POUZITI

Servomotory MODACT MOKED jsou ur€eny k pfestavovani ovladacich organt vratnym oto€nym pohybem
s uhlem natoceni vystupni ¢asti do 90° v€etné pfipadu, kde se vyZaduje té&sny uzavér v koncovych polohach.
Typickym pfikladem pouziti je ovladani kulovych ventild a klapek v podobnych zafizenich v rezimu dalkového ovlada-
ni i automatické regulace. Servomotory MODACT MOKED se montuji pfimo na ovladany organ.

PRACOVNI PODMINKY

Servomotory MODACT MOKED jsou odolné proti pusobeni provoznich podminek a vnéjsich vlivu 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 pasobeni
atmosférickych vliva. Stfiska by méla presahovat pres obrys servomotoru alespori o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

Pfi umisténi servomotord v pracovnim prostredi 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 servomotort.

Pouziti servomotorli 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 doporuduje 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. Minimaini 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
Zakladni charakteristiky - vyriatek z CSN 33 2000-3 (mod. IEC 364-3:1993):

1) AA7 - soucasné pusobeni teploty okoli od -25 °C do +55 °C
2) AB7 - teplota okoli, shodna s bodem 1; nejnizsi relativni vihkosti 10 %, nejvys$si relativni vihkost 100 %
s kondenzaci

3) AC1 - nadmorska vysSka <2 000 m

AD5 - tryskajici voda; voda muze tryskat ve véech smérech

AE5 - mirna prasnost; stfedni vrstvy prachu; spad prachu vétsi nez 35 a nejvy$e 350 mg/m?2 za den

AF2 - vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky; pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna

7) AG2 - mechanické namahani stfedni; v béznych primyslovych provozech

8) AH2 - vibrace stfedni; v béZnych pramyslovych provozech

9) AK2 - vazné nebezpedi ristu rostlin nebo plisni

14) BA4 - schopnost osob; pou¢ené osoby
15) BC3 - dotyk osob s potencidlem zemé &asty; osoby se ¢asto dotykaiji cizich vodivych ¢asti nebo stoji
na vodivém podkladu

10) AL2 - vazné nebezpeci vyskytu zivocichu (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
11) AM2 - Skodlivé ucinky unikajicich bludnych proudud
12) AN2 - slunecni zareni stfedni. Intenzita > 500 W/m2 a < 700 W/m?
13) AP3 - seizmické ucinky stredni; zrychleni > 300 Gal < 600 Gal
)
)

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 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 obraz-
ku). Nejvyssi pocet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatézovaciho
momentu pfi zatZovateli 25 % a teplot& okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximalniho vypinaciho mo-
mentu M.

NejvysSi stfedni hodnota zatéZzovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1%N M,  zabérny moment > 1,3 . M,,
Mgty stfedni hodnota zatézovaciho momentu
3%N My  maximalni hodnota vypinaciho momentu
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Priabéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotort

Zivotnost servomotord je minimalné 6 let.

Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cyklu
(Z-0-2).

Servomotor, ur€eny pro regulaéni u€ely, 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 zatizeni a na poctu sepnuti.
Velkéa €etnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni pfesnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho bezporuchového
obdobi a zivotnosti se doporucuje €etnost spinani nastavit na co nejnizsi pocet sepnuti potfebny pro dany proces.
Orientacni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regulaénich parametr(, jsou uvedeny v nésledujici tabulce.

Zivotnost servomotord pro 1 milion startt
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startt [1/h] max pocet startd 1200 1000 500 250

TECHNICKE POZADAVKY

Napajeci napéti servomotoru
Podle Tabulky &. 1 1x230V +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %
3 x 230/400 V +10 %, -15 %, 50 Hz +2 %

Jind napajeci napéti pro servomotory se musi projednat s vyrobcem.

Pracovni poloha
Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

Samosvornost

Servomotory jsou samosvorné. Samosvornost servomotoru je zabezpeena mechanickou nebo elektromagnetic-
kou brzdou elektromotoru.

Ruéni ovladani
Servomotory jsou ovladany ruénim kolem, kterym se servomotor ovlada pfimo, bez spojky. Na prani Ize dodat
servomotory s mistnim ovladanim.



Servomotory jsou vybaveny mistnim ukazatelem polohy, ktery je pfizplsoben 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 servomo-
torech MOKED 63 12 kohm(, v ostatnich typech 6,8 kohm.

