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Elektrické servomotory pakové
s konstantni ovladaci rychlosti
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MODACT MPSTD, MPSPTD
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Typova cCisla 52 260 - 52 266
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1. POUZITI

Servomotory pakové MODACT MPSxD, MPSPxD se pouzivaji k dalkovému ovladani a k automatické regulaci klapek,
zaluziovych uzavér(, k nataceni kartacli u el. motorQ a k ovladani regula¢nich organu topenarskych a klimatiza¢nich nebo
jinych zafizeni, pro ktera jsou svymi vlastnostmi vhodné. Servomotory MODACT MPSxD, MPSPxD Control jsou uréeny
pro praci v obvodech automatické regulace se spojitym Fidicim signalem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi
Servomotory MODACT MPSxD, MPSPxD 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 doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému

plUsobeni atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce
20-30cm.

Podle potfeby se zapoji jeden nebo oba topné ¢lanky.

Pouziti servomotorll do prostord s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé

ovliviiovana funkce elektromotoru. Ptitom je tfeba diisledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuje setit
pfi dosazeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristfeSkem se povazuji ty, kde je zabrdnéno dopadu atmosférickych sraZzek pod uhly do 60°
do svislice.

Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup a aby vyfukovany otepleny
vzduch se do néj znovu nenasaval. Minimaini 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 MPSxD (MPSxD Control) jsou -25 °C az +70 °C a -40 °C az +60 °C.

Provozni teploty okoli pro servomotory MODACT MPSPxD (MPSPxD 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 ¢astecného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MPSPED)
3)AE4  —lehka prasSnost
AE6 — siln& prasnost, (pouze u typu MPSPED)
4) AF2 — vyskyt korozivnich nebo znedistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 — mechanické namahani stfedni. V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych primyslovych provozech.
7) AK2 — vazné nebezpedi rlstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichld (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2  — sluneéni 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+Rje max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut (prubéh 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 nejvy$e 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 My, maximalni hodnota vypinaciho momentu

N
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Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Pribéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykll (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 poétu
sepnuti. Velka ¢etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdel$iho bezpo-

pro dany proces. Orientac¢ni Udaje Zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametrd, jsou uvedeny
v nasledujici tabulce.

Pri pouziti stykaCové reverzacéni jednotky je zivotnost servomotorti 1 milion start(

zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startt [1/h] max pocet startl 1200 1000 500 250
PFi pouziti bezkontaktni reverzaéni jednotky je Zivotnost servomotor(i 3 miliony start(
zivotnost [h] 2490 3000 6000 12000
pocet startli [1/n] 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napajeci napéti servomotori: MODACT MPSxD, MPSPxD  1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %

3 x230/400V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %

Po dohodé s dodavatelem je mozno dodat servomotory i pro jiné napajeci napéti a kmito€et. Podrobnéjsi udaje jsou
v Technickych podminkach.



Kryti
Kryti elektrickych servomotord MODACT MPSxD (MPSxD Control)je IP 55 podle CSN EN 60 529.
Kryti elektrickych servomotordi MODACT MPSPxD (MPSPxD Control) je IP 67 podle CSN EN 60 529.

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

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym prevodem servomo-
toru a jeho ucinnosti. Servomotor mize vyvinout zabérny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otacek vystupniho
hridele, kdy je blokovano momentové vypinani. Momentové vypinani je blokovano pouze v koncovych polohach. Doba
blokovani je nastavitelna v rozsahu 0 — 20 s.

Samosvornost
Samosvornost je dana pouzitim Snekového pfevodu v predlohové skfini.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 2.

Rucéni 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 rucniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hfidel
servomotoru otaci rovnéz ve smeéru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hfidel do ovidadaci skfing).

Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguiji, pokud je servomotor pod napétim.

V pfipadé, ze bude pouzito ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mlze dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Ukazatel polohy

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

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

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

Mistni ovladani

Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace. Pro elektroniku DMS2 ED je sestava
ze dvou prepinacu: jeden ma polohové stavy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani“, druhy ,otvira
- stop - zavira“.

Prvni pfepina¢ mlze byt vestavén dvoupolovy nebo Ctyfpolovy. Pfepinace jsou umistény ve svorkovnicové skfini.

Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS je mistni ovladani sestaveno ze 3 tladitek se stavy ,otevirej", ,zavirej",
»Stop“ a oto¢ného prepinace ,mistni, dalkove, stop*.

Dynamicka brzda

Brzda je volitelnym pfisluSenstvim servomotord vybavenych elektronikou DMS2 a DMS2 ED Control. Jako spinacich
prvkl se pouzivaji stykace (mechanické kontakty) nebo SSR (jedna se o moderni bezkontaktni spinaci prvky).



