ZA PECKY. a.x. /A

Elektrické servomotory oto¢éné
jednootacékové
pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOK
MODACT MOK CONTROL

Typova cisla 52 325 - 52 329







1. POUZITI

Servomotory MODACT MOK jsou uréeny k prestavovani ovladacich organd vratnym otoénym pohybem s thlem
natoceni vystupni ¢asti do 90° véetné pripadl, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach. Typickym pftikla-
dem pouziti je ovladani kulovych ventill a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového ovladani i automatické
regulace. Servomotory MODACT MOK se montuji pfimo na ovladany organ.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOK (MODACT MOK Control) jsou odolné proti plsobeni provoznich podminek
a vnéjsich vlivl tfid AC1, AD5, AD7, AE5, AE6, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle
CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi na volném prostranstvi doporuéujeme servomotor opatfit lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivd. Stfiska by méla pfesahovat pfes obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

Pfi umisténi servomotor( v pracovnim prostfedi 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 vSech servomotora.

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

Poznamky:

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

Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pristup. Minimaini vzdalenost
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 MOK je -25 °C az +70 °C nebo -60 °C az +60 °C.

Tridy vnéjsich vliva - vynatek z €SN 33 2000-5-51 ed. 3.

Trida:
1) AC1 — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD5 — tryskajici voda, voda miiZe tryskat ve vSech smérech
AD7 — mélké ponofeni, moznost obasného ¢aste¢ného, nebo Uplného ponoreni
3)AE5  —stfedni pradnost
AE6 — silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znedistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2 - mechanické namahani stfedni. V béznych praimyslovych provozech.
6) AH2 — vibrace stredni. V béZnych primyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rastu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpeci vyskytu zivocicht (hmyzu, ptakd, malych zvitat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10) AN2 — slunec¢ni 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 potencialem zemé Casty. Osoby se €asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.



3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim
Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvyse 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.
Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelSi pracovni cyklus N+R je 10 minut (prubéh zatiZeni je podle obrdzkuy).
Nejvyssi pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu pfi
zatéZovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinacino momentu M,,.
Nejvyssi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.
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Prabéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld (Z - O - 2).
Servomotor, uréeny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykll 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 Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orienta¢ni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametr(, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotor pro 1 milion startii
Zivotnost [h] 830 1000 2000 4000

pocCet startl [1/h] max pocet startli 1200 1000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE

Napajeci napéti servomotoru
Podle Tabulky €. 1 1x230V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %;
3 x230/400 V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %;
(nebo podle udajii na stitku)
Jina napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Kryti

Stuperi ochrany krytem servomotori MODACT MOK je IP 67 podle CSN EN 60529.



Hluk

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

Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle pozadavku zakaznika dle Tabulky provedeni 1. Pokud neni nastaveni
vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotor(l je zabezpe&ena mechanickou nebo elektromagnetickou
brzdou elektromotoru.

Smér otaceni
Smér ,zavird" je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skfiné shodny se smyslem otaceni
hodinovych rucicek.

Pracovni zdvih

Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je 90°.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hridele je dén funkci diferenciélu). Ota€enim ru€niho kola ve sméru hodinovych rucicek se vystupni hridel
servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na hridel do ovidadaci skfiné). Za predpokladu,
Ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguji, 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.

5. VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinac¢i (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hfidele servomotoru. Momentové vypinate mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu.
Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1.

Polohové vypinacée
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 mikrospinacli je mozné nastavit v celém rozsahu pracovniho zdvihu kromé
uzkého pasma pred bodem vypnuti mikrospinace, ktery vypina elektromotor.

Vysila¢e polohy
Servomotory MODACT MOK mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny vysilatem polohy:

a) Odporovy vysilaé 1 x 100 Q.

Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel natogeni 0° — 320°
Nelinearita <1%
Prechodovy odpor max. 1,4 Q
Pfipustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA



b) Pasivni proudovy vysila¢ CPT 1Az. Napdjeni proudové smycky neni souc€asti servomotoru. Doporuc¢ené
napajeci napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatéZovacim odporu smycky 500 Q. Proudovou smycku je tre-
ba v jednom misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi pfekrocit 30 V, jinak hrozi
zni¢eni vysilace.

Rozsah CPT 1Az se nastavuje potenciometrem na télese vysilace a vychozi hodnota odpovidajicim pooto¢enim
vysilage.
Technické parametry CPT 1Az:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita véetné prevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodu <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 napéajeciho napéti 5%
Maximalni pfikon vysilace 560 mW
Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50V ss
Elektricka odolnost izolace 50V ss
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 soucasti servomotoru. Maximalni zatézo-
vaci odpor smycky je 500 Q. U provedeni MODACT MOK Control s regulatorem ZP2.RE4, se pouziva jako
snimag polohy.

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
Napajeni 15-28Vss, <42 mA

Pracovni teplota -25°C az+70°C

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilacll CPT 1Az i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napajeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do série.
Uzivatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilaCe na elektrickou zem navazujiciho
regulatoru, pocitate apod. Pfipojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné &asti okruhu vné
elektrického 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.

