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1. POUZITI

Servomotory MODACT MTP jsou ur€eny k pfestavovani armatur vratnym pfimocarym pohybem v obvodech
dalkového ovladani i automatické regulace. Mohou se pouzit i pro jina zafizeni, pro nez jsou svymi vlastnostmi a para-
metry vhodné. PouZiti ve zvlastnich pfipadech se doporucuje projednat s vyrobcem.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi
Servomotory MODACT MTP jsou odolné proti plisobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivl tfid AC1, AD7, AES,
AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umistnéni na volném prostranstvi doporu¢ujeme opatfit servomotor lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vliva. Stfiska by méla pfesahoval pfes obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vySce 20 — 30 cm.

Pfi umisténi servomotord v pracovnim prostiedi s teplotou pod -10 °C, v prostfedi s relativni vihkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u v8ech servomotord.

Pouziti servomotor( v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovliviiovana
jejich funkce. Pfitom je tfeba disledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuduije setfit pfi dosazeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristfeSkem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sréZek pod uhly do 60° od svislice.

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Minimalni vzdélenost od stény pro
vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty a vétrany.

Teplota

Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MTP je -25 °C az +60 °C. Relativni vlhkost od 10 % do 100 %
s kondenzaci.

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

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponofeni
3) AE6 — silna pradnost
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 priimyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rdstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivoCichd (hmyzu, ptakd, malych zvitat)

9) AM-2-2 — normalni Uroven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2  — 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.

Ochrana proti korozi

Servomotory jsou standardné dodavany s povrchovou uUpravou odpovidajici kategorii korozni agresivity C1, C2
a C3 dle CSN EN ISO 12944-2.

Na pozZadavek zékaznika je mozno proveést povrchovou Upravu odpovidajici kategoriim korozni agresivity C4, C5-1 a C5-M.

V nasleduijici tabulce je uveden piehled typickych prostiedi pro jednotlivé kategorie korozni agresivity dle CSN EN
ISO 12944-2.

Stupné Priklad typického prostiedi
korozni agresivity Venkovni Vnitini
C1 Vytapéné budovy s Cistou atmosférou,
(velmi nizka) napf. kancelare, obchody, Skoly, hotely.
C2 Atmosféra s nizkou urovni znecisténi. Nevytapéné budovy, kde mize dojit
(nizka) VétSinou venkovskeé oblasti. ke kondenzaci, napf. sklady, sportovni haly.
c3 Méstské priimyslové atmosféry, Vyrobni prostory s vysokou vlhkosti a malym
(stFedni) mirné znecisténi oxidem sificitym. znecisténim ovzdusi, napfiklad v potravinarstvi,
PFimorské oblasti s nizkou slanosti. zpracovatelské zavody, pivovary.
(vyg:ké) :;uszr}yeﬂg}/i|§;%§;edi a primorske oblasti Chemické zavody, bazény, Pfimorské lodénice.
C5- . . L . R
(velmi vysoka Pramyslové prostiedi s vysokou vihkosti Budovy nebo prostfedi s pfevazné trvalou
— pramyslova) a agresivni atmosférou. kondenzaci a vysokym znecisténim ovzdusi.
co-M Bud bo prostiedi s pievazné trval
(velmi vysoka PFimorské prostredi s vysokou slanosti. udovy ne ,° pros rg I's pr(va.vvagm,a rvalou ..
— piimofska) kondenzaci a vysokym zneci$ténim ovzdusi.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat pfi kratkodobém zatizeni s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60034-1, pfitemz
pribéh 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 pferuSovaného cho-
du s rozb&hem S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60034-1. (napf. pfi postupném otevirdni armatu-
ry apod.). Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut. NejvySsi poCet sepnuti pfi
automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatézovaci sily pfi zatézovateli 25 %, teploté okoli
+50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalni vypinaci sily F,,. Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaci sily se rovna jme-
novité sile servomotoru.

Nejdel$i pracovni cyklus je dan dobou béhu na plny pracovni zdvih servomotoru.
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Pribéh pracovniho cykiu

Zivotnost servomotorti
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykla (Z - O - Z).
Servomotor, uréeny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hiidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v operacnich hodinidch (h) zavisi na zatizeni a na
poctu sepnuti. Velka €etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orientaéni Udaje zZivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametrd, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotor(i pro 1 milion start
Zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet start(i 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE

Napajeci napéti je uvedeno v tabulce provedeni

Napajeci napéti elektromotoru —1x230V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 %
—3x230/400 V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 % (nebo podle udaji na Stitku)

Kryti

Kryti servomotoru je IP 67 podle CSN EN 60 529.
Hiluk

Hladina akustického tlaku max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu max. 95 dB (A)

Vypinaci sila
Vypinaci sila se u vyrobce nastavuje podle pozadavku zékaznika v rozsahu uvedeném v tabulce. Pokud neni nasta-
veni vypinaci sily pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci silu pozadovaného typového &isla servomotoru.

Zabérna sila

Zabérna sila je vypoctova hodnota, dana zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomotoru
a jeho ucinnosti. Servomotor mliZze vyvinout zabérnou silu po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 otaéek vystupniho hfidele,
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.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.



Rucéni ovladani

Servomotory jsou ovladany ruénim kolem pfimo (bez spojky) a ovladani je mozné i za chodu elektromotoru.
Otacenim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni tdhlo servomotoru vysouva (zavird).

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

V pfipadé, ze bude pouzito ruéni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nasta-
veni momentu a mize dojit k poSkozeni armatury.

5. VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaci (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hfidele servomotoru. Momentové vypinate mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu kromé oblasti,
ve které jsou blokovany (viz Zabérna sila).

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

Polohové vypinace
Polohové vypinace PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru (kazdy jednu koncovou polohu).

Signalizace polohy

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

Vysila¢e polohy
Servomotory MODACT MTP mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilacem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 1 x 100 Q
Technické parametry:

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

b) Pasivni proudovy vysila¢ CPT 1Az. Napajeni proudové smycky neni soucasti servomotoru. Doporuc¢ené
napajeci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatéZzovacim odporu smy¢ky 500 Q. Proudovou smyc¢ku je tfe-
ba v jednom misté pfizemnit. Napéajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi prekrocit 30 V, jinak hrozi
zni¢eni vysilace.

Rozsah CPT 1Az se nastavuje potenciometrem na télese vysilae a vychozi hodnota odpovidajicim pootoce-
nim vysilace.

Technické parametry CPT 1Az:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita 1%
Nelinearita v€etné pfevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodl <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.)
Zatézovaci odpor 0-5000Q
Vystupni signal 4 —20 mA nebo 20 -4 mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss

pro R, 400 - 500 Q 18 -28Vss
Maximalni zvinéni napajeciho napéti 5%



Maximalni pfikon vysilace 560 mW

Izolaéni odpor 20 MQ pfi50V ss

Elektrickéa odolnost izolace 50V ss

Teplota pracovniho prostfedi -25°C - +60 °C

Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry @ 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysilaé DCPT. Napajeni proudové smycky je soucdasti servomotoru. Maximalni zatézovaci odpor
smycky je 500 Q.
DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:
Snimani polohy bezkontaktni magnetorezistentni
Pracovni zdvih nastavitelny 60° — 340°
Nelinearita max. =1 %
Zatézovaci odpor 0-500Q
Vystupni signal 4 —20 mA, nebo 20 -4 mA
Napéjeni 15 -28Vss, <42 mA
Pracovni teplota -25°Caz+70°C
Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilac¢l CPT 1Az i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napdjeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do sé-
rie. Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazujici-
ho pocitace apod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektricke-
ho servomotoru.