Po rozpojeni spinaciho prvku (stykace nebo SSR), dochazi v motoru nékolika desetin sekundy k dynamickému
brzdnému momentu. V dobé klidu servomotoru se zadny brzdny moment nevyviji. Brzda vyznamné zkracuje dobu
dobéhu servomotoru, ¢imz zpfesnuje regulaci. Pouzivané brzdy BR2 jsou Fizené, impulz k zaplsobeni dodava fidici
jednotka. Dle vykonu elektromotoru a dle typu spinacich prvkl se voli odpovidajici varianta brzdy.

Podle vykonu elektromotoru se voli odpovidajici varianta dle pouzitych spinacich prvki:

stykace BR2 550 do vykonu 550 W
BR 2,2 do vykonu 2,2 kW
SSR BR2 BK 550 do vykonu 550 W
BR BK 2,2 do vykonu 2,2 kW

Spinani elektromotoru

Servomotory ve variantach Control maji vestavéné reverzacni stykaCové kombinace anebo SSR spinace. Prvni
varianta je sestavena ze dvou stykacu a druha varianta z bezkontaktnich spinacl. Stykadova jednotka je sestavena ze
dvou stykacu.

Soucasti kombinace je také mechanické blokovani, které zabrarfiuje sou¢asnému sepnuti obou stykacd. K tomu
by mohlo dojit napf. pfi chybném zapojeni propojek na svorkovnici. Blokace neni dimenzovana pro dlouhodobé
pusobeni. Podle provedeni servomotoru jsou stykace ovladany regulatorem, pfepinaéem mistniho ovladani nebo
externim vstupem. Ovladaci napéti je standardné 230 V / 50 Hz a pfivadi se prfes kontakty polohovych a/nebo
momentovych kontaktl relé. Tyto kontakty relé tedy neni nutno vyvadét ze servomotoru. Stykace maji definovanou
zivotnosti minimalné 1milionem cykld.

Pro prodlouzeni Zivostnoti doporu¢ujeme pouzit bezkontaktni reverza¢ni jednotku s minimalni zivotnosti 3 mi-
liony cykl. Ovladaci napéti je standartné 24 Vss. Pouziva se do vykonu 4 kW nebo 7,5 kW. Jednotka je tvofena
polovodi¢ovymi prvky - tyristory.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY

Vnéjsi elektrické pripojeni
a) Svorkovnice

Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéj§im obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi
svorkami pro pfipojeni napdjecich vodi¢u elektromotoru s max. priifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signaliza¢nich
vodic¢l do svorek ovladacich obvod( se pouziva vodi¢u do prafezu 1,5 mm2. Svorkovnice je pfistupna- po sejmuti
krytu svorkovnicové skfiné. Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru.
Svorkovnicova skfin je vybavena kabelovymi vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor

je vybaven samostatnou skfinkou se svorkovnici a vyvodkou. Alternativné je mozné dodat servomotory
s konektorem.

b) Konektor

Podle pozadavku zakaznika je mozné servomotory MODACT MPSxD, MPSPxD vybavit konektorem, ktery
zajistuje pfipojeni ovladacich obvodl. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni napajecich vodi¢
elektromotoru s max. prafezem 4 mmz2. Pro pfipojeni signalizacnich vodi¢u do krimpovacich svorek ovladacich
obvodU se pouziva vodi¢t do prifezu 1,5 mmz2- ZPA Pecky, a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do
tohoto protikusu jsou tfeba specialni krimpovaci klesté. Po dohodé je mozné za urcitych podminek si uvedené klesté
zapUjcit nebo zakoupit v ZPA Pecky, a.s.

Vnitini elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotoril MODACT MPSxD, MPSPxD s ozna¢enim svorek jsou uvedena
v tomto katalogu.

Na servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitini strané krytu svorkovnicové skfiné. Svorky jsou
oznaceny Cisly na zdrojové desce. Nosny pasek a samolepici Stitek s Cisly je u elektromechanické desky.

Izolaéni odpor
Izolaéni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné

jsou v technickych podminkach.



Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodii

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

Odchylky zakladnich parametru

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
Pfesnost nastaveni pracovniho zdvihu 1%
Uhlové ville na pace max 1 %

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny jednou vnitfni a jednou vnéjSi ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pred ura-
zem el. proudem dle CSN 33 2000-4-41 ed.2. Jednou ochrannou svorkou je opatfen také elektromotor. Ochranné
svorky jsou oznageny znagkou podle CSN EN 60 417-1 a 2 (013760).

7. POPIS A FUNKCE

Elektrické servomotory pakové MODACT MPSxD, MPSPxD a MODACT MPSExD, MPSPxD Control se
skladaji z elektromotoru, pfedlohové skfiné, silového pfevodu, ovladaci skiiné a pakového ustroji.

U servomotorl jsou pouzity tfifazové asynchronni elektromotory, které jsou pfipevnény k predlohové skfini.
U servomotor( t.¢. 52 260 jsou pouzity elektromotory 20 W a 60 W jednofazové.

