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1. POUZITI

Elektrické servomotory oto¢né viceotackové MODACT MOA jsou urceny pro dalkové ovladani specialnich armatur,
umisténych v obsluhovanych prostorech jadernych elektraren s reaktory VVER nebo RBMK.

2. PRACOVNI PROSTREDI

Servomotory MODACT MOA musi spolehlivé pracovat pfi téchto parametrech okolniho prostredi:
1) Jmenovity pracovni rezim:

teplota -20 °C az +55 °C
tlak atmosféricky
relativni vihkost do 90 %

2) Rezim ,,malych unika“:

tlak do 0,17 MPa

teplota do 90 °C

relativni vihkost parovzdusna smes

doba pusobeni pretlaku do 5 hodin

Cetnost vzniku rezimu 1 x za 2 roky (5 cyklid za dobu provozu servomotoru)

doba chodu v priibéhu pracovniho cyklu o délce 10 minut  max.85 s

Servomotor zUstane schopnym provozu v rezimu ,malych unik(“ i po ném.
Servomotor nevyzaduje revizi po uvedeném rezimu.

3. TECHNICKE PARAMETRY

Zakladni technické parametry jsou uvedeny v tabulce provedeni.

Napajeci napéti elektromotoru: 3 x 400V, 50 Hz (nebo podle tdaju na stitku)

Stupeni kryti servomotoru: IP 67

Pracovni poloha: pracovni poloha je libovolna (nedoporucuje se motorem kolmo dolti)

Pracovni rezim - ¢etnost spinani

Servomotory mohou pracovat pti kratkodobém zatizeni s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1, pficemz
pribéh zatiZzeni je podle obrazku. Nejdel$i pracovni cyklus (zavieno - otevieno - zavieno) je 10 minut pfi poméru doby
béhu k dobé klidu 1:3 (zatéZovatel 25 %). Primérné zatiZzeni servomotoru po dobu béhu je 33 % z hodnoty maximalniho
vypinaciho momentu a nazyva se jmenovity moment.



Servomotory mohou pracovat také v rezimu pferusovaného chodu s rozbéhem S4 podle CSN EN 60 034-1 (napr:
pfi postupném otevirdani armatury apod.). Nejvy$si pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 cykl( za hodinu pfi
zatézovateli 25 % (doba béhu k dobé klidu 1:3). Stfedni hodnota zatéZzovaciho momentu je nejvy$e 33 % maximalniho
vypinaciho momentu. NejdelSi pracovni cyklus (N+R) je 10 minut, zatézovatel (N/N+R) je max. 25 %.

Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1% N Mz  zabérny moment > 1,3 .Mv
Mstr stfedni hodnota zatézovaciho momentu
3%N Mv  maximalni hodnota vypinaciho momentu
N
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Doba prace N Doba klidu R
Doba _cyklu

Prubéh pracovniho cykiu
Izolaéni odpor

nout pod 0,3 MQ. Za sucha musi byt minimalné 20 MQ.

Elektricka pevnost izolace Zkugebni napéti

Elektrické obvody servomotoru s jmenovitym napétim do 250 V 1500V, 50 Hz

Vysila¢ polohy odporovy s jmenovitym napétim do 50 V 500V, 50 Hz

Elektromotor s jmenovitym napétim tfifazovym 400 V (380 V) 1 800V, 50 Hz podle CSN EN 60034-1
Vysila¢ polohy proudovy CPT 1AAE 50 Vss

Hluk - hladina akustického tlaku A je max. 85 dB (A)
— hladina akustického vykonu A je max. 95 dB (A)

Odolnost proti seizmickym otfesiim, proti pusobeni dezaktivaénich prostfedk( a dalSi parametry jsou uvedeny
v Technickych podminkach TP 02-01/05.

4. POPIS

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

Servomotory se skladaji ze dvou ¢asti:

— silova €ast — vyvozuje a pfenasi kroutici moment na vystupni hfidel servomotoru -— je tvofena tfifazovym asynchron-
nim elektromotorem, pfedlohovou pfevodovkou, planetovou prevodovkou s vystupnim hfidelem, zafizenim pro ruéni
ovladani s ruénimcovoucim $nekem.

— ovladaci ¢ast- zajistuje jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani od momentu, vypinani od polohy, sig-
nalizace a dalkové hlaSeni polohy a sklada se z téchto mechanickych skupin (jednotek), umisténych na ovladaci
desce dle obr. ¢. 1 — polohova a signaliza¢ni jednotka 1, vysila¢ polohy 2, momentova jednotka 3, svorkovnice 4
a topny €lanek 9. Polohova a signalizaéni jednotka je vybavena ¢tyfmi mikrospinaci, vzdy dvéma pro kazdy smér
oté€eni vystupniho hfidele. Bod pfepnuti kazdého mikrospinace je samostatné nastavitelny v rdmci pracovniho zdvihu
servomotoru. Momentové jednotka ma samostatné nastavitelné mikrovypinace — pro kazdy smér otaceni jeden.
Momentové vypinace jsou blokovany proti vypnuti pfi zabérném momentu. Odporovy vysila¢ polohy je opatfen proklu-

zovaci spojkou, ktera umoziuje jeho sefizeni s vystupnim hfidelem. Topny ¢lanek 9 zamezuje kondenzaci vodnich par

pod krytem ovladaci ¢asti. Polohova jednotka a vysilaé polohy odvozuji svlj pohyb od vystupniho hfidele servomotoru
pfes nahonové kolo 7. Momentova jednotka je pohanéna ,plovoucim Snekem® ruéniho ovladani, kde posuv $neku je pfimo
umérny krouticimu momentu na vystupni hfideli servomotoru. Tim je umoznéno vypnuti elektromotoru pfi dosazeni hod-
noty krouticiho momentu, na kterou je nastavena momentova jednotka.

