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Elektrické servomotory otocné
viceotackové pro jaderné elektrarny

- mimo aktivni zonu

MODACT MOA

Typova ¢Gisla 52 020 - 52 026

- do aktivni zény

MODACT MOA OC

= Typova ¢isla 52 070 - 52 074
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ZPA Pecky, a.s. je firma certifikovana v souladu s ISO 9001 v platném znéni.



1. POUZITI

Elektrické servomotory otoéné viceotackovéjsouuréeny prodalkové ovladanispecialnicharmatur,umisténych
v obsluhovanych prostorech jadernych elektraren (servomotory MOA) nebo pod obalkou popfipadé v her-
metickych boxech JE s reaktory VVER nebo RBMK (servomotory MOA OC). Jsou uréeny pro bezpecnostni
okruhy i pro normalni pouziti a umozfuji pfimé spojeni s armaturami, nebo spojeni prostfednictvim prvki
dalkového ovladani.

Servomotory se pouzivaji pro ovladani Soupatek a ventilti vybavenych matici vietena. U ventild nesmi Ghel stoupani
zavitu vietenové matice prekrodit 5°.

Servomotory MOA a MOA OC vybavené vysilaéem polohy mohou pracovat také v obvodech automatické regulace
s reZimem S4.

2. PRACOVNI PROSTREDI

Servomotory pro JE musi spolehlivé pracovat pfi nasledujicich parametrech okolniho prostredi:

Normalni pracovni rezim

Servomotory MOA Servomotory MOA OC
Pracovni teplota od -20 do 55 °C od 5do 70 °C
Pracovni tlak 0,1 MPa (1kg/cm?2) od 0,085 do 0,1032 Mpa
Relativni vihkost do 90 % do 95 +3 %
Uroven radiace do 1 Gy/h

Havarijni rezim malé netésnosti — reaktor VVER (servomotory MOA i MOA OC):

Teplota do 90 °C

Tlak do 0,17 MPa
Relativni vlhkost parovzdu$na smés
Uroven radiace do 1 Gy/h

Doba trvani havarijniho rezimu

(havarijniho tlaku, teploty) do 5 hodin
Doba trvani pohavarijniho rezimu

(pohavarijniho tlaku, teploty) do 720 hodin
Pohavarijni tlak 0,05-0,12 MPa
Pohavarijni teplota od 5 do 60 °C
Cetnost vzniku rezimu 1 x za 2 roky

Po dobu i po ukonéeni tohoto rezimu musi servomotory spolehlivé pracovat a musi si udrzet pracovni
schopnost.

Havarijni rezim velké netésnosti — reaktor VVER (servomotory MOA OC):

Teplota do 150 °C

Tlak do 0,5 MPa
Relativni vlhkost parovzdu$na smés
Uroveri radiace do 1x 103 Gy/h

Doba trvani rezimu

(havarijniho tlaku, teploty) do 10 hodin
Doba trvani pohavarijniho rezimu

(pohavarijniho tlaku, teploty) do 720 hodin



Pohavarijni tlak 0,05 -0,12 MPa
Pohavarijni teplota od 5 do 60 °C
Cetnost vzniku rezimu 1 x za 30 let

Pfi tomto havarijnim rezimu musi servomotory provést minimalné 10 cykll (5 — v dobé trvani reZimu, 5 — po sniZeni
parametrd).

Odolnost proti pusobeni radioaktivniho gama zareni

Elektrické servomotory MOA OC musi spolehlivé pracovat do obdrZeni integraini davky gama zafeni 1 x 106 Gy
(1 Gy = 100 rad). Servomotory MOA do obdrzeni integralni davky 78,8 kGy.

Odolnost vi¢i seizmickym otfestim

Elektrické servomotory MOA i MOA OC musi byt odolné vG¢i kmitdm se zrychlenim 8 g v libovolném sméru,
v rozsahu budicich kmito¢td od 20 do 50 Hz s dobou trvani nejvySe 20 s. Kromé toho musi byt provedeny seizmické
rezonan¢ni zkousky v rozsahu kmitoétd od 5 do 20 Hz.

Odolnost proti pusobeni dezaktivacnich prostredk

Servomotory MOA i MOA OC jsou odoIné proti pGsobeni dezaktivaénich prostfedkil. Cetnost dezaktivace je
1x za rok, doba plsobeni max. 10 hodin za rok, teplota roztok(i max. 60 °C. SloZeni dezaktivaénich roztoku je uvedeno
v technickych podminkach.

Skladovani

Elektrické servomotory pro JE se musi skladovat v prostorech, které jsou chranény proti Skodlivym klimatickym
vlivim a dal§im skodlivym vliviim (kyselinam, louhiim atd.) pfi teploté od -25 °C do +50 °C. Maximalni relativni vzdusna
vlhkost béhem skladovani nesmi pfesahnout 80 %.

3. TECHNICKE PARAMETRY

Zakladni technické parametry servomotor(l jsou uvedeny v Tabulkach provedeni ¢.1, 2, 3, 4
Napajeci napéti elektromotoru —3x400 (380)V, 50 Hz (nebo podle udaji na stitku)
Stupen kryti servomotoru —IP 55 pro servomotory MOA 52 020 - 52 026

—IP 67 pro servomotory MOA OC 52 070 - 52 079

— IP 55 pro MOA OC s planetovou pfevodovkou

Odchylky vystupnich parametru

Jmenovité hodnoty krouticich momentd vystupniho hfidele (s pfipustnymi odchylkami) plati pro jmenovité
napajeci napéti s odchylkou -15 % +10 % a jmenovity kmitoCet s odchylkou +2 %, pfi tom odchylky napéti
a kmitoc¢tu nesmi byt protichGidné.

Servomotory musi byt schopné pracovat v podminkach:

a) pfi poklesu napéti do 85 % jmenovité hodnoty a zvySeni napéti do 110 % jmenovité hodnoty pfi kmitoctu
50 Hz £2 % (odchylky napéti a kmitoCtu nesmi byt protichtidné) musi byt zabezpecena trvala funkce.

b) pfi poklesu napéti do 80 % jmenovitého a sou¢asném poklesu kmitoétu o 6 % jmenovité hodnoty po dobu 15 s; pfi
zvy$eni napéti do 110 % jmenovitého a sou¢asném zvySeni kmito¢tu o 3 % jmenovité hodnoty po dobu 15 s; v obou
pfipadech nesmi dojit k zastaveni servomotor(i a musi byt zabezpe¢ena moznost spusténi po tuto dobu.

Dovolené odchylky jednotlivych parametr:
— vypinaci moment +10 % z maximalni hodnoty

— rychlost pfestaveni -10 % +15 % z jmenovité hodnoty (chod naprazdno)



— nastaveni signaliz. vypinact + 2,5 % nejvy38i hodnoty rozsahu.
(rozsahy nastaveni jsou uvedeny v pokynech pro montaz,
obsluhu a udrzbu (montazni ndvoad).

— nastaveni polohovych vypinaca +50° uhlu nato€eni vystupniho hridele.

Pracovni poloha
Pracovni poloha servomotord je libovolna.

U servomotorl s olejovou naplini je omezena pouze sklonem osy elektromotoru — max 15° pod vodorovnou
rovinu. Timto se zamezi, aby pfipadné ulomky &i necistoty v olejové naplni snizovaly zivotnost gumového tésnéni
hfidele elektromotoru.

Cetnost spinani — pracovni cyklus

NejdelSi pracovni cyklus (zavfeno - otevieno - zavieno) je 10 minut pfi poméru doby chodu k dobé klidu 1:3
(zatézZovatel 25 %). Stfedni zatizeni elektrického servomotoru v dobé chodu je 33 % maximalniho vypinaciho
momentu a nazyva se jmenovity moment.

Maximalni pocet cyklld za hodinu je 6 (12 zapnuti a vypnuti), pfi dodrzeni poméru doby chodu k dobé
klidu 1:3.

Servomotory MOA i MOA OC mohou pracovat také v rezimu pferuSovaného chodu s rozbéhem S4 podle
EN 60034-1 (napf. pfi postupném otevirani armatury a pod.). NejvySsi poCet sepnuti pfi automatické regulaci je
1200 h-1, pfi zatézovateli 25 % (pomér doby chodu k dobé klidu 1:3). Stiedni hodnota zatézovaciho momentu
je nejvyse 33 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu.

1% M, = zabérny moment
- - M,, = maximalni vypinaci moment
3% doby chodu 33 % M,, = stfedni zatiZeni servomotoru v dobé chodu
~ - = jmenovity moment
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Doba chodu = 2,5 min Doba klidu = 7,5 min

Doba cyklu = 10 min
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Pracovni cyklus

Zivotnost a spolehlivost

Zivotnost elektrickych servomotord MOA i MOA OC je 40 let s tim, Ze pfi jejich montazi, provozu a Gudrzbé je
nutné postupovat podle pokyn( vyrobce, dodrzovat pracovni podminky a vymériovat opotfebené nebo poskozené
dily. Zivotnost t&snicich dilt je minimain& 10 let.