Predlohova skFin snizuje pocet otacek elektromotoru a pouzitim samosvorného Snekového prevodu 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 ma
v horni &asti vnéjsi ozubeni pro nek ruéniho ovladani. Snekovy hfidel je odpruzen a sila, vyvolana krouticim
momentem vystupniho hfidele servomotoru, posouva axialné Snek proti sile pruziny. Velikost, momentu je pfimo
umeérna posuvu Sneku.

Snima¢ momentu pracuje v zavislosti na posuvu Sneku a velikost momentu se prenasi packou a epem do ovladaci
skFiné. Ruéni kolo neomezuje axialni pohyb Sneku 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.

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

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

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

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

DMS2 ED

Zakladni vybava:

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

Momentova jednotka



Zdrojova jednotka

na svorkovnici jsou vyvedeny kontakty sedmi relé (MO, MZ, PO, PZ, SO, SZ,

Ready), stav kazdého relé signalizuje signalka LED. Jednotka umoznuje pfipojeni

topného odporu a jeho fizeni termostatem.

Volitelna vybava:

Zpétnovazebni signal 4 —20 mA

Analogovy regulator

Ukazatel polohy — LED displej

Mistni ovladani

Stykace nebo blok

bezkontaktniho ovladani — pro provedeni Control
Elektronické brzda

Hlavni prednosti:

Absolutni snimani polohy nezavislé na zaloznim napajeni
Jednoduché nastaveni pomoci 4 tlagitek, pocitace PC

MozZnost zalohovani nastavenych parametri na PC

Ur€eno pro pfimou nahradu elektromechanickych prvki servomotoru

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

Vystupni signal

Napajeni

DMS2
Zakladni vybava:
Ridici jednotka

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka

Jednotka displeje
Jednotka tlacitek

Doporucena vybava:

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

60 - 160°

0 — 20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

0/4 — 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru

Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat

7 xrelé 250V AC 3A (MO, MZ, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA max. 500 Q, aktivni/pasivni, galvanicky oddéleny
LED displej (volitelné)

elektronicka brzda (volitelné)

230V AC, 50 Hz, 4 W, kategorie prepéti Il

obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele, 1 signalku LED

obsahuje:
2 relé pro ovladani elektromotoru
relé Ready s pfepinacim kontaktem vyvedenym na svorkovnici

signalizaéni relé 1 — 4 s vyvedenym jednim pdlem spinaciho kontaktu na
svorkovnici.

Druhé pély spinacich kontaktt relé 1 — 4 jsou propojené a vyvedené na svorku COM.
K jednotce se pfipojuje topny odpor spinany termostatem.

Jednotka ovlada silové spinace elektromotoru (stykace nebo bezkontaktni
spinédni). K jednotce Ize pfipojit elektronickou brzdu.

dvouradkovy displej, 2 x 12 alfanumerickych znak

tlagitko ,,otevirej*”, ,,zavirej*, ,,stop*,
oto¢ny prepinac ,,mistni, dalkové, stop*“

Elektronicka brzda — po vypnuti elektromotoru snizuje dobéh a zpfesriuje regulaci



Volitelna vybava (v servomotoru musi byt jedna z téchto jednotek):

Jednotka dvoupolohového a tfipolohového fizeni — oviadani servomotoru najetim do poloh ,,otevieno“a,zavieno”
nebo analogovym signalem 0 (4) — 20 mA

Jednotka pfipojeni Profibus — ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus a Modbus

Elektronické fizeni DMS2 pfi své €innosti také kontroluje sled a vypadek fazi napajeciho napéti.

Elektronika DMST

DMST je komplexni systém vyvynuty specialné pro fizeni elektronickych aktuatord. Diky jeho modularni koncepci
je mozné jej pfizplsobit pfesné podle potfeb koncového uzivatele. Systém DMST umoziuje fizeni pomoci modernich
komunikaénich sbérnic Modbus a Profibus, pomoci aktivni nebo pasivni proudové smycky, nebo pomoci dvoustavové
regulace. Elektronika je pfizplsobena pro spinani elektromotoru s kotvou nakratko bezkontaktnim polovodi¢ovym spi-
nacim blokem (*SSR), nebo pomoci klasickych elektromagnetickych relé. Tyto jednotky (SSR i relé) umozniuji jak spinani,
tak reverzaci elektromotoru. Jednotku DMST je mozné ro§ifit o dalSi modularni komponenty: tla€itka mistniho oviadani
(dale jen MO), dvouradkovy alfanumericky stavovy displej, modul elektrodynamické brzdy (tu je mozZné pouZit pouze pro
trifazoveé elektromotory do vykonu 2,2 kW), modul kontroly sledu fazi v pfipadé tffazového napajeciho napéti. Napajeci
zdroj je schopen operovat s napajecim napétim 3 x 230V /50 - 60 Hza 1 x 230 V / 50 — 60 Hz. Systém spolehlivé
pracuje v Sirokém rozsahu teplot, jak kladnych, tak zapornych. Rozsah téchto teplot je dan pouzitym typem servomotoru.
Typ pouzitého Fizeni je mozné zvolit pomoci vyméného komunikaéniho modulu. Je mozné zvolit dva zpUsoby regulace:
dvoupolohovou, nebo tfipolohovou. Dvoupolohovy regulator ma pouze dva stavy: otevieno a zavfeno. Tyto dva stavy se
fidi ovladacim napétim pfivedenym na binarni vstupy, pfipadné tlacitky MO. Tfipolohovy regulator reguluje v rozsahu
0— 100 % mezi koncovymi polohami servomotoru. V pfipadé tfipolohového fizeni je mozné pozadovanou polohu nasta-
vit bud pomoci komunikaéni sbérnice (Modbus nebo Profibus), nebo pomoci proudové smycky.