Kabelové pfivody jsou zajistény pomoci dvou kabelovych vyvodek M25x1,5. Kabelové vyvodky utésni primér kabelu

9az 16 mm.



Legenda:

1 — polohova a signalizaéni jednotka

2 —vysilac polohy

3 — momentova jednotka — P
4 — svorkovnice '
5 — elektromotor

6 — vnitini ochranna svorka 1 07 Hef™ vo

7 — nahonové kolo —

8 — pfepinaci kolo

9 — topny &ldnek [ﬁz Tt | |z
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Poznamka:
Cisla v krouzku jsou shodnd s &isly uvolriovacich $roubd
vacek polohové jednotky.

Obr. 1 - Oviadaci deska
Ddulezité upozornéni:
Pouzité mikrospinace v jednotlivych jednotkdch neumoZriuji privést na kontakty stejného mikrospinace dvé napéti riznych
hodnot nebo fazi.

Popis a funkce ovladacich jednotek

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

Hfidel momentového ovladani pfenasi pohyb plovouciho Sneku ze silového pfevodu pomoci segmentl 23 nebo 24
a pacek 45 nebo 46 na mikrovypinate MO nebo MZ. Natoc¢enim segmentl oproti vypinacim packam se nastavuje ve-
likost vypinaciho momentu. Pro pfestavovani vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod jsou segmenty 23, 24 opatieny
stupnici, na které jsou individualiné u kazdého kusu servomotoru vyznaceny ryskami body pro nastaveni maximalniho
a minimalniho momentu. Nastaveny moment ukazuji pak vyfezy v segmentech 27 a 28.

Cisla na této stupnici neudavaji nastaveni vypinaciho momentu pfimo. Dilky na této stupnici slouZi pouze k pfesngjgimu
rozdéleni pdsma mezi body maximalniho a minimalniho vypinaciho momentu a tim k pfesnéjSimu pfestaveni vypinaciho momentu
mimo vyrobni zavod, neni-li k dispozici zatézovaci stolice. Segment 28 je uréen pro smér ,zavira“, segment 27 pro smér ,otvira“.

19 20 21 46 23 25 Schéma
= mikrovypinacud
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:}/ \ n Legenda:
v L4 0 04 B3™n o 19 — zakladni deska
\ ! = 20 — mikrovypinaée MO, MZ

21 — presuvnik
Y | ﬁs T O u] MZ 22 - hridel momentového oviadani
t

A T T 23 —segment horni ,otevird“

! 7 L A 24 —segment horni ,zavira“
K PYan. 25 - zajistovaci Sroub ,otevird“
e JAN 26 - zajistovaci Sroub ,zavira“

27 —segment doini ,otevird“
28 28 - segment doini ,zavira“
29 - hridel blokovani
- 44 - zajistovaci matice
22 45 44 24 45 — packa vypinaci ,zavira“
46 — packa vypinaci ,otevira“

Obr. 2 - Momentova jednotka



Jednotka momentového ovlddani je také vybavena blokovacim mechanizmem. Blokovaci mechanizmus zajisti po vypnuti mo-
mentového vypinace jeho zablokovani, ¢imz se zabrani jeho opétovnému sepnuti a tim i pulzovani servomotoru. Mimoto zabrani blo-
kovaci mechanizmus vypnuti momentového vypinace po reverzaci chodu servomotoru a tim umozni piné vyuziti zdbérného momen-
tu elektromotoru. Blokovaci mechanizmus pracuje pfi obou smérech pohybu vystupniho hfidele servomotoru v koncovych polohach
i v mezipoloze po dobu uréenou druhym dopliikovym Eislem servomotoru v otackach vystupniho hfidele po reverzaci jeho pohybu.

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

Postup pfi nastavovani momentové jednotky

Nastaveni jiného vypinaciho momentu, nez na ktery byla jednotka nastavena ve vyrobnim zavodé, se provadi tak, Ze se uvolni
zajiStovaci matice 44 (viz obr. 2), dale pfislusny zajistovaci Sroub 26 (pro smér ,zavirda“) nebo 25 (pro smér ,otvira"). Potom na-
sadime Sroubovék do vyfezu v hornim segmentu 24 event. 23 a otaCime segmentem, az vyfez v segmentu 28 event. 27 ukazuje
na pfislusné misto na stupnici. Toto misto se stanovi tak, Ze rozdil mezi maximalnim a minimalnim nastavitelnym momentem
v Nm délime poctem dilkd mezi znackou maximalniho a minimalniho momentu. Tim ziskdme udaj, kolik Nm vypinaciho momentu
pfipada na jeden dilek stupnice a interpolaci stanovime misto na stupnici, na které ma ukazovat vyfez v segmentu 28 nebo 27.

Znacka > na hornich segmentech 23 a 24 ur€uje, na kterou stranu nastavovany moment zvétSujeme nebo zmensujeme a ktera
barevna ryska na stupnici oznacuje misto nastaveni maximalniho vypinaciho momentu a misto nastaveni minimalniho momentu.
Jednotka momentového ovladani nesmi byt nikdy nastavena tak, aby vyfez v dolnim segmentu byl mimo pasmo, vymezené barevny-
mi ryskami na stupnici.

Po nastaveni vypinaciho momentu se dotdhne zajiStovaci Sroub 26 nebo 25 a zajistovaci matice 44.