Ukazatel polohy

Servomotor je vybaven mistnim ukazatelem polohy.

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

Vnéjsi elektrické pripojeni
Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni servomotort k vnéj§im obvodim. Svorkovnice je opatfena svorka-
mi pro pfipojeni jednoho vodi¢e do priifezu 2,5 mm2, nebo dvou vodi¢u se stejnym prafezem do 1 mmz2.

Vnitfni elektrické zapojeni servomotoru

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MTP s ozna¢enim svorek jsou uvedena
v tomto Montaznim navodu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitfni strané krytu servomotoru. Svorky jsou oznace-
ny Cisly na samolepicim §titku, ktery je pfipevnén na nosném pasku pod svorkovnici.

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

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

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

Izolaéni odpor

Izolaéni odpor el. obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné 20 MQ, po
zkousce ve vihku nejméné 2 MQ. Podrobnéjsi udaje jsou v technickych podminkach.



Elektricka pevnost

Obvod odporového vysilage polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysila¢e polohy 50V ss
Obvody mikrospinacl a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametri

Vypinaci sila +12 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost pfestaveni +10 % jmenovité hodnoty
-15 % jmenovité hodnoty
Hysteréze polohovych a signalnich vypinacu max. 1 mm posuvu vystupniho tahla
Nastaveni polohovych a signalnich vypinacu +0,2 mm posuvu vystupniho tahla (bez viivu dobéhu)
Vule vystupni ¢asti max. 1 mm
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjSi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed nebezpecnym doty-
kovym napétim.

Ochranné svorky jsou oznagéeny znackami podle CSN IEC 417 (34 5555).

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

7. POPIS

Servomotory MTP konstrukéné vychazeji z fady servomotoril MODACT MORP, t. €. 52 039. Navic maji pfimocaré
ustroji, pfevadéjici otocny pohyb na pfimocary.

Servomotory se zakladnimi pfipojovacimi rozméry jsou konstruovany pro pfimou montaz na armaturu. Spojeni
servomotoru s armaturou je umoznéno pomoci sloupki podle CSN 18 6314, &l. 1.3. K pFenaseni pohybu vystupniho
tdhla servomotoru do armatury jsou servomotory opatieny spojkou — viz rozmeérové nacrtky a Tabulka €. 2.

Asynchronni elektromotor pohéani pfes predlohové soukoli centraini kolo diferencialniho pfevodu, umisténého
v nosné skFini servomotoru (silovy pfevod). Korunové kolo planetového diferencialu je pfi motorickém ovladani drzeno
v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Ruéni kolo, spojené se Snekem, umoznuje alternativni ruéni
ovladani i za béhu elektromotoru, bez nebezpeci pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s unaSeem planetového prevodu a prochazi do ovladaci skiiné, kde se nachazi
fidici jednotka se snimacem polohy, snima¢ momentu a topny odpor.

Legenda

1 - polohova a signalizacni jednotka
2 - vysila¢ polohy

3 — momentova jednotka

4 — svorkovnice

5 — elektromotor

6 — vnitini ochranna svorka

7 — nghonové kolo P1
8 - prepinaci kolo
9 - topny clanek
[pll N Mo
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Obr. 1 - Ovladaci deska



Servomotory se skladaji z téchto casti:

— silova €ast - vyvozuje a pfenasi kroutici moment na vystupni hfidel servomotoru - je tvofena jednofdzovym nebo
tfifAzovym asynchronnim elektromotorem, predlohovou prevodovkou, planetovou pfevodovkou s vystupnim hfide-
lem, zafizenim pro ruéni ovladani s ruénim kolem a plovoucim Snekem. Vystupni hfidel je spojen s matici pfimoc¢a-
rého Ustroji, které méni oto€ny pohyb hfidele na pfimocary pohyb tahla.

— ovladaci €ast - zajiStuje jednotlivé pracovni funkce servomotoru jako vypinani od momentu, vypinani od polohy,
signalizace a dalkové hlaSeni polohy a sklada se z téchto mechanickych skupin (jednotek) umisténych na ovladaci
desce podle 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 mikrospinadi, vzdy dvéma pro kazdy smér
otaceni vystupniho hfidele. Bod pfepnuti kazdého mikrospinace je samostatné nastavitelny v ramci pracovniho
zdvihu servomotoru. Momentova jednotka mé samostatné nastavitelné mikrovypinace - pro kazdy smér otaceni
jeden.

Momentové vypinace jsou blokovany proti vypnuti pfi zabérné sile. Odporovy vysila¢ polohy je opatfen prokluzova-
ci spojkou, ktera umoznuje jeho sefizeni s vystupnim hfidelem. Topny €lanek 9 zamezuje kondenzaci vodnich par pod
krytem ovladaci ¢asti. Polohova jednotka a vysila¢ polohy odvozuji svij pohyb od vystupni hfidele servomotoru pres
nahonové kolo 7. Momentova jednotka je pohanéna ,plovoucim $nekem® ruéniho ovladani, kde posuv Sneku je pfimo
umérny krouticimu momentu na vystupnim hfideli servomotoru. Tim je umoznéno vypnuti elektromotoru pfi
dosazeni hodnoty krouticiho momentu, na kterou je nastavena momentova jednotka.

Kabelové pfivody jsou zajistény pomoci dvou kabelovych vyvodek M25x1,5. Kabelové vyvodky utésni primér
kabelu 9 az 16 mm.

Dulezité upozornéni:
Pouzité mikrospinace v jednotlivych jednotkdch neumoZriuji pfivést na kontakty stejného mikrospinace dvé napéti
rtznych hodnot nebo fazi.

Popis a funkce ovladacich jednotek
a) Jednotka momentového vypinani

- obr. 2 je jako samostatny montazni celek tvofena zékladni deskou 19, kterd nese mikrospinace 20 a sou€asné
tvofi loziska pro hfidel momentového ovladani 22 a hfidel blokovani 29.

Hfidel momentového ovladani pfenasi pohyb plovouciho Sneku ze silového pfevodu pomoci segmentt 23 nebo 24
a pacek 45 nebo 46 na mikrovypinace MO nebo MZ. Natoéenim segmentd oproti vypinacim packam se nastavuje veli-
kost vypinaciho momentu. Pro pfestavovani vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod jsou segmenty 23, 24 opatfeny
stupnici, na které jsou individualné u kazdého kusu servomotoru vyznaceny ryskami body pro nastaveni maximalniho
a minimalniho momentu. Nastaveny moment ukazuji pak vyfezy v segmentech 27 a 28.