Servomotory patfi do skupiny opravovanych pfistrojli a musi pracovat spolehlivé nejméné po dobu 4 let
(30 000 pracovnich hodin reaktoru). Zaru€eny pocet pracovnich cykll (otevieno - zavieno - otevieno) pfi
dodrzeni pracovnich parametrt ¢ini v pribéhu 4 let 3 000. Pravdépodobnost bezporuchové prace servomotori
(3 000 cykli béhem 4 let) musi byt nejméné 0,98.

Izolaéni odpor

poklesnout pod 0,3 MQ, za sucha (pfi teploté 20 °C a relativni vihkosti od 30 do 80 %) nesmi byt niz§i nez 20 MQ.



Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodii

Zku$ebni napéti
Elektrické obvody servomotoru s jmenovitym napétim do 250 V 1500V, 50 Hz
Elektromotor s jmenovitym napétim tfifazovym 400 V (380 V) 1800V, 50 Hz
Vysila¢ polohy s jmenovitym napétim do 50 V 500V, 50 Hz

Zatizitelnost mikrospinacu
— v obvodech stfidavého proudu 230 V (220 V) je proud pfes sepnuté kontakty od 20 do 500 mA, cos ¢ 0,6

— v obvodech stejnosmérného proudu 24 a 48V je proud pres sepnuté kontakty od 5 mA do 1 A, pfi tom Ubytek napéti
na sepnutych kontaktech nesmi byt vétSi nez 0,25V.L/R =0,04 s.

Pracovni diagram mikrospinacu

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinacél je uveden u jednotlivych schémat zapojeni.

Momentové vypinani

Servomotory jsou vybaveny elektromechanickym oboustrannym vypinanim pro omezeni krouticiho momentu,
dovolujicim vypinat elektromotor pomoci momentovych vypinaél v krajnich polohach a v jiné libovolné poloze.

Regulace momentového vypinani se provadi oddélené, jak na stranu zavira, tak i na stranu otvira.

Momentové vypinae maji blokovani, které vyluéuje opétné samovolné zapnuti motoru a umoznuje zabezpedit
pocatecni pohyb zaviraciho organu s maximalnim zabérnym momentem. Standardné se dodavaji servomotory s dobou
blokovani mezi jednou a dvéma otackami vystupniho hfidele servomotoru od zmény sméru ota€eni. Na pozadavek
je mozno dodat provedeni 52 07x.xxxx1 a 52 02x.xxxS1 s dobou blokace mezi 1/4 a 1/2 otackou vystupniho hfidele
servomotoru.

Servomotory je mozno objednat i v provedeni 52 07x.xxxxM a 52 02x.xxxxSM. V tomto provedeni je blokovani
momentovych vypinacél vyfazeno.

Vysila¢e polohy
Odporovy (potenciometricky) vysilac polohy (pro servomotory MODACT MOA i MOAOC)

Celkovy odpor 100 Q s odchylkou +12 Q. Nejvétsi zatizeni 100 mA, nejvétsi stejnosmérné napéti (proti
kostre) 50 V.

Proudovy vysilaé polohy CPT 1AAE (pouze servomotory MODACT MOA)

Jmenovity vystupni signal 4 —20 mA nebo 20 — 4 mA

Jmenovity pracovni zdvih 0° — 60° az 0° — 120° (plynule nastavitelny)
Nelinearita v€. pfevodu +2,5 % (pro max. zdvih 120°).

Hystereze v¢. pfevodu <5 % (pro max. zadvih 120°)

Nelinearita i hystereze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.

Zatézovaci odpor Rz 0Q-5000Q

Napajeci napéti 18 —25Vss
Maximalni zvinéni napajeciho napéti 5%

Maximalni pfikon vysilace 600 mW

Izolaéni odpor min. 20 MQ pfi 50 Vss
Elektricka odolnost izolace 50 Vss

Teplota pracovniho prostfedi -25°C az +80 °C

(krdtkodobé az +110 °C/2hod bez poruseni funkénosti)
Mezni hodnota napajeciho napéti je 30 V. Napéti mezi pouzdrem vysilace a vodici signalu nesmi byt vétsi nez 50 V.

Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazujiciho regu-
latoru, pocitace a pod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektrického
servomotoru.



Proudovy vysila¢ mize byt bud aktivni (napdjeni ze zdroje zabudovaného v servomotoru), nebo pasivni (napdjeni
ze zdroje mimo servomotor).

Parametry napajeciho zdroje ZPT 01AAE

Druh provozu trvaly

Vstupni napéti 230V (220 V) +10 % -20 % , 40 — 60 Hz
Elektricky pfikon do 2 VA

Vystupni napéti 18 — 28 Vss, zvIinéni max. 5 %

Zatéz vystupu 1ks proudovy vysila¢ polohy CPT 1AAE

Galvanické oddéleni vstupniho a vystupniho napéti bezpecnostnim transformatorem
Jmenovité izolaéni napéti vstupniho obvodu 380V stfidavych
Jmenovité izolaéni napéti obvodl nizkého napéti 50 V stejnosmérnych

Teplota okolniho prostiedi -25 °C az +80 °C

Pfripojovaci rozméry mechanické
Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montaz na armaturu. Spojeni je provedeno pomoci pfiruby:
tvar B3 podle ISO 5210 (tvar E podle DIN 3210)
tvar C  podle DIN 3338.

Konkrétni rozméry jsou uvedeny v pfiloze tohoto katalogu. Je mozné dodavat servomotory i s pfipojenim podle
ruské normy GOST.

Pripojovaci rozméry elektrické

Elektrické servomotory pro JE jsou vybaveny hermetickou svorkovnicovou skfifikou, do niz jsou na Sroubové svorky
vyvedeny v§echny obvody mikrospinaéll, pfipadné i obvody vysilac¢e polohy. Svorky umoznuji pfipojeni médénych
vodic¢t o prafezu 2,5 mm2 nebo 1,5 mm2.

Svorkovnicové skfifky jsou opatfeny kabelovymi vyvodkami, jejichz pocet a velikost jsou zfejmé z rozmérovych
nacrtkd jednotlivych typl servomotord.

Priklad objednavky

Elektrické servomotory umisténé pod hermetickou obalkou JE, v litinovém provedeni a Snekovou prevodovkou
s maximalnim vypinacim momentem 250 Nm, s rychlosti prestaveni vystupni ¢asti (hfidele) 40 1/min a pfipojovacim
rozmérem tvaru C se pfi objednavce oznaduji takto:

Elektricky servomotor MOA OC 250 - 40, typové &islo 52 072.3010

Vyznam znaki typového oznaceni:

MOA - elektricky servomotor oto€ny viceotackovy pro ovladani specialnich uzaviracich armatur v jadernych
elektrarnach

OC - elektrické servomotory umisténé pod hermetickou obalkou a v boxech v systémech bezpec€nostnich i v systémech
normalniho provozu

250 — maximalni vypinaci moment v Nm
40 — pocet otaek vystupniho hfidele za 1 minutu

Vyznam ¢iselnych znaku typového €isla vyplyva z Tabulek ¢.1, 2, 3, 4

4. POPIS SERVOMOTORU
Servomotory MODACT MOA (parametry viz Tabulky ¢. 1 a ¢. 2)

Elektrické servomotory MOA pouzivaji k redukci ota¢ek planetovou prevodovku a jsou dodavany v litinovém nebo
hlinikovém provedeni (typové ¢islo 52 02x.2xxxS nebo 52 02x.3xxxS).



Servomotory jsou vybaveny tfifazovym asynchronnim elektromotorem s kotvou nakratko. Chlazeni je pfirozené,
motor je opatfen chladicimi zebry a vlastni svorkovnici.

Servomotory je mozno ovladat ruénim kolem pfimo bez pfepinani. (i za chodu elektromotoru). Ruéni kolo
je osazeno odpruzenym fixaénim kolikem, ktery je nutné vytdhnout a otocit jim, po ukonéeni ru¢niho ovladani
fixaéni kolik opét zasunout.

Vybava servomotori MOA

— Mikrospinaée — dva mikrospinace pro polohové vypinani (PO, PZ)
— dva mikrospinace pro polohovou signalizaci (SO, S2)
— dva momentové mikrospinac¢e (MO, MZ2)

V8echny tyto mikrospina¢e maji jeden rozpinaci a jeden spinaci kontakt. Na kontakty téhoz mikrospinace nelze
pfivést dvé napéti riznych hodnot nebo fazi.

— Vysilace polohy (jedna z téchto variant)
— Odporovy vysila¢ 1 x 100 Q
— Proudovy vysila¢ CPT1 AAE —signal 4 — 20 mA
— Proudovy vysilaé CPT1 AAE s napéajecim zdrojem — signal 4 — 20 mA
— Ukazatel polohy
Mistni ukazatel polohy slouzi k orienta¢nimu uréeni polohy vystupniho hfidele servomotoru.

— Topny odpor — slouzi k vyhfivani ovladaciho prostoru (zamezeni kondenzace vihkosti). Pfipojuje se na sit
s napétim 230 V.

