POUZITI

Servomotory MODACT MOK jsou uréeny k prestavovani ovladacich organt vratnym otonym pohybem s uh-
lem natoCeni vystupni ¢asti do 90° v€etné pfipadu, kde se vyzaduje tésny uzavér v koncovych polohach. Typickym
prikladem pouZiti je ovladani kulovych ventild a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového ovladani
i automatické regulace. Servomotory MODACT MOK se montuji pfimo na ovladany organ.

PRACOVNI PODMINKY

Servomotory MODACT MOK jsou odolné proti plsobeni provoznich podminek a vnéjSich vlivi tfid AA7,
AB7, AC1, AD5, AE5, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-3 (mod. IEC
364-3:1993).

Pri umisténi na volném prostranstvi doporucujeme opatfit servomotor lehkym zastreSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vlivd. Stfiska by méla presahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

PFri umisténi servomotorl 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 véech servomotoru.

Pouziti servomotor(i v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovliviiovana
jejich funkce. PFitom je tfeba dusledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuije setfit pfi dosaZeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristfeskem se povaZuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych sraZek pod uhly do 60° od svislice.
Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Minimalni vzdalenost
od stény pro vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné
velky, Cisty a vétrany.

Tridy vnéjsich vlivu
Zékladni charakteristiky - vyfiatek z CSN 33 2000-3 (mod. |IEC 364-3:1993):

AA7 - soucasné plsobeni teploty okoli od -25 °C do +55 °C

3) AC1 - nadmorskéa vySka <2 000 m

4) AD5 - tryskajici voda; voda mUze tryskat ve vSech smérech

5) AE5 - mirna prasnost; stfedni vrstvy prachu; spad prachu vétsi nez 35 a nejvySe 350 mg/m?2 za den

6) AF2 - vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky; pritomnost korozivnich znecistujicich latek je vyznamna
) AG2 - mechanické namahani stfedni; v béznych pramyslovych provozech

8) AH2 - vibrace stfedni; v béznych prlimyslovych provozech

9) AK2 - vazné nebezpedi rastu rostlin nebo plisni

) AL2 - vazné nebezpeci vyskytu Zivocichl (hmyzu, ptakd, malych zvirat)

11) AM2 - Skodlivé ucinky unikajicich bludnych proudu

12) AN2 - slunecni zareni stfedni. Intenzita > 500 W/m?2 a < 700 W/m?2

) AP3 - seizmické Ucinky stfedni; zrychleni > 300 Gal < 600 Gal

14) BA4 - schopnost osob; poucené osoby

15) BC3 - dotyk osob s potencidlem zemé Casty; osoby se ¢asto dotykaji cizich vodivych ¢asti

nebo stoji na vodivém podkladu

PRACOVNI REZIM

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pti 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 (pferu$ovany chod s rozb&hem) podle CSN EN 60 034-1.
Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelsi pracovni cyklus N+R je 10 minut (pribéh zatizeni je podle obrazku).
Nejvy$si pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZzovaciho momen-
tu pfi zatézovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvyse 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.
NejvysSi stfedni hodnota zatéZovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.
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Zivotnost servomotori

Zivotnost servomotortl je minimalné 6 let.

Servomotor, ur€eny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cyklt (Z - O - 2).

Servomotor, uréeny pro regulaéni ucely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hfidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v opera¢nich hodinach (h) zavisi na zatiZzeni a na
poctu sepnuti. Velka Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho
pro dany proces. Orientaéni Udaje Zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametrl, jsou uvedeny
v nasleduijici tabulce.

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

TECHNICKE POZADAVKY

Napajeci napéti servomotoru
Podle Tabulky &. 1 1x230V,+10 %, -15 %, 50 Hz +2%;
3 x 230/400V, +10 %, -15 %, 50 Hz +2%;
(nebo podle udaji na stitku).

Jina napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

Samosvornost
Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotorl je zabezpe&ena mechanickou nebo elektromagnetic-
kou brzdou elektromotoru.

Ruéni ovladani

Servomotory jsou ovladany rué¢nim kolem, kterym se servomotor ovlada pifimo, bez spojky. Na prani Ize dodat
servomotory s mistnim ovladanim.

Servomotory jsou vybaveny mistnim ukazatelem polohy, ktery je pfizpUsoben pro plny pracovni zdvih servo-
motoru, t.j. 90°

Topny ¢lanek
Servomotory jsou vybaveny topnym ¢lankem pro zamezeni kondenzace vodnich par. Jeho velikost je
v servomotorech MOK 63 12 kohmu, v ostatnich typech 6,8 kohmu. PFipojuje se na napéti 230 V ~ i 230 V=.