19_ 20 21 46 23 25 Legenda
\\ 27 19 — zakladni deska

20 - mikrovypina¢e MO, MZ
¢ 21 - presuvnik
22 - hfidel momentového ovladani

\ . 23 - segment horni ,,otevira"
24 - segment horni ,,zavira”

l— ﬂ'\ 25 - zajistovaci Sroub ,,otevira“
\ty \\‘ s 26 - zajistovaci Sroub ,zavirg"
P1 \ 27 — segment dolni ,,otevird“
i 28 - segment dolni ,,zavird"

29 - hridel blokovani

1

!

| 44 - zajistovaci matice
Q . ] 45 — packa vypinaci ,zavira“
fE X 46 - packa vypinaci ,otevira“

b’
L/ i
2 28 — P1

el Nl
J 45 44 24 Schéma ?m I Mo

)|
mikrovypinacid ! ‘ I
l
i [b% k|l | Mz
NG ;
o— {l 1 I[
il
Lo T T

Obr. 2 - Momentova jednotka



Cisla na této stupnici neudavaji nastaveni vypinaciho momentu pfimo. Dilky na této stupnici slouzi pouze k pres-
néjSimu rozdéleni pasma mezi body maximalniho a minimalniho vypinaciho momentu a tim k pfesnéjSimu prestaveni
vypinaciho momentu mimo vyrobni zavod, neni-li k dispozici zatéZovaci stolice. Segment 28 je uren pro smér ,zavi-
ra“, segment 27 pro smeér ,otvird"“.

Jednotka momentového ovladani je také vybavena blokovacim mechanizmem. Blokovaci mechanizmus zajisti po
vypnuti momentového vypinace jeho zablokovani, ¢imz se zabrani jeho opétovnému sepnuti a tim i pulzovani servo-
motoru. Mimoto zabrani blokovaci mechanizmus vypnuti momentového vypinace po reverzaci chodu servomotoru
a tim umozni pIné vyuziti zabérného momentu elektromotoru. Blokovaci mechanizmus pracuje pfi obou smérech po-
hybu vystupniho hfidele servomotoru v koncovych polohach i v mezipoloze po dobu uréenou druhym doplfikovym ¢&is-
lem servomotoru v otadckach vystupniho hfidele po reverzaci jeho pohybu.

P¥i zatizeni vystupniho hfidele servomotoru krouticim protimomentem se pootoci 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, stla¢i vypinaci packa
tlacitko pfislusného mikrospinace, ¢imz se dosahne odpojeni elektromotoru od sité a servomotor se zastavi.

Postup pfFi 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 ,zavira”) nebo 25 (pro
smér ,otvira“). Potom nasadime Sroubovék do vyfezu v hornim segmentu 24 event. 23 a otad€ime 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 po¢tem dilk mezi zna¢kou maximalniho a mini-
malniho momentu. Tim ziskame 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 zmenSu-
jeme a ktera barevna ryska na stupnici oznac¢uje misto nastaveni maximalniho vypinaciho momentu a misto nastaveni
minimalniho momentu. Jednotka momentového oviadani nesmi byt nikdy nastavena tak, aby vyfez v dolnim segmentu
byl mimo pasmo vymezené barevnymi ryskami na stupnici.

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

Vypinaci sila nesmi byt nastavena na vyssi hodnoty nez ty, které odpovidaji jednotlivym typovym oznace-
nim v Tabulce €.1!

b) Jednotka polohova a signalizac¢ni

- obr. 3 a obr. 4 zajistuje pfi dosazeni nastaveného poctu otacek vystupniho hfidele vypnuti polohovych vypinacl
PO nebo PZ a pomoci signalizaénich vypinaét SO a SZ vyslani elektrického signalu pro ucely signalizace polohy
vystupniho hfidele servomotoru. Nahon jednotky je proveden ozubenym kolem -38- od vystupniho hfidele pfes stup-
fnovou prevodovku na vacky ovladajici mikrospinacée PO, PZ, SO, SZ. Okamzik sepnuti signalizaénich vypinacl Ize
volit v libovolném misté pracovniho zdvihu servomotoru mimo uzké pasmo kolem koncovych poloh (signalizaéni vypi-
nac¢ musi sepnout pfed vypinacem polohovym, dokud se jesté vystupni hfidel pohybuje).

Signalizaéni a polohova jednotka je konstruovéna jako samostatny montazni celek. Je smontovana na nosniku 39, pod
nimz jsou namontovany pfevody uspofadané podle kinematického schémtu obr. 5. Pfevod je sestaven tak, Ze pfestavné kolo K4
je mozno po uvolnéni zajistovaciho Sroubku 47 presunout do rGznych drovni (1, Il, IlI, IV, V). Pfestavenim kola K4 se méni roz-
sah nastaveni polohovych a signalizanich vypinacu a vysilaée podle pracovniho zdvihu servomotoru podle uvedené Tabulky.

Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu (pro odporovy i proudovy vysilaé polohy)

Pracovni zdvih servomotoru (mm) 7,5-13 13-26 26-50 50-97 97-190
Prevodovy stupen jednotky | Il 1] v \Y

Nastaveni polohové a signalizaéni jednotky

Pfed nastavovanim polohové a signaliza¢ni jednotky je nutno sejmout sestavu ukazatele polohy (obr. 6) odSroubova-
nim Sroubl 66, aby byl pfistup k Sroubdm vacek 1, 2, 3, 4. Po nastaveni jednotky se sestava ukazatele opét pfiSroubuje
a sefidi podle bodu 4d).

Je-li nutné zménit rozsah nastaveni polohovych a signaliza¢nich vypinacl a vysilace polohy, je tfeba zménit polohu
pfestavného kola K4. Po prestaveni je nutno zajistovaci Sroubek -47- opét fadné dotahnout a zajistit.

Usporadani vaéek a mikrospinacd polohové a signaliza¢ni jednotky je na obr. 3 a 4. Vystupky vacek ovladaji mikro-
spinage PO, PZ, SO a SZ.

Nastaveni polohovych vypinacu se provadi tak, Ze nejprve nastavime vystupni hfidel do koncové polohy, ve které
ma vypinat nastavovany mikrospina¢. Potom uvolnime pfislu§nym uvolfiovacim Sroubem (71, 2, 3, 4) vacku mikrospina-
¢e (PO, PZ, SO, SZ). Uvolnéni se provede ota€enim uvolfhovaciho Sroubu proti sméru hodinovych ruci¢ek. Uvolfiova-
cim Sroubem ota¢ime jen tolik, aby se vacka uvolnila. Dal$im ota¢enim uvolfiovaciho Sroubu by se vacka opét pfitahla.
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Vacky pro PO, SO, PZ, SZ

43 42

Legenda
PO - polohovy mikrovypinac ,,otevieno®
SO - signalizacni mikrovypinac , otevieno”
PZ - polohovy mikrovypinac ,,zavieno*”
SZ - signalizacni mikrovypinac ,zavieno”
@ - sroub pro vacku mikrospinace PO
®© - sroub pro vacku mikrospinace SO