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

b) Jednotka polohova a signaliza€ni - obr. 3 a obr. 4 - zajistuje pfi dosazeni nastaveného poétu otagek vystupniho
hfidele vypnuti polohovych vypinact PO nebo PZ a pomoci signaliza¢nich vypinacli SO a SZ vyslani elektrického signalu pro
ucely signalizace polohy vystupniho hfidele servomotoru. Nahon jednotky je proveden ozubenym kolem 38 od vystupniho

Legenda:
] vaéky pro PO, SO, PZ, SZ PO — p'oloho‘vyvm{quvyp/na'c ,,ovtevrenvo“
SO - signalizacni mikrovypinac ,otevieno*”
PZ — polohovy mikrovypinac ,zavieno

PO 43 42 SZ - signalizaéni mikrovypinac ,,zavieno”
;\: l f é @® — Sroub pro vacku mikrospinace PO
R th / i / @ —38roub pro vacku mikrospinace SO
_PE_/,:: 1 I A t yi va _$., ® — Sroub pro vacku mikrospinace PZ

sz H l @ — $roub pro vacku mikrospinace SZ

: i 38 - ozubené (ndhonové) kolo
| 39 —nosnik jednotky
= = 40 - nosnik vysilace
#@"'-EL i 41 — odporovy vysila¢ polohy
T—#._Eg_ ; 42 — pastorek s treci spojkou
47 - 43 — odpruZené nahonové kolo vysilace
47 — pojistovaci sroub pfestavného kola

K4 — prestavné kolo
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Poznamka:
Cisla v krouZku jsou shodna s ¢isly uvolriovacich Sroubu vacek

w polohové jednotky.

Obr. 3 - Polohova a signalizacni jednotka s odporovym vysilacem




Legenda:

7 PO — polohovy mikrovypinac ,otevieno®
vacky pro PO, SO, PZ, SZ SO - signalizadni mikrovypinaé ,otevieno*
PZ — polohovy mikrovypinac ,zavieno*
SZ — signalizaéni mikrovypinac ,zavieno*

PO
T ' @ - $roub pro vacku mikrospinaée PO
SO — ® - &roub pro vacku mikrospinade SO
Pz — 1 H ® — Sroub pro vacku mikrospinace PZ
M o a @ — Sroub pro vacku mikrospinace SZ
sz , v 1

T K 1 —3 ‘ 38 - ozubené (nahonové) kolo

| l o N 39 - nosnik jednotky
. J{ ] s 50 — nosnik proudového vysilace

51 — proudovy vysilac¢ polohy CPT 1AAE
52 — nahonové kolo vysilace CPT 1AAE
53 — zajistovaci Sroub

LY [ 54 — piilozka
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Poznamka:
Cisla v krouzku jsou shodné s éisly uvolfiovacich $roubt vadek polohové jednotky.

Obr. 4 - Polohova a signalizacni jednotka s proudovym vysilacem

hfidele pfes stupriovou prevodovku na vacky, ovladajici mikrospinace PO, PZ, SO, SZ. Okamzik sepnuti signalizacnich
vypinacl Ize volit v libovolném misté pracovniho zdvihu servomotoru mimo Uzké pasmo kolem koncovych poloh (signalizacni
vypina¢ musi sepnout pfed vypinacem polohovym, dokud se jesté vystupni hfidel pohybuje).

Signaliza¢ni a polohova jednotka je konstruovana jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku 39, pod
nimz jsou namontovany prevody usporadané podle kinematického schématu (obr. 5). Pfevod je sestaven tak, Ze pfestavné

vysila¢
l polohy "\
X i » =
pfevodova vagky = H
skiika -~ )
vystupni hfidel t H gt —
Legenda:
K1 — ozubené kolo
vystupniho hfidele

K2 — mezikolo

K3 — nahonové kolo

K4 - prestavné kolo

47 - zajistovaci Sroub
prestavného kola

48 - hridel vacek

K1

K2

Obr. 5 - Kinematické schéma prevodti



kolo K4 je mozno po uvolnéni zajistovaciho Sroubku 47 pfesunout do rdznych arovni (1, II, Ill, 1V, V). Pfestavenim kola K4
se méni rozsah nastaveni polohovych a signalizac¢nich vypinacu a vysilace podle pracovniho zdvihu servomotoru podle
uvedenych tabulek.

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu (pro odporovy vysila¢ polohy)

Pracovni zdvih

1,5-26 26-52 | 52-10 | 10-19,5 | 19,5-38,1
servomotoru (ot.)

Prevodovy stupen
jednotky

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu (pro proudovy vysila¢ CPT)

Pracovni zdvih

15-2,6 26-52 | 52-10 | 10-19,5 | 19,5-38,1
servomotoru (ot.)

Prevodovy stupeni
jednotky

Nastaveni polohové a signalizacni jednotky

PFed nastavovanim polohové a signaliza¢ni jednotky je nutno sejmout sestavu ukazatele polohy (obr. 6) odSroubovanim
Sroubll 66, aby byl pFistup k Sroubdm vadek 1, 2, 3, 4. Po nastaveni jednotky se sestava ukazatele opét pfiSroubuje a
sefidi podle bodu d.

Je-li nutné zménit rozsah nastaveni polohovych a signalizacnich vypinacli a vysilace polohy, je tfeba zménit polohu
prestavného kola K4. Po prestaveni je nutno zajiStovaci Sroubek 47 opét fadné dotahnout a zajistit.