Kryti

Stupeti ochrany krytem servomotord MODACT MOKED je IP 65 nebo IP 67 podle CSN EN 60529.

Izolaéni odpor

Izolaéni odpor elektrickych ovladacich obvodU proti kostfe i proti sobé je min. 20 Mohmu. Izolaéni odpor elektro-
motoru je min. 1,9 Mohmu. Po zkou$ce ve vihku je izolaéni odpor ovladacich obvodd min. 2 Mohmy.

Elektricka pevnost

Un=1x230V
Un = 3 x 230/400 V

Elektromotor

Hluk

Hladina akustického tlaku A
Hladina akustického vykonu A

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

Pracovni zdvih
Jmenovity pracovni zdvih servomotoru je

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

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

max. 1,5°
max. 2,5°

90°

Odchylky zakladnich parametri

Vlypinaci moment +15% z hodnoty max. vypinaciho momentu
Doba prestaveni vystupniho hridele +10%

-15%
Nastaveni pracovniho zdvihu +1°
Opakovatelnost vypinani momentovych vypinacu +15% z hodnoty max. vypinaciho momentu
(informativni udaj)

jmenovité hodnoty

ELEKTRONICKE VYBAVENI

Elektromechanicka ovladaci deska je nahrazena elektronickym systémem DMS2 nebo DMS2 ED. Oba systémy
snimaji polohu vystupniho hfidele a krouticiho momentu servomotoru bezkontaktné magnetickymi snimaci. Snimac¢
polohy vystupniho hfidele je absolutni a ke své €innosti nevyzaduje zalozni napéjeni, pokud béhem provozu servo-
motoru dojde k odpojeni napajeciho napéti. Oba systémy Ize nastavovat a kontrolovat pomoci pocitace s ovladacim
programem nebo ru¢né bez pocitace.

Jednodussi systém DMS2 ED nahrazuje elektromechanické sou&asti, popfipadé umoziuje ovladani servomotoru
vstupnim analogovym signalem jako u provedeni Control.

Systém DMS2 umoznuje pouzit servomotor pro dvoupolohovou a tfipolohovou regulaci nebo jej pripojit k pra-
myslové sbérnici Profibus.

DMS2 ED

Zakladni vybava:
Ridici jednotka obsahuje také snima¢ polohy vystupniho hfidele, 4 tlacitka a 3 signalky LED pro nastave-
ni a kontrolu servomotoru.

Momentova jednotka
Zdrojova jednotka na svorkovnici jsou vyvedeny kontakty sedmi relé (MO, Mz, PO, PZ, SO, SZ, READY),
stav kazdého relé signalizuje signalka LED. Jednotka umozniuje pfipojeni topného odporu

a jeho fizeni termostatem.



Volitelna vybava:

Zpétnovazebni signal 4 — 20 mA

Analogovy regulator

Ukazatel polohy - LED displej

Mistni ovladani

Reverzacéni relé pro provedeni Control

Hlavni prednosti:

Absolutni snimani polohy nezavislé na zaloznim napajeni
Jednoduché nastaveni pomoci 4 tladitek, pocitate PC nebo PDA
MozZnost zalohovani nastavenych parametrd na PC

Ur€eno pro pfimou nahradu elektromechanickych prvkd servomotoru

Parametry:

Snimani polohy bezkontaktni magnetické

Snimani momentu bezkontaktni magnetické

Pracovni zdvih 90°

Blokace momentu 0 - 20 s pfi reverzaci v krajnich polohach

Vstupni signal 0 (4) - 20 mA pfi zapnuté funkci regulatoru
Mistni/dalkové ovladani, Mistni otvirat/zavirat

Vystupni signal 7 x relé 250VAC 3A (MO, MZ, PO, PZ, SO, SZ, READY)
polohovy signéal 4 — 20 mA max. 500 ohmu, aktivni/pasivni, galvanicky oddéleny
LED displej (volitelné)

Napéajeni 230 VAC, 50Hz, 4W, kategorie prepéti Il

DMS2

Zakladni vybava:

Ridici jednotka obsahuje také snimac polohy vystupniho hfidele, 2 signalky LED.

Momentova jednotka

Zdrojova jednotka obsahuje:
2 relé pro ovladani elektromotoru
relé Ready s prepinacim kontaktem vyvedenym na svorkovnici
signalizaéni relé 1 - 4 s vyvedenym jednim pdlem spinaciho kontaktu na svorkovnici.
Druhé pdly spinacich kontaktl relé 1 — 4 jsou propojené a vyvedené na svorku COM.
K jednotce se pfipojuje topny odpor spinany termostatem.
Jednotka ovlada silové spinace elektromotoru (reverzaéni relé).

