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1. POUZITI

Servomotory MODACT MTNxD, MTPxD se pouzivaji pro dalkové dvoupolohové nebo tfipolohové ovladani armatur
vratnym pfimoc¢arym pohybem.

Servomotory se mohou pouzit i pro jina zafizeni, pro néz jsou svymi vlastnostmi a parametry vhodné. Pouziti ve
zvlastnich pfipadech je nutno projednat s vyrobcem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MTNxD, MTPxD jsou odolné proti plsobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivl
tiid 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
pUsobeni atmosférickych vlivl. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce
20-30cm.

Pouziti servomotorl v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé
ovlivilovana jejich funkce. PFitom je tfeba disledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduje setfit pfi
dosazeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pfistreSkem se povazuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZek pod uhly do
60° od svislice.

Umisténi elektromotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup a aby vyfukovany
otepleny vzduch se do néj znovu nenasdval. Minimalni vzdalenost od stény pro vstup vzduchu je 40 mm.
Prostor, ve kterém je motor umistén, musi byt proto dostateéné velky, Cisty a vétrany.

Teplota

Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTNxD jsou -25 °C az +70 °C a -40 °C az +60 °C.
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTPxD jsou -25 °C az +60 °C a -40 °C az +60 °C.

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 — mélké ponoreni, moznost obcasného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni (pouze u typu MTPxD)
3)AE4  —lehka prasnost
AE6 — silna prasnost, (pouze u typu MTPxD)
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 primyslovych provozech.
7) AK2 — vazné nebezpedi rdstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpeci vyskytu zivocichll (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodatedné 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 (nedoporucuje se umistit motorem kolmo dolt, pokud je
plnén olejem).



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1 pfi¢emz priibéh zatizeni je podle
obrazku. Doba prace pfi teploté +50 °C je 10 minut a stfedni hodnota zatézovaci sily je nejvySe 60 % hodnoty
maximalni vypinaci sily F,,.

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$i pracovni cyklus N+R je 10 minut. Nejvy$Si pocet sepnuti pfi automatické
regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaci sily pfi zatézovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe
40 % hodnoty maximalini vypinaci sily F,,.

Nejvy$si stfedni hodnota zatézovaci sily se rovna jmenovité sile servomotoru.

1% N F zabérna sila>1,3 . F,,
Fsti stfedni hodnota zatézovaci sily
3%N Fy maximalni hodnota vypinaci sily
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Prubéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld
(Z-0-2).

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 opera¢nich hodinach (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka €etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orientaéni Udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametr(, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Pfi pouziti stykaCové reverzacni jednotky je zivotnost servomotord 1 milion startl

zivotnost [h] 830 1 000 2 000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startli 1200 1 000 500 250
PFi pouziti bezkontaktni reverzaéni jednotky je Zivotnost servomotor 3 miliony startd
zivotnost [h] 2490 3000 6000 12000
pocet startli [1/h] 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napéjeci napéti servomotord: MODACT MTNxD, MTPxD: 3x230/400V, +10 %, -15 %, 50 Hz, +2 %
3x220/380V, +10 %, -15 %, 50 HZz +3 % -5 %

jsou v Technickych podminkach.



Kryti
Kryti servomotoru: MODACT MTNxD - IP 55
MODACT MTPxD — IP 67

Hluk

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

Vypinaci sila
Vypinaci sila se u vyrobce nastavuje podle pozadavku zakaznika v rozsahu, uvedeném v Tabulce 1. Pokud neni
nastaveni vypinaci sily pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci silu pozadovaného typového ¢isla servomotoru.

Zabérna sila

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym prevodem servomo-
toru a jeho ucinnosti. Servomotor mlze 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
Servomotor je samosvorny za pfedpokladu, Ze zatéz pusobi proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru.
Samosvornost zabezpecduje valeckova zdrz, ktera znehybni rotor elektromotoru i v pfipadé ruéniho ovladani.
Z dlvodl dodrZeni bezpeénostnich predpist neni pFipustné pouziti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob. Jedna
se o zajisténi mechanické stability pfi vypadku elektrického proudu (mechanicka brzda).

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Ruéni ovladani

Servomotory jsou ovladany ruénim kolem pfimo (bez spojky) a ovladani je mozné i za chodu elektromotoru. Ota-
¢enim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruciCek se vystupni tahlo servomotoru vysouva (zavira). Pfi otaceni ruénim
kolem je nutné si poCinat s citem, protoze z bezpe¢nostnich hledisek neni vybaven ochranou proti pfetizeni armatury.
Momentové a polohové vypinace jsou v tento moment mimo provoz.