Vypinace
Servomotory jsou vybaveny Sesti mzikovymi jednokomorovymi mikrospinaci s témito parametry:

6A 250V ~ odporova zatéz
2A 250V ~ induktivni zatéz, cos ¢ = 0.6
0.2A,220V = odporova zatéz
0.1A 220V = induktivni zatéz, LR =3ms

Momentové vypinace nejsou blokovany.

Vysilaée polohy
a) Odporovy vysila¢ polohy je dvojity 2 x 100 ohmU + max. 12 ohmu. V poloze ,,zavieno® je odpor mezi svorkami
min. 93 ohmd, v poloze ,,otevieno“ max. 5 ohmu. Vysila¢ mlze byt pouzit v obvodech s max. napétim do 50 V=,

nesmi v8ak byt pfekroen max. proud 100 mA.

Technické parametry:

Snimani polohy odporové

Uhel natogeni 0°-160°
Linearita 1%
PFechodovy odpor max. 1,4 ohmu
Pripustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysila¢ 4 - 20 mA, typu CPT1. Napajeni proudové smycky neni soucasti servomotoru.
Doporucené napajeci napéri je 18-28 Vss, pfi maximalnim zatéZzovacim odporu smycky 500 ohm. Proudovou
smycCku je tfeba v jednom misté pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi prekroc€it 30V,
jinak hrozi zni€eni vysilace.

Rozsah CPT 1 se nastavuje potenciometrem na télese vysilate a vychozi hodnota odpovidajicim pootocenim
vysilace.

Technické parametry CPT1:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40°, az 0°- 120°
Linearita 1%
Zatézovaci odpor 0-500 ohm
Vystupni signal 4 -20 mA, nebo 20 -4 mA
Napajeni 18 - 28 Vss
Pracovni teplota -25°C az +60°C
-25°C az +70°C (pfi napajeni max 25Vss a zatéz. odpor trvale 500 ohm)
Rozméry 0 40x25 mm

c) Aktivni proudovy vysila¢ 4 - 20 mA, typu DCPT. Napajeni proudové smy¢ky je soucasti servomotoru. Maximalni
zatéZzovaci odpor smycky je 500 ohm. DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese

vysilace.
Technické parametry DCPT:
Snimani polohy bezkontaktni magnetorezistentni, diskrétnost 0,0879°
Pracovni zdvih nastavitelny 60° — 340°
Nelinearita max. +1%
Zatézovaci odpor 0-500 ohm
Vystupni signal 4 - 20 mA, nebo 20 -4 mA
Napajeni 15-28 Vss, <42 mA
Pracovni teplota -25°C az +70°C
Rozméry 0 40x25 mm

Mistni ukazatel polohy

Servomotory jsou vybaveny mistnim ukazatelem polohy, ktery je prizplsoben pro plny pracovni zdvih servo-
motoru, t. j. 90°.

Svorkovnice servomotoru
Svorkovnice servomotoru je opatfena svorkami pro pfipojeni jednoho vodi¢e do prafezu 2,5 mm?2 nebo dvou

vodi¢l se stejnym prirezem do 1 mm2.



Izolaéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych ovladacich obvodu proti kostfe i proti sobé je min. 20 Mohmd. Izola¢ni odpor elektro-
motoru je min. 1,9 MohmU. Po zkousce ve vlhku je izolaéni odpor ovladacich obvodd min. 2 Mohmy. Izolaéni odpor

proudového vysilace je 20 Mohmu pfi 50 V= (za sucha).

Elektricka pevnost
Vysila¢ polohy odporovy
Vysila¢ polohy proudovy
Obvody mikrospina¢u a topnych &lanku
Elektromotor Un=1x230V
Un=3x400V

Kryti

500 V~, 50 Hz
50 V=

1500 V~, 50 Hz
1500 V~, 50 Hz
1800 V~, 50 Hz

Stupefi ochrany krytem servomotord MODACT MOK je IP 65 nebo IP 67 podle CSN EN 60529.

Hluk
Hladina akustického tlaku A
Hladina akustického vykonu A

Vile na vystupni ¢asti
Servomotory t.¢. 52 325, 52 326, 52 328
Servomotory t.¢. 52 327, 52 329

Pracovni zdvih
Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je

Odchylky zakladnich parametrt
Vypinaci moment
Doba pfestaveni vystupniho hfidele
Hysteréze polohovych a signalizac¢nich vypinacu
Nastaveni pracovniho zdvihu
Nelinearita vysilace polohy

Hysteréze vysilace polohy

Opakovatelnost vypinani momentovych vypinacu
(informativni udaj)

REGULATOR POLOHY

max. 85 dB (A)
max. 95 dB (A)

max. 1,5°
max. 2,5°

90°

+15% z hodnoty max. vypinaciho momentu
+10%
-15%
<4°
+1°
+2.5% z jmenovité hodnoty vystupniho signalu
vysilae polohy