Servomotory MODACT MOA OC
— Servomotory MOA OC se Snekovou pifevodovkou (parametry viz Tabulky é. 3)

Tyto elektrické servomotory MOA OC pouzivaji k redukci ota¢ek Snekovou prfevodovku a mohou byt osazeny
elektromotory AJSI nebo 1AC a 4AC (typoveé Cislo 52 07x.3xxxS nebo 52 07x.4xxxS).

Servomotory se dodavaji pouze v litinovém provedeni a jsou vybaveny tfifazovymi asynchronnimi elektromotory,
které nemaji vlastni svorkovnici a jejich obvody jsou vyvedeny na svorkovnici servomotoru.

Servomotory MOA OC se Snekovou prevodovkou jsou vybaveny prepinaci pakou a ruénim ovladanim, které se pfi
motorickém zapnuti pohonu automaticky odpojuje.

Vybava servomotorit MOA OC se $nekovou pfevodovkou
— Mikrospinace - dva mikrospinace pro polohové vypinani (PO, PZ)
— dva mikrospinace pro polohovou signalizaci (SO, SZ2)
— dva momentové mikrospinace (MO, MZ2)
Momentové mikrospinace maji pfepinaci kontakt, ostatni mikrospinate maji jeden rozpinaci a jeden spinaci
kontakt.Na kontakty téhoz mikrospinace nelze pfivést dvé napéti rliznych hodnot nebo fazi.
Mikrospinace jsou specialni, hermeticky uzaviené a pInéné plynem. To zarucuje jejich spolehlivou ¢innost i pfi
vysokych teplotach a jsou odoIné davce radiace do hodnoty min. 108 Gy.
Elektrické servomotory MOA OC mohou byt vybaveny odporovym vysilaéem polohy a nemaji mistni ukazatel
polohy ani topny odpor. Servomotory Ize vybavit odporovym vysilacem polohy 1x100 Q VISHAY.

— Servomotory MOA OC s planetovou prevodovkou (parametry viz Tabulka ¢. 4)

Tyto elektrické servomotory MOA OC pouzivaji k redukci ota¢ek planetovou pfevodovku a jsou dodavany
v litinovém nebo hlinikovém provedeni (typové Cislo 52 07x.6xxx nebo 52 07X.7xxXx).

Servomotory jsou vybaveny tfifazovymi asynchronnimi elektromotory 1AC a 4AC. Chlazeni je pfirozené a motor je
opatren vlastni svorkovnici.

Servomotory je mozno ovladat ruénim kolem pfimo bez pfepinani. (i za chodu elektromotoru). Ruéni kolo
je osazeno odpruzenym fixacnim kolikem, ktery je nutné vytahnout a otodit jim, po ukonéeni ruéniho ovladani
fixaéni kolik opét zasunout.



Vybava servomotorii MOA OC s planetovou pfevodovkou
— Mikrospinaée — dva mikrospinace pro polohové vypinani (PO, PZ)
— dva mikrospinace pro polohovou signalizaci (SO, S2)
— dva momentové mikrospinace (MO, M2)
Vsechny tyto mikrospinace maji jeden rozpinaci a jeden spinaci kontakt. Na kontakty téhoZz mikrospinace nelze
pfivést dvé napéti riznych hodnot nebo fazi.
Elektrické servomotory MOA OC mohou byt vybaveny odporovym vysilaGem polohy a nemaji mistni ukazatel
polohy ani topny odpor. Servomotory Ize vybavit odporovym vysilaéem polohy 1x100 Q VISHAY.
Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguiji, pokud je servomotor pod napétim.
V pfipadé, ze bude pouzito rucni ovladani, tzn. servomotor bude oviadan mechanicky, nefunguje nastaveni

momentu a mize dojit k poskozeni armatury.

Blok CONTROL

Tento blok doplfiuje moznost pouziti servomotord MOA a MOA OC s regulaénimi armaturami v obvodech auto-
matické regulace a rozsifuje vybavu servomotord MOA OC o regulacni blok CONTROL pfipadné blok s pfevodnikem
4 —-20 mA.

Pro servomotory MOA a MOA OC je dodavan jako samostatny montéazni celek, ktery je elektricky propojen
s pfislusnym servomotorem a fidi jeho provoz. Blok CONTROL obsahuje regulator ZP2RE6 s napajecim trans-
formatorem a spinaci blok. Spinaci blok miZze obsahovat SSR, nebo SSR s brzdou, nebo stykace. Soucasti
bloku CONTROL, muze byt volitelné také blok mistniho ovladani.

Technické udaje bloku CONTROL

Hmotnost 8,1 kg
Okolni prostfedi  — normalni pracovni teplota od -20 °C do +50 °C
— relativni vihkost do 90 %
— radiaéni davka za Zivotnost 200 Gy/life
— maximalni davkovy pfikon 2,50E-03 Gy/hod.
Kryti IP 67
Maximalni délka kabelu
mezi blokem CONTROL a servomotorem 100 m

Specifikace propojovaciho kabelu mezi Blokem CONTROL a odporovym vysilaéem servomotoru — 3 Zily o prafezu
1 mm, stinény a vhodny pro okolni prostredi.



Tabulka 1 — Zakladni technické parametry a charakteristiky servomotoru typu MOA

SERVOMOTOR
-
% S Rozsah Rozsah | Rychlost | Typ Prevodovy pomér Maximalni Hmotnost
a_i g Typové ¢islo'.2 nastaveni | nastaveni |prestaveni | maziva ; i sila servomotoru
s g Typové momentového | vystupnich |vystupniho | CIATIM od V\@tupnﬂm od vv§!up- na ruénim | s elektromotorem
2| oznateni vypindni | otitek | hiidele | 201 hmli(ele "E'::I::Iﬂfl:e kole 4 SL/AL S
Zakladni | Dopliikové (zdvihu)
P [Nm] [ot.] [1/min] elektromotoru kolu IN] Ikg]
MOA 40-5 52 020 . YX42S 5 1:140 42/27
MOA 40-9 52 020 . YX02S 9 1:112 42/24
MOA 40-15 52 020 . YX12S 20—-40 15 1:72 40
MOA 40-25 52 020 . YX22S 25 1:55 42/25
MOA 40-40 52 020 . YX32S 40 1:34 43/26
MOA 63-5 52 020 . YXD2S 5 1:140 70 42/27
MOA 63-9 52 020 . YX52S 9 1:112
F10 [10A63-15 52020 VX625 | 40-63 15 1.7 80 42/24
MOA 63-25 52 020 . YX72S 25 1:55 60 42/25
MOA 63-40 52 020 . YX82S 40 1:34 43/26
MOA 160-8 52 020 . YX92S 100 — 160 8 1:122 150 42/24
MOA 180-5 52 020 . YXA2S 100 —180 5 1:140 170
MOA 150-15 52 020 . YXB2S 100 — 150 15 1:72 110 42/25
MOA 150-24 52 020 . YXC2S 24 1:122 1:97
MOA 140-7 52021.YX02S__ | 63-140 | 220 [ 7 o8 ' 6357
MOA 160-9 52 021.YX42S 9 )
MOA 160-16 52 021. YX52S 16 1:56 65/40
MOA 160-25 52 021 . YX62S 63 —160 25 1:36 120 69/41
MOA 160-40 52 021.YX12S 40 ' 70/43
MOA 160-63 52 021. YX22S 63 ¢ 1:22 75/49
F14 | MOA 125-100 52 021 . YX32S 63— 125 100 ¢ 1:14 75/49
MOA 250-9 52 022 . YX42S 9 1:98 68/42
MOA 250-16 52 022 . YX52S 16 1:56 160
MOA 250-25 52 022 . YX62S 160-250 25 1:36 10/44
MOA 250-40 52 022 . YX12S 40 ) 190 72/45
MOA 220-63 52 022 . YX22S 160 — 220 63 ¢ 1.22 160 75/49
MOA 250-80 52 022 . YX32S 160 — 250 80 é 1:36 190 75/50
MOA 400-16 52 024 . YX92S 16 1:42 130/85
MOA 400-20 52 024 . YX02S 20 1:47 116/73
MOA 400-40 52 024 . YX12S 250 —400 40 1:23 210 114/79
MOA 400-63 52 024 . YX22S 63 ¢ ) 125/83
F16 MOA 400-100 52 024 . YX42S 9_ 240 100 ¢ 1:15 1:62 127/88
MOA 250-100 52 024 . YX32S 160 — 250 ¢ 1:14 130 125/98
MOA 630-16 52 024 . YX72S 16 1:43 130/84
MOA 630-20 52 024 . YX82S 400 — 630 20 1:47 260 120/78
MOA 630-40 52 024 . YX52S 40 1:35 122/78
MOA 630-63 52 024 . YX62S 63 é 1:23 330 125/87
MOA 1000-20 52 025 . YX42S 630 —1000 20 ¢ 1:34 207/174
MOA 1150-45 52 025 . YX02S 630 —1150 45 ¢ 1:21 210/161
MOA 1220-63 52 025 . YX22S 630 — 1220 63 ¢ 193 206/154
MOA 800-63 52 025 . YX32S 630 — 800 ¢ ) 206/152
MOA 2000-16 52 025 . YX52S 16 ¢ 1:60
F25 I'V0A200021 | 52025 VX625 2-240 3 v | 15 1:54 400 233/178
MOA 2000-24 52 025.YX72S | 1000—2000 24 ¢ 1:60 220/174
MOA 2000-34 52 025 . YX82S 34 ¢ 1:43
MOA 2000-40 52 025 . YX92S 40 ¢ 1:38 223/194
MOA 1600-70 52 025 . YXA2S {1000 — 1600 70 é 1:21
MOA 2000-32 52 026 . YX02S | 1250 —2000 32 ¢ 1:45 318/237
MOA 1850-42 52026.YX12S  [1000 — 1850 42 ¢ 1:35 318/241
MOA 4000-30 52026 . YXA2S {2000 — 4000 30 ¢ 1:48 332/255
F30 MOA 3000-42 52026 . YXB2S [ 1500 — 3000 12100 42 ¢ 1:35 1:134 400
MOA 4000-9 52 026 . YX22S 9 ¢ 1:103 339/246
MOA 4000-11 52 026 . YX32S 11 ¢ 1:139
MOA 4000-14 52 026 . YX42S 2000 - 4000 14 ¢ 1:103 835242
MOA 4000-17 52 026 . YX52S 17 ¢ 1:84 355/263
Poznamky: 1. Namisto Y se vpisuje: 2 — pro provedeni s litinovou skrini; 3 — pro provedeni s hlinikovou skfinf.
2. Misto X se vpisuje:
Udaje provadéni 0 1 2 4 5 6 7 8 9 (o} E
Pfipojovaci rozméry, tvar C E ZPA C E C E C E C E
Odporovy Ano | Ano Ano Ne Ne Ne Ne Ne Ne Ne Ne
Vysila¢ polohy Odporovy typu Vishai Ne Ne Ne Ne Ne Ne Ne Ne Ne | Ano | Ano
Proudovy Ne Ne Ne Ano | Ano | Ano | Ano Ne Ne Ne Ne
o owanrat s Ne [ Ne | Ne | Ne | Ne |Ano | Amo | Ne | Ne | Ne | Ne