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

V pfipadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni

momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU
Ukazatel polohy

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

Topny ¢Elanek
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 elekironiku DMS2 ED je sestava ze dvou
pfepinacu: jeden ma polohové stavy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani®, druhy ,otvira - stop - zavira“.

Prvni pfepina¢ muZze byt vestavén dvoupolovy nebo &tyfpolovy. 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
prvka se pouzivaji stykae (mechanické kontakty) nebo SSR (jednd 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 prvkud se voli odpovidajici varianta brzdy.

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

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. Stykac¢ova jednotka je sestavena ze
dvou stykacu.

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

Pro prodlouzeni zivostnoti doporucujeme pouzit bezkontaktni reverzaéni jednotku s minimalni Zivotnosti
3 miliony 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 vnéjsim obvodim. Svorkovnice je opatfena Sroubovacimi svorkami
pro pfipojeni napajecich vodi¢l elekiromotoru s max. prifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signalizaénich vodi¢i do svorek
ovladacich obvodu se pouziva vodi¢l do prifezu 1,5 mm2. Svorkovnice je pfistupna- po sejmuti krytu svorkovnicové skiiné.
Na svorkovnici jsou vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Svorkovnicova skfin je vybavena kabelovymi

vyvodkami pro elektrické pfipojeni servomotoru. Elektromotor je vybaven samostatnou skfifikou se svorkovnici a vyvodkou.
Alternativné je mozné dodat servomotory s konektorem.

b) Konektor

Podle poZzadavku zékaznika je mozné servomotory MODACT MTNxD, MTPxD vybavit konektorem, ktery zajiStuje
pfipojeni ovladacich obvodl. Konektor je opatfen krimpovacimi svorkami pro pfipojeni napajecich vodi¢l elektromotoru
s max. prifezem 4 mm2. Pro pfipojeni signalizacnich vodi¢t do krimpovacich svorek ovladacich obvodl se pouziva vodicu
do prirezu 1,5 mm2- ZPA Pecky, a.s. dodavaji i protikus na kabel. K pfipojeni kabelu do tohoto protikusu jsou tieba 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 servomotordl MODACT MTNxD, MTPxD s oznacenim svorek jsou uvedena
v tomto katalogu.

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

Izolaéni odpor

Izola¢ni odpor elektrickych obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné
20 MQ, po zkouSce ve vihku nejméné 2 MQ. Izolaéni odpor elektromotoru musi byt nejméné 1,9 MQ. Podrobné;si
udaje jsou v technickych podminkach.



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

Odchylky zakladnich parametr

Vypinaci sila +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni -10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu napréazdno)
Vile na vystupni ¢asti max. 1 mm
Ochrana

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

7. POPIS

Servomotory MODACT MTNxD, MTPxD konstrukéné vychazeji ze stavebnicové fady servomotord MODACT
MONED. Navic maji pfimocaré Ustroji, pfevadéjici otacivy pohyb na pfimocary.

Trifazovy asynchronni elektromotor pohani pfes pfedlohové soukoli centralni kolo diferencialniho pfevodu, umisténé
v nosné skfini servomotoru (silovy pfevod). Korunové kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani drzeno
v neménné poloze samosvornym Snekovym prfevodem. Rucni kolo, spojené se Snekem, umoziuje alternativni ruéni
ovladani i za béhu elektromotoru - bez nebezpedi pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s unaseem planetového pfevodu a prochazi do ovladaci skfiné, kde jsou
soustfedény vSechny ovladaci prvky servomotoru.

Ovladaci prvky jsou pfistupné po sejmuti vika ovladaci skfiné.

8. ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticitho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimaci. Snimac¢
polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své €innosti nevyzaduje zalozni napajeni, pokud béhem provozu servo-
motoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace s ovladacim
programem nebo ruéné bez pocitace.

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanické soucasti, 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 umozriuje pfipojeni topného
odporu a jeho fizeni termostatem.

Volitelna vybava:

Zpétnovazebni signal 4 — 20 mA

Analogovy regulator — pro fizeni signdlem 4 — 20 mA

Ukazatel polohy — LED displej

Mistni ovladani

Stykace nebo blok bezkontaktniho ovladani (pro provedeni Control)
Elektronicka brzda



Hlavni pfednosti:

Absolutni snimani polohy nezavislé na zaloznim napajeni
Jednoduché nastaveni pomoci 4 tladitek, pocitate PC