< 2.5% z jmenovité hodnoty vystupniho signalu
vysilae polohy

+15% z hodnoty max. vypinaciho momentu

jmenovité hodnoty

Vestavény regulator polohy umoziiuje automatické nastaveni polohy vystupniho hfidele servomotoru v zavislosti
na hodnoté vstupniho analogového signalu. V regulatoru se porovnava hodnota vstupniho fidiciho signalu s hodnotou
zpétnovazebniho signalu z vysilace polohy. Pfipadna regulaéni odchylka, ktera tim vznika, je vyuzita k ovladani chodu
servomotoru. Vystupni hfidel servomotoru se pak prestavi do polohy, ktera odpovida hodnoté vstupniho fidiciho signalu.

PROGRAMOVE VYBAVENI REGULATORU

1) Regulator je moZno programovat na pozadované funkce dvojim zplsobem:

- pomoci PC po rozhrani RS 232

- pomoci funkénich tlagitek a LED diod na regulatoru

Programovat Ize tyto parametry:
- fidici signal

- odezva na signal TEST a na chybovy stav (reakce regulatoru dle naprogramovanych pozadavku)
- zrcadleni (vzestupna nebo sestupna charakteristika fidiciho signalu)

- necitlivost regulatoru

- zpUsob regulace (8iroka, Uzka - kazda 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.

TECHNICKE PARAMETRY REGULATORU

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

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 signal - servomotor v poloze TEST, chybové hlaSeni LED
rezim TEST - servomotor v poloze TEST, chybové hlaSeni LED

Vystupni signal: - silové vystupy - 2x relé 5A, 230 V
- centralni porucha - spinaci kontakt 24 V, 2 W

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

- brzda - ovladaci signal 2 mA (signal pro pfidavny modul)

- poloha servomotoru - 12C sbérnice (signal pro pfidavny modul)
Nastavovaci prvky: - 2x tlac¢itko kalibrace a nastaveni parametru

- komunikaéni konektor

Rozméry: -75xX75x25 mm.

OZNACENI PRO OBJEDNAVKU

V objednavce je nutné uvést:
- pocet kusl
- nazev servomotoru
- Uplné typové &islo podle Tabulky &. 1 (9 mist)
- nastaveni vypinaciho momentu (pokud nebude nastaveni uvedeno, nastavi vyrobce maximalni vypinaci moment)



Tabulka 1 - Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)
— zakladni technické parametry

Typové Cislo fnant Elektromotor
T resvent | moment Hmotnost
yp R [5/90°] (Nm] Tp Vykon | Otacky | Napéti | Proud [kl
12345[ 6789 W] | [tmin-1] | V] [A]

XX 1 X 10 16- 32 15 2780 | 1x230 | 0,37 74

XX 2x 20 ’s 59 FCJ2B52D 15 2780 | 1x230 | 0,37 74

XX 3 X 40 ; 15 2780 | 1x230 | 0,37 74

MOK 63 | 52325 | xx4x 80 25 - 45 FCT2B54D 4 1270 | 1x230 | 0,25 74
XX5 X 10 16- 32 15 2680 | 3x400 | 0,10 74

XX 6 X 20 25 80 FT2B52D 15 2680 | 3x400 | 0,10 74

XX 7 X 40 15 2680 | 3x400 | 0,10 74
X1 X 10 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
XX 2 X 20 FC4Co2N 60 2770 | 1x230 | 053 | 127
el e |2 L Lo

MOK 125 | 52326 |- 63-125 X ' ’
XX5 X 10 - 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
XX 6 X 20 90 2770 | 3x400 | 034 | 127
XX 7 X 40 20 1440 | 3x400 | 020 | 127
EAMRS6N04A

XX 8 X 80 26N 20 1440 | 3x400 | 020 | 127

XX 2 X 20 60 2770 | 1x230 | 053 21

FCJ4C52N

XX 3 X 40 CJ4Cs 60 2770 | 1x230 | 053 21
e || L Cor

MOK 250 | 52327 [ 125 - 250 X : ’
XX 6 X 20 - 90 2770 | 3x400 | 0,34 21

XX 7 X 40 90 2770 | 3x400 | 0,34 21

XX 8 X 80 20 1440 | 3x400 | 0,20 21

xx9x | 160 EAVRSGNO4A 20 1440 | 3x400 | 0,20 21

XX 2 X 20 120 | 1350 | 3x400 | 042 27

WK 500 | 52 305 |X3% 40 250 - 500 1 PK 7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 2
XX 4 x 80 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 263