Mistni ovladani
Mistni ovladani slouzi k ovladani servomotoru z mista jeho instalace. Sestava se ze dvou prepinac¢l: jeden ma
polohy ,dalkové ovladani - vypnuto - mistni ovladani, druhy ,otvira - stop - zavira“.



6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Svorkovnice servomotoru je opatfena svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do priifezu 2,5 mm2 nebo dvou

vodic¢t se stejnym priifezem do 1 mm2,
Konektorové pfipojeni na dotaz.

Vnitini elektrické zapojeni servomotort

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOK s oznacenim svorek jsou uvedena v tomto
katalogu.

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

Ochrana elektromotoru proti prehrati

V8echny elektromotory maji ve vinuti tepelné pojistky. Ty slouzi jako pfidavna ochrana, nenahrazuji nadproudovou
ochranu a jisténi.

U jednofazovych elektromotor( jsou pojistky interné propojené s vinutim a pfi pfehfati elektromotor odpoji, po ochlazeni
ho opét samocinné pfipoji.

Trifazové elektromotory maji pojistky samostatné vyvedené a je mozno je zapojit do ovladacich nebo signalizacnich
obvodUl. Na svorkovnici servomotoru se standardné pfipojuji pouze u MOK 63 (t.C. 52 325).

Zatizitelnost je 250V AC / 2,5 A.

Proudova zatizitelnost a maximalni napéti mikrospinacu

Maximalni napéti mikrospinacu 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 250V 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
riznych hodnot nebo fazi.

Izolaéni odpor
Izolaéni odpor el. obvodd proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkach musi byt nejméné 20 MQ,

v Technickych podminkach.

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodt

Obvod odporového vysilace polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysilace polohy 50V ss
Obvody mikrospinacl a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1 800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametri

Vypinaci moment +15 % z hodnoty max. vypinaciho momentu
. - . o o
Doba prestaveni vystupniho hridele +1g of’ jmenovité hodnoty (pfi chodu naprazdno)
Hysteréze polohovych a signaliza¢nich vypinacl <4°
Nastaveni pracovniho zdvihu +1°
Vile na vystupni ¢asti t. &. 52 325, 52 326, 52 328 max. 1,5°
t. ¢. 52 327, 52 329 max. 2,5°

Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpecéeni ochrany pfed nebezpecnym
dotykovym napétim.

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

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



7. REGULATOR POLOHY

Vestavény regulator polohy umozniuje automatické nastaveni polohy vystupniho hfidele servomotoru v zavislosti na hod-
noté vstupniho analogového signélu. V regulatoru se porovnava hodnota vstupniho fidiciho signalu s hodnotou zpétnova-
zebniho signdlu z vysilaCe polohy. Pfipadné regulaéni odchylka, ktera tim vznika, je vyuzita k ovliddani chodu servomotoru.
Vystupni hfidel servomotoru se pak pfestavi do polohy, ktera odpovida hodnoté vstupniho Fidiciho signalu.

Programové vybaveni regulatoru

1) Regulator je mozno programovat na pozadované funkce dvojim zpisobem:
— pomoci PC po rozhrani RS 232
— pomoci funkénich tlagitek a LED diod na regulatoru

Programovat lze tyto parametry:
— Fidici signdl
— odezva na signal TEST a na chybovy stav (reakce reguldtoru dle naprogramovanych poZadavki)
— zrcadleni (vzestupné nebo sestupna charakteristika Fidiciho signélu)
— necitlivost regulatoru
— zpUsob regulace (Sirokd, uzka — kaZzda na polohu nebo moment)

2) Pomoci PC po rozhrani RS 232 je mozno sledovat veSkeré provozni stavy regulatoru.
Regulator podava chybova hlaseni prostrednictvim LED nebo PC:
— pfitomnost signalu TEST
— chybi fidici signal
— koncové spinace (chybné zapojeni)
— porucha snimace polohy
— porucha tepelné ochrany

8. TECHNICKE PARAMETRY REGULATORU

Napajeci napéti variantné: A. 230V  +10%-15%; 50-60Hz
B. 120V  +10%-15%; 50-60Hz
C. 24V  +10%-15%; 50-60Hz

Ridici signal 0-20mA,4-20mA,0-10V
Snima¢ polohy proudovy vysila¢ 4 — 20 mA
Linearita regulatoru 0,5 %

Necitlivost regulatoru 1 —10 % (nastavitelnd)

Rozsah pracovnich teplot -25 - +75°C

Chybova hlaseni LED —rezim TEST

— chybi fidici signal

— prohozeny polohové spinace
— porucha snimace polohy

— porucha tepelné ochrany.