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

Vl’l”lllll S

! Legenda:
' 60 — drZak ukazatele
I 61 — hridel ukazatele

62 — ukazatel doini ,,zavira“
63 — ukazatel horni ,otvira“
64 — gumovy krouZek

65 — utahovaci Sroub

66 — pripevriovaci Srouby

Obr. 6 - Sestava ukazatele



Nastaveni polohovych vypinaéu se provadi tak, Ze nejprve nastavime vystupni hfidel do koncové polohy, ve
které ma vypinat nastavovany mikrospina¢. Potom uvolnime pfisluSnym uvolfiovacim Sroubem (71, 2, 3, 4) vacku
mikrospinace (PO, PZ, SO, SZ). Uvolnéni se provede ota¢enim uvolfiovaciho Sroubu proti sméru hodinovych
ru€iCek. Uvolhovacim Sroubem otacime jen tolik, aby se vacka uvolnila - dalSim ota€enim uvolfiovaciho Sroubu by
se vacka opét pfitahla.

Cisla pfislusnych uvolfiovacich Sroubll (71, 2, 3, 4) jsou uvedena na hfideli vagek polohové jednotky (obr. 3 a 4).
Po uvolnéni otd€ime vackou v opaéném smeéru nez se pohybuje vystupni hfidel servomotoru pfi nastavovani polohy
~Zavreno“ nebo ,otevieno” tak dlouho, dokud mikrospina¢ nepfepne.V této poloze vacku zajistime dotazenim uvolfiovaciho
Sroubu (ve sméru hodinovych rucicek).

Signaliza¢ni vypina¢ musi byt nastaven tak, aby pfepnul dfive nez pfislusny polohovy koncovy nebo momentovy
vypinag, popf. sou¢asné.

Upozornéni

Po kazdé manipulaci se zajiStovacimi Srouby v oviadaci ¢asti servomotoru je nutné tyto Srouby zajistit proti uvolnéni pfi
vibracich zakdpnutim rychleschnoucim lakem. Jestlize byly tyto Srouby jiz dfive lakem zajistény, je nutné zbytky starého
laku pfi sefizovani odstranit a plochu pod nimi fadné odmastit.

c) Vysilace polohy
Odporovy vysila¢ polohy 1x100 Q
Nejprve je nutné nastavit vhodny pfevod z vystupniho hfidele servomotoru na hfidel vysila¢e podle pozadovaného
pracovniho zdvihu servomotoru (viz tabulky).
Nastaveni se provede pomoci prestavného kola K4 v prfevodovce polohové a signalizaéni jednotky podle bodu b).
Odporovy vysilaé ma jmenovitou hodnotu odporového signalu 100 Q. Vysila¢ ma jednostranné vyvedeny hridel. Na
konci hfidele je nasunut pastorek s tfeci spojkou poz. 42, ktery ma moznost proklouznuti na hfideli v obou koncovych
polohach vysilage, coz je vyhodné pfi sefizovani.

Nastaveni odporového vysilace

Vzhledem k odstupriovanému prevodovému poméru polohové a signalizaéni jednotky se bézec potenciometru nepo-
hybuje vzdy v celém rozsahu odporové drahy, ale pouze v urcité ¢asti.

Pfi nastavovani polohové a signaliza¢ni jednotky do koncovych poloh ,otevieno” a ,zavieno” podle bodu b) dojde
automaticky k urcitému nastaveni odporového vysilace vlivem proklouznuti tfeci spojky poz. 42 v koncové poloze
vysilace.

Toto automatické nastaveni Ize zménit podle svych pozadavkid nasledujicim zplsobem:

Pfi nastaveni je rozhoduijici, zda chceme v poloze ,zavieno” nizky odpor (doini hranice odporové drahy), nebo vysoky
odpor (horni hranice odporové drahy). Chceme-li v poloze zavieno nizky odpor, musi byt na svorkovnici zapojeny svorky
30,31; pro vysoky odpor svorky 31, 32. Nastaveni odporového vysilaCe se provede tak, ze 2 otacky ru¢niho kola pred
polohou ,zavfeno® povolime Sroub a svornik pro ukazatel polohy, ktery drzi nosnik vysilae poz. 40 (obr. 3) a vysuneme
zabéru a dotahneme svornik a Sroub. Ota¢enim ruéniho kola do polohy ,zavieno® se dostavi minimalni odporova hodnota
vysilage. Pfi zapnuti servomotoru nebo ota¢enim ru¢niho kola na ,otevieno” za¢ne odpor stoupat az na hodnotu odporu,
odpovidajici koncové poloze ,otevieno” (max. 96 Q).

V pripadé, ze chceme na ,zavieno® vysoky odpor, zapojime svorky 31,32 a 2 otacky ruéniho kola pfed polohou
»zavieno" nastavime vysila¢ dle predeslého postupu na nejvyssi hodnotu odporu (nad 96 Q). Pfi zapnuti servomotoru ne-
bo ota€enim ruéniho kola na ,otevieno” za¢ne odpor klesat az na hodnotu odporu odpovidajici koncové poloze ,otevieno”
(max. 4 Q). Tim je vysila¢ sefizen.

Proudovy vysilaé¢ polohy CPT 1AAE

Pouzdro vysilate musi byt uzemnéno (na nulovy vodi¢, zemnici vodi¢ nebo el. zem méficiho obvodu) a méfici obvod
(dvoudrat) musi byt rovnéz uzemnén (obvykle na el. zem navazujiciho regulatoru).

Napéti se méfi na svorkach 31, 32, proud se méfi mezi svorkou a odpojenou Zilou pfivodniho kabelu.