X% C x 40 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 27

XX 3 X 40 120 | 1350 | 3x400 | 042 45

MOK 1000 | 52300 | XXX 80 5001000 | 1PK7060-4AB 120 | 1350 | 3x400 | 042 43
xx5x | 160 120 | 1350 | 3x400 | 042 | 433

XX C x 80 EAMRB63L02 90 2780 | 1x230 | 0,90 45

Vyznam jednotlivych pozic typového ¢isla:
6. misto: 6 - provedeni s odporovym vysilatéem 2 x 100 ohmu
7 - provedeni s proudovym vysilaem 4 — 20 mA bez zabudovaného napéjeciho zdroje
8 - provedeni bez vysilace polohy
9 - provedeni s proudovym vysilacem 4 — 20 mA se zabudovanym napajecim zdrojem
7. 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
9. misto: napiSe se Cislice nebo pismeno podle tabulky €. 2

*%

Provedeni s vy$Sim vypinacim momentem do 80 Nm Ize pouZit v prostredi od -20°C do +55°C.

Poznamky: Servomotory MODACT MOK 500, t. &. 52 328.xx2x a MODACT MOK 1000, t. &. 52 329.xx3x jsou osazeny
elektromotorem 3x400 V o vykonu 120 W bez tepelné ochrany. U ostatnich servomotord z Tabulky 1 jsou
v elektromotorech vestavény samocinné tepelné pojistky, které pri pfehfati odpinaji napdjeni elektromotoru
(po ochlazeni se napajeni samocinné sepne); na svorkovnici servomotoru nejsou vyvedené.
V elektromotoru FT2B52D je vestavéna samocinna tepelna pojistka, vyvedena na svorkovnici servomotoru
(zatiZitelnost 250V/2,5A).
U elektromotorit EAMR, EAMRB a PK 7060-4AB neni tepelnda pojistka vyvedena na svorkovnici
servomotoru.



Tabulka 2 - Elektrické servomotory MODACT MOK (Control)
- zplsob mechanického pripojeni (uréeni 9. mista v typovém ¢&isle)

Velikost pfiruby Spojeni Stransa[%);;r]]ranu Poloha ¢tyrhranu Znak na 9. misté typového cisla
Typové Gislo 52 325
FO5 perem 0
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
F04 perem 2
FO4 11 zakladni 3
F05 14 pootoCen 0 45° 4
FO4 11 pootocen 0 45° 5
FO4 Ctyrhranem 12 zakladni 6
FO4 12 pootocen 0 45° 7
FO5 16 zakladni 8
FO5 16 pootoCen 0 45° 9
Typové ¢islo 52 326
FO7 perem 0
FO7 Ctyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
FO5 14 zakladni 3
FO7 17 pootoCen 0 45° 4
F05 14 pootoCen 0 45° 5
FO5 Ctythranem 16 zakladni 6
F05 16 pootocden 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové Cislo 52 327
F10 perem 0
F10 Ctyrhranem 22 zakladni 1
FO7 perem 2
FO7 17 zakladni 3
F10 22 pootocen 0 45° 4
FO7 17 pootoCen 0 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 0 45° B
Typové ¢islo 52 328
F12 perem 0
F12 Ctyrhranem 27 zakladni 1
F10 perem 2
F10 22 zakladni 3
F12 27 pootoCen 0 45° 4
F10 22 pootoCen 0 45° 5
F10 24 zakladni 6
F10 Ctyrhranem 24 pootocen 0 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 0
F12 27 zakladni 1
F12 o 27 pootocen 0 45° 4
F12 Ctythranem 32 zakladni 5
F12 32 pootoCen 0 45° 6
Poloha vystupniho hfidele Spojeni perem Spojeni ¢tyfrhranem
servomotoru z&kladni poloha pootocena poloha
(pFi pohledu smé&rem na mistni 2avieno (odpovida DIN 3337) (odpovida IS0 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je _?_/{-.\_?_ '¢'/\'¢' < r_H_¢-
proti poloze ,zavfeno*. otevieno K;/ p::bi . \j_/ , . q_)
¢ T4 + 7% + -

Jiné pripojeni servomotort na dotaz.