- Sroub pro vacku mikrospinace PZ

- 8roub pro vacku mikrospinace SZ

38 - ozubené (nahonové) kolo

39 - nosnik jednotky

40 - nosnik vysilace

41 - odporovy vysila¢ polohy

42 - pastorek s treci spojkou

43 - odpruZené nahonové kolo

47 - pojistovaci Sroub prestavného kola
K4 - prestavné kolo

Cisla v krouzku jsou shodnd s &isly

Obr. 3 - Polohova a signalizaéni jednotka s odporovym vysilacem

| Vacky pro PO, SO, PZ, SZ

PO

uvolriovacich Sroubti
vacek polohové jednotky.
—a P2
Schéma ,LL_#L#_D_LL,
mikrovypinacu
@ | Ihc Do I | | |Po
@ [[eDoHE|: [s0
e @ || |prverna]| | |pz
c @ i el noll N i sz
I—Hu o -]
Legenda:
PO - polohovy mikrovypinac , otevieno*
SO - signaliza&ni mikrovypinac ,otevieno*
PZ - polohovy mikrovypina¢ ,,zavfeno*
SZ - signalizacni mikrovypina¢ ,,zavieno“
@ - 8roub pro vacku mikrospinace PO
® - Sroub pro vacku mikrospinace SO
® - Sroub pro vacku mikrospinace PZ
@ - Sroub pro vacku mikrospinace SZ
38 - ozubené (nahonové) kolo
39 - nosnik jednotky
50 - nosnik vysilace
51 - proudovy vysilaé polohy
52 - nahonové kolo proudového vysilace
53 - zajiStovaci Sroub
54 - prilozka
K4 -prestavné kolo
Schéma
= P2 mikrovypinaéu
NC
. L—no
| e INo [ig | {Po
v {{Dve INo I« |SO .
‘ Fjoznamka:
l cll Noll Nl , Pz Cisla v krouzku jsou shodna s &isly
i Nofl ndll sz uvoliiovacich $roubti vacek polohové
¥ ¥ Jjednotky.

Obr. 4 - Polohova a signaliza¢ni jednotka s proudovym vysilaéem
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Vysila¢ polohy Legenda:

K1 — ozubené kolo
vystupniho hridele

K2 — mezikolo

K3 - nahonové kolo

| P K4 - prestavné kolo

Vystupn hridel — 47 - zajistovaci $roub
prestavného kola

48 — hfidel vacek

i ]

Vack:

Prevodova skfinka

K1

Obr. 5 - Kinematické schéma prevodu

Cisla pfislugnych uvolfiovacich $roubti (1, 2, 3, 4) jsou uvedena na hfideli vadek polohové jednotky (obr. 3 a 4).
Po uvolnéni ota¢ime vackou v opaéném sméru, nez se pohybuje vystupni hfidel servomotoru pfi nastavovani polohy
~Zavieno” nebo ,otevieno” tak dlouho, dokud mikrospina¢ nepfepne. V této poloze vacku zajistime dotaZzenim uvolfiovaci-
ho Sroubu (ve sméru hodinovych rucicek).

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

Upozornéni

Po kazdé manipulaci se zajiStovacimi Srouby v oviadaci ¢asti servomotoru je nutné tyto Srouby zajistit proti uvolné-
ni pfi vibracich zakapnutim rychleschnoucim lakem. Jestlize byly tyto Srouby jiZ dfive lakem zajiStény, je nutné zbytky
starého laku pfi sefizovani odstranit a plochu pod nimi radné odmastit.

65 |
63 l 64
62

66

aa §

. gy i |

Legenda:

60 — drzék ukazatele

61 — hridel ukazatele

62 — ukazatel dolni ,,zavira“
63 — ukazatel horni ,,otevira*”
64 — gumovy krouZek

65 — utahovaci Sroub

66 — pripevriovaci Srouby

Obr. 6 - Sestava ukazatele polohy

c) Vysilace polohy
Odporovy vysila¢ polohy 1x100 Q
Nejprve je nutné nastavit vhodny pfevod z vystupniho hfidele servomotoru na hfidel vysilae podle pozadovaného
pracovniho zdvihu servomotoru viz Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu.
Nastaveni se provede pomoci pfestavného kola K4 v pfevodovce polohové a signaliza¢ni jednotky podle bodu b).
Odporovy vysilaé ma jmenovitou hodnotu odporového signalu 100 Q. Vysila¢ ma jednostranné vyvedeny hfidel.
Na konci hfidele je nasunut pastorek s tfeci spojkou poz. 42, ktery ma moznost proklouznuti na hfideli v obou konco-
vych polohach vysilace, coz je vyhodné pfi sefizovani.
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Nastaveni odporového vysilace

Vzhledem k odstupfiovanému pfevodovému poméru polohové a signalizacni jednotky se bézec potenciometru
nepohybuje 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 uréitému nastaveni odporového vysilace vlivem proklouznuti tfeci spojky poz. 42 v koncové poloze vy-
silace.

Toto automatické nastaveni Ize zménit podle svych pozadavkl nasledujicim zplisobem:

Pfi nastaveni je rozhodujici, zda chceme v poloze ,zavieno“ nizky odpor (doini hranice odporové drahy), nebo vy-
soky odpor (horni hranice odporové drahy). Chceme-li v poloze zavieno nizky odpor, musi byt na svorkovnici zapoje-
ny svorky 30,31; pro vysoky odpor svorky 31,32. Nastaveni odporového vysilae se provede tak, Zze 2 otacky ru¢niho
kola pfed polohou ,zavieno” povolime Sroub a svornik pro ukazatel polohy, ktery drzi nosnik vysilace poz. 40 (obr. 3)
dame zpét do zdbéru a dotahneme svornik a Sroub. Ota¢enim ruéniho kola do polohy ,zavieno“ se dostavi minimalni
odporova hodnota vysilace. Pfi zapnuti servomotoru nebo ota¢enim ruéniho kola na ,otevieno” za¢ne odpor stoupat
az na hodnotu odporu odpovidajici koncové poloze ,otevieno” (max. 96 Q).

V pfipadé, ze chceme na ,zavieno“ vysoky odpor, zapojime svorky 31, 32 a 2 otacky ru¢niho kola pfed polohou
~Zavieno“ nastavime vysila¢ dle pfedeslého postupu na nejvyssi hodnotu odporu (nad 96 Q). Pfi zapnuti servomotoru
nebo otd€enim ruéniho kola na ,,otevieno® za¢ne odpor klesat az na hodnotu odporu odpovidajici koncové poloze ,ote-
vieno” (max. 4 Q). Tim je vysilac¢ sefizen.

Proudovy vysila¢ polohy CPT 1Az - nastaveni

Pred zaCatkem nastavovani proudového vysilate musi byt nastaveny koncové polohy (momentové nebo polohové
spinace) servomotoru a zapojeny do vypinacich obvod( elektromotoru. U externiho zdroje napajeciho napéti musi byt
provéreno, zda neprekra¢uje maximalni hodnotu 30 Vss (mezni hodnota, kdy jesté nedojde ke zniceni CPT 1Az). Do-
poruc¢ena hodnota je 18 — 28 Vss.