Reakce na poruchu: porucha snimace — servomotor v poloze TEST, chybové hlaseni LED
chybi fidici signdl — servomotor v poloze TEST, chybové hlaSeni LED
rezim TEST — servomotor v poloze TEST, chybové hladeni LED

Vystupni signal: — silové vystupy —2xrelé 5A,230V
— centralni porucha — spinaci kontakt 24 V, 2 W

— 5x LED (napajeni, porucha, nastaveni, otevira, zavird)

— brzda - ovladaci signal 2 mA (signal pro pridavny modul)

— poloha servomotoru — 12C sbérnice (signal pro pfidavny modul)
Nastavovaci prvky: — 2x tladitko kalibrace a nastaveni parametra

— komunikaéni konektor

Rozméry: —75x75x25mm



9. OZNACENI PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutné uvést:

pocet kust

nazev servomotoru

uplné typové Cislo podle Tabulky €. 1 (9 mist)

nastaveni vypinaciho momentu (pokud nebude nastaveni uvedeno, nastavi vyrobce maximalni vypinaci moment)



Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)

— zdkladni technické parametry

Typové cislo Doba Vypinaci Elektromotor
T . , festaveni| moment Hmotnost
YP | zakladni | dopliikové | P 190° T Vykon | Otagky | Napéti | Proud [ [kg]
12345 | 6789 | [$90T | [Nm] vp Wl |[fmin] V1| [A]
xXx1x 10 16 — 32 15 2780 1x230 0,37 7,4
XX2X 20 25 - 80°) FCJ2B52D 15 2780 1x230 0,37 7,4
XX 3 X 40 15 2780 1x230 0,37 74
4 25-4 FCT2B54D 4 127 1x2 2 74
MoK 63 | 52325 XX4x 80 5-45 CT2B5 0 x 230 0,25 ,
XX 95X 10 16 — 32 15 2680 3 x 400 0,10 7.4
X X 6 X 20 25 _ 80 FT2B52D 15 2680 3 x 400 0,10 7,4
XX 7 X 40 15 2680 3 x 400 0,10 74
xX G x 40 55 -11 FCJ2B52D 15 2780 1x230 0,37 74
xx1x 10 63125 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX2X 20 FCJ4C52N 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX AX 20 80 -160 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX 3 X 40 20 1350 1x230 0,4 12,3
FCT4C54N : :
MOK 125 | 52326 | xx4x 80 20 1350 1x230 0,4 12,3
XX 95X 10 63125 FTAC52NA 90 2770 3 x 400 0,34 12,7
XX 6 X 20 90 2770 3 x 400 0,34 12,7
XX7 X 40 20 1440 3 x 400 0,20 12,7
X X 8 X 80 EAMRS6ND4A 20 1440 3 x 400 0,20 12,7
XX2X 20 195 - 250 60 2770 1x230 0,53 21
XX 3 X 40 FCJ4C52N 60 2770 1x230 0,53 21
XX AX 40 160 — 320 60 2770 1x230 0,53 21
X X4 X 80 20 1350 1x230 0,4 20,5
FCT4C54N : .
MOK 250 | 52327 | xx5Xx 160 20 1350 1x230 0,4 20,5
2 277 4 4 21
xx8x 0 125 - 250 FT4C52NA 9 0| 3x40 | 08
XX7 X 40 90 2770 3 x 400 0,34 21
XX 8 X 80 20 1440 3 x 400 0,20 21
EAMRS6N04A
XX 9 X 160 20 1440 3 x 400 0,20 21
XX2X 20 120 1350 3 x 400 0,42 27
XX 3 X 40 1 PK 7060-4AB 120 1350 3 x 400 0,42 26
MOK 232 250 - :
0K 500 ) 52328 X X4 X 80 50-500 120 1350 3 x 400 0,42 26,3
XX C X 40 EAMRB63L02 90 2780 1x 230 0,90 27
XX 3 X 40 120 1350 3 x 400 0,42 45
XX 4x 80 1 PK 7060-4AB 120 1350 3 x 400 0,42 43
MOK 1000 | 52 329 500 - 1000 :
XX 95X 160 120 1350 3 x 400 0,42 43,3
XX Cx 80 EAMRB63L02 90 2780 1x230 0,90 45
*) Provedeni s vy$sim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostfedi od -20 °C do +55 °C.
Vyznam jednotlivych pozic typového Cisla:
6. misto uréuje moznosti pouziti vysilace polohy a elektrického pfipojeni:
svorkovnice| konektor
provedeni s odporovym vysilaem 6 X XX A XXX
provedeni s proudovym vysilaem 4 — 20 mA bez zabudovaného napéjeciho zdroje 7 XXX B xxx
provedeni bez vysilace polohy 8 X XX Cxxx
provedeni s proudovym vysilaem 4 — 20 mA se zabudovanym napéajecim zdrojem 9 X X X D x x x

7. misto:

8. misto:
9. misto:

0 — provedeni bez vestavéného regulatoru polohy a bez mistniho ovladani
1 — provedeni s vestavénym regulatorem polohy bez mistniho ovladani — MODACT MOK Control
2 — provedeni bez vestavéného regulatoru polohy a s mistnim ovladanim
3 — provedeni s regulatorem polohy a mistnim ovladanim — MODACT MOK Control

napise se Cislice nebo pismeno podle Tabulky €. 1

napide se Cislice nebo pismeno podle Tabulky €. 2
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Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)
— Zpuisob mechanického pripojeni (uréeni 9. mista v typovém ¢éisle)