Prehled komunikaénich modult
V pfipadé dvoupolohového fizeni je nutné pouzit jeden z téchto komunikaénich moduld.
DMS2.AT pro Fizeni pasivni nebo aktivni proudovou smyckou 4 — 20 mA.
DMS2.MB pro fizeni sbérnici MODBUS RTU s moznosti redundance.
DMS.PT pro fizeni sbérnici Profibus DP.

Rizeni signalem otevieno — zavieno (bindrni vstupy)

Pro fizeni jsou pouzity signaly otevieno (open), zavieno (close), 11 (bus/manual). Urover ovladaciho napéti
pfivedeného na vstupy je 24 V DC. Toto napéti mize poskytnout elektronika v pfipadé pfipojeni spinacich tla-
¢itek, nebo muUze byt pfivedeno externim napajecim zdrojem. Pfi pouziti interniho napajeciho zdroje je nutné
propojit svorky COM1 a 0V. V pfipadé pfivedeni externiho ovladaciho napéti je tfeba zaporny pdl externiho
zdroje pfipojit na svorku COM1.V této varianté je mozné pouzit relé READY, RE1-RE4 pro signalizaci. Spinani
signaliza¢nich relé je mozné softwarové nastavit tak, aby spinala pfi uritém stavu servopohonu. Nastaveni relé
viz kapitola konfigurace relé.

Profibus DP

Pramyslova sbérnice Profibus DP je jednim z typu sbérnic, pouzivanych pro automatizaéni tcely. Sbérnicovy
systém vymény dat mezi automatizaénimi systémy a technologickymi prvky pfinasi usporu nakladu na kabelaz,
uvadéni do provozu i udrzbu. V Evropé je nejpouzivangjSim systémem Profibus DP. Profibus DP je navrzen pro
pfes rozhrani RS-485. Na jedné sbérnici mize byt maximalné 126 Géastnikl. Z toho jedna nebo i nékolik stanic
Master a jednotky Slave. Masterem byva napf. priimyslovy pocita¢ nebo néktera PLC. Stanicemi Slave jsou vstupné
/vystupni zafizeni, ventily a pohony. Je-li na sbérnici vice stanic Master, vzajemné si pfedavaji opravnéni k pfistupu
metodou TokenPassing. Kazdy Master ma pfifazeny urcité jednotky Slave, které kontaktuje metodou Polling.
Jednotky Slave maji povolen pfistup na sbérnici az po tomto vyzvani. Takto stanice Master zasila fidici slova do
jednotek Slave a cte jejich stavové informace. Vyména dat probiha cyklicky. Funkéni moznosti: Cyklicky pfenos dat
mezi stanici Master a pfifazenymi jednotkami Slave. Dynamické aktivovani a deaktivovani pfifazenych jednotek
Slave stanici Master. Zkou$eni konfigurace jednotek Slave stanici Master. Synchronizace vstupu, nebo vystupu.
Diagnostické funkce a monitorovani provozu.

Master mdze po siti Profibus DP ovladat servomotory s fidicim systémem DMST. Povely jsou pfena$eny osmibito-
vym fidicim slovem, ale servomotory vyuzivaji pouze prvni tfi bajty, zbyvajicich pét bajtl je rezerva. Master pfijima
v osmibajtovém slové informaci o ¢innosti servomotoru a jeho stavové udaje.



Modbus RTU

Primyslova sbérnice modbus RTU je otevieny protokol pro vzajemnou komunikaci rtznych zafizeni. Modbus RTU
patfi k nejrozSifenéjSim standartlim pro prdmyslovou automatizaci. Komunikace funguje na principu pfedavani datovych
zprav mezi MASTER a SLAVE. Sbérnicovy systém vymény dat mezi automatizaénimi systémy a technologickymi prvky
pfinasi usporu nakladd na kabelaz, uvadéni do provozu i udrzbu.