Rozmeérovy nacrtek elektrickych servomotordt MODACT MOK

A 70 B

o

kabelové vyvodky:

MOK 63 1x M20x1,5(10-14 mm{
1x M25x1,5(13-18 mm
MOK 125, 250 2x  M25x1,5 (13 - 18 mm)
MOK500,1000  1x M25x1,5 }13 -18 mm{
1x M32x1,5(13-20 mm

Typ A B| C D E F G H J K L Priruba
MOK 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 | - 73 - F 05, F 04, F 07*
MOK 125 204 | 237 | 325 | 847 | 252 | 290 | 200 | 111 | - 73 - F 07, F 05, F 10*
MOK 250 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 |263 | 73 | 128 F10,F 07
MOK 500 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | - 73 - F12,F10
MOK 1000 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 |323 | 73 | 155 F12
*) na dotaz

10



Pripojovaci rozméry servomotord MODACT MOK

- pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi t&snym perem

A

N Poloha drazky pro pero podle ISO 5211 a DIN 3337 (drazka je
N v poloze ,,zavfeno“, poloha ,,otevieno” je vlevo pfi pohledu smé-
o N /‘ g; = rem na mistni ukazatel polohy).
I
- 7 - d d b N
< ds Priruba | ds f82 ds | ds Hé h3 max | N2 min [ N1 max| 11 min JSAQ t3+8j‘2‘ ds
d1 a
FO4 | 65|30|42|M6| 18| 3 |12 | 3 | 26| 6 |20,5| 25
,Z5 (%CY) FO5 | 65|35|50|M6|22| 3 |12 | 3 | 30| 6 (24,5| 28
b
w FO7 | 90|55|70 | M8|28| 3 |13 | 3 | 35| 8 |30,9| 40
»Q~ ' ds 8 F10 |125| 70 |102|M10| 42| 3 |16 | 3 | 45| 12 |45,1| 50
R F12 |150| 85 |125|M12| 50| 3 |20 | 3 | 53| 14 |53,5| 70

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

na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér d; je uréen vétsi prirubou, pouZitou u servomotoru.

- pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ¢tyrhranem

Poloha &tythranného otvoru v koncové db ha s
poloze servomotoru. Poloha ,otevfeno“ | Pfiruba | di g ds | ds —— D2 min | N1 max | I3 min H1q| & ds
je vlevo od polohy ,zavieno® pii pohledu max.) min.
smérem na mistni ukazatel polohy. 15,1 11 [ 14,1
Ctyrhranny otvor je podle DIN 79. Fo4 55|30 42| M6 |15 0512 ) 3 16,1 12 | 16,1 25
PFipojovaci rozméry jsou podle DIN 3337
nebo ISO 5211 FO5 65|/35|50 | M6 | 3|05 12 3 19,1 14 118, 28
' ’ 22,11 16 (21,2
23,11 17 |22,2
FO7 90| 55|70 M8| 3|105|13 | 3 2611 19 (25 2 40
W7/" NSNS ’ ’
\ 30,1| 22 [28,2
2N ©
o : = 1| F10 |125/ 70 |102|M10| 3 | 1 |16 | 3 |331] 24322 50
£ ! i 37,1 27 | 36,2
T
£ ds 7,1 27 (36,2
< d2 F12 [150| 85 |125|M12| 3 1 20 | 3 87, 36, 70
o 44.1| 32 (42,2

”o“

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

”Z“ (“ c“)

na mistnim ukazateli polohy.
Rozmér dy je uréen vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.

A - spojeni ¢tyrhranem v zékladni poloze

B - spojeni &tythranem, pootogenym o 45°
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Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotort MODACT MOK

Legenda:
SQ1 (MO) - momentovy vypina¢ pro smér "otvira"
SQ2 (MZ) - momentovy vypina¢ pro smér "zavira" M3~ - tfifazovy asynchronni elektromotor
SQ3 (PO) - polohovy vypina¢ pro smér "otvira" YB - elektromagneticka brzda
SQ4 (PZ) - polohovy vypina¢ pro smér "zavira" CPT1 - proudovy vysila¢ polohy CPT1
SQ5 (SO) - signalizaéni vypina¢ pro smér "otvira" DCPT - proudovy vysila¢ polohy DCPT
SQ6 (SZ) - signaliza¢ni vypina¢ pro smér "zavira" DCPZ - napéjeci zdroj pro DCPT
BQ1,BQ2 - odporovy vysila¢ polohy 2 x 100 ohmu ZP2 - mikropocitacovy regulator polohy
EH - topny &lanek KO - relé pro smér "otevira"

(MOK 63 12 kohm, ostatni 6,8 kohmu) KZ - relé pro smér "zavira"
SA1 - pfepinac¢ ovladani "mistni - dalkové" F - tepelna pojistka
SA2 - pfepinac "otvira - zavira" Fegy  -tepelnérelé
C - motorovy kondenzator R1, R2 - ochranné odpory 10 ohmU pro jednofazové
M1~ - jednofazovy elektromotor elektromotory
Upozornéni:

U servomotoru s jednofazovym elektromotorem se ovladaci faze nesmi ani na okamzik dostat na oba vyvody kondenzatoru
soucasné, jinak hrozi poSkozeni koncovych mikrospinacd.