Velikost priruby Spojeni S"a';a[ﬁ‘l’]:']"a"u Poloha étyfhranu Znak na 9. misté typového Eisla
Typové Cislo 52 325
F05 perem @D 22 0
F05 Ctyfhranem 14 zékladni 1
FO4 perem 218 2
FO4 11 zakladni 3
F05 14 pootocen 0 45° 4
F04 11 pootoCen 0 45° 5
F04 ¢tyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
F05 16 zakladni 8
F05 16 pootocen o0 45° 9
Typové ¢islo 52 326
Fo7 perem @ 28 0
FO7 ¢tyrhranem 17 zakladni 1
F05 perem @D 22 2
F05 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen o 45° 4
F05 14 pootocen o 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen o 45° 9
Typové Gislo 52 327
F10 perem @42 0
F10 Ctyrhranem 22 zakladni 1
FO7 perem @28 2
FO7 17 zakladni 3
F10 22 pootoden o 45° 4
FO7 17 pootocen o0 45° 5
FO7 19 zakladni 6
Fo7 Ctyrhranem 19 pootocen 0 45° 7
F10 24 zakladni 8
F10 24 pootocen 0 45° 9
F10 27 zakladni A
F10 27 pootocen o0 45° B
Typové Gislo 52 328
F12 perem @ 50 0
F12 Ctyrhranem 27 zakladni 1
F10 perem @42 2
F10 22 zakladni 3
F12 27 pootocen o0 45° 4
F10 22 pootocen o0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyrhranem 24 pootocen o 45° 7
F10 27 zakladni 8
F10 27 pootocen 0 45° 9
F12 32 zakladni A
F12 32 pootocen 0 45° B
Typové &islo 52 329
F12 perem @ 50 0
F12 27 zakladni 1
F12 - 27 pootoden o0 45° 4
Fi2 Ctyfhranem 32 zaKladni 5
F12 32 pootocen o 45° 6
Poloha vystupniho hridele Spojeni perem Spojeni ¢tyfhranem
servomotoru zéakladni poloha pooto¢ena poloha
(pfi pohledu smérem na mistni zavieno (odpovida DIN 3337) (odpovida ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je
proti poloze ,zavieno®. 3 ﬁé_/"'\ #)— osa —¢_ _¢_ * r—H *
otevfeno i - : : I
\H potrubi { > L_'_J
¢ 1T 4 o 7 e + &

Jiné pfipojeni servomotor(i na dotaz.
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Dopinék tabulky 2 — Elektrické servomotory MODACT MOK (Control) s pakovym adaptérem
— zpusob mechanického pripojeni (uréeni 9. Mista v typovém Cisle)

Velikost pfiruby

Spojeni

Strana ¢tyrhranu

Poloha ¢tyfhranu

Znak na 9. misté

Konstrukéni

s [mm] typového cCisla [provedeni vystupu

Typové Cislo 52 325

F05 perem @22 0 vénec

F05 Ctyrhranem 14 zakladni 1

FO4 perem @18 2

F04 11 zakladni 3

F05 14 pootocen 0 45° 4

F04 11 pootoCen 0 45° 5 vyménné viozky

F04 Gtyrhranem 12 zakladni 6

FO4 12 pootocen 0 45° 7

F05 16 zakladni 8

FO5 16 pootoCen 0 45° 9
Servomotor v provedeni s pdkovym adaptérem W péka
Typové Cislo 52 326

FO7 perem @28 0 nedodava se

Fo7 Ctyrhranem 17 zakladni 1

F05 perem @D 22 2

F05 14 zakladni 3

FO7 17 pootocen 0 45° 4

F05 14 pootocen 0 45° 5 vyménné vlozky

FO5 Gtyfhranem 16 zakladni 6

F05 16 pootocen 0 45° 7

FO7 19 zékladni 8

FO7 19 pootoCen 0 45° 9
Servomotor v provedeni s pakovym adaptérem W paka

Rozmeérové nacrtky elektrického servomotoru MODACT MOK (Control)
s pakovym adaptérem

Paka

15

176
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. ¢. 52325

ki
-

1
|

\w
o
R4
]

~
N
L
2
N

[+
|+ |
[+

386

367 301

A
!
A
!