Vysila¢ je galvanicky izolovany, takZze na jeden zdroj |ze pFipojit vétsi pocet vysilacl. Vlastni pfipojeni vysilace
je provedeno dvéma vodici, kterymi protéka unifikovany signal 4 — 20 mA pfi napajeni 18 — 25 Vss pfi odporové
zatézi v rozsahu 0 — 500 Q. Soucasné se témito vodici pfivadi i napajeci napéti. Vystup je vybaven diodou proti
pfepdlovani a tim je vysila¢ chranén proti vétdiné moznych poskozeni. Trvale jej Ize poSkodit pfipojenim na napéti
vyS§8i nez 30 Vss.



Sefizeni proudového vysilace polohy CPT 1AAE

Nejprve je nutné nastavit vhodny pfevod z vystupniho hfidele servomotoru na hfidel vysilac¢e podle pozadovaného
pracovniho zdvihu servomotoru (viz tabulka).

Nastaveni se provede pomoci pfestavného kola K4 v pfevodovce polohové a signaliza¢ni jednotky podle bodu b).

Po nastaveni vhodného prfevodu sefidime proudovy vysila¢ podle tohoto postupu:

Upozornéni !

Bez predchozi kontroly napajeciho napéti nesmi byt vysilaé CPT 1AAE pfipojen. Vyvody vysilate nesméji byt v servo-
motoru spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani nahodné.

1) Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpoijit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru, na
nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alespon 1 MQ. Napéti
musi byt v rozmezi 18 - 25 V=, v zadném pfipadé nesmi byt vySSi nez 30 V (dochazi pak ke zni¢eni vysilace). Potom
pfipojime vysila¢ tak, aby kladny pdl zdroje byl pfipojen na kladny pdl vysilace tj. na rudo/€erny vodi¢ +, ktery je zapo-
jen na svorku 32. Zaporny pdl vysilae (Cerny vodic) je pfipojen na svorku 31.

2) Do série s vysilatem zapojime pfechodné miliampérmetr, nejlépe Cislicovy, s pfesnosti alespori 0,5%.
Prestavime vystupni hfidel do polohy zavieno. Pfitom musi hodnota signalu klesat. Pokud tomu tak neni, musi
se otacet vystupnim hfidelem ve sméru ,zavira“ tak dlouho, az signal za¢ne klesat a vystupni hfidel dosahne
polohy ,zavieno”.

Potom uvolnime zajiStovaci Srouby 53 pfilozek vysilace 54 tak, aby celym vysilatem bylo mozno otacet. Otaenim
celym vysilatem nastavime proud 4 mA a dotahneme zajiStovaci Srouby pfilozek. Nasledné prestavime vystupni hfidel
servomotoru do polohy ,otevieno”. Odporovym trimrem v Cele vysilace (bliZze k okraji) nastavime proud 20 mA. Trimr ma
12 otacek, nema dorazy, nelze jej tedy poskodit.

Pokud byla korekce 20 mA znacéna, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny mili-
ampérmetr. Barvou zakapnutym $roubkem blize stfedu neni dovoleno otadet. Srouby, zajistujici pFilozky vysilae, fadné
dotahneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

Po skonéeni sefizeni zkontrolujeme voltmetrem napéti na svorkach vysilace. Musi byt v rozmezi 9-16 V pfi proudu
20 mA.

Poznamka:

Charakteristika vysilace ma dvé vétve - sestupnou vzhledem k poloze ,Z“ nebo vzestupnou vzhledem k poloze ,Z“
Volba charakteristiky se provadi natoéenim télesa vysilace.

d) Ukazatel polohy

Mistni ukazatel polohy slouzi k orientaénimu ur€eni polohy vystupniho hfidele. Je odnimatelné mechanicky
pfipojen na sloupky polohové a signaliza¢ni jednotky a unasen drazkou v hfideli vacek této jednotky. Pfi sefizovani
vacCek polohové a signalizaéni jednotky je nutno celou sestavu ukazatele (obr. 6) sejmout po povoleni pfipeviiovacich
Sroubl poz. 66.

Sefizeni ukazatele polohy

Nejprve je nutné provést nastaveni polohové a signaliza¢ni jednotky podle bodu b). Po nastaveni této jednotky pak
pfipevnime sestavu ukazatele a sefidime ukazatel podle tohoto postupu:

Nejprve nastavime vystupni hfidel servomotoru do polohy ,zavieno“ a v prihledu nasazeného krytu zjistime
polohu znacky , zavieno" viéi znacce na prihledu. Sejmeme kryt a na toto misto se nastavi dle obr. 6 znacka
sZavieno“ dolniho ukazatele poz. 62 po povoleni Sroubu poz. 65. Po opétovném nasazeni krytu zkontrolujeme
pfesnost nastaveni znacek proti sobé a pol ohu pfipadné jesté upravime. Potom pfejedeme vystupnim hfidelem
servomotoru do polohy ,otevieno“ a zjistime polohu znacky ,otevieno” vici znacce na prihledu. Sejmeme kryt
a na toto misto se nastavi znacka ,otevieno“ horniho ukazatele poz. 63 a utdhneme Sroub poz. 65. Pfitom dbame,
abychom nezménili jiz nastavenou polohu dolniho ukazatele ,zavieno“. Po nasazeni krytu opét zkontrolujeme
pfesnost nastaveni znacek proti sobé a polohu pfipadné jesté upravime. Tim je ukazatel nastaven pro obé krajni
polohy.