Schémata vnitfniho zapojeni servomotor MODACT MOK 63
- s odporovym vysilatem polohy

- s jednofazovym elektromotorem

SQl SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH Bal BQ2
(M0) (M) (PO)(PZ) (SO) (sz) (V1) (v2)

1\ 1\ L\r L\r r]_ IFI—I |
| |
p -

| FEd |

C HEEEN

R ||r2 |II | ||

AEEEN

| | I | | |

| | | || |

N
o ] e o e e

- s jednofazovym elektromotorem a mistnim ovladanim
VETLEEE

SQ1  SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 BQ1 BQ2
MO) M2 (PO) (PD) (SO) (sz) EH (w1) (v2) sa1 sa2

VL) D] D

IO

Ry

8
19
0
70
1

61

2
23
2
27
28
3

~RMeNS P-0650

B
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Schémata zapojeni servomotord MODACT MOK 63

- s proudovym vysilatem nebo bez vysilace

- bez zabudovaného napajeciho zdroje

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4SQ5 SQ6 EH CPTI
(Mo) (Mz) (PO)(PZ)(s0) (sz)

i i [ [
Ol | NINO)
Hfi|*|‘°|°°|°’|~|~|~|~|~|n|n|n|n|w|w| SEEEERE

- se zabudovanym napajecim zdrojem

L L\
71 il

P-0693

S@1 S@Z2 SE3 S04 8@5 S06 EH
MO CMZy  (POD CPZY (SO0 (S ICPT DCPZ

ﬁ Wi GE=

| E\'*J~°|~!°‘|m|mlmlmlwlmlmiﬂalﬁlwlwInlh)hln\"’\h\ |

|___:_-r~r ‘

ovladaci
PE N mL AV napet| L1

P-0694-E

- s proudovym vysilaem a mistnim ovladanim

- bez zabudovaného napdjeciho zdroje

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1  SA2
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (SZ) D" "M" 0" "Z°

ﬁ VAL ‘Ur

O | M <sH I [0 | O[] S|~
6] PR R FIARrRRER [FRRRe P-0750

- se zabudovanym napajecim zdrojem

SRI 302 SR3 S04 SRS §R6 EH SA1 SA2
MO> <M2Z> <PD> CPZY (SO) (82D DCPT DCPZ »p° "m* "0""z"

z
‘L\ [ (| [T p - |
\ NS U0 T I

Ri R2

n

—
@ lolo |osle ]| <~ ool o| Sl o || o =] s n| ~ o
HHHHH QU [ O QU QU QU O CO| OO O WO ND | P[P P P T[] OO

P-0751-E
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Schémata zapojeni elektrickych servomotort MODACT MOK 63

- s tfifazovym elektromotorem
- § proudovym vysilacéem a zabudovanym napajecim zdrojem

SQ1 SE2 SA3 SA4 SES SE6 EH
MO (MZ> (PDY (PZH(SD (SD) DCPT DCPZ

My M T
9 . . tLeLRU-U] pUUR ~

P-0872-E

- s odporovym vysilatem nebo bez vysilace

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH  BQ1 BQ2
(MO)(MZ) (PO) (PZ)(S0) (S2Z) (V1) (v2)

11
12
5
6
19
20
3
4
30
32
33
60
61

P-0762

- s proudovym vysilacem bez zabudovaného napajeciho zdroje

MEREE A4

1 L A R

SQ1 SQ2Z 803 SQ4 SQ5 SQ6 EH GPT1
(MO) (MZ) (PO) (PZ) (80) (S7)
<

I —

[y

TR

gl

U

v

W

1 -
2

11

12

15

16

19

20

23

24
30
32
33
80
61
70 | --
71
73
74
75

7

P-0834
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotort MODACT MOK 125 - 1000
- s odporovym vysilacem polohy

- s jednofazovym elektromotorem

B SQ1 SQ2 SQ3 SG4 SQ5 Se6 . Bal BQ2
=) M\ (MO)(MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2) (v)  (v2)

: iy

O~

28 F———————

[ I T I |
[ I T I |
[ S B |
L1 1 1 1
el el le=]ing
ON|ON[ON[EN[EN

uz
2
N
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
2
2
22

P-0619

- S jednofazovym elektromotorem a mistnim ovladanim
SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 EH BQ1 BQ 2 SA1 SAZ
@ Mo M) (PO P2) (5O (2) EH (v) (v
1~