Kladny pél zdroje pfipojit na kladny pol vysilace CPT 1Az a do obvo- & x
L . N . y o . y =| cPT1Az =| CPT1Az
du zapojit miliampérmetr s pfesnosti alespori 0,5 %. Proudova smycka
musi byt v jednom misté pfizemnéna. Na obrdzku neni zobrazeno pfi- il il
zemnéni, které mGze byt provedeno v kterémkoliv misté obvodu. 9 @ 9w
S| 8 3l 8
1. Prestavit vystupni hfidel do polohy Zavieno. Pfi zavirani musi hodnota
proudového signalu klesat. Pokud stoupd, uvolnit téleso vysilace a po-

v , v ez, v s w1z . - T — (9] — [3Y)
oto€enim o cca 180° prejit na klesajici ¢ast vystupni charakteristiky. e el
JemnéjSim pootacenim nastavit 4 mA. Dotazenim pfilozek zajistit vy-
sila¢ proti samovolnému otoceni.

2. Prestavit vystupni hfidel do polohy Otevieno a potenciometrem na oy
télese vysilade nastavit 20 mA. Potenciometr ma rozsah 12 ota¢ek =+

+
a je bez dorazll, takze ho dal$im ota¢enim nelze poskodit. U= R U-=||R
3. Znovu provéfit hodnotu proudu ve stavu Zavieno. Pokud se pfilis
zménila, zopakovat body 1. a 2. Jsou-li potfebné korekce velké, je tfeba tento postup nékolikrat zopakovat. Po na-
staveni zajistit vysila¢ proti otaceni a Srouby zakapnout lakem.

4. Voltmetrem zkontrolovat napéti na svorkach CPT 1Az. Z divod(i zachovani linearity vystupniho signalu nesmi kles-
nout pod 9V ani pfi odbéru 20 mA. Neni-li tato podminka splnéna, je tfeba zvySsit napéajeci napéti (v rozsahu dopo-
ru¢enych hodnot) nebo snizit celkovy odpor proudové smycky R.

Upozornéni!

Bez pfedchozi kontroly napajeciho napéti vysila¢ CPT 1Az nepfipojovat. Vyvody vysilace nesméji byt v servomoto-
ru spojeny s kostrou servomotoru ani uzemnény a to ani nahodné.

Pred kontrolou napajeciho napéti je tfeba nejdfive odpojit vysila¢ od napajeciho zdroje. Na svorkach servomotoru,
na nichz je pfipojen vysila¢, zméfime napéti nejlépe Cislicovym voltmetrem se vstupnim odporem alespon 1 MQ.
Napéti musi byt v mezich 18 — 25 V=, v Zzadném pfipadé nesmi byt vy$Si nez 30 V (dochazi pak ke zni¢eni vysilace).
Potom pfipojime vysila¢ tak, aby kladny pél zdroje byl pfipojen na kladny pél vysilace tj. na koli¢ek s rudym izolatorem
(r) + (blizsi ke stredu vysilace). Na zaporny pol vysilace (bily izolator) je pfipojena koncovka s bilym naviekem (je za-
pojena na svorku 52). U novéjsiho provedeni je rudy vodi¢ +, ¢erny -.

Do série s vysilaem zapojime pfechodné mA - metr, nejlépe Cislicovy, s pfesnosti alespon 0,5 %. Vystupni
hfidel pfestavime 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“.
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Potom uvolnime Srouby pfilozek vysilade tak, aby celym vysilatem bylo mozno otaéet. Otacenim celym vysilaem
nastavime proud 4 mA a dotadhneme Srouby pfilozek. Nasledné prestavime vystupni hfidel servomotoru do polohy
sotevieno®. Odporovym trimrem v Cele vysilace (blize k okraji) nastavime proud 20 mA. Trimr ma 12 ota¢ek, nema do-
razy, nelze jej tedy poskodit.

Pokud byla korekce 20 mA znacna, opakujeme sefizeni 4 mA a 20 mA jesté jednou. Potom odpojime pfipojeny
miliampérmetr. Barvou zak&pnutym Sroubkem blize stfedu neni dovoleno otaget. Srouby, zajistujici pFilozky vysilage,
fadné dotadhneme a zajistime lakem proti uvolnéni.

Po skonéeni sefizeni zkontrolujeme voltmetrem napéti na svorkach vysila¢e. Musi byt v rozmezi 9 — 16 V pfi
proudu 20 mA.

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

Proudové vysilace polohy DCPT - nastaveni
1. Nastaveni krajnich poloh
Pfed zaCatkem nastavovani musi byt provéfeno, Ze koncové polohy jsou v rozsahu 60° — 340° otacky DCPT. Jinak
po nastaveni vznikne chyba (LED 2x).
1.1. Poloha ,,4 mA*“
Nastavit pohon do pozadované polohy a stisknout tlagitko ,,4“, dokud neblikne LED (cca 2 sec).

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

2. Nastaveni smyslu otacéeni
Smysl otaceni je ur€ovan pohledem ze strany panelu DCPT.

2.1. Levotocivy
Stisknout tla¢itko ,,20%, nasledné tlacitko ,,4“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.

2.2. Pravotogivy
Stisknout tlacitko ,,4“, nasledné tlacitko ,,20“ a drzet je obé stisknuta, dokud neblikne LED.
PFfi zméné smyslu otaceni zUstavaji zachovany koncové polohy ,,4 mA“ a ,,20 mA¥“, ale méni se pracovni oblast

(dréha DCPT) mezi témito body na dopInék plvodni pracovni oblasti. Timto muize dojit k pfekro€eni povoleného rozsa-
hu pracovni oblasti (LED 2x) — mGze byt mensi nez 60°.

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

1x Poloha snima¢e mimo pracovni oblast

2X Chybné nastavena pracovni oblast

3x Mimo toleranéni uroven magnetického pole
4x Chybné parametry v EEPROM
5x Chybné parametry v RAM

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

4.1. Kalibrace proudu 4 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tladitko ,,20%. Trvaly stisk tla¢itka vyvola autorepeat snizovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
4.2, Kalibrace proudu 20 mA

Zapojit ampérmetr do testovacich svorek. Stisknout tlagitko ,,4“. Trvaly stisk tladitka vyvola autorepeat zvySovani
proudu. Uvolnénim tladitka se provede zapis pravé aktualni hodnoty.
4.3. Prepinani mezi nabidkou kalibrace 4 mA a 20 mA

Vstup do nabidky kalibrace 4 mA:

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

Vstup do nabidky kalibrace 20 mA:

Stisknout tlagitko ,,20%, nasledné tlacitko ,,4“ a drzet je obé stisknutd, dokud neblikne LED.
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5. Zapis standardnich parametri
Pfi zapnuti napajeni mit tla¢itka ,,4“ a ,,20“ stisknuta a uvolnit je po dvou bliknutich LED.
POZOR! Pfi tomto zapisu dojde i k pfepsani kalibrace vysilace a je tedy nutno ji nasledné provést!!

Nastaveni parametrii

Poloha ,,4 mA“

Nastavit servomotor do pozadované polohy
(vétSinou zavreno) a stisknout tlacitko 4

do doby nez blikne LED EHL elektronika
v.&. 000106

Poloha ,,20 mA*“

020
~04

DCPT
EHL elektronika
v.¢. 000106

Nastavit servomotor do pozadované polohy

(vétSinou otevreno) a stisknout tlaéitko 20
do doby nez blikne LED

d) Ukazatel polohy

Mistni ukazatel polohy slouzi k orientaénimu uréeni polohy vystupniho hfidele. Je odnimatelné mechanicky pfipo-
jen na sloupky polohové a signalizaéni jednotky a unasen drazkou v hfideli vacek této jednotky. Pfi sefizovani vadek
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 4b).