Ruéni ovladani
Vystupni hfidel servomotoru Ize prestavovat také ruéné pomoci ruéniho kola. Ota€enim ruénim kolem ve sméru po-
hybu hodinovych ruéi¢ek se armatura zavira (pfedpoklada se levy zavit v armature).
Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguiji, pokud je servomotor pod napétim.
V pfipadé, ze bude pouzito ru¢ni ovladani, tzn. servomotor bude oviadan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mize dojit k poskozeni armatury.
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5. BALENi A SKLADOVANI

Servomotory se bali spolu s armaturou, na kterou jsou namontovany. Zplsob baleni kompletu s armaturou musi byt
uveden v technickych podminkach pro armatury s namontovanym servomotorem.

Pro pfepravu servomotor( od vyrobce servomotord ke kompletaci u vyrobce armatur v tuzemsku se pouzivaji kryté
dopravni prostfedky nebo prepravni skfiné. Servomotory se v tomto pfipadé pfepravuji nezabalené. Pfi pfimé dodavce
servomotord do jaderné elektrarny (JE) se baleni provadi dle pfilohy &. 7 TP 02-01/05.

PFi dodavkach servomotord zahraniénim odbératelim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho pro-
vedeni musi byt pfizplisoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista urcéeni.

Po obdrzeni servomotoru od vyrobce je nutno prekontrolovat, zda béhem dopravy nedoslo k jejich poskozeni.
Porovnejte, zda Udaje na §titcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s pravodni dokumentaci. Pfipadné nes-
rovnalosti, zavady a poskozeni hlaste ihned dodavateli. Uvedeni do provozu je v tomto pfipadé vylouc¢eno.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezprasné mistnosti s teplotou
v rozsahu od -25 °C do +50 °C, s relativni vlhkosti do 80%, prosté ziravych plyn( a par, chranéné proti $kodlivym
klimatickym vlivim. Pfi skladovani po dobu vice nez 4 let je nutné pfed uvedenim do provozu vymeénit mazaci
napln. Jakékoliv manipulace pfi teplotdch niz8ich nez -25°C je zakdzéana. Je nepfipustné skladovat servomotory
venku nebo v prostorach nechranénych proti desti, snézeni a namraze. Pfebyte€ny konzervaéni tuk odstrarite az
pfed uvedenim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotort po dobu del$i nez 3 mésice
doporucujeme vlozit pod kryt servomotoru sacek se Silikagelem, nebo jinym vhodnym vysousedlem.

6. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UVEDENI
DO PROVOZU

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

7. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby vystupni hfidel spolehlivé zapadl do spojky armatury. S armatuou
se servomotor spoji ¢tyfmi Srouby. Ota¢enim ruéniho kola se provede kontrola spravného spojeni servomotoru
s armaturou. Sejmeme kryt servomotoru a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru dle schématu vnitfniho
a vnéjsiho zapojeni.

8. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

Po usazeni servomotoru na armaturu a ovéfeni mechanického spojeni pfistoupime k vlastnimu nastaveni a sefizeni.

1) Prestavime servomotor ruéné do mezipolohy.

2) Servomotor pfipojime na sit a kratkym spusténim uprostfed pracovniho zdvihu ovéfime spravny smér otaceni
vystupniho hfidele. PFi pohledu do ovladaci skfiné se vystupni hfidel pfi pohybu ve sméru ,zavira“ otac¢i ve sméru
hodinovych rucicek.

3) Servomotor prestavime elektricky do blizkosti polohy ,zavieno®, zbytek prestaveni do polohy ,zavieno” provedeme po-
moci ruéniho kola. V této poloze ,zavieno“ nastavime polohovou jednotku (mikrospinac PZ) podle bodu 4b, odporovy
nebo proudovy vysila¢ podle bodu 4c a ukazatel polohy podle bodu 4d .

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

5) Prestavime vystupni hiidel servomotoru o poZzadovany pocet ota¢ek a nastavime vypina¢ polohy PO ,otevieno” podle
bodu 4b, odporovy vysila¢ podle bodu 4c a ukazatel polohy podle 4d. Nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypinacl
a vysilace polohy nékolikrat ovéfime.

6) Prestavime vystupni hfidel do polohy, ve které méa pfepinat signaliza¢ni vypina¢ SO. Sefizeni vypinace SO prove-
deme podle bodu 4b.
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Upozornéni:

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

9. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha oto¢nych servomotor(i vyplyva z podminek provozu a zpravidla je omezena na pfedavani impulzl k jed-
notlivym funkénim dkollim. V pfipadé pferuSeni dodavky elektrického proudu provedeme prestaveni ovladaného organu
ruénim kolem. Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky doporu€uje se umistit v obvodu ¢&leny pro ruéni dalkové
fizeni tak, aby bylo mozné Fidit servomotor i pfi vypadku automatiky.

Obsluha dba na to, aby byla provadéna predepsana udrzba, servomotor chranén pred Skodlivymi U€inky okoli
a poveétrnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,,Pracovni podminky“. Déle dbat, aby nedochazelo k nadmérnému
otepleni povrchu servomotoru. Sledovat, aby nedochazelo k pfekrogeni Stitkovych hodnot a nadmérnému chvéni servo-
motoru.

Udrzba

Jednou za dva roky je nutné lehce potfit zuby soukoli v pfevodovce, loZiska, ve kterych jsou tato soukoli usazena
a ozubena kola nahonu vysilace.

K mazani se pouziva mazaci tuk CIATIM 201. Ke zvySeni odolnosti proti korozi se potfou mazacim tukem téz vSechny
pruziny a planzety v ovladaci ¢asti.