= R ARTR T 0 be

:|a§

P-0632

- s trifazovvm elektromotorem

____ S@1 SQ2 S@3 SQ4 SQ5  SQ6 BQ1 BQ2
YB [ ~—o] (MOY(MZ) (PO) (PZ) (SO0} (SZ) EH (V1) (v2)

i it W el
i i
L_L_.;‘- i‘jj 1=:=|=|

|
|
|
O — T
o

| ||| =] | | O] O] DN

12
3
4
5
6
.
8
9
78 F———=-

11

P-0618

- s tfifazovym elektromotorem a mistnim oviladanim

SO1 sSQ2 SQ3 S04 SQ35 S08 8 8Q2
—Z5T(MO)Y {MZ) (PO) (P2) (S0} (52) EH (VN) (v2) SAt SA2
AR ] (68 T
¢4 b \» + \» ¢ i ' T ] » +
]|
|

L 4+ -} <} - =

T8 b4-F A ee e

12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
2

11

26
2
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Schémata vnitfniho zapojeni servomotort MODACT MOK 125 - 1000

- s jednofazovym elektromotorem a proudovym vysilatem
- bez zabudovaného napajeciho zdroje

SQ1SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6
MO M2 (PO) (P2) (so (sz) EM CPTI

A

23 | —— |
|27
28

|

P-0695

24| ———|ei
25
26

- se zabudovanym napéjecim zdrojem

SQ1SQ2 SQ3 SQ4 S5 SA6
MO MZ) (PO) (PZ) (S0) (52) DCPT DCPZ

I M I M 4T
HLRU-U] BU-UT ~
I I |
— O | —| N[ [ ||~ [co
10| 0| Moo [ 2] | D Y 22 ™) 8O 2 ) & et [ e e

P-0696-E

- s proudovym vysilatem a mistnim ovladanim

- bez zabudovaného napéjeciho zdroje

SQ1 SQ2 SQ3 SQ4  SQ5 SQ6 EH CPT1 SA1 SA2
Mo) (M2) (PO} (PZ) (SO  (s2) N " "7

SRR TR T

21 2y 1|2 | 4l2[ e 4| {4 |14 3
Il
T
f
|
|

=Dkl R TR

r €

P-0747

- se zabudovanym napéajecim zdrojem

YB SQ1 SQ2 SQ3 S04 SQ5 506 EH Sal Saz2
@ MO M) PO) (P (SO (52) ICPT  ICPZ o7 w0t 7
- l\ 1\ l\]’ l\]’ M M [T -

-L-LPU-U] fu-ul ~

O= [
\

2| 12| 1f 2 1 42 1)4 i |4 1 |4

— =
o —

R1

—
N
B e e e e e S R P R N P-0748-E



Schémata vnitfniho zapojeni servomotort MODACT MOK 125 - 1000

- s tfifazovym elektromotorem a proudovym vysilaéem nebo bez vysilace
- bez zabudovaného napajeciho zdroje

YB SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5  SQ6  EH CPT P NA97
(MOY(MZ) (PO) (PZ) (SO) (S2)

<
rt b
O|— |N[M| < WD 00| DO | N MISH DO [0
D>§¢m©'\wm~—‘—x—v—v—\—‘—w—p‘—(\j(\lm S NI ISNY
P-0697
- se zabudovanym napajecim zdrojem
Se1 Sp2 Se3 so4 505 06
—_—— D MDD P s (&) DCPT DCPZ
YB _;| M I I M a4~
(M sagrm e ] v
|]|2121214214214214 I__i—llﬂ
LE I '
Motory 60, 30 W & | h “I
Motory 120 ¥ & | b |]|
Y
i B 53 o o v 2l e A S S S
P-0698-E
- s proudovym vysilatem a mistnim ovladanim
- bez zabudovaného napajeciho zdroje
SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQb5 SQ6 EH CPT1 SA1 SA2
— MO) (MZ) (PO PZ S0 574 n° M 0" 7
p—— (M0) (MZ) (PO) (PZ)  (SO)  (SZ)
Y8 jl M M M M M, T
1 <L
! T3
L ! —
- :|' ||
il ]
! I{
Y, -
5| >{ 5+ ofo|Nololo =[P ol oNloRISlN [RIFQIQIRIE
P-0742
- se zabudovanym napéjecim zdrojem
SOL Se2  S@3  SG4  Se5  S@6  EH sal saz
q (MDD (MZ>  PDY P2y (SD>  (SD DCPT DCPZ R0 U e R o

r__—lll\l\l\rl\r I rn*<z= M, n
H -LFU-U] fU-U] ~ /\

i —r

L[
\

r &
|

l

U
Vv
W
4
B
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
2l
22
23
24
2
2
27
28

P-0749-E
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Schéma zapojeni servomotoru MODACT MOK 63 Control