pro armatury umisténé v obsluhovanych prostorech JE

ELEKTROMOTOR
Vyjkon Rychlost | Jmenovitj | Zabéry | Ugin- Uginik Pomér Pomér Zabémy | Hmotnost
otaceni proud 6 proud nost zabérného zabérného moment elektro-
T elektromotoru momentu proudu motoru
[ kjmeno- | k jmenovitému
vitému

[kW1 [1/min] [A] [A] [%] [cos ¢] [Nm] [kgl
1LE1002-0CD2 0,09 635 0,53 0,95 39 0,63 1,8 1,8 2,52
1LE1002-0CC2 0,18 875 0,85 1,68 45 0,67 19 2,0 42 50
1LE1002-0CB2 0,25 1365 0,80 2,40 61 0,73 1,8 3,0 3,0
1LE1002-0CB3 0,37 1350 1,08 3,45 66 0,75 2,0 3,2 52 6,0
1LE1002-0CD2 0,09 635 0,53 0,95 39 0,63 18 1.8 2,52
1LE1002-0CC2 0,18 875 0,85 1,68 45 0,67 19 2,0 42 50
1LE1002-0CB2 0,25 1365 0,80 2,40 61 0,73 1,8 3,0 3,0
1LE1002-0CB3 0,37 1350 1,08 3,45 66 0,75 2,0 3,2 5,2 6,0
1LE1002-0CC2 0,18 875 0,85 1,68 45 0,67 2,0 20 472 5,0
1LE1002-0CD3 0,12 625 0,82 1,64 31 0,68 1,7 ' 3,06 6.0
1LE1002-0CC3 0,25 860 0,98 2,15 52 0,71 2,0 2,2 5,6 '
1LE1002-0CA2 0,37 2755 1,06 3,6 64 0,79 2,2 34 2.8 5,0
1LE1002-0CD3 0,12 625 0,82 1,64 31 0,68 1,7 2,0 3,06 6.0
1LE1002-0CC3 0,25 860 0,98 2,15 52 0,1 2,0 2,2 5,6 '
1LE1001-0DC2 0,37 925 1,14 4,32 67 0,69 2.1 40 8,1 9
1LE1001-0DC3 0,55 935 1,65 717 73 0,66 25 44 14 12
1LE1001-0EBO 11 1425 25 14 81 0,78 2,3 56 17 13
1LE1001-0EB4 15 1435 3,3 211 83 0,79 2,6 6,4 26 16
1LE1001-0DC2 0,37 925 1,14 4,32 67 0,69 2,1 4.0 8,1 9
1LE1001-0DC3 0,55 935 1,65 717 73 0,66 2.5 4.4 14 12
1LE1001-0ECO 0,75 2,05 8,4 76 0,70 2,0 41 154 13
1LE1001-0EB4 15 1435 3,3 211 83 0,79 2,6 6,4 26 16
1LE1001-0EA4 2,2 2890 4.5 32 83 0,85 25 71 18,3 15
1LE1002-1BD2 15 700 4,65 15,5 70 0,66 1,6 3,3 32 29
1LE1001-0EC4 11 935 29 12,7 78 0,70 2,2 44 24,6 16
1LE1002-1BC2 2.2 940 57 22,1 78 0,72 2,3 4.1 53 25
1LE1002-1AB5 3,0 1425 6,3 34 82 0,85 24 54 48 22
1LE1002-1AB6 4.0 1435 8,6 56 83 0,81 3,2 6,5 86,4 27
1LE1002-1AB5 3,0 1425 6,3 34 82 0,85 2,4 54 48 22
1LE1002-1BD2 15 700 4,65 15,5 70 0,66 1,6 3,3 32 29
1LE1002-1AC4 ' 940 3,9 15,6 75 0,74 2,0 40 30 19
1LE1002-1AB5 3,0 1425 6,3 34 82 0,85 24 54 48 22
1LE1002-1AB6 4,0 1435 8,6 56 83 0,81 3,2 6,5 86,4 27
1LE1002-1CD2 3,0 715 8,3 34 77 0,68 1,80 3,9 72 44
1LE1002-1CC3 55 955 12,7 66 83 0,75 2,5 5,2 1375 48
1LE1002-1CB2 75 1450 15,4 101 86 0,82 2,6 6,6 127 4 44
1LE1002-1CC3 55 955 12,7 66 83 0,75 2,5 5,2 1375 48
1LE1002-1CB2 75 1450 15,4 101 86 0,82 2,6 6,6 1274 44
1LE1001-1CB6 11 1465 21 162 90 0,84 2,9 7.7 208 64
1LE1002-1CB2 75 1450 15,4 101 86 0,82 2,6 6,6 1274 44
1LE1001-1CB6 11 1465 21 162 90 0,84 2,9 7.7 208 64
1LE1002-1CC3 55 955 12,7 66 83 0,75 2,5 5,2 1375 48
1LE1002-1CB2 75 1450 15,4 101 86 0,82 2,6 6,6 1274 44
1LE1001-1CB6 11 1465 21 162 90 0,84 29 77 208 64

3. Pripojeni servomotorti — ucpdvkovou vyvodkou.
4. V tabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil ptsobicich na priméru rucniho kola.
5. Hmotnost v Citateli odpovida provadéni s litinovou skfini, v podilu — pro provedeni s hlinikovou skfini.
Povolena odchylka +5 % od hodnoty uvedené v tabulce, pokud neni jind uvedena v objedndvce nebo neni schvdlena zakaznikem.
6. Jmenovity proud je uveden pro napéti 400 V, 50 Hz. Pro napéti U = 380 V je jmenovity proud In380 = In400 x 400/380.
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Tabulka 2 — Zakladni technické parametry servomotort typu MOA OC se $nekovou