Zakladni vlastnosti: Komunikace probiha po dvoudratovém krouceném vedeni pfes rozhrani RS-485. Na jedné
sbérnici mGze byt maximalné 32 zafizeni. Z toho jednotka MASTER (ktery fidi provoz na sbérnici) a dale jednotky
SLAVE (podfizené zafizeni). Masterem byva napf. primyslovy pocita¢ nebo nékterd PLC. Stanicemi SLAVE jsou vstup-
né/vystupni zafizeni, ventily a servopohony. Systém mUiZe byt napojen na sbérnici o délce max. 1200 m (mohou zde byt
pouZity opakovace signalu pro zesileni signdlu) Elektronika DMS2.MB je provedena jako dvoukanalova s galvanic-
kym oddélenim obou kanala (i vzajemnym).

Varianty komunikaéniho modulu (provedeni)

— Jednokanalové

— Dvoukanalové s kabelovou nebo komponentni redundanci
— Opakovac (spolecna adresa a komunikacni parametry)

Dvoukanalového provedeni (redundance)
— Vypnuta

— Kabelova redundance

— Komponentni redundance

— Opakovaé

Pfi nastaveni na vypnuto je druhy kanal vypnut a neodpovida tedy na zadné instrukce. Pfi kabelové redundanci
komunikace probiha prvnim kanalem, druhy kanal vysila stejné odpovédi jako prvni kanal. Master pouziva odpovédi
na druhém kanalu jako kontrolu sbérnice druhého kandlu. V pfipadé vypadk( odpovédi na prvnim kanalu (Zddné
instrukce adresované pro servomotor po dobu danou parametrem cas kontroly spojeni) zméni Master komunikaci na
druhy kanal a servomotor za¢ne pfijimat a reagovat na instrukce zasilané druhym kanalem. V pfipadé obnoveni
komunikace na prvnim kanalu se servomotor pfepne zpét na prvni kanal. Pfi komponentni redundanci komunikace
probihd obéma kanaly, kazdy kanal odpovida samostatné. Servomotor pfijme instrukce prioritné od prvniho kanalu.
Pokud dojde k vypadku komunikace na prvnim kanalu (Zadné instrukce adresované pro servomotor po dobu danou
parametrem ¢as kontroly spojeni), dojde k pfepnuti na druhy kanal.V pfipadé obnoveni komunikace na prvnim kanalu
se servomotor pfepne zpét na prvni kandl. V rezimu opakova¢ servomotor pfeposila pfijatou komunikaci z jednoho
kanalu na druhy, vysilanou komunikaci posila na oba kanaly. Chovani je stejné, jako by byly oba kanaly propojené, ale
dochazi k oddéleni segmentd sbérnice umoznujici zvysit pocet servomotorl pfipojenych ke sbérnici. Pokud je servo-
motor s funkci opakovacée vypnuty, dojde k propojeni obou kanalli a komunikace je mozna i pfes vypnuty servomotor.

Rizeni proudovou smyé&kou 4 — 20 mA

Pozadovanou polohu servomotoru Ize zadat pomoci proudové smycky. Vyhodnoceni pozadované polohy funguje na
principu prevedeni velikosti elektrického proudu, protékajiciho smyckou, na polohu servomotoru v rozsahu 0 — 100 %.
Tento zpUsob fizeni ma mnoho vyhod, zejména vysokou odolnost proti elektromagnetickému ruseni, ovladani prostred-
nictvim dvou vodi¢l, pfenos na velké vzdalenosti (250 m neni vyjimkou) a snadna detekce preruseni smyc¢ky. Odolnost
proti ruSeni je dana malym vstupnim odporem smycky (fddove desitky ohmu). Pro zadani pozadované polohy servomo-
toru se vyuziva rozsah proudu smyc¢kou od 4 mA do 20 mA. Rozsah nezac¢ina na 0 mA z divodu detekce preruseného
vedeni. Pokud proud poklesne pod 4 mA, je to znameni pferuSeni vedeni, nebo poruchy proudové smycky. Typy proudo-
vych smyc¢ek mizeme rozdélit na dvé skupiny: aktivni a pasivni. Aktivni proudova smy¢ka vklada do obvodu zdroj proudu
a ovladaci ¢len, ur€ujici polohu servomotoru, je pak jen pasivni souc¢asti. Vyménna deska proudové smycky tedy sama
zajistuje zdroj proudu. V pasivnim rezimu neposkytuje vyménna deska proudové smy¢ky zdroj proudu. Funguje tak jen
jako snimaé protékajiciho proudu, ktery poté vyhodnocuje a pfevadi na pozadovanou polohu servomotoru. Zdroj
napajeni smycky musi poskytnout €len vysilajici pozadovanou polohu (proudovy vysilac).