M2:1
(pohled na zakladni desku)

—)

2 Jan
S N

~
[
o [~

T

49

S

<
AN

120 6

A
|
!
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Pakovy adaptér v provedeni se servomotorem t. ¢. 52326

A 14
1L
Ny
N
£ —
PR @[
[
D B

418

AR —— |
r———————71

388 376 _

— P
M2:1
(pohled na zakladni desku)

)
N
2 IR I I
o | ~
)
|
/- |
/ T
|
|
L _ 1. | @

N
¢

140 |20 |

Poznamka: Ostatni rozméry jsou uvedené v rozmérové tabulce prfidéleného servomotoru.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotort MODACT MOK

70

o

o

Mistni ovladéni s

M20x1,5 (10 — 14mm) /

K
Mistni Kabelové vyvodky:

ovladani MOK 63 1x  M20x1,5 (10— 14 mm)
1x  M25x1,5 (13- 18 mm)
MOK 125, 250 2x  M25x1,5 (13- 18 mm)
MOK 500, 1000 1x  M25x1,5 (13- 18 mm)
1x  M32x1,5(13-20 mm)

Typ A B Cc D E F G H J K L Pfiruba
MOK 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 - 73 - F 05, F 04, F 07"
MOK 125 204 | 237 | 325 | 347 | 252 290 | 200 | 111 - 73 - F 07, F 05, F 10"
MOK 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 290 200 | 111 | 263 | 73 128 F 10, F 07
MOK 500 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 - 73 - F12,F 10
MOK 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 | 73 | 155 F12

*) na dotaz

Poznamka: Konektorové pripojeni servomotort na dotaz.
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Pfipojovaci rozméry servomotoril MODACT MOK

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi tésnym perem

A

7

L

s % 2= na mistni ukazatel polohy).
£ e a1 od od,| hy | hy [ hy | I | b
£ ods v P 7| hs | ha | hy | Iy | by | ,04
o d? Pfiruba | d 8 ods| dg H9 | max | min | max | min | Js9 t3.;.0,2 o ds
o di
F04 65|30 |42 | M6 | 18| 3 12 3 26| 6 |20,5| 25
2% (“C¥) FO5 | 65|35|50 M6 |22| 3 |12 | 3 | 30| 6 |245| 28
B4§§§3
\ ‘ FO7 90 | 55| 70 | M8 | 28 3 13 3 35| 8 |30,9| 40
”0“ o .
[0k -
. F10 |125| 70 [102|M10| 42| 3 | 16 | 3 | 45| 12451 50
|
J4 F12 150| 85 [ 125 [ M12| 50 3 20 3 53 | 14 |535| 70

— pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ¢tyfrhranem

Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drazka je
v poloze ,,zavieno®, poloha ,,otevieno” je vievo pri pohledu smérem

Poznamka: Poloha ,.Z“ (,C*) draZky pro pero je shodna s polohou ,,C*

na mistnim ukazateli polohy.

Rozmér d; je uren vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

Poloha &tyfhranného otvoru v koncové od hy h h | s | e
poloze servomotoru. Poloha ,,otevieno* Piiruba |od;|  2(edz| d4 - 2|3 | 9ds
je vlevo od polohy ,zavfeno® p¥i pohledu fa max.| min. | min | max | min |H11] min
smérem na mistni ukazatel polohy. 15,11 11 | 14,1
Ctyfhranny otvor je podle DIN 79. Fo4 55| 80| 42| M6 | 15) 05 12 8 16,1| 12 | 16,1 25
PFipojovaci rozméry jsou podle DIN 1911 14 181
3337 nebo I1SO 5211. F M 12 ’ — 2
05 65 | 35 | 50 6 31|05 3 201 16 | 21.2 8
23,1| 17 | 22,2
FO7 90 | 55| 70 | M8 3105 ]| 13 3 26.1] 19 | 252 40
30,1| 22 | 28,2
N
o i = = F10 125 70 {102 | M10| 3 1 16 3 [33,1] 24 [32,2| 50
:T— | 3 37,1| 27| 36,2
E ods 37,1| 27 | 36,2
od2 F12 150| 85 [ 125 | M12| 3 1 20 3 70
441| 32 | 42,2
od1
Poznamka: Poloha ,Z“ (,C*) drdaZky pro pero je shodna s polohou ,,C“
na mistnim ukazateli polohy.
SZ% (“CY) S22 (“C¥) Rozmér d; je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.
s
|
s
o “TX'Y
»0 o A — spojeni &tythranem v zékladni poloze
%, [}] ” . _W
= B — spojeni étythranem, pootodenym o 45°
A s B
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotort MODACT MOK

Legenda: M3~ — tfifazovy asynchronni elektromotor
SQ1 (MO) - momentovy vypinac pro smér ,otvira“ YB — elektromagnetické brzda
SQ2 (MZ) — momentovy vypinag pro smér ,zavira“ BQ1 — odporovy vysila€ polohy 1 x 100 Q
SQ3 (PO) - polohovy vypina¢ pro smér ,otvira“ CPT 1 — proudovy vysila€ polohy CPT 1Az
SQ4 (PZ) - polohovy vypina€ pro smér ,zavira“ DCPT — proudovy vysila¢ polohy DCPT
SQ5 (SO) - signalizaéni vypina¢ pro smér ,otvira" DCPz — napéjeci zdroj pro DCPT
SQ6 (SZ) - signaliza¢ni vypinac pro smér ,zavira“ ZP2.RE  — mikropocitaCovy regulator polohy
EH — topny ¢lanek KO — relé pro smér ,otevira“

(MOK 63 12 kQ, ostatni 6,8 kQ) KZ — relé pro smér ,.zavira“
SA1 — pfepina¢ ovladani ,mistni — dalkové“ F — tepelna pojistka
SA2 — pfepina¢ ,otvira — zavira" F (9 — tepelné relé
C — motorovy kondenzator R1, R2 —ochranné odpory 10 Q
M1~ — jednofazovy elektromotor pro jednofazové elektromotory

Polohy prepinac¢a: M — mistni ovladani; D — dalkové ovladani; Z — zavieno; O — otevieno

Upozornéni:
U servomotoru s jednofazovym elektromotorem se ovladaci faze nesmi ani na okamZik dostat na oba vyvody kondenzatoru
soucasné, jinak hrozi poskozeni koncovych mikrospinaca.

