 st ———————— _i.'jn
: Lo~ 'i-: C F N
52 SQ3 sas se6 | [ guﬁv |
(Mz) (PD) s0) (s2) | gdH-rFmdb——————— ]
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Zapojeni servomotorii MODACT MPS, MPSP Control, t. €. 52 261- 6

— s regulatorem ZP2.RE5
— se svorkovnici P0949

I DCPT I

e o R P [ R p——
T3], Q=== ===
24| ZP2.RES g 3f motor
24 Y] 5 J8 4
ENE v e | Jpwovzrorz 3 8 8 +9C | rest
— o o = AN =129l =] ] o 2 | =y
Po nastaveni, = 5[ 3| S|S[S3] 5| 5] S| 5| %S| %S| &5 = S[%5] %S 3,:§I_
dosvorek t1,22* T~ [ =L
vloZit propojku

SQ4| SQ5 SQ6
P2) | (SO (S2)
-

1] 2|4y 17 2y 4 1) 2
0 I I I

Na civky stykacl
pripojit svodice prepéti

®

(Gl
55]

EEEERE LA RN
%FWBPFPPﬁPPPPPRFRWRRBFM%E@FPPFFI?
7 !

ol

E’g | | | TEST N L1 L2 L3 PE
g S il . (230Vac)
2 g Vystup

poloha

+
=

Zapojeni servomotord MODACT MPS, MPSP Control, t. €. 52 261- 6
— s BMO a regulatorem ZP2.RE5

— se svorkovnici

SoPT P0950
ey o | » NE s,
23], Sl o o =T
I J2.4 t ZP2.RE5 EJS&I 3f motor
g0 “ oxoxcx
ENE 88 00, | rest
Po nastaveni, = g % % ; % % %l_
do svorek "t1,t2"
vloZit propojku
o/z
733 nw BMO
2 4 d:x 21_
| mD
SQ4 SQ6
(PZ) [ (SO) (82
l_‘/d] l_‘/d] Na civky stykacu
iTefls 11214112 ’_[;] pripojit svodice prepéti
| H
ol

BlefelPlE| ©

@

35

L111113 17
[lslal3[ef el felefHe IRl ] ] (e
(5] [sp] (Yol [Yol Aol Raud Rl Rl Rl Rand Aaed Rl Bl R [SY] ESY] ESY] ESY] ESM) £SY) £S2d Ksel (sl [sed

71 !

gg | | 4 | TEST L1 12 L3 PE
o9 | @ (230Vac)
5 g Vystup
o poloha
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P0952
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Pripojny konektor
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Zapojeni elektrickych servomotorit MODACT MPS, MPSP Control
— se stykaci

— s konektorem

X

ruda
bila

—ti—33 —
=34 —

— s konektorem

DCPT

DCPZ

3f motor

P0953
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3f motor

PE

Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP Control
— se stykac¢i a BMO
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP Control, t. €. 52 261-6
— se stykaci a regulatorem ZP2.RE5

— S konektorem P0955
DCPT
LU g e
TT_u23f, |2 sl8hTm e e e
22 ZP2.RES 2 s al
—1+U L
2.5
IN| g1 53 8 s
N PE T ETP omzForz 3 8 § o9 o [ 1est
— A o =] =]l =|e| =] of of o <f [«
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VIR any i i il IS =
do svorek "t1,22" T-|—T r=—

vloZit propojku

SQ5| SQ4 SQ6
(P2) | (SO) (82

Na civky stykacu
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L1 L2 L3 PE

Ridici signal
0/4-20mA,

+
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Zapojeni elektrickych servomotord MODACT MPS, MPSP Control, t. €. 52 261-6
— se stykaci, regulatorem ZP2.RE5 a BMO

— s konektorem
P0956
DCPT
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B
ZA PECKY. a._s._ /ZX

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

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

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

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

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

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

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

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory otoCné jednootackove pakove s proménnoulrychlosti prestaveni

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

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

Dodavky kompletll: servomotor + armatura (pfipadné pfevodoy
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