Vstupy a vystupy:
Proudova smycka — 0/4 — 20 mA vstup, 0/4 —20 mA vystup (aktivni nebo pasivni)
Profibus — PROFIBUS DP
Modbus — MODBUS RTU 485
Binarni vstupy — otevirej, zavirej, safe (24 V)
Vysup relé ready pfepinaci kontak (250 V AC, 24 V DC/2 A max)
Vystup relé RE1, 2, 3, 4 se spinacim kontaktem (250 V AC, 24 V DC/2 A max)
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9. UDAJE PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutno uvést:

pocet kusu

nazev servomotoru

typové Cislo

pracovni zdvih (maximaini thel natoceni paky)
dobu prestaveni vystupni ¢asti v s

napajeci napéti elektromotoru

zvlastni pozadavky
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Priklad zapojeni elektroniky DMS2 ED v provedeni Nahrada elektromechanické desky
(servomotory MODACT MPSED, MPSPED)
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Poznamka: Kontakty relé MO, MZ, SO, SZ jsou zde kresleny pfi vypnutém napdjeni, kontakty PO, PZ se pfi vypnutém
napdjeni prestavi do polohy, ktera je vyznacena carkované.
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Priklad zapojeni elektrického servomotoru MODACT MPSED, MPSPED 52 260
s jednofazovym elekromotorem v provedeni DMS2 Analog
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Priklad zapojeni elektrického servomotoru MODACT MPSED, MPSPED 52 260
s jednofazovym elektromotorem v provedeni DMS2 Profibus
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Svorkovnice servomotoru s elektronikou DMS2 ED.

Poznamka: Pokud je servomotor v jednofazovém provedeni, pfivod sité se zapoji pouze do svorek PE, N, U.
Svorky V, W zistanou nezapojené.

PR  [Oeear)
O|0|0|0|0|d

(| (o o o o o

O 123 458678 1011 1213 14 15

com 1 ./ / \15 COMM

RE4 2 ’) 14 -L

3

REZ J) 13 +L

g Z PECKY 2 re
DMS2 CONTROL 1 4N

NO 7

coM 8 -_/ 10 +IN

PE PE N V W r2 2021 22 23 24 25 26
299222 ° [BEERe°

Konektor pro pfipojeni displeje o mistniho ovladani (zde nepouZity)

Svorkovnice DMS2 Analog

ZPA PECKY

DMS2 CONTROL
PROFIBUS-DP

Fi_ F2

FO.2A

%) o
4

%
O

Svorkovnice DMS2 Profibus

Poznamka: U servomotorii MPSxD, MPSPxD s jednofazovym elektromotorem se pfivod zapoji na svorku N
(stfedni vodic) a W (fazovy vodic). Svorky U, V ziustanou nezapojené.
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Tabulka ¢. 1a — Elektrické servomotory MODACT MPSxD, MODACT MPSxD Control (IP55)
— zakladni technické parametry