Schémata vnitiniho zapojeni servomotort MODACT MOK 63
— s odporovym vysilacem polohy

— s jednofazovym elektromotorem

SQ1 3Q2
MOy  (M2)

SQ3 SQ4 SQ5  SQ6 BQ1
(PO) (PZ) (SO) (SZ) EH (VD)

c
MMM

\ |
\ | \ \
i L |

y L 4

R1 R2

-
EFPPHREHAERHAERRR oo

PE

— s jednofazovym elektromotorem a mistnim oviladanim

sQ1t  sQz
(MO} (MmZ)
SQ3 sQ4  SQ5 SQ6 BQ1
c (PO) (PZ) (SO) (Sz) EH (V1) SA1 SA2

e T8 e

L/

b

B OO0 [ [N MO —| D o 0~

P0650V1
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Schémata zapojeni servomotori MODACT MOK 63
— s jednofazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem bez zabudovaného napajeciho zdroje nebo bez vysilace

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4sSQ5 SQ6 EH CPTI
(Mo) (Mz) (PO)}(PZ)(S0) (sZ)

M r

L\ A
R

SaECacRRRREEEEERNESERREE

P-0693
— s proudovym vysilatem se zabudovanym napajecim zdrojem
SR SE2 0 SB3 SU4 305 S@s EH
MO M2y (PO (PD (SDD (ST ICPT ICP7
7 M M
HiTivG=
1\ l\ l\ FC-CFo-0] F0T=
/111 ——
B L E e NN AN A
L_Lb=g+T
ovladaci P-0694-E
PE N o L_A! _rEp_etL_ L1

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim ovladanim

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1  SA2

(MO) (Mz) (PO) (PZ) (SO) (S2) "D" "M" "0" "Z"
ﬁ VAL TS ‘Ur
O] L PR PR v

— s proudovym vysilatem se zabudovanym napajecim zdrojem, s mistnim ovladanim

SE1 3S02 SR3 SO4 SRS SR6 EH SA1 SA2
MO> <MZ> CPD> <PZy (SOH (82D DCPT DCPZ

D° "M
_ ) T ) T
Ri Re
n
I |

— |
@] el ERER e e RN AR

P-0751-E
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Schémata zapojeni elektrickych servomotordt MODACT MOK 63
— s tfifazovym elektromotorem

— s proudovym vysilacem se zabudovanym napajecim zdrojem, s mistnim oviladanim nebo bez mistniho oviladani

SQ1 SG2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (SZ) EH popr oCPy
I

T

PE !

|
oy thf’iv ,,,,,,,,, | e p.og72-E
|

,,,,,

— s odporovym vysilatem, bez mistniho ovladani nebo s mistnim ovladanim

5Qi 50z 503 S04 SQ5 506 B
(MO) (MZ) (PO) (FZ) (80) (sZ) EH (V1)

L ]
SA2
b 4 "IL'I' F ﬁ'
[
S [ — ——— 1
(SR S (N N SR [ SN S S -
P0O762V1
882
ovladaci
faze

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napajeciho zdroje nebo bez vysilace,
s mistnim ovladanim nebo bez mistniho ovladani

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (PZ) (SO) (SZ) EH CPT1 SA1 SA2
] ]

D" "M" lo! nzn

RENY

b | L—dl_da |
: [ ] I
| |1 I |
| I I |
| I I
Lt I
—_——_ 1
[
|
P-0834
M~
RIR|RIR
PE |
I
I | ovladaci
1ol



Schémata vnitfniho zapojeni servomotori MODACT MOK 125 - 1000
— s jednofazovym elektromotorem

— s odporovym vysilacem polohy

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 . B
(MO)(MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) (v1)

e

Uz
2
N
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28

P0619V1

— s odporovym vysilacem polohy a mistnim oviadanim
YB SQ1 SQ2 SQ335Q4 SQ5 SQ6 EH BQ1 SA1 SA2
() m MO MD (PO (D) (5O (52) M (W)
1~

ALV VSR T

[

R
Nz s o |o| oo

10
11

12
13
14
18
16
17
18
19
20
22
23
24
25
26
27
28

21

P0632V1

— s tfifazovym elektromotorem
— s odporovym vysilacem polohy

501 5Q2 S@3 SQ4  SQ5  SG6 BQ1
-1 (MO} (MZ) (PO) (PZ) (SO} {SZ) EH (V1)