- SERVOMOTOR
:é: Rozsah ] rv{ynhlosl' PFevodovy pomér Maxi’mélm’ Zabérny Hmotnost
s Typové Eislo nastaveni prestaveni S|Iva moment | servomotoru
2 Typové momentového |  vstupniho mezi mezi na rugnim s elektro-
é oznaceni vypinani hidele hfidelem hidelem kole motorem
= 3 B Y servomotoru servomotoru
- Zakladni | Doplfikove [Nm] [ot./min] | @ elektromotorem | a rugnim kolem [N [Nm] [kg]
MoAQC 40-10 52 070.3xA0 10,3 1:89,7 90 53
MoAQC 40-16 52 070.3x40 20-40 16 1:89,7 106 53
MoAQC 40-25 52 070.3x00 25 1:57,3 160 66 53
MoAOC 32-40 52 070.3x10 20-32 40 1:36,1 11 43 53
F10 MoAOC 40-63 52 070.3x20 90 - 40 63 1:22,5 67 63
MoAQC 40-100% 52 070.3x30 100 1:14,5 55 63
MoAQC 50-25 52 070.3x50 25-50 25 1:57,3 106 53
MoAQC 63-12 52 070.3x90 12,9 1:57,3 950 130 63
MoAQC 63-25 52 070.3x60 25-63 25 1:57,3 169 63
MoAQC 63-40 52 070.3x70 40 1:36,1 106 63
MoAQC 160-12 52 071.3x50 63— 160 12,5 1:56,1 225 83
MoAQC 160-25 52 071.3x00 25 1:56,1 265 83
MoAQC 130-40 52 071.3x40 63-130 40 1:36,1 999 170 83
MoAOC 160-40 52 071.3x10 40 1:36,1 340 105
F14 MoAOC 160-63 52 071.3x20 63-160 63 1:23,2 11 210 105
MoAOC 160-100*) 52 071.3x30 100 1:14,9 220 105
MoA 0C 250-12 52 072.3x00 12,5 1:56,1 105
MoA 0C 250-40 52 072.3x10 40 1:36,1 330 105
MoAQC 250-63 52 072.3x20 | 12> 20 63 1232 347 120 118
MoAQC 250-100*) 52 072.3x30 100 1:13,8 340 118
MoAQC 500-40 52 074.3x00 250 -500 40 1:36,5 650 154
MoAQC 630-40 52 074.3x10 950 — 630 40 1:36,5 1100 198
F16| MoAOC 630-63 52 074.3x20 63 1:23,7 11 750 823 198
MoAOC 500-100* 52 074.3x40 250-500 100 1:14,5 650 198
MoAQC 360-120+) 52 074.3x50 250 - 360 120 1119 470 198
X zakaznik doplni: 0 pro pripojovaci rozmér tvar C bez vysilace, se signalizacnimi mikrospinaci

1 pro pripojovaci rozmér tvar E bez vysilace, se signalizacnimi mikrospinaci
2 pro pfipojovaci rozmér tvar C s odpor. vysilatem bez signaliz. mikrospinact
3 pro pripojovaci rozmér tvar E s odpor. vysilacem bez signaliz. mikrospinact
4 pro pfipojovaci rozmér tvar C s odpor. vysilacem a s signaliz. mikrospinaci
5 pro pripojovaci rozmér tvar E s odpor. vysilaCem a s signaliz. mikrospinaci
9 pro pfipojovaci rozmér ZPA bez vysilace, se signalizacnimi mikrospinaci

7 pro pfipojovaci rozmér ZPA s odpor. vysilacem bez signaliz. mikrospinact

8 pro pripojovaci rozmér ZPA s odpor. vysilacem a s signaliz. mikrospinaci

+) nesamosvorny snek
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prevodovkou a elektromotorem AJSI

ELEKTROMOTOR

Jmenovity Rychlost Uginnost Uginik Pomér Pomér Jmenovity Hmotnost Zabérny

vykon otageni zabérného zabérného proud elektro- moment,

Typ elektromotoru momentu proudu motoru ne méné

ke jmeno- ke jmeno-
vitému vitému

(kW] [1/min] [%] [cos ¢] [A] [kgl [Nm]
AJSI 89B-6Z 0,08 940 23,9 0,36 7.2 1,8 1,3 9,5 4,0
AJS| 89B-47 0,12 1425 48,6 0,36 8,4 3,6 1,0 9,5 4,0
AJSI 89B-4Z 0,12 1425 48,6 0,36 8,4 3,6 1,0 95 4,0
AJS| 89B-47 0,12 1425 48,6 0,36 8,4 3,6 1,0 95 4,0
AJSI 116B-4Z 03 1455 64 0,36 78 48 2,1 19,5 10
AJSI 116B-4Z 0,3 1455 64 0,36 7,8 48 2,1 19,5 10
AJS| 89B-4Z 0,12 1425 48,6 0,36 8,4 3,6 1,0 95 4,0
AJSI 116B-8Z 0,11 701 24 0,3 75 18 2,2 19,5 75
AJSI 116B-4Z 0,3 1455 64 0,36 7,8 48 2,1 19,5 10
AJSI 116B-4Z 0,3 1455 64 0,36 7,8 48 2,1 19,5 10
AJSI 116C-8Z 0,18 710 25,6 0,29 79 1,83 3,5 21 12
AJSI 116C-4Z 0,55 1403 66 0,43 6,2 45 3,0 21 16
AJSI 116C-4Z 0,55 1403 66 0,43 6,2 45 3,0 21 16
AJSI 145B-47 1,2 1425 76,3 0,51 6,7 6,2 45 40 32
AJS| 145B-47 1,2 1425 76,3 0,51 6,7 6,2 45 40 32
AJSI 145B-4Z 1,2 1425 76,3 0,51 6,7 6,2 45 40 32
AJSI 145B-8Z 03 725 35 0,26 2,75 4,0 40 20
AJSI 145B-47 1,2 1425 76,3 0,51 6,7 6,2 45 40 32
AJSI 180B-4Z 2,2 1386 80,5 0,59 6,9 5,7 7,2 54 63
AJSI 180B-4Z 2,2 1386 80,5 0,59 6,9 5,7 7,2 54 63
AJSI 180B-4Z 2,2 1386 80,5 0,59 6,9 5,7 7.2 54 63
AJSI 215B-4Z 3,7 1432 85,8 0,64 6,2 8,0 10,9 93 120
AJSI 215B-4Z 3,7 1432 85,8 0,64 6,2 8,0 10,9 93 120
AJSI 215B-47 3,7 1432 85,8 0,64 6,2 8,0 10,9 93 120
AJSI 215B-4Z 3,7 1432 85,8 0,64 6,2 8,0 10,9 93 120

Velikost servomotoru — je uvedena velikost pripojovaci pfiruby podle ISO 5210.

1. Vtabulce je uvedena jedna sila z dvojice sil, pusobicich na obvodu rucniho kola.

2. Rozsah nastaveni pracovniho zdvihu je u véech servomotorti 2 — 250 ot.

3. Pripojeni servomotort — ucpdvkovou vyvodkou — svorkovnice.

Tolerance hmotnosti servomotort je +5 %.
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Tabulka 2a — Zakladni technické parametry servomotoru typu MOA OC, litinové

5 SERVOMOTOR
- Rozsah Pracovni | Rychlost . . « Maximélni | Pomér | Zabérmy | Hmotnost
ég Typové Typové éislo na:lasvin’l’ zadﬁl(:h pfg:la\?esm’ Prevodovy pomér asilvaa’ za’hgrn?ého maohnien\g servot:nul:(saru
=3 oznakeni momeptqvgho vys!ypnﬂw mezi hiidelem | mezi hidelem na rugnim mo_menlu s elektro-
g vypinani hridele servomotor servomotory kole |ke jmeno- motorem
cl Zakladni |Doplikové|  [Nm] | [otdikyl | [ot/min] [aelekiromotorem | aruénimkolem | N1 | "™ | mml | Dl
MoAQC 40-16 52 070.6x40 20 - 40 16 1:90 40 25 100
MoAQC 40-25 52 070.6x00 25 1:55
F10] MoAOC 32-40 52 070.6x10 20-32 2-250 40 1:34 1:27 30 2,1 67 40
MoAQC 63-25 52 070.6x60 40 - 63 25 1:55 60 20 110
MoAQC 80-16 52 070.6x20 40 - 80 16 1:90 80 ' 160
MoAOC 160-25 |52 071.6x00 25 1:56
MoAOC 160-40 | 52 071.6x10 63— 160 40 1:36 110 2,5 400
MoAOC 160-70 | 52 071.6x20 70 1:20
F 14| MoAOC160-100 [ 52 071.6x30 2-250 100 1:14 1:27 2,1 336 78
MoA 0C250-25 [ 52 072.6x00 25 1:56 25 625
MoAOC 250-40 | 52 072.6x10 | 160-250 40 1:36 190
MoAQC 250-70 52 072.6x20 70 1:20 1,9 475
MoAOC 400-33 |52 074.6x00 33 1:42 130
MoAOC 400-63 | 52 074.6x10 250 - 400 63 1:23 210 800 138
F16| MoAOC400-95 |52 074.6x20 2-240 95 1:15 1:31 2,0 148
MoAOC 630-33 | 52 074.6x40 400 - 630 33 1:42 330 1260 138
MoAOC 630-63 | 52 074.6x50 63 1:23 148
MoAOC 2000-20 | 52 075.6x30 20 1:70 047
F25] MoAOC2000-25 | 52 075.6x40 |1000-2000| 2-240 25 1:56 1:54 720 1,8 3600
MoAOC 2000-36 | 52 075.6x50 36 1:39 170
MoAOC 40009 |52 076.6x00 9 1:163 353
F 30| MoAOC4000-11 | 52 076.6x10 |2000-4000| 1-100 11 1:128 1:134 630 1,8 7200
MoAQC 4000-16 | 52 076.6x20 16 1:90 364
X zakaznik dopini: 0 pro pripojovaci rozmér tvar C bez vysilace.

1 pro pripojovaci rozmér tvar E bez vysilace.
4 pro pripojovaci rozmér tvar C s odporovym vysilacem.