Po nastaveni této jednotky pak pfipevnime sestavu ukazatele sefidime ukazatel podle tohoto postupu:

Nejprve nastavime vystupni hfidel servomotoru do polohy zavieno a v prahledu nasazeného krytu zjistime polohu
znacky ,.zavieno“ vlci znacce na prihledu. Sejmeme kryt a na toto misto se nastavi dle obr. 6 znac¢ka ,zavieno” dolni-
ho ukazatele poz. 62 po povoleni Sroubu poz. 65. Po opétovném nasazeni krytu zkontrolujeme pfesnost nastaveni
znacek proti sobé a polohu pfipadné jesté upravime. Potom pfejedeme vystupni hfideli servomotoru do polohy ,ote-
vieno“ a zjistime polohu znacky ,,otevieno” viéi znac¢ce na prihledu. Sejmeme kryt a na toto misto se nastavi znacka
sotevieno“ horniho ukazatele poz. 63 a utahneme Sroub poz. 65. Pfi tom 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.

8. BALENI A SKLADOVANI

Servomotory se pfi pfepravé k tuzemskym odbératelim pfepravuji nezabalené. Pro pfepravu servomotord se pak
pouziva krytych dopravnich prostfedk( nebo prepravnich skfini.

Pfi dodavkach servomotor(i zahraniénim odbératelim musi byt servomotory opatfeny obalem. Druh obalu a jeho
provedeni musi byt pfizpdsoben podminkam dopravy a vzdalenosti mista uréeni.

Po obdrzeni servomotorl od vyrobce je nutno pfekontrolovat, zda nedoslo béhem dopravy k jejich poSkozeni.
Porovneijte, zda udaje na $titcich servomotoru souhlasi s objednavkou a s priivodni dokumentaci. Pfipadné nesrov-
nalosti, zavady a poskozeni hlaste ihned dodavateli. Uvedeni do provozu je v tomto pfipadé vylouceno.

Nebude-li nezabaleny servomotor ihned montovan, musi byt skladovan v bezpraSné mistnosti s teplotou
v rozsahu od -25 °C do +50 °C, s relativni vihkosti do 80 %, prosté Ziravych plyn( a par, chranéné proti Skodlivym kli-
matickym vlivim. PFi skladovani po dobu vice nez 3 let je nutné pfed uvedenim do provozu vyménit mazaci napln. Ja-
kakoliv manipulace pfi teplotach nizSich nez -25 °C je zakazana. Je nepfipustné skladovat servomotory venku,
nebo v prostorach nechranénych proti desti, snéZeni a ndmraze. PfebyteCny konzervaéni tuk odstrarte az pfed uvede-
nim servomotoru do provozu. Pfi skladovani nezabalenych servomotor(i po dobu del$i nez 3 mésice doporucujeme
vlozit pod kryt servomotoru sacek se Silikagelem nebo jinym vhodnym vysouSedlem.
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9. OVERENI FUNKCE PRISTROJE A JEHO UVEDENI DO PROVOZU

PFed zapodetim montaze znovu prohlédnéte servomotor, zda nebyl b&hem skladovéni poskozen. Cinnost elek-
tromotoru Ize ovéfit pfipojenim na sit pfes vypina¢ a kratkodobym spusténim. Staéi sledovat, zda se elektromotor
rozbéhne a pootoci se vystupni hfidel. Servomotory musi byt umistény tak, aby byl snadny pfistup ke kolu ruéniho
ovladani a ovladaci desce. Téz je nutné znovu ovéfit, zda umisténi odpovida ustanovenim odst. ,Pracovni podmin-
ky“. Vyzaduiji-li mistni podminky jiny zplsob montaze, je nutna dohoda s vyrobcem.

10. MONTAZ NA ARMATURU

Servomotor usadime na armaturu tak, aby bylo mozno vystupni tahlo servomotoru spojit s vystupnim tahlem
armatury. Servomotor se spoji s armaturou. Ota¢enim ruéniho kola se provede kontrola spravného spojeni. Sejme-
me kryt servomotoru a provedeme elektrické pfipojeni servomotoru dle schéma vnitfniho a vnéjSiho zapojeni.

11. SERIZENI SERVOMOTORU S ARMATUROU

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

1) Prestavime servomotor ruéné do mezipolohy.

2) Servomotor pfipojime na sit a kratkym spusténim uprostifed pracovniho zdvihu ovéfime spravny smér pohybu vystupni-
ho tahla. Pfi pohledu do ovladaci skfiné se vystupni hfidel pfi pohybu tahla ve sméru ,zavird“ ota¢i ve sméru hodinovych
rucicek a tahlo se vysunuje. Nastaveni polohovych a signalizacnich vypinacd a vysilace polohy nékolikrat ovéfime.

3) Servomotor pfestavime elektricky do blizkosti polohy ,zavieno®, zbytek pfestaveni do polohy ,zavieno® provedeme

pomoci ruéniho kola. V této poloze ,zavieno” nastavime polohovou jednotku (mikrospina¢ PZ) podle bodu 5b.

4) Pfestavime vystupni hfidel do polohy, ve které ma pfepinat signaliza¢ni vypina¢ SZ. Sefizeni vypinate SZ prove-

deme podle bodu 5b.

5) Pfestavime vystupni hfidel servomotoru o pozadovany pocet otaCek a nastavime vypina¢ polohy PO ,otevieno”

podle bodu 5b.

6) Prestavime vystupni tahlo do polohy, ve které ma pfepinat signaliza¢ni vypina¢ SO. Sefizeni vypinace SO prove-
deme podle bodu 5b.

Upozornéni:

Pri montazi armatury na potrubi je tfeba ru¢nim kolem servomotoru nastavit armaturu do stfedni polohy. Kratkym
spusténim elektromotoru zjistime, zda se servomotor toc¢i spravnym smérem. Pokud tomu tak neni, pfepoji se navza-
jem dva fazové vodice napéajeni elektromotoru.

12. OBSLUHA A UDRZBA

Obsluha pfimo¢arych servomotort vyplyvad z podminek provozu a zpravidla je omezena na predavani impulzd
k jednotlivym funkénim Ukolim. V pfipadé preruseni dodavky el. proudu provedeme prestaveni ovladaného organu
ruénim kolem. Je-li servomotor zapojen v obvodu automatiky doporucuje 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 pfedepsana udrzba, servomotor chranén pred Skodlivymi ucinky okoli a pove-
trnostnimi vlivy, které nejsou uvedeny v odstavci ,,Pracovni podminky*“. Dale dbat, aby nedochazelo k nadmérnému oteple-
ni povrchu servomotoru. Sledovat, aby nedochazelo k prekroceni Stitkovych hodnot a nadmérnému chvéni servomotoru.

Udrzba

Jednou za dva roky je nutné lehce potfit zuby soukoli v pfevodovce polohové a signalizaéni jednotky, loziska,
ve kterych jsou tato soukoli usazena a ozubena kola ndhonu vysilace.