Tvnové Rozsah Doba | Vjkonmotoru| Napdjeci |Proud motoru | Proud motoru | MnoZstvi | Hmotnost Typové Eislo
oz‘|,1l;(':em' vypinaciho | prestaveni napéti In Iz maziva —— —
momentu [Nm] | [s/90°] W] Iv] [A] [A] kgl kgl zakladni dopliikové
MPSxD, MPSPxD 8/8 8 xx 1 xxxD
90 400 0,34 1
MPSXD, MPSPXD 8/16 20-80 16 X x 2 xxxD
MPSXD, MPSPXD 8/32 32 60 230 0,53 1,15 x x 3 x x xD
MPSXD, MPSPXD 8/63 63 20 230 04 1,63 x x 4 x x xD
0,3 26 52260
MPSXD, MPSPXD 12,5/8 8 X x5 x x xD
90 400 0,34 1
MPSXD, MPSPXD 12,5/16 60125 16 X X 6 x x xD
MPSXD, MPSPXD 12,5/32 32 60 230 0,53 1,15 X X 7 x x xD
MPSXD, MPSPXD 12,5/63 63 20 230 04 0,63 X x 8 x x xD
MPSXD, MPSPXD 16/16 16 xx 1 xxxD
MPSXD, MPSPXD 16/32 32 X X 2 xxxD
100-160 120 400 0,42 1,44 0,5 70 52261
MPSXD, MPSPXD 16/63 63 x x 3 x x xD
MPSXD, MPSPXD 16/120 120 x x 4 x x xD
MPSXD, MPSPXD 32/16 16 xx 1 xxxD
MPSXD, MPSPXD 32/32 32 x X 2 xx xD
160-320 180 400 0,56 1,82 0,5 70 52262
MPSXD, MPSPXD 32/63 63 x x 3 x x xD
MPSXD, MPSPXD 32/120 120 x x 4 x x xD
MPSXD, MPSPXD 63/16 16 370 400 1,03 3,25 x x 1 x x xD
MPSXD, MPSPXD 63/32 32 X x 2 xx xD
320-630 0,7 120 52263
MPSXD, MPSPXD 63/63 63 180 400 0,56 1,82 x x 3 x x xD
MPSXD, MPSPXD 63/120 120 x x 4 x x xD
MPSXD, MPSPXD 125/16 16 xx 1 xxxD
MPSXD, MPSPXD 125/32 32 370 400 1,03 3,25 X X 2 x x xD
630-1250 0,7 120 52264
MPSXD, MPSPXD 125/63 63 x x 3 x x xD
MPSXD, MPSPXD 125/120 120 180 400 0,56 1,82 x x 4 x x xD
MPSXD, MPSPXD 200/45 | 1250 -2000 52265(xx0xxxD
45 370 400 1,03 3,25 0,7 267
MPSXD, MPSPXD 400/45 | 2500 - 4000 52266|xx0xxxD
Poznamky:
Proudy motoru plati pro Un = 3 x 230/400 V, 50 Hz, Un = 1 x 230 V, 50 Hz.
Hodnoty parametrd plati pro pracovni podminky podle CSN 186330 bod 4.1 aZ 4.5.
Dovolend odchylka doby prestaveni ve smyslu CSN 186330 bod 4.19 je -15 % aZ +10 % jmenovité hodnoty.
MPSxD kde x: E = DMSED, T = DMST
Tabulka ¢. 1b — Elektrické servomotory MODACT MPSxD Control (IP67)
Typové Rozsah _Doba Vjkon motoru Napéiepi Proud motoru | Proud motoru | Olejové néplii| Hmotnost Typové &islo
oznaieni vypinaciho prestaveni napéti In Iz — —
momentu [Nm] | [s/90°] (W] (v [A] [A] (1] [kg] zdkladni dopliikové
MPSPxD 16/16 16 xx1x x PxD
MPSPD 16/52 100160 32 120 400 0,42 144 34 70 | 52261 XXZXXPD
MPSPxD 16/63 63 X X 3 x x PxD
MPSPxD 16/120 120 X X 4 x x PxD
MPSPxD 32/16 16 xx1x xPxD
MPSPxD s2/52 160320 3 180 400 0,56 182 34 70 | 52262 XXEXXPXD
MPSPxD 32/63 63 X X 3 x x PxD
MPSPxD 32/120 120 X X 4 x x PxD
MPSPxD 63/16 16 370 400 1,03 3,25 xx1x x PxD
MPSPxD 63/32 320630 32 10 120 52963 X X2 x x PxD
MPSPxD 63/63 63 180 400 0,56 1,82 X x 3 x x PxD
MPSPxD 63/120 120 x X 4 x x PxD
MPSPxD 125/16 16 xx1x x PxD
MPSPxD 125/32 630 — 1250 32 370 400 1,03 3,25 10 120 52064 XX 2x x PxD
MPSPxD 125/63 63 X X 3 x x PxD
MPSPxD 125/120 120 180 400 0,56 1,82 X X 4 x x PxD
MPSPxD 200/45 1250 -2000 45 370 400 103 3.05 10 967 52265 |xx0x xPxD
MPSPxD 400/45 2500 - 4000 52266 [xx0x xPxD
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Elektrické servomotory MODACT MPSxD, MPSPxD
—uréeni vyznamu 6. aZ 10. mista typového cisla

Misto v typovém Cisle: 1.

2. 3. 4. 5. 6. 7. 8 9. 10
Typové €islo ............. 52 2 6 x.

X x x x xxD(PxD)

Tabulka 2 — Uréeni jednotlivych pozic v typovém cisle

6. misto zpUsob elektrického pfipojenti

6 - svorkovnice

7 - konektor

konec vystupniho hfidele, 1 - paka, 60° 5 - bez paky, 60°
7 misto pracovni zdvih 2 - paka, 90° 6 - bez paky, 90°
(provedeni 5 - 8 se nedodava 3 - paka, 120° 7 - bez paky, 120°
ut ¢.52265a52266) 4 - paka, 160° 8 - bez péky, 160°
8. misto doba prestaveni 90° Tabulka 1
9. misto vybaveni elektroniky na10.misté:1,3,5,7, 9 Tabulka 3
na 10. misté: 2, 4, 6, 8 Tabulka 4
10. misto | typ elektroniky, silové spinace Tabulka 5

Tabulka 3 — Servomotor vybaveny elektronikou DMS2 ED

Znak 0/{1/2|3|/4/5|/6|7|8|9|A|B|C|D|E|F J|K|L|M|N|V|W
Mistni ovladani X X X X X X X X X X X
Displej X | X X | X X | X X | X X | X X | X
Stykace nebo bezkontaktni ovladani X | X|Xx|[X X[ X |x|X X[X |[X]|x
Analogovy | vysila¢ X [X|X|Xx|x|[x|x]|Xx X|X|[x|[x|x|x]|x
modul regulator X[X|X|X]|X|[X]X

Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS2 ED v konfiguraci Nahrada elektromechanické desky, nedodédva se

s elektronickou brzdou.

Tabulka 4 — Servomotor vybaveny elektronikou DMS2, DMST

Dvoupolohové nebo tfipolohoveé fizeni *) - DMS2, DMST R
Profibus — DMS2, DMST P
Dvoupolohové nebo tfipolohové fizeni, bez displeje a mistniho ovliadani *) - DMS T
Modbus — DMST Y

*) Jestli servomotor bude urcen pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci se nastavi ve vyrobnim zdvodé. Pokud

v objedndvce nebude urceno jinak, bude servomotor nastaven pro tfipolohovou regulaci (oviadani signalem 4 — 20 mA).