MozZnost zalohovani nastavenych parametrd na PC

Ur€eno pro pfimou nahradu elektromechanickych prvkd servomotoru

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

Vystupni signal

Napajeni elektroniky

DMS2

Zakladni vybava:
Ridici jednotka
Momentova jednotka
Zdrojova jednotka

Jednotka displeje
Jednotka tladitek

Doporucena vybava:

bezkontaktni magnetické

bezkontaktni magnetické

podle Tabulky 1

0 — 20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

0 (4) — 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/Dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat
7 x relé 250 VAC 3 A (MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signal 4 — 20 mA max. 500 Q,
aktivni/pasivni, galvanicky oddéleny

LED displej (volitelné)

elektronicka brzda (voliteiné)

230 VAC, 50 Hz, 4 W, kategorie prepéti Il

obsahuje také snima¢ polohy vystupniho hridele, 2 signalky LED

obsahuje:

2 relé pro ovladani elektromotoru

relé Ready s prepinacim kontaktem vyvedenym na svorkovnici
signalizacni relé 1 — 4 s vyvedenym jednim polem spinaciho kontaktu
na svorkovnici.

Druhé pdly 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 spinani).
K jednotce Ize pfipojit elektronickou brzdu.

dvouradkovy displej, 2 x 12 alfanumerickych znaku

tlacitko ,,otevirej“, ,,zavirej”, ,,stop“,

oto¢ny pfepinac ,,mistni, dalkové, stop*“

Elektronicka brzda — po vypnuti elektromotoru snizuje dobéh a zpfesnuje regulaci

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

Jednotka dvoupolohového a tfipolohového fizeni — ovladani servomotoru najetim do poloh ,otevfeno” a ,zavieno

nebo analogovym signalem 0 (4) — 20 mA

Jednotka pfipojeni Profibus — ovladani servomotoru priimyslovou sbérnici Profibus a Modbus

Elektronicke Fizeni DMS2 pfi své ¢innosti kontroluje sled a vypadek fazi napajeciho napéti.



Pfiklad zapojeni elektroniky DMS2 ED v provedeni Nahrada elektromechanické desky
(servomotory MODACT MTNED, MTPED)

Mistni ovladani
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Poznamka: Kontakty relé MO, MZ, SO, SZ jsou zde kresleny pfi vypnutém napajeni, kontakty PO, PZ se pfi vypnutém
napdjeni prestavi do polohy, ktera je vyznacena carkované.
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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.
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Konektor pro pfipojeni displeje o mistniho ovladani (zde nepouZity,

Svorkovnice DMS2 Analog
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Svorkovnice DMS2 Profibus
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Tabulka é. 1 — Elektrické servomotory MODACT MTNxD, MTPxD
— zakladni technické parametry, provedeni
— xxD - XxED elektronika DMS2; xTD elektronika DMST

Zakladni technické parametry:

Rozsah |Zabérna| Rychlost | Zdvih Elektromotor Hmotnost Typové éislo
nastaveni| sila |prestaveni . . o
Typ wo. sil Vykon | Otaéky [l (400V) | zakladni |  doplnkové
yp. sily Typ L -z
[kN] [kN] | [mm/min] | [mm] Wl | [t/min] | [A] In [ka] 12345 | 6789 10 11
50 1xx7070-6AA 180 850 0,62 2,3 x X 0 x xxD x
1xx7070-6AA

MTNXD 15 80 xx7070-6. 180 850 0,62 2,3 x X 1xxxD x
MTPD 15 11,56-15 17 125 1xx 7070-4AB 250 1350 0,76 3,0 X X 3 x xxD x
36 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 X X2 x xxD x

27 10100 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 33 50442 x XA xxxD x

50 1xx7070-6AA 180 850 0,62 2,3 X X 4 x xxD x

o || | e L L e |
MTPxD 25 - , xx7070- , X X X 6 X xxD x
36 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 X X7 xxxD x

27 1xx7073-8AB 120 645 0,51 2,2 X X 8 x xxD x

MTNxD 40 o540 5 80 1xx7083-6AA | 550 910 1,6 3,4 x X 1xxxD x
MTPxD 40 1) 125 20— 120 1xx7080-4AA 550 1395 1,45 3,9 60 50443 x X2 xxxD x
MTNxD 63 40-63 8 80 1xx7090-6AA 750 915 2,1 3,7 X X4 x xxD x
MTPxD 63 125 1xx7090-4AA | 1100 1415 2,55 4,6 63 x x5 xxxD x

Poznamky: 1) Provedeni s vnitfnim zavitem ve spojce a pfirubou (nestandardni) je dodavano jen u t. . 52 443.x21xxxD a 52 443.x22xxxD
(Typ MTNXD, MTPxD 40).