Nejdéle do pul roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespori jedenkrat za rok je tfeba fadné dotdhnout
Srouby spojujici armaturu se servomotorem. Srouby se dotahuji kfizovym zpUsobem.

10. ZAVADY A JEJICH ODSTRANENI

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

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

2) Dochazi-li po spusténi servomotoru z koncové polohy vystupniho hfidele servomotoru k jeho samovolnému za-
staveni, je nutné zajistit, aby vyrfez v pfepinacim kole (obr.1) zastavoval v koncové poloze vystupniho hfidele
servomotoru (po vypnuti momentového vypinace) pfed najetim na pfesuvnik 21 (obr. 2). Toho se dosahne vhod-
nym nato¢enim vystupniho hfidele servomotoru pfi spojovani servomotoru s armaturou, pfipadné vhodnym
nato¢enim pfepinaciho kola vzhledem k vystupnimu hfideli. K tomu je pfepinaci kolo opatfeno dalSimi dvéma
otvory.

Cisténi - generalni prohlidka

Elektrické servomotory je nutno udrzovat v &istoté a dbét, aby nebyly zaneseny $pinou a prachem. Cisténi je tfeba
provadét pravidelné a tak ¢asto, jak to provozni podminky vyzaduji. ObCas je tfeba se pfesvédcit, zda vSechny pfipojovaci
i zemnici svorky jsou fadné dotazeny, aby se pfi provozu nezahftivaly. Generalni prohlidka servomotoru se doporucuje za
4 pracovni roky, pokud neni v reviznich pfedpisech el. zafizeni stanoveno jinak.
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Tabulka 1 — Zakladni technické parametry a charakteristiky servomotoru
typu MODACT MOA pro zavirani armatury umisténé v obsluhovanych
prostorech jadernych elektraren s reaktory VVER nebo RBMK

= SERVOMOTOR
-
— ;‘g Rozsah Rozsah | Rychlost | Pfevodovy | Pfevodovy | Maximélni Min. Hmotnost
é 5 Tynové &islo nastaveni | nastaveni |pfestaveni| pomérod | pomérod | silana zaruéeny | servomotoru
5SS Tynové P momentového | vystupnich | vystupniho| vystupniho | vystupniho | ruénim Mzaviraci s elektro-
= % P L vypinani otacek hiidele hiidele k hiiidele kole pii motorem
= oznaceni | ] L (zdvihu) elektromotoru | k ruénimu U =80 % Ujm
=3 Zakladni |Doplikové kolu
[Nm] [ot.] [1/min] [N] 1) [Nm] 3) [kgl
MOA 30-9 52 029.xx1x 9 1:155
F10 MOA 30-15 52 029.xx2x 15 1:91
10+30 1,5+38 1:93 4 30 17
(F07)
MOA 30-25 52 029.xx3x 25 1:54
MOA 30-40 52 029.xx4x 40 1:34
1) V tabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil, pusobicich na priméru rucniho kola
2) Zplsob pripojeni kabelu je ucpavkovou vyvodkou.
3) Hodnota, kterou vyrobce doporucuje nastavit jako maximailni, pro zabérny moment 1,3 krdt vy$si neZ zaviraci pfi napéti snizeném o 20%.
ELEKTROMOTOR
Vykon Rychlost otaceni | Jmenovity Zabérny Uginnost | Uginik Pomér Pomér Zabérny | Hmotnost
elektromotoru proud proud zabhérného | zabérného | moment | elektro-
Typové momentu proudu motoru
oznaceni k k
jmenovitému | jmenovitému
[kW] [1/min] [A] [A] [%] [cos ¢l [Nm] [kgl
EAMXR63L04A 0,02 1440 0,20 0,54 29 0,50 4,0 2,7 0,58 | 2,15
EAMXR63L04 0,09 1385 0,44 1,40 56 0,59 3,2 3,2 1,98 | 3,5
EAMXR63N04L 0,12 1390 0,45 1,26 58 0,67 1,8 2,8 1,48 | 3,3
EAMXR63N04 0,18 1370 0,66 2,24 62 0,70 2,0 3,4 2,50 | 3,9
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Vyznam doplikovych Cisel v typovém Cisle servomotoru:
— prvni doplrikové &islo uvadi zplsob mechanického pfipojeni:

1xxx — pfipojeni FO7, tvar C

2xxx — pfipojeni FO7, tvar D

3xxx — pfipojeni FO7, tvar E

4xxx — pfipojeni F10, tvar C

5xxx — pfipojeni F10, tvar D

6xxx — pfipojeni F10, tvar E

— druhé doplnkové &islo uvadi pozadovanou dobu blokace momentu:
x0xx — doba blokace mezi 1,5 az 3 otackami vyst. hfidele po reverzaci
x1xx — doba blokace mezi 0,75 az 1,5 otaCkami vyst. hfidele po reverzaci
x2xx — doba blokace mezi 0,4 az 0,75 otaCkami vyst. hfidele po reverzaci

— tfeti doplrikové ¢islo uvadi rychlost pfestaveni — viz tabulka

— Ctvrté doplnkoveé Cislo uvadi moznosti pouziti vysilace polohy:
xxx0 — bez vysilace polohy
xxx1 — odporovy vysila¢ 1x 100 Q
xxx2 — proudovy vysila¢ CPT 1AAE
xxx3 — proudovy vysila¢ CPT 1AAE s napajecim zdrojem

14



345

Rozmérovy nacrtek servomotoru MODACT MOA, t. €. 52 029

314
oy
251,
s -
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© L > |
- - ==
Q
i 1