Tabulka 5 — Typ elektroniky, silové spinace, brzda

Elektronika DMS2 ED — bez silovych spinacl 1
Elektronika DMS2, DMST - se stykadi 2
Elektronika DMS2 ED — s bezkontaktnimi spinaci 3
Elektronika DMS2, DMST - s bezkontaktnimi spinaci 4
Elektronika DMS2 ED — se stykaci a brzdou 5
Elektronika DMS2, DMST - se stykaci a brzdou 6
Elektronika DMS2 ED — s bezkontaktnimi spinaci a brzdou 7
Elektronika DMS2, DMST - s bezkontaktnimi spinaci a brzdou 8
Elektronika DMS2 ED — se stykaci 9

Poznamky: Servomotory s jednofazovymi elektromotory se dodavaji v provedeni 52 26x.xxxx1xD,

52 26x.xxxx2xD nebo 52 26x.xxxx9xD.

Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS2 (na 9. misté znak P, R nebo T) a na 10. misté je znak 2, bude servomotor
s tfifazovym elektromotorem vybaven stykaci, servomotor t. ¢. 52 260 s jednofazovym elektromotorem bude bez stykacu.
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Rozmérové nacrtky elektrického servomotoru MODACT MPSxD, MPSPxD, 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 MPSxD, MPSPxD,
t. .52 261, 52 262

— provedeni se svorkovnici 620
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— pfirubové provedeni se svorkovnici D

| dte90
® G Zzalliy
3 I

80 M1§x15 _/
G B c
G1 I A

, 1x kabelova vyvodka M25 x 1,5
rozsah 6 9— 16 mm

0(140

CICICACE

Y
o|T|ohg 2 alN<|X|lcld|lo|T|Dv|o|Zz|2r X« @ o 0T moo v >

45°

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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— provedeni se svorkovnici
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— pfirubové provedeni se svorkovnici
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Rozmérové nacrtky elektrickych servomotord MODACT MPSxD, MPSPxD,
t.¢.52 263, 52 264
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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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Rozmeérovy nacrtek elektrickych servomotord MODACT MPSxD, MPSPxD,
t. €. 52 265, 52 266

1x kabelova vyvodka M25 x 1,5

=)

rozsah g 9—-16 mm

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
!
- — — ) — —_— — Leim - =
I I S TP = =T
=t = R ————— s ————— 1 —-Q; H :
A== i sl ettt s g gy g I
LM‘}?,,‘.J \ Trubka neni
predmétem dodavky
—>P
N
N
0 X
o o
P-0210
Rozmérovy nacrtek —tdhlaTV 40a TV 50
Strana servomotoru Provedeni TV 40-1/20 - t. €. 52927 Strana ovladaného organu
o TV 50-1/25 - t. €. 52929
Levy zavit S
Svareno Pravy zavit
Svafeno Trubka neni
_*_/ pfedmétem dodavky
[v] — .
SRS I S e — ——— S F
< —[[-D|. B 80 3 8 | B _DT.EL;T <
%P7 2 max. 2750 67
67 ©
Provedeni TV 40-2/25 t. €. 52928 o
TV 50-2/25 t. &. 52930 D:
Rozméry Urceno pro (T T T T T e ol ©
~ i . — _: -t — ~
Typ t.¢. oDj7 |oDy 7 A B servtor:otor I/ i = ,_\ <1
TV 40-1/20 | 52 927 20 - 23 52 261 o 0
TV 40-2/25| 52 928 25 min. 30 52262 N
TV 50 - 1/25| 52 929 25 - o8 max. 50 52 263
TV 50 -2/25 | 52 930 25 52 264
Rozmérovy nacrtek —tahla TV 90
Strana servomotor : Strana ovladaného organ
v ! Svafeno Trubka neni Svafeno v ganu
67 predmétem dodavky 67
A S A
| = [ S R —— — = 11 2
8 i : 2
] = 80 B
D B | 80 = 5
-1 - max. 2750 |
(=)
<
Levy zavit
; <
Tahlo TV 90-2/25 & Ds s
= 1
Rozméry Uréenopro| = T "7~ r b ‘ B:
Typ t.c. servomotor 80 B . <
oDj7 |6Dyj7| A B LE 67
TV 90-1/40| 52 934 40 — — min. 20 52 265 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 servomotort a je nutné je objednat zvlast.
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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, MONxD, MOPxD, MONxDJ
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, MPSxD, MPSPxD
elektrické servomotory jednootackové pakové s konstantni rychlosti prestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNxD, MTPxD
elektrické servomotory tdhlové pfimocaré s konstantni rychl

Dodavky kompletll: servomotor + armatura (pfipadné pfevodoy
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