5 pro pripojovaci rozmér tvar E s odporovym vysilacem.
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provedeni, planetova prevodovka, elektromotory 4AC

ELEKTROMOTOR
Jmenovity Jmenovity Rychlost Uginnost Uginik Pomér
vykon proud otaceni zabérného
Typ elektromotoru proudu
ke jmenovitému

(kW] [A] [1/min] [%] [cos ]
4AC-56B4A5 0,18 0,90 1400 48 0,60 2,5
4AC80A4A5 1,3 4,6 1375 62 0,70
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65 4
4AC80A4A5 1,3 4,6 1375 62 0,70
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65 4
4AC100S4A5 3,2 8,4 75
4AC100L4A5 4,25 11,0 1440 77 076 6
4AC100S4A5 3,2 8,4 75
4AC100L4A5 4,25 11,0 77
4AC132SA4A5 7.5 16,3 1395 84 0,83 6,5
4AC132S4A5 9,5 22,0 1380 82 0,80 55
4AC132SA4A5 7.5 16,3 1395 84 0,83 6,5
4AC13254A5 9,5 22,0 1380 82 0,80 55
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Tabulka 2b — Zakladni technické parametry servomotoru typu MOA OC, hlinikové

5 SERVOMOTOR
== Rozsah Pracovni | Rychlost . . < Maximélni | Pomér | Zabérmy | Hmotnost
ég Typové Typové Eislo na:lasvin’l’ zadﬁl(:h pfg:la\?esm’ Prevodovy pomér asilvaa’ za’hgrn?ého maohnien\g servot:nul:(saru
> = o momentového vystupniho — —_— na ruénim | momentu s elektro-
=3 oznacen vypinani hiidele ";Zi"l::;']‘;f;fl':‘ “;:::I(']‘;gf;‘r’r kele | ke jmeno- motorem
cl Zakladni |Doplikové|  (Nm] | [otdckyl | (ot /min] |a elektromotorem| aruénimkolem| 0 | "™ | i | D)
MoAQC 40-16 52 070.7x40 20 - 40 16 1:90 m 25 100
MoAQC 40-25 52 070.7x00 25 1:55
F10| MoAQC 32-40 52 070.7x10 20-32 | 2-250 40 1:34 1:27 30 2,1 67 31
MoAQC 63-25 52 070.7x60 40 - 63 25 1:55 60 90 110
MoAQC 80-16 52 070.7x20 40 - 80 16 1:90 80 ' 160
MoAOC 160-25 |52 071.7x00 25 1:56
MoAOC 160-40 | 52 071.7x10 63 - 160 40 1:36 10 2,5 400
MoAOC 160-70 | 52 071.7x20 70 1:20
F 14| MoAOC160-100 [ 52 071.7x30 2-250| 100 1:14 1:27 2,1 336 58
MoA 0C250-25 [ 52 072.7x00 25 1:56 25 625
MoAOC 250-40 | 52 072.7x10 | 160-250 40 1:36 190
MoAOC 250-70 | 52 072.7x20 70 1:20 1,9 475
MoAOC 400-33 |52 074.7x00 33 1:42 88
MoAOC 400-63 |52 074.7x10 | 250-400 63 1:23 210 800 102
F16| MoAOC400-95 |52 074.7x20 2-240 95 1:15 1:31 2,0 106
MoAOC 630-33 | 52 074.7x40 400 - 630 33 1:42 330 1960 105
MoAOC 630-63 | 52 074.7x50 63 1:23 106
MoAOC 2000-20 | 52 075.7x30 20 1:70
F25] MoAOC2000-25 | 52 075.7x40 |1000-2000| 2-240 25 1:56 1:54 720 1,8 3600 208
MoAOC 2000-36 | 52 075.7x50 36 1:39
MoAOC 40009 |52 076.7x00 9 1:163
F 30| MoAOC4000-11 | 52 076.7x10 |2000-4000| 1-100 11 1:128 1:134 630 1,8 7200 269
MoAQC 4000-16 | 52 076.7x20 16 1:90
X zakaznik dopini: 0 pro pripojovaci rozmér tvar C bez vysilace.

1 pro pripojovaci rozmér tvar E bez vysilace.
4 pro pripojovaci rozmér tvar C s odporovym vysilacem.

5 pro pripojovaci rozmér tvar E s odporovym vysilacem.
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provedeni, planetova pfevodovka, elektromotory 4AC

ELEKTROMOTOR
Jmenovity Jmenovity Rychlost Uginnost Uginik Pomér
vykon proud otaceni zabérného
Typ elektromotoru proudu
ke jmenovitému

(kW] [A] [1/min] [%] [cos ]
4AC-56B4A5 0,18 0,90 1400 48 0,60 2,5
4AC80A4A5 1,3 4,6 1375 62 0,70
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65 4
4AC80A4A5 1,3 4,6 1375 62 0,70
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65
4AC80B4A5 1,7 6,2 1400 64 0,65 4
4AC100S4A5 3,2 8,4 75
4AC100L4A5 4,25 11,0 1440 77 076 6
4AC100S4A5 3,2 8,4 75
4AC100L4A5 4,25 11,0 77
4AC132SA4A5 7.5 16,3 1395 84 0,83 6,5
4AC132S4A5 9,5 22,0 1380 82 0,80 55
4AC132SA4A5 7.5 16,3 1395 84 0,83 6,5
4AC13254A5 9,5 22,0 1380 82 0,80 55
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Pripojovaci rozméry elektrickych servomotord MODACT MOA a MOA OC

Tvar C (podle DIN 3338)

Tvar B3 podle ISO 5210
(tvar E podle DIN 3210)

o do

+)}-
t

!
AT
4 ! s \ d4 )
e 7 IR% N
£ < £ Lpp v i NS
o d2 I N ﬁl LA |
o ds g o ds
o di o di
Typové cislo
Tvar Rozmér
52 020 52 021,52 071 52 024 52 025 52 026
52 070 52 022, 52 072 52 074
[%] d1
orient. 125 175 210 300 350
hodnoty
o dof8 70 100 130 200 230
Spolecné o ds 102 140 165 254 298
hodnoty
pro o dy M 10 M 16 M 20 M 16 M 20
oba tvary pocet otvor(
B3 (E
C.B3(E) se zavitovem 4 4 4 8 8
h1 min.
12,5 20 25 20 25
1,25d,
h max. 3 4 5 5 5
o dy 42 60 80 100 120
Hodnoty ho 10 12 15 16 18
pro
tvar C by H11 14 20 24 30 40
o d6 30 41,5 53 72 72
@ dg H8 20 30 40 50 60
Hodnoty lg min. 55 76 97 117 127
pro
tvar B3 (E) ts 22,8 33,3 43,3 53,8 64,4
b4Js9 6 8 12 14 18

Rozméry g dg a |g nesmi byt mensi nez je uvedeno v tabulce.
Rozméry jsou uvedeny v mm.

18




Rozmeérovy nacrtek servomotoru typu MODACT MOA a MOA OC,

hlinikové provedeni —t. €. 52 020.3xxxS az 52 025.3xxxS
t. €. 52 070.7xxx az 52 074.7xxx (planetova prevodovka)

litinové provedeni  —t.¢. 52 020.2xxxS az 52 025.2xxxS
—1. €. 52 070.6xxx az 52 074.6xxx (planetova pfevodovka)

oH

Neprachodné (prordzZeci) otvory

u motor( os. vysky 100, 112, 132
vyvodka M32x1,5
rozsah ¢ 11 — 21 mm (pfibal)

1x kabel.vyvodka
rozsah g 13 — 18 mm

/

2x kabel.vyvodka
7 rozsah g 10 — 14 mm

=

1

~
(=2

<

1x kabel. vyvodka

%@
\

u motor( os. vysky 71, 80, 90 — M25x1,5

rozsah @ 9 — 16 mm

¥ 1x kabel.vyvodka

rozsah g 6 — 12 mm

. [@3] ‘
ki Q} AN . ]
e
5 == | -
a..
E L F
Typové oznaéeni A B C D E max. F Gmax.| oH J K

. . 290
52 020.2:00xS, 52070.60x 9 | 300 | 78 | 344 | 208 | 572 | 160 | 99 | 120
52 020.3xxxS, 52070.7xxx 305
52021.2xxxS, 52022.2xxxS
52071.6xxx, 52072.6

X% o 360 120 328 92 469 228 697 200 144
52021.3xxxS, 52022.3xxxS 376
52071.7xxx, 52072.7xxx
52024.2xxxS, 52074.6

X0, X 435 145 382 123 560 258 818 250 190
52024.3xxxS, 52074.7xxx 440
52025.2xxxS, 52075.6xxx 523
52025.3xxxS, 52075.7xXX 540 178 442 153 745 298 1043 375 234

Tolerance rozmérl +10 %.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotorii MODACT MOA,
litinové provedeni —t.¢. 52026.2xxxS
hlinikové provedeni — t.¢. 52026.3xxxS

|
Nepriichodné (prordZeci) otvory ﬁ

vyvodka M32x1,5 rozsah
o 11 -21 mm (pfibal)