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

Jedenkrat za rok se také promaze pfimoc¢aré ustroji. Do maznice se vtla¢i cca 50g tuku MOGUL LV 2-EP. Zavit
matice a vietena se také promaze tukem MOGUL LV 2-EP tak, ze se uvolni horni stahovaci paska prasnice. PraSnice
se stahne a vzniklym otvorem se zavit promaze. Tento postup se provede v poloze tahla ,zavieno®.

Nejdéle do pul roku po uvedeni servomotoru do provozu a pak alespori jedenkrat za rok je tfeba fadné dotahnout
Srouby spojujici armaturu se servomotorem.
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13. 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 vyfez 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 doséhne vhod-
nym nato€enim nato¢enim prepinaciho kola vzhledem k vystupnimu hfideli. K tomu je pfepinaci kolo opatfeno
dal§imi dvéma otvory.

Cisténi - generalni prohlidka

Elektrické servomotory je nutno udrzovat v &istoté a dbat, aby nebyly zaneseny $pinou a prachem. Ciéténi je tfeba
provadét pravidelné a tak ¢asto, jak to provozni podminky vyzaduji. Obcas je tfeba se pfesveédcit, zda vSechny pfipojo-
vaci i zemnici svorky jsou fadné dotazeny, aby se pfi provozu nezahfivaly. Generdlni prohlidka servomotoru se
doporucuje za 4 pracovni roky, pokud neni v reviznich pfedpisech el. zafizeni stanoveno jinak.
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Tabulka ¢. 1 — Elektrické servomotory MODACT MTP, t. ¢. 52 441
— zakladni technické parametry, provedeni

Zakladni elektricka vyzbroj:

2 momentové vypinace MO, MZ
2 polohové vypinace PO, PZ
2 polohové signalizaéni vypinac¢e SO, SZ

1 topny ¢lanek

1 asynchronni elektromotor

PFidavna elektricka vyzbroj: (podle piani zékaznika)
1 odporovy vysila¢ 1 x 100 Q
1 proudovy vysilaé CPT 1Az
1 proudovy vysilaé DCPT s napéajecim zdrojem
1 blok mistniho ovladani

ZAKLADNI TECHNICKE PARAMETRY:

Rozsah | Z&bérna | Rychlost | Zdvih Elektromotor g Typové &islo
nastaveni | sila | pfestaveni ==
w vyp. sily ) Vykon | Otagky |1, (400V)| 1, |Napéti 2= Zakladni | dopliikové
(NI | (kNI | (mm/min] | [mm]o | TP g yming A | Ty | VI | T | 12345| 6789
45 T42RL477 | 50 | 1350 | 0,24 | 2 [3x400 xx0xP
75 T42RR478 | 90 1300 0,34 2,5 | 3x400 xx1xP
5-15 19 125 T42RX479 | 150 | 1270 | 0,53 | 2,2 |3x400 Xx2xP
MTP 200 T42RX479 | 150 1270 0,53 2,2 | 3x400 XxXx3xP
15
45 10 —100( J42RT502 | 100 1370 0,8 1,7 [1x230| 22 |52 441 |xx5x P
75 J42RT502 | 100 | 1370 | 0,8 | 1,7 [1x230 X X 6 x P
5-10 13 125 J42RT502 | 100 1370 0,8 1,7 | 1x230 XX7xP
VTP 45 T42RR478| 90 | 1300 | 0,34 | 2,5 [3x400 X x 8 x P
15-25 | 33 75 T42RR478| 90 | 1300 | 0,34 | 2,5 |3x400 XX 9 xP
25 45 Ja2RT502 | 100 [ 1370 | 08 | 1,7 [1x230 xxAxP

Mechanické pfipojeni — se svorkovnici pro rozte€e A = 160 mm nebo B = 150 mm (+ oznaceni na 7. misté dle Tabulky 2) 6 xxxP

Mechanické pfipojeni — se svorkovnici pro rozte¢e A = 132 mm nebo B = 100 mm (+ oznaceni na 7. misté dle Tabulky 2) 1xxxP

Mechanické pfipojeni — s konektorem pro rozte¢e A = 160 mm nebo B = 150 mm (+ oznaceni na 7. misté dle Tabulky 2) 7xxxP

Mechanické pfipojeni — s konektorem pro rozte¢e A = 132 mm nebo B = 100 mm (+ oznaceni na 7. misté dle Tabulky 2) 2xxxP

PRIPOJOVACIi ROZMERY

T. €. 52 441.xxxxP (Tab ¢. 2)

Vysila¢ polohy
(bez bloku mistniho oviladani
a regulatoru polohy)

proudovy vysila¢ CPT 1Az 4 — 20 mA XX x0P
proudovy vysila¢ DCPT 4 — 20 mA s napajecim zdrojem xxx1P
odporovy vysila¢ 1 x 100 Q XXX2P
bez vysilage polohy XXxx3P

Blok mistniho ovladani

Vysila¢ | Proudovy
1x100Q | vysila¢

s blokem mistniho ovladani

XXX4P|xxxAP

s blokem mistniho ovladani s DCPT + zdroj

xXxxDP

s blokem mistniho ovladani bez vysilace

XXX5P

Poznamka:

1 ) Zada-li zakaznik provedeni bez blokace sily, uvede na poslednim misté typového &isla pismeno M, napt. 52 441.6211 P M
Nelze dodat u provedeni’ s ménicem.
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Tabulka é. 2 - PFipojovaci rozméry — urceni 7. mista typoveho Cisla 52 441.xxxxx

(:‘g; t::bil:gszkrl:\nﬁ) Znak na 7. misté (:‘gg t::bs;‘:l:)%kr:rﬁ) Znak na 7. misté
Aaill 0 Batl C
Aaitll 1 Batll D
Aatlll 2 Batlll E
Aa2l 3 Ba2l F
Aaz2ll 4 Baz2ll G
Aaz2lll 5 Baz2lll H
Ab1l 6 Bb1l I
Ab1ll 7 Bb1ll J
Ab1lll 8 Bb1lll K
Ab2l 9 Bb2l L
Ab2lI A Bb2ll M
Ab2lIl B Bb2lll P
rozte¢ zavit ve spojce Bg2l R
sloupku zakonéeni sloupku
poloha ,zavreno®
| -
; - —ll g Poloha
SR 11 © zavieno
LILI =S
Zakongeni 1 AB | Zakondeni 2
. . A [ 160 nebo 132 mm
Rozte¢ sloupkl
B | 150 nebo 100 mm
a 30 mm délka sloupkt ¢ dle tabulek
Poloha ,zavfeno* | b 74 mm délka sloupkdid |, Provedeni”
g 130 mm délka sloupkiih | -obr.1a2
| M20 x 1,5
Zavit ve spojce 1l M16 x 1,5
I M10 x 1
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Rozmérovy nacrtek elektrického servomotoru MODACT MTP 15, t. €. 52 441
(roztec sloupku 132 a 100 mm)
(servomotor v provedeni s mistnim ovladanim)