289

258

129

2x kabelova vyvodka M25 x 1,5

o kabelu 9 - 16 mm

Tézisté servomotoru MODACT MOA,t. ¢. 52 029

+Z ‘
* +Y |}
=
=
1 - A
0
T : is Souradnice téziste Hmotnost
ypove cislo X [mm] y [mm] Z [mm] servomotoru [kg]
52 029 -7,5 +22 +148 17
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Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOA, t. ¢. 52 029

TVAR E TVAR C
Q9 d9 8 '
r :
N i
®
b4 { @ d5
g dé
e
7 //// \ \7 [ N \\\\ /
4N, 4 ? \ /
| // / \\ N d4_ N d4./
Zr— N % 4
22NN / fa = VA \ / 4
e N N / _ < 19N / 4
NN E | IR N IE
LU/ N 4 1 | 1y g
_Z. y_Z1
] |
g o d2 a2 <
- g d3 - g d3
- 2d1 - - o d1
Spoleéné tdaje pro oba tvary Udaje pro tvar C Udaje pro tvar E
Velikost
pfiruby pocet 6
odl |o0d2f8 | od3 | od4 zav. h1 h od5 | h2 H b2H11 | o d6 dngB min t3 b4Js9
otvort
F 07 125 55 70 M8 4 16 3 40 10 | 125 14 28 16 40 18,1 5
F10 125 70 102 M10 4 20 3 40 10 | 125 14 28 20 55 22,5 6
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOA, t. ¢. 52 029

Bez vysilace polohy

P1037
EH

SQFC SGFT1 SOQC SQC2

T SEL R |

Vysila¢ polohy — odporovy 100 Q

P1038

SAFC SQFT S0CH S0T1 SQc2 saT2

GG IR

Vysilac¢ polohy — proudovy 4 — 20 mA

P1039

CPTIAA  EH
SAFCT SQFT1 S0C1 QT SQC i

@ o 4
T SAnARRRRRE]

1 T
Vysilac polohy — proudovy 4 — 20 mA s napajecim zdrojem

P1040
CPT1AA G5 EH
SOFC SOFT1 5QC1 50T S0c2 sQT2 r ~
I 3 - " - y - [ f_f [
ulviw|e 58] 78] 91001 (12)13) 14| 15| 16| 17| 18] 19| 20| 21| 22| 23] 24| 25| 26| 27| 28] 28 3231—U NLES K|
| | | | 1
LEGENDA:
SQFC1 (MO) — momentovy spinac ,otevieno® BQ) — odporovy vysila¢ 100 Q
SQFT1 (MZ) — momentovy spinac ,zavieno” CPT1AA — proudovy vysila¢ CPT1AAE
SQC1 (PO) - polohovy koncovy spina¢ ,otevieno® GS — napajeci zdroj pro CPT1AAE
SQT1 (PZ) - polohovy koncovy spina¢ ,zavieno” M3 — tfifazovy asynchronni motor
SQC2 (SO) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,otevira“ EH — topny odpor
SQT2 (SZ) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,zavira“

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt pfivedena dveé napéti riznych hodnot nebo fazi.
Kontakty mikrospinacu jsou kresleny v mezipoloze.

U provedeni s proudovym vysilatem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudrdtového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem nava-
zujiciho regulatoru, pocitace a pod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné asti okruhu vné elektrického servomotoru.
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Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinaci

armatura armatura ¢islo svorky armatura armatura ¢islo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici oteviena zaviena na svorkovnici
SQFC1 8-9
(MO) 6-7 sact [ 14-15
(FO) N | 16-17
SQFT1 12-13
(M2) 10- 11
Inv zdvih SQT1 18-19
plny zdvi (P2) | 20-21

22-23

B Kontakt sepnut s(%%z) Eh ] 24 -25
|:| kontakt rozepnut

sQr2 _]; 26-27

(82) | 28 - 29

Elektromotory mohou mit vestavéné termokontakty, které jsou vyvedeny na svorky 1 a 2. Tato vestavéna tepelna
ochrana spolu s fidicim systémem odpoji elektromotor od napajeci sité, jestli teplota vinuti elektromotoru prekroci teplotu
+155 °C.

=

UV Iwld 1]2

.1

Schéma zapojeni termokontakti

Seznam nahradnich dilt pro servomotory MODACT MOA, t. €. 52 029

Nazev nahradniho dilu Objednaci €islo Pouziti

Tésnici krouzek 24x20

PN 029280.2 2327311500 Utésnéni hridele ruéniho kola

Tésnici krouzek 40x2

PN 029281.2 2327311032 Utésnéni prahledu ukazatele

Tésnici krouzek 50x2

PN 029281.2 2327311028 Utésnéni pfiruby ruéniho kola

Tésnici krouzek 50x40

PN 029280.2 2327311007 Utésnéni vystupniho hridele

Tésnici krouzek 210x3

PN 029281.2 2327311401 Utésnéni krytu

Mikrospina¢ FK4T7Y1UL 2337441071 Momentové, polohové a signalizani mikrospinace
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DA PEEKY. a.s. 2

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor(i a rozvadécd,
SpiCkové zpracovani plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna

PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory otocné jednootackové (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex

elektrické servomotory jednootackové pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA

elektrické servomotory oto¢né jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory oto¢né viceotackovée

MODACT MO EEx, MOED EEXx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackoveé pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE do aktivni zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto¢né jednootackové pakové s proménnou rychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED

elektrické servomotory jednootackové pakoveé s konstantni rychlosti pfestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED

elektrické servomotory tahlové pfimocaré s konstantni rychlosti pfestaveni

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné pfevodovka MASTERGEAR)
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