= —| e = fun
ol f7a [l v Fo | oafod| o e

— s odporovym vysilacem polohy a mistnim oviddanim

YB |

[fa] [ [¥n]
™ Pos18vA

@ |
U -
v
W
4

11

12
3
4
5
3]
7
&
9
7]

————— - S01 s02 s03 S04 S05 506 B
I r==ai(MO}(MZ) (PO) (PZ) (SO} (SZ) EH (VD) Sa1  SAZ
i i
i I |_
ERIRIAT O 8] TN
:”lr L ] : N 1}& y ] ? & 1 . i +
il i | I 1 i
i | | |
(AR | ! |
i ! 1] |
i . !
[} ! | |
A/ 1 ! |
- O = o = | = U | P~ (0
o o o o < o el P S A B bos3aV1
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotori MODACT MOK 125 - 1000
— s jednofazovym elektromotorem

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napajeciho zdroje nebo bez vysilace

B SQ1SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6

’_‘CT» MO M2) (PO) (P2) (so (sz) EH CPTI
<X
—
i3
(|
||
[
1 L

o Nololol] i+ olellelolRlly] [aislelelx]z

P-0695

— s proudovym vysilatem se zabudovanym napajecim zdrojem

SQ1S02 SQ3 S04 SQ5 sA6
MO (Mz) (PO) (PD) (SO0 (57) DCPT DCPZ
m I i I P

HL-LRU-U] pu-U] ~

12
3
14
15
18
17
18
19
70
21
22
23
24
25
26
27
26

P-0696-E

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napéjeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim ovladanim

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4  SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1 SA2

Mo (M2) (PO} (PZ) (SO  (S2) "Dt W0 "7
M I M M M

2y 4121 12 1 4]2{ 14 1 4 114

~

o] 4 4 et
o

| 4 4~ 4

|
=l Jef- TR R AR p-0747

— s proudovym vysilatem se zabudovanym napajecim zdrojem, s mistnim ovladanim

YB

301 302 503  SQ4  SQ5 306 EH Sal sAR
M MY (M2) (PO} (P (SO) (52) DCPT ICPZ " W o' 7
T RN VLB

1

o

n FL-Lpu-ul pu-uf

(':.: 2| 12| 12| 1| 42| 1|4 il |4 |1|s

H h &
Rl[] []RZ

—
Bl felelrtepole = leleelRisRRlsRlE P-0748-E
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotor MODACT MOK 125 - 1000
— s tfifazovym elektromotorem

— s proudovym vysilatem bez zabudovaného napdjeciho zdroje nebo bez vysilace

YB SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH cPT
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2)

_‘

I R
<]
o |

22
23
24 |-
25

P-0697

28

26
27

— s proudovym vysilatem se zabudovanym napéajecim zdrojem

sSQ1 302 a3 SQ4 @S pael]

—— o %D MDD PZ3 sm sz ICPT DCPZ
YB _;I I M M M 3
| =
”I HLLRU-U] RU-Ul ~
|||a121214214214214 I_:JI[
LE I '
Motory 60, 30 W & | h |l|
Motory 120 W [< e ] |||
Y
o || 0 o [r~[ oo
e B e e o e e el e e S SN 5 P.0696.E

— s proudovym vysilaéem bez zabudovaného napéjeciho zdroje nebo bez vysilace, s mistnim oviadanim

SQ1 SQ2 SQ3  SQ4  SQ5  SQ6  EH CPTI SA1 SA2
oMM (PO) (P (SQ) (D) oW ot 7
Y8 _|| M M N M 3 M T
| =
i o
i e
L= I ||
I:I [
i =
1
»zmmwme:eewe:eeaas RESRRE p-0742
— s proudovym vysilatem se zabudovanym napajecim zdrojem, s mistnim oviadanim
SOL S@2  SO3  SG4  SOS  SG6  EH SaL saz
r——7 0> (N2> cpm» PZY (SD> (8D DCPT DCPZ L T e o
YB l 1\ l\ 1\ M l\ I I I ﬁ7 < 1 1]
Moyl =
@ 3- :lll e g ) R J
N1
[ ‘—I:"
L= (1
i
H
H
i
Y !
> o |y 0ol {1nfsa| ~[co oy | 2] | QIO LD 0100
3 B9 N OIS 2 S ] S S = | aaaajod [ o] ad[ed|eufod P-0749-E
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Schéma zapojeni servomotoru MODACT MOK 63 Control
— s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