330

2x kabelova vyvodka M20 x 1.5
o kabelu 10 — 14 mm

Provedeni 1 N
A 132 w
B 100 ‘ § ?
a 30 30 ‘
b 74 74
g 130 130 = <
c(a) 323 318 5 || € - p
d (b) 367 362 o L
h (9) 423 418
e (a) 678 673 A
f (b) 722 717 ﬁ?is\
ch@ | 778 773 84 |
280
Provedeni 2
A 132 Kabelova vyvodka M25 x 1.5 kabelu 9 — 16 mm
B 100
a 30 30 200
b 74 74
g 130 130
c(a) 308 299 |
d (b) 352 343 ‘
h(@ | 408 399 ° 122 ||
e (a) 663 654 & ( ‘
fo) | 707 | 698 — | -l 8
ch(g) | 763 754 —
—_ —— & —_
o s o
_|3 G z|3
Sl= 0=
ik & N -
i S
2 3 |
(5] = @ ™ = | @
« L 2 & | | <=
) } —$ |2
; ] O (T T
o
=3 ‘ e
: g
| & k-
g L R
< 1 M6 =50 & M20 || 226 |\
° ILL—I L;J
Prov. 2 Detail spojky Provedeni 2
® ‘
2 ; Z ﬁ—‘ o
<
= U
Prov. 1 B M20x1,5 | A Provedeni 1
M16x1,5 Il
M10x1 Il Pouze po dohodé s vyrobcem
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Rozmérovy nacrtek elektrického servomotoru MODACT MTP 15, t. &.

(rozte¢ sloupkd 160 a 150 mm)

52 441

f(b), ch(g)

2160
PROVEDENI SLOUPKU 1
PROVEDENI SLOUPKU 2
t. & 52441 xxxx N
Provedeni 1
A 160
B 150
a 30
b 74 <
g 130 = ©
c(a)| 323 «
d(b)| 367
h(g)| 423
e(a)| 678
f(b)| 722 2x kabelova vyvodka V
ch(g)| 778 M25 x 1,5
o kabelu 9 — 16 mm 289
Provedeni 2 258
A 160
B 150 129 |
a 30 '
b 74
g 130
c(a) 308
d {b) 352
h{q) 408 g §
e (a) 663
f (b) 707
ch(qg)] 763
9' T
Q
g | =E§ l
— (3] = —_
12 [ « L | 52
R - o3
s°E | | ]
Y re] o
o =
2
(1] [Te]
X [ =
< o
M20 -g_ M20 26 \
L_A—, l“;"l P deni 2
B ' Provedeni 1 B S
Detail spojky
2 /
= |
M20x1,5 |
M16x1,511
M10x1 1l

21




Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MTP, t. €. 52 441

Legenda ke schémattim: C — motorovy kondenzator

SQ1 (MO)— momentovy vypina¢ pro smér "otevieno” BQ — odporovy vysila¢ 1 x 100 Q

SQ2 (MZ) — momentovy vypina¢ pro smér “zavieno" CPT 1Az - proudovy vysila¢ polohy CPT 1Az
SQ83 (PO) — polohovy koncovy spinaé ,otevieno® DCPT - proudovy vysila¢ polohy DCPT
SQ4 (PZ) —polohovy koncovy spina¢ ,zavieno” DCPZ - napéjeci zdroj pro DCPT
SQ5 (SO) — polohovy signalizaéni spina¢ ,otevira" M1 ~ — jednofazovy asynchronni motor
SQ6 (S2) — polohovy signalizaéni spinac ,zavira" M3 ~ — tfifazovy asynchronni motor

EH —topny odpor TH — termokontakt

Vysila¢ polohy: odporovy 100 Q

P08Y1
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 BQ EM
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (s2)
napAaAQPAD

3 |

:};ZFNPFNhHthﬁhghﬁhﬁmlEEEE

N R ) Y G ]

61
@D

Vysila¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA nebo bez vysilace

P0892
T™H SQ1 S02 sQ3 S04 SO5 SOQ6  cPT1Az EH

(M0) (M2) (PO) (PZ) (sO) (sZ)

M 1 M M
(3.1)
===z

I
!
]
(nelEleltleleNeloitllNRle |5

& —— L,

%

Vysila¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA s napajecim zdrojem

501502 SA3 S04 SQ5  SO6 P0893-E
(sz)  DCPT DCPZ

L Md) M2 (PO (PT) (50 (57)
ff 1 1 1 /:f M1 = ~
M+J) f )J ZJ
g , e ) )
W EH
=>l=lzl= e

. - ] (4
‘_Ne.::“_cqm-d-mgﬁgml:‘\—L\Jr")'d‘u‘)x—fggu T

At (8] (t] |4 (4] |a] (] A

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt pfivedena dvé napéti riznych
hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinact jsou kresleny v mezipoloze. U provedeni s proudovym vysilatem musi uZivatel za-
jistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilae na elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace
a pod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovoiné ¢asti okruhu vné elektrického servomotoru.
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Vysila¢ polohy: odporovy 100 Q

P0933
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 BQ

(MO) (M2Z) (PO) (PZ) (SO) (82
1 1 1 1

51
52
60
61

Vysila¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA nebo bez vysilace

P0934
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 CPT1Az EH
(MO) M2) (PO) (P2 (SO) (82
1 1 1 I
<
M =
1~w i1
C N
||
|
SN N N N N N R SR G
Vysila¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA s napajecim zdrojem
P0935-E
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (S2z)  DCPT2 DCPZ EH
> -
M ) L7 U0 -
- mE=y
C
SN 2[R eEee ek Nl glm 82 8o

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt privedena dvé napéti riznych
hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinacu jsou kresleny v mezipoloze. U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel
zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilae na elektrickou zem navazujiciho regulatoru, poditace
a pod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektrického servomotoru.
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Seznam nahradnich dil servomotord MODACT MTP, t. ¢. 52 441

Nazev

Objednaci

nahradniho dilu &islo Pouziti
Tésnici krouzek 24x20

ésnéni hfi ¢niho kol
PN 029280.2 2327311500 Utésnéni hridele ru¢niho kola
Tésnici krouzek 40x2 e
PN 029281 2 2327311032 Utésnéni prihledu ukazatele
Tésnici krouzek 50x2

ésnéni pfi ¢niho kol
PN 029281.2 2327311028 Utésnéni pfiruby ruéniho kola
Tésnici krouzek 50x40

gsnéni vy iho htidel
PN 029280.2 2327311007 Utésnéni vystupniho hfidele
Tésnici krouzek 210x3 "
PN 029281 2 2327311401 Utésnéni krytu
Mikrospinac 2337441092 Momentové, polohové a signalizaéni mikrospinace
DB1G-A1LC CHERRY P 9 P
Vysila¢ Ly , ,

1021 M |

Megatron RP19 2340510210 ontaz na ovladaci desce
Vysilac proudovy 2340510393 Montaz na ovladaci desce
CPT 1Az
Vysila¢ proudovy 214652060 Montaz na ovladaci desce
DCPT
Zdroj DCPZ 40510368 MontaZ na svorkovnicové skiini

pro vysila¢ DCPT
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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 viceotackove

MODACT MO EEx, MOED EEXx

elektrické servomotory oto¢né viceotackové nevybusné

MODACT MOA

elektrické servomotory otocné viceotackové 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 prfestaveni

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)




ZPA Pecky, a.s. tel.: 321 785 141-9

tf. 5. kvétna 166 fax: 321785 165

289 11 PECKY 321785 167
www.zpa-pecky.cz e-mail: zpa@zpa-pecky.cz