Elektrické servomotory MODACT MTNxD, MTPxD
— urceni vyznamu 6. aZz 11. mista typového cisla

Tabulka ¢é. 2 — Urceni jednotlivych pozic v typovém éisle

6. misto elektrické pfipojeni (svorkovnice nebo konektor), typ elektroniky Tabulka €. 3

pro typ 52 442 Tabulka €. 4
7. misto pfipojovaci rozmeéry dle obr. 3, 4 1

pro typ 52 443

dle obr. 5 2
8. misto vypinaci sila, rychlost pfestaveni Tabulka €. 1
) DMS2, DMST R - Analog, P - Profibus, Y - Modbus

9. misto typ elektroniky

DMS2 ED Tabulka €. 5

IP 55 MTNxD
10. misto stupen kryti

IP 67 MTPxD
11. misto teploty okoli Tabulka ¢. 6

6. misto typového Cisla
Tabulka ¢. 3 — Typ elektroniky, elektrické pripojeni, brzda

Elektronika svorkovnice | konektor svorkovnice, | - konektor,
brzda brzda

DMS2 ED (vybaveni viz Tabulka ¢. 5) stykace E F H K
DMS2 ED, bezkontaktni spinace A B C D
DMS2 ED, bez silovych spinacl 3 4 -

DMS2, DMST, Profibus, stykace P T U Y
DMS2, DMST, Profibus, bezkontaktni spinace | J L M
DMS2, DMST, dvoupolohové nebo tfipolohové fizeni, stykace R \Y% W 1
DMS2, DMST, dvoupolohové nebo tfipolohové Fizeni, bezkontaktni spinace N S 2 z
DMST, Modbus, stykace 5 6 7 8
DMST, Modbus, bezkontaknti spinace 9 0 M N

*) Servomotor se pro dvoupolohovou nebo tfipolohovou regulaci nastavi ve vyrobnim zavodé. Pokud v objednavce neni uréeno jinak,
servomotor se nastavi pro tfipolohovou regulaci (oviadani signalem 4 — 20 mA).
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7. misto typového Cisla

Tabulka é. 4 — Pripojovaci rozméry t. ¢. 52 442

Rozt(:(;: I?:’z;(u A Znak na 7. misté ROZt(:;; I?#;;(u B Znak na 7. misté
Aatl 0 Bail C
Aatll 1 Baill D
Aatlll 2 Ba1lll E
Aa2l 3 Ba2l F
Aaz2ll 4 Baz2ll G
Aa2lll 5 Baz2lll H
Ab1l 6 Bb1l |
Ab1ll 7 Bb1ll J
Ab1lll 8 Bb1lll K
Ab2] 9 Bb2l L
Ab2I| A Bb2ll M
Ab21ll B Bb 2l P Dodavky provedenti Il
rozte¢ zavit ve spojce Bg2l R se spoj kOLV’ M 1,0 x1jen
sloupkd Wﬁ’)—s‘!ﬁjpkﬂ po dohodé s vyrobcem.
poloha ,zavfeno*
Rozte¢ sloupkt A | 160 mm — —4—_
B | 150 mm .
a| 30mm |délkasloupkiic |dle tabulek | _ J 3| Poloha
Poloha ,zavieno* | b | 74 mm |délka sloupkl d LProvedeni R L ® zavieno
g | 130 mm |délka sloupkiih |-obr.1a2 LI =
I |M20x1,5 !
Zavit ve spojce I |[M16x1,5 Zakongeni 1 :<L>| Zakonéeni 2
Im{ M10x1
9. misto typového cisla
Tabulka é. 5 — Elektronika DMS2 ED
Znak na 9. misté
Vybaveni DMS2 ED
0(1(2|3|4|5|6|7|8|9|A|B|C|D|E|F|H|J|K|L|M|N|V|W
Mistni ovladani X 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 spina¢ X [ X | X |x X | x| x|x X | x| x [x
Analogovy| Vysila¢ X | X [ X[ x|x|[xX[x[x]|x|[x]|x|x|[x [x]|x]|Xx
modul regulator X | x [ x | x [x | x [ x |x

Poznamka: Pokud je servomotor vybaven elektronikou DMS2 ED v konfiguraci Nahrada elektromechanické desky, nedodava se
s elektronickou brzdou.

11. misto typového Cisla

Tabulka €. 6 - Teploty okoli

Pro teplotu okoli od -25 °C do +70 °C

bez oznaceni

Pro teplotu okoli od -40 °C do +60 °C

F1
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Rozmeérovy nacrtek elektrického servomotoru MODACT MTNxD 40, MTPxD 40
t. 6. 52 443.x2xxNxD, 52 443.x2xxPxD
provedeni s pfirubou — nestandardni

— se svorkovnici
max. 697

—

max. 436 261 Mistni ovladani
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POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




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, 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 kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov
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