P-0785-EZ
RE] TP
J2.C | mz
28 | ro
SA2  SAT DCPZ eale| |
OTV/ZAV M/D pepT kUL 2ol | B
c 1 3[42] P [ 24 |, &
BMO [n]_—[LIr| | — BF EET E
L +L[-U +U I b o
Rt L]R2 ,____24 2] L] Rl =
| |-——' || ' ! 019 Jon| 3
sai| sq2 sa3||sa4| sas | sas GIRL (7]
™oyl mzy ;o) P2 so) || sz EH J1.2 | oo
| I || 13 |y
| | | | J1.4 Jkok
:L|1414 2|l 2|l N\ 14 J15 fkok
=
B [N Ao (o] (o) foa Fd Fo] ASH INY Fee) [ Bad EoN] 2] F=) B =) R P2 N 2] NS 1=
e Bl Bl R Bod 1] EaY] IS¥] a1 RSN sl o] sed beed Be) RS DY DN N DN Y N
—— RENSER
_ —— | ||
U variant bez BMO, Fidici | porucha
propojit svorky 28 — 31 signal | —
| max.2 W
PE N LT svorky 70 - 71 — —||I|I|—
propojit mA, max. 24 V
nebo propojkou
Schéma zapojeni servomotord MODACT MOK 125 - 1000 Control
— s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE
P-0780-EZ
YB
Ct m 2E] 1
N1 JRD f mo
20 | vz
o DCPZ || | Li2&]r
SA2 SAf .
OTVIZAV_MD DCPT_LJINL ol” i
N
1 34 2 3 _— 2 o
R1|:| |:|H2 rT__[ _r | — Ureg %
BMO {2 4} 3|_l1 | L LU U 2F || &
——Z 1| . el 3
] 9w @
| | | m
sQ1 [s@2 sa3 || sa4 ||| sQs | SQ6 AN Y
(MO) [(MZ) (PO) | (P2) I| (S(ID_) | (SZIl EH |- J1.2 L ono
| || | J13 I
| || | J14 Lok
| 1 | 915 | o
{ =
4
a ol |a]m|<|w|wo|~]o|o|o]—
] 1N i R o S e R ad 1 e R 5] P S N R N
T T |
J N I I O l__Jllllhl—'Fidicu’
signal
U varianty bez BMO @ | |
propojit svorky 16 — 15 | porucha max.2 W
PE N L1 svorky 23 -24 —||I|I|—
propojit mA, max. 24 V

nebo propojkou
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Schéma zapojeni servomotord MODACT MOK 63 Control
— s tfifazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

@ P-0920-EZ
.

max.24V/2W

N
e - - - —
wvalwa | —JE °
| J2.D | mo
| J2.C | mz
| SA2 SA1 DCPZ -
{ M/D | - o
B| 5 sl 71 [3A] 5l 6 7 3| OTW1ZA\; 4/2 DCPT i I|N_L J2.F Juovl H:J
RZ RO B X 2.6 a
Ej_g 10l 1 B| 9of 10 1 | BMO TT—T‘P'T- | = oH " E
Finder | bo st | TAU0 Hlu|
L] A =S RS
56(34 — 5
i Rl = M. | aola| 3
| o | l__| ' H10fwet| &
rf2sa1| sa2 sasl{sas|| [sas  sas 12 |ow
~O)| M2 (PO)||P2) || |l Q) 2 EH
| l_ = — ] J1.3 LN
| | ]‘\| | 314 fiox
| 4 al 142 |2 fl | 4 4 g
I
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Schéma zapojeni servomotord MODACT MOK 125 - 1000 Control
— s tfifazovym motorem a regulatorem ZP2.RE
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| Varianty bez BMO, propoj. 4 — 15| N signal
Varianty s BMO, propoj. 4 — 18 |porlzha_ max. 2 W
PE L1L2L3N L1 svorky 2324 — —|Il[I-
propojit mA, max. 24 V

ik
52 325, 52 326 a 52 327 — relé Finder 56.34 hebo propojkou

52 328 a 52 329 — relé Schrack RM735730 + tepelné relé Lovato

Poznamky:

Zpétnovazebni signal Ize vyvést, pokud bude zajisténo jeho galvanické oddéleni od vstupniho signalu.

Signal TEST Ize aktivovat vnéjsim spinacim kontaktem. Tento signal neni nutno pripojovat.

Ze svorek 25 a 26 (u servomotord MODACT MOK 125, 250, 500 a 1000), resp. 77 a 80 (u servomotori MODACT
MOK 63) Ize vyvést poruchovy signal. Tento signal je galvanicky oddélen od obvodu regulatoru. Maximalni napéti,
které Ize pripojit na tyto svorky, je 24 V.

U provedeni s proudovym vysilatem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na
elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace apod. Pripojeni se musi provést pouze v jednom misté v libovolné &asti
okruhu vné elektrického servomotoru. Napéti mezi elektronikou a pouzdrem proudového vysilace nesmi prekrocit 50Vss.

POZOR: V reguldgtoru ZP2.RE jsou galvanicky propojeny obvody proudového vysilade s obvody vstupniho signal
a obvody, pripojenymi na svorku TEST regulatoru. Spojeni s elektrickou zemi smi byt v jediném misté jednoho z téchto

tri obvodd, ostatni obvody se zemi spojeny byt nesméji.

Analogové signaly je nutné privést stinénym vodicem. Stinéni je nutné u zdroje signalu pripojit ke spole¢nému
vodici.
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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
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