1x kabel.vyvodka
rozsah g 13 —18 mm

2x kabel. vyvodka
rozsah g 10— 14 mm

540

1x kabel. vyvodka
rozsah @ 6 — 12 mm

178

Vnégjsi ochranna

svorka

=+ -
! - R |
° —=
N
[=2]
<
m
1 |
. E max. o | B 298 _
N G max. .
Typové oznaceni C D E max. G max.
52 026.2xxxS  tvar pfipojeni A 750 463 745 1043
52 026.2xxxS  tvar pfipojeni B, C, D, E 705 418 745 1043
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Rozmeérovy nacrtek elektrickych servomotort typu MODACT MOA OC
t. €. 52 070.3xxx, 52 071.3xxx, 52 072.3xxx — (Snekova prevodovka, litinové provedeni)

=1

-
z
)
o
A\
B T
Kabelova vyvodka P 36 /
¥
G—=
=
§ o
w
(O]
L
( I ]
7
Typové Rozmér [mm]
cislo
A B C D E F G H J K L N o P
52070 365 | 185 | 290 | 250 100 | 283 | 240 150 | 255 153 30 90
52 071
59072 488 | 206 | 290 | 720 128 | 295 | 252 21 23 240 | 300 225 37 105
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Rozmeérovy nacrtek elektrickych servomotort typu MODACT MOA OC
t. €. 52 074.3xxx - (Snekova prevodovka, litinove provedeni)

1xP 36 206

o 300

S|

A
327

!
2045 ~———
- E
Typové ¢islo E
52 074.3x00 573

52 074.3x10, 52 074.3x20, 52 074.3x40, 52 074.3x50 620
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Rozmeérovy nacrt kabelovych vstupl pro regulaéni servomotory MOA OC
(je dodavano vzdy u provedeni s odporovym vysilacem polohy,
u ostatnich provedeni je nutno variantu kabelovych vstupt uvést v objednadvce)

———

— 7

3x kabelova vyvodka M25x1,5
@ kabelu 9 — 16 mm

Rozmeérovy nacrt bloku CONTROL

315
290
260 150

290

1x kabelova vyvodka
Rozsah g 6 — 12 mm
1x kabelovéa vyvodka 4x kabelovéa vyvodka
Rozsah ¢ 13 — 18 mm Rozsah g 10 — 14 mm
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Otvory pro uchyceni servomotor( ke konstrukci

Servomotory MODACT MOA t. €. 52 020.xxxxS az 52 026.xxxxS
Servomotory MODACT MOA OC s planetovou pfevodovkou a elektromotory 4 AC
(1. €. 52 070.7xxx aZ 52 074.7xxx a t. €. 52 070.6xxx aZ 52 074.6xxx)

I
oC
-
P
| —
L
w — -  —
.
.
.
|
L /
Q J;,' LA. \
oC / B \ o C
Typoveé cislo
52 020.xxxxS| 52 021.xxxxS, 52 071.7xxx 52024.xxxxS | 52 025.xxxxS|52 026.xxxxS
52 070.7xxx 52 022.xxxx$S, 52 072.7xxx 52 074.7xxx | 52 075.7xxx | 52076.7xxx
Maximalni sila na mista ] N 2000 N 4000 N N N
doplfujiciho uchyceni 000 000 000 6000 6000
Rozmér [mm)]
Typové Cislo
A B oC D E
52 020, 52 070.6xxx, 52 070.7xxx 61 110 M 10 16 120
52 021, 52 022, 52 071.6xxx,
52 072.6xxx 52 071.7xxx, 52 072.7xxx % 160 M12 21 140
52 024, 52 074.6xxx, 52 074.7xxx 110 210 M 16 23 200
52 025, 52 075.6xxx, 52 075.7xxx 120 240 M 20 47 220
52 026, 52 076.6xxx, 52 076.7Xxx 120 240 M 20 47 220

Poznamka

Na upevriovaci prvky servomotort @ C nesmi plsobit vétsi celkova sila neZ je uvedeno v tabulce.
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotordt MODACT MOA

Bez vysilace polohy

P1001

SQFC1 SQFT1 sQC1 sQ Qacz

UV W4

GAIENEIEhE]L

Vysila¢ polohy: odporovy 100 Q

P1006

UlvIwld

SQFC1 FT1 SQC1 SQT1 SQC2

EH
SQ SQT2 BQ
%IGﬁB i 9 Imﬁﬂ 13]14]15 16@18!19i20ﬁ22!23i24ﬁ26!27i28ﬁ 30!31!32i 33] 34
I LI | LI | L}

Vysilac polohy: proudovy 4 — 20 mA

P1009

SQFC1

45k

SQf
i

-
F

”
<

™

SQcC1

SQT1

SQC2

SQT2

CPT1AA
4

EH

ininiRRA]

Vysila¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA se zdrojem (pouze pro hlinikové provedeni)

P1015
GS  CPTIAA EH
SQFC1 SQFT1 SQC1 sQT1 sQcC2 sQT2 ~ P
3 3 N Ny ~ ” tTe f_? ?
ulvwle| | 5|8 |7 |8 ] ]ro]1]12]13]14)15|16]17] 18] 18f20f2r|22f23faef2s|2s|27)as]20) )N 31325—'33 7]
LI | LI} LI L |
LEGENDA:

SQFC1 (MO) — momentovy spina¢ ,otevieno”
SQFT1 (MZ) — momentovy spinac ,zavieno®

sQc1 (PO)
SQT1 (P2)
sQC2 (S0)
SQT2 (S2)

— polohovy koncovy spinag ,,otevieno”
— polohovy koncovy spinag ,zavieno®

— polohovy signaliza¢ni spina¢ ,otevira“
— polohovy signalizaéni spina¢ ,zavira“

BQ

GS
M
EH

— dalkovy vysila¢ (potenciometr)
CPT1AA — proudovy vysilaé CPT 1AAE
— napajeci zdroj pro ZPT 01AAE
— tfifazovy asynchronni motor
— topny odpor
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Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinact
(servomotory MODACT MOA)

Armatura Armatura Cislo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici

SQFC1 ;— 8-9
(MO) 6-7
SOFT1 — 2 - 13
(MZ) 10 - 11

PIny zdvih

- Kontakt sepnut
|:| Kontakt rozepnut

Armatura Armatura Cislo svorky

oteviena zaviena na svorkovnici
SQC1 | — 1415
{PO) I | 16-17

SQT1 I | 18-19
(P2) ] - 20-21
SQC2 [ -2

(SO) I | 24-25
SQT2 I, | 26-27
(S2) ] B 28-29

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt pfivedena dvé napéti
raznych hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinacu jsou kresleny v mezipoloze.
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Schéma vnitfniho zapojeni elektrickych servomotori MODACT MOA OC
litinové provedeni, Snekova prevodovka, s elektromotory AJSI
€. 52 070.3xxx az 52 074.3xxx

Mikrospinace D3031 — standardni provedeni

P1008 |
SQ

FC1 SQFT1 SQCH sam SQC2 SQT2
8 i 9 Iwﬁwin!u 15116)7 18!1 i Oﬁﬂ 23 24ﬂ20!2/i58ﬂ
I

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypina¢d D3031

Armatura Armatura  Cislo svorky Armatura Armatura  Cislo svorky

oteviena zaviena na svorkovnici oteviena zaviena  na svorkovnici
SQFCA1 8-9 SQC1 14-15
(MO) 8-7 (PO) ] 16-17
SQFT1 15_1:13 SQT1 — 18-19
(M2) - PZ) [ - 20-21

Plny zdvih F2) \

SQcC2 22-23
I rontakt sepnut (SO) | 24-25
:] Kontakt rozepnut sQT2 ] 26-27

(s2) - 25-29

Mikrospinace Petercem R6860 a R6874 — provedeni na poZadavek zdakaznika

P1004,

@ SQFCH SQFTY 5QC1 50T sQC2

i

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signalizacnich vypinaci Petercem R6860 a R6874

Armatura Armatura  Cislo svorky Armatura Armatura  Cislo svorky
oteviena zaviena na svorkovnici oteviena zaviena  na svorkovnici
SQFCA1 8-9 SQC1 14-15
(MO) a-7 (PO) ] 16-17
SQFTH 13-13 sQT1 1 18-19
M2) N PZ) [ 20-21
Plny zdvih (F2) \ F
Kontakt SQcC2 22-23
- I:I (80) ] 24-25
R " Sepnuty sQT2 1 26-27
ozepnuty epnuty sz 28-29
S -
LEGENDA: SQT1 (P2) — polohovy vypina¢ ,zavieno®
SQFC1 (MO) — momentovy vypinac ,otevieno® SQC2 (S0O) — polohovy signaliza¢ni vypinag ,otvira“
SQFT1 (MZ) - momentovy vypina¢ ,zavieno“ SQT2 (S2) — polohovy signalizaéni vypina¢ ,zavira"
SQC1 (PO)  — polohovy vypinac ,otevieno” M — tfifazovy asynchronni elektromotor

Kontakty zakresleny ve stfedni poloze vystupniho hfidele servomotoru.
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Schéma vnitfniho elektrického zapojeni servomotorit MODACT MOA OC
s odporovym vysilatem
(uveden i priklad pfipojeni externiho prevodniku R/l)

BQ P1042
@ SQFC1 SQFT1 SQT1 SQC2 SQT2 ‘
4 "1 i\ r % R
1 1 ! L S |
L ' ! ! l
— 1
UV W]l 5|6 9 10-:112 13[14]15 16[1.; 18|19 201: 22'23'24'25!26'27 28|29} 3031|32
l b a a IR NN
LI | |
f————n A 3x
Skiii prevodniku I srevodnirn |
v dodavce polni instrumentace | |
f o s |
|
4-20mA

Regulaéni servomotory MOAOC s odporovym vysilatem se standardné dodavaji bez signali-
zacnich mikrospinacu.