- s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

P-0785-E
RE [
J2.0 | MO
J2.0 | MZ
J2.B | FO
2a ez |
SA2  SA1 26 | v s
OTV/ZAV  M/D by
DCPT J2.H JUreg E
1. 3142 ]
¢ BMO L < 2 jfz Il
- KOK 2
R1 R2 [2 4] 3L|1 | L +LU +U 2
I ' J15 Kok o
|'__| _|J | N9 fow
st | so2  s03 [|sa4 [| Qs | 506 J110 e
(MO) | (MZ)  (PO) |(PZ) | (S0) | | 52 EH 312 fow
I_ | | I_ J1.3 IN(+)
| | | | J11 Jrest
:L|141421|21|14 a4l
|
| v
—lf= oo o |lo|ol s I~ |olol = || |lo]=|lo|— | |= v~ |o
Rl Rl Ba Sy B IoN] PaN] [QN] [aN] [SV] 1571 [a) [37] o] (2= (¥=] 5N 0 S DY 59 DY 55
|—|—|—| - | | * [ ]
U variant bez BMO, propojit 27 — 31 l_ _ | I | |
U variant s BMO, propojit 27 — 28 fidici | porucha
signal | _—
0 | max. 2 W
svorky 70 - -
PE N L propojit mA, _||I|I|_
nebo propojkou max. 24 V

Schéma zapojeni servomotord MODACT MOK 125 a 250 Control

- s jednofazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

Y8 SQ1 SQ2 SQ3  SQ4  SQ5  SQ6 EH  CPTI SA1  SA2 P-0780
(MO) (MZ) (PO)  (PZ) (s0)  (S2) M Vi i &
M M ] ] e
= M
Cj 1 \ - 1
— - 1 A
I 4 ]
| N
Lage ! - TT T - i
I r T TTTYTTT 1T T T T T T :‘"L ________ -
! ! R el el ST SR S SO S -
: f PRSI (I SN Jd2E [P
: : J2D |wo
i | i 200 &
[ | ! ; 028 [ &
1 t 1 ~N
R1 R2 1 ! 1 RAlr o
1 T f=]
! ! ] J2F Ju P2 rest[ U1
: : 2H w3 it
i 260 B w3
! ! i L, J0les  wocuta
) i i NI O Y
i
'
t I
I i
I 1 I
I ] I
I ] 1
) ) !
O |—|N[M <t In|woir~|o|o[Of—| XN M0 [0|~ (0D
g MY Dy g ) ik ) S g putd [N PoN] VT B [N} FaN] [SNT PV TN TN
i i it Tt il
SN L- vstupni signal
b + 0/4-20mA,
. 0-10V

max. 24V hléseni poruch
__4|||||___ max. 2W

- +
20mA  pikiad zapojeni Fidici &asti.

S |




Schéma zapojeni servomotordt MODACT MOK 500 - 1000 Control
- s tfifazovym motorem a regulatorem ZP2.RE

YB [ —:ﬂ P-0779-E
2l
iy
L1
— M
)
AR Y R ¢ JeE [
vzl vdwa Ne\ onbe
1J2.C [Mz
J2.B |r
J2.A |Fz
[ [—————' SAe  SAl 126, ]
éz RO OTV/ZAV M/D DCPT J2H fwed &
1. 31402 N
I—H g ol J2.F Juovt §
BMO [n]_ q ol i
2 4f31}] FL+LFUH o 3
r——+ | J ! J | T 7 24V &
—-_ 4 JLI0 fincp
L1l L3 | [_[— | vy
Fl et | |SO1 [s82 03 | se4 | SOS - sae :
T MO Mz e || P2 || o | s> EH 13 [
1961 | | | ] J4 Jeax
| | | | IS Jax
el k) R4k 41[14 4
V 1t
ol—|aulo| s vl
1 g = A (7] (o] [nN [os] (o] 554 hwd JAS1 K91 IS 04 KSE1 (v 551 M Pt ry]| Pt 1] 1N 15 1 12X 13
! i
— ] ! ] | N
I l_ | RE: + signal
L e | L
Varianty bez BMO, propoj, 4-15 Iporuch:
Varianty s BMO, propoj, 4-18 L max. 2W
PE  LIL2L3N L1 svorky 23-24 L— —|is

propojit mA,
nebo propojkou

52328 a 52329 - relé Finder 56,34
52325, 52326 a 52327 - relé Schrack RM735730 + tepelné relé Lovato

Poznamky:

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

Signal TEST Ize aktivovat vnéj$im spinacim kontaktem. Tento signal neni nutno pfipojovat.

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 24V.

U provedeni s proudovym vysilaGem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na
elektrickou zem navazujiciho regulatoru, pocitace apod. Pfipojeni se musi provést pouze v jednom misté v libovolné
casti okruhu vné elektrického servomotoru. Napéti mezi elektronikou a pouzdrem proudového vysilace nesmi pfekro-
Cit 50Vss.

POZOR: V reguldtoru 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

tfi obvodd, ostatni obvody se zemi spojeny byt nesméji.

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