Pokud zakaznik signaliza¢ni mikrospinace vyZaduje, z divodu nedostatku mista na svorkovnici
nebudou vyvedeny spinaci kontakty momentovych mikrospinacti — tuto variantu je nutno uvést v ob-
jednavce.
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Schéma vnitfniho zapojeni elektrickych servomotori typu MODACT MOA OC
litinové i hlinikové provedeni, planetova prfevodovka, s elektromotory 4AC
€. 52 070.6xxx az 52 074.6xxx a 52 070.7xxx az 52 074.7xxx

P0998

@ SQFC1 SQFT1 SQC1 SQT1 SQC2 sQr2

Thi M A

Schéma s odporovym vysilacem
P ymwy P0999

SQFC1 SOFT1 -

I A BIRIRARRAEAN L

LEGENDA:

SQFC1 (MO) — momentovy vypinac ,otevieno®
SQFT1 (MZ) — momentovy vypinac¢ ,zavieno“
SQC1 (PO)  — polohovy vypina¢ ,otevieno”

SQT1 (P2) — polohovy vypinag ,zavieno®

SQC2 (50)  — polohovy signalizani vypinac ,otvira“
SQT2 (S52) — polohovy signaliza¢ni vypina¢ ,zavira"
M — tfifazovy asynchronni elektromotor

Pracovni diagram momentovych, polohovych a signaliza¢nich vypinaca

Armatura Armatura  Cislo svorky Armatura Armatura  Cislo svorky
otevfena zaviena  na svorkovnici oteviena zaviena  na svorkovnici
SQFC1 g-g sSQCH :ﬁ 14-15
(MO) - (PO) ] 16-17
SQFTH1 12-13
(MZ) — 10-1 SQT1 18-19
Plny zdvih (P2) 20-21
SQC2 22-23
I Kontakt sepnut (SO) | 24-25
l:] Kontakt rozepnut sQT? 26.27
(sZ) | 28-29
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Tézisté servomotorit MODACT MOA

+Y
=
o E - “—:«.?\m\-l +X
|| = = @I )
Typové &islo Souradnice téziste s:rTOO;r:::ztru
servomotoru
X [mm)] y [mm] z [mm] [ka]
52020.2022S -56 2 114 42
52022.2012S -79 0 120 72
52024.2042S -132 5 136 127
52025.2022S -153 6 161 206
52026.2002S -97 0 331 318
52020.3x22S -27 2 115 25
52022.3x12S -48 10 105 45
52024.3x42S -95 5 140 88
52025.3x22S -165 6 145 154
52026.3x02S -110 0 315 241
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Teézisté elektrickych servomotord MODACT MOA OC
litinové provedeni, Snekova pfevodovka, s elektromotory AJSI
t. €. 52 070.3xxx az 52 074.3xxx

+Z

#X

Souradnice tézisté Hmotnost
Typoveé Cislo servomotoru servomotoru
x [mm] y [mm] z [mm] [kg]
52 070.3x20, .3x30; 52 070.3x60, .3x70 -104 -50 +93 63
52 070.3x00, .3x10; 52 070.3x40, .3x50 -63 -72 +88 53
52 072.3x20, .3x30 -167 -20 +113 118
52 074.3x00 -150 -54 +129 154
52 074.3x10, 20, 40 50 -215 -50 +134 198
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Tézisté elektrickych servomotorit MODACT MOA OC
hlinikové provedeni —t. €. 52 070.7xxx az 52 074.7xxx

+Y
— i
=] JifZ Y151} B
— @ ol
— 4
Typové islo Oznaéeni Hmotnost Souradnice teziste Hmotnost
servomotoru el. el. motoru servomotoru
motoru [kal x [mm] | y[mm] | z[mm] [kal
52 070.7x00 4AC-56B4A5 10,3 -52 +5 +135 30
52 070.7x10 4AC-56B4A5 10,3 -52 +5 +135 30
52 070.7x40 4AC-56B4A5 10,3 -52 +5 +135 29
52 070.7x60 4AC-56B4A5 10,3 -52 +5 +135 30
52 071.7.x00 4ACB80A4A5 24 -120 +6 +150 57
52 071.7x10 4AC80A4A5 24 -120 +6 +150 57
52 071.7x20 4AC80B4A5 25,5 -115 +6 +152 57
52 071.7x30 4AC80B4A5 25,5 -115 +6 +152 57
52 072.7x00 4ACB80A4A5 24 -120 +6 +150 56
52 072.7x10 4AC80B4A5 25,5 -115 +6 +152 58
52 072.7x20 4AC80B4A5 25,5 -115 +6 +152 57
52 074.7x10 4AC100S4A5 39,5 -130 +5 +162 96
52 074.7x20 4AC100L4A5 45 -150 +5 +162 102
52 074.7x40 4AC100S4A5 39,5 -130 +5 +162 98
52 074.7x50 4AC100L4A5 45 -150 +5 +162 102
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Propojeni servomotori MOA a MOA OC s blokem Control
— pfiklad pfipojeni k servomotoru MOA

-,E.x
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102 la e s [a FHERE ' Caontrol
I PG MO LT FZ M |wmrz
13 J0 POYEE
3 D %I&
2 J7LF
IM i
1., 2 ZPZ.RER N
s T wk
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LEGENDA KE SCHEMATUM

BQ1 odporovy vysila¢

SQFC1 momentovy spina¢ ,otevieno” MO
SQFT1 momentovy spinac ,zavieno“ MZ
SQC1 polohovy spina¢ ,otevieno® PO
SQTH1 polohovy spina¢ ,zavieno” PZ

TH termokontakt

Signaly konektor( regulatoru ZP2REG6:
Konekt. J1  Ridici signal 4 — 20mA,
poloha 4 — 20mA
J1.1 (-IN) svorka 35
fidici signal-
J1.2 (+IN) svorka 36
fidici signal+
J1.3 (COM) svorka 50
vystup poloha aktivni 4 — 20mA

J1.4 (-L) svorka 51
vystup poloha spole¢ny
J1.5 (+L) svorka 52

vystup poloha pasivni 4 — 20mA

Konekt. J2 Vstup odporového,
nebo proudového snimace polohy

J2.1 (+24v) -
J2.2 (+5V) R snimac¢
J2.3 (IN) R snimac¢

J2.4 (GND) R snimac

Konekt. J3  Vstup momentovych a polohovych
spinacli snimace polohy

J3.1 (LO) poloha otevieno PO

J3.2 (PO) spole¢ny PO — MO

J3.3 (MO) moment otevieno MO

J3.4 (L2) poloha zavieno PZ

J3.5 (P2) spole¢ny PZ — MZ

J3.6 (MO) moment otevieno MO

34

Konekt. J4
Ja.1 (+24 V)
J4.2 (D)
J4.3 (L2)
Ja.4 (LO)

Konekt. J5
J5.1 (REM)

J5.2 (CL)
J5.3 (OP)

J5.4 (COM)

Konekt. J6
J6.1 (NO)
J6.2 (COM)
J6.3 (NC)

Konekt. J7

Konekt. J8
Jg.1 (9V)
Jg.2 (9V)
Jg.3 (18 V)
Jg.4 (18 V)

Konekt. J9
J9.1 (TP230)
J9.2 (TP 24)
J9.3 (TP 0)

Blok mistniho ovladani

ovladaci faze

faze pro dalkové (funkce regulatoru)
faze pro mistné zavirat

faze pro mistné otevirat

Softwarové nastavitelna signalizacni relé:
svorka 13

vystup relé 1 napf. Dalkové ovladani
svorka 12

vystup relé 2 napf. poloha Zavfeno
svorka 11

vystup relé 3 napf. poloha Otevieno
svorka 10

propojeny kontakt relé 1, 2, 3

Relé Centralni porucha:
svorka 16 spinaci kontakt
svorka 15 spole¢ny kontakt
svorka 14 rozpinaci kontakt

Ovladani brzdy

Napajeni

napajeni 9V
napajeni 9V
napajeni 18 V
napajeni 18 V

Tepelna pojistka
vstup 230V

vstup 24V

vstup spole¢ny



S
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,
Spickové zpracovani 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 jednootackoveé pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

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

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory otocné viceotackové pro JE mimo aktivni zonu

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

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory oto€né jednootackove pakove s proménnou rychlosti prestaveni

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

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

Dodavky kompletl: servomotor + armatura (pfipadné prevodov




ZPA Pecky, a.s. tel.. 321785 141-9

tf. 5. kvétna 166 fax: 321785 165

289 11 PECKY 321 785 167
www.zpa-pecky.cz e-mail: zpa@zpa-pecky.cz