Jednotka displeje dvouradkovy displej, 2x12 alfanumerickych znaku

Jednotka tlagitek tlacitka ,,otevirej”, ,zavirej”, ,stop”,

oto&ny prepinac ,,mistni, dalkové, stop”
Volitelna vybava (v servomotoru musi byt jedna z téchto jednotek):
Jednotka dvoupolohového ovladani servomotoru najetim do poloh “otevieno” a “zavifeno”
a tfipolohového fizeni nebo analogovym signalem 0(4) - 20mA

Jednotka pfipojeni Profibus ovladani servomotoru prdmyslovou sbérnici Profibus

Elektronické fizeni DMS2 pfi své ¢innosti kontroluje sled a vypadek fazi napajeciho napéti.
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni pro ovladani signaly ,,otevirej“ a ,,zavirej”
nebo v provedeni pro ovladani analogovym proudovym signalem
s jednofazovym elektromotorem

E-0014
o

VYP 0 V.
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Priklad zapojeni systému DMS2 v provedeni Profibus s jednofazovym elektromotorem

E-0015
o
otV VYP 0 {}
DAL _ Ml %
sror () — =
DMS2 TORK DMS2 S
ZA O DMS2.H2

N
= . (= COM

Rt Sm
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Priklad zapojeni systému DMS2 ED v provedeni Profibus
s tfifazovym elektromotorem (typova Cisla 52 328, 52 329, ostatni na dotaz)
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Tabulka 1 - Elektrické servomotory MODACT MOKED - zakladni technické parametry

Typové Cislo Doba Vlypinaci Elektromotor
T festaveni | moment 7 <% At Hmotnost
yp zékladni | dopiikové | P o T Wkon | Otagky | Napéti | Proud | [kg]
12345|678910 [5/90°] (Nm] yp W] | [1.mint]| [V] [A]
xx1xED 10 16-32 15 2780 1x230 0,37 7,4
XX2xED| 20 ’s g0 FCJ2B52D 15 | 2780 | 1x230 | 037 | 74
xXx3 xED 40 5-80 15 2780 1x230 0,37 7,4
MOKED 63 |52 325|xx4xED 80 25-45 FCT2B54D 4 1270 1x230 0,25 7,4
xx5xED 10 16-32 15 2680 3x400 0,10 7,4
XX 6 xED 20 25 _ 80 FT2B52D 15 2680 3x400 0,10 7,4
XX 7 xED 40 15 2680 3 x400 0,10 7,4
xx1xED 10 60 2770 1x230 0,53 12,7
XX 2xED 20 FCJ4CS2N 60 2770 1x230 0,53 12,7
xXx3 xED 40 20 1350 1x230 0,4 12,3
FCT4C54N : :
MOKED 125/52 326 xXx4 xED 80 63125 20 1350 1x230 0,4 12,3
xx5xED 10 FTAC52NA 90 2770 3x400 0,34 12,7
XX 6 xED 20 90 2770 3x400 0,34 12,7
XX7xED 40 20 1440 3x400 0,20 12,7
xXx8xED 80 EAMRSGNO4A 20 1440 3x400 0,20 12,7
xx2xED 20 60 2770 1x230 0,53 21
xx 3 xED 40 FCJ4CS2N 60 2770 1x230 0,53 21
xXx4 xED 80 20 1350 1x230 0,4 20,5
FCT4C54N : :
MOKED 250/ 52 327 xx5xED 160 195 - 950 20 1350 1x230 0,4 20,5
XX 6 xED 20 FTAC52NA 90 2770 3x400 0,34 21
XX7xED 40 90 2770 3x400 0,34 21
xXx8xED 80 20 1440 3x400 0,20 21
xX9xED 160 EAMRSGNO4A 20 1440 3x400 0,20 21
XX 2xED 20 120 1350 3x400 0,42 27
MOKED 500(52 328 xx3 xED 40 950 - 500 1 PK 7060-4AB 120 1350 3x400 0,42 26
xXx4 xED 80 120 1350 3x400 0,42 26,3
xXxCxED 40 EAMRB63L02 90 2780 1x230 0,90 27
x X3 x ED 40 120 1350 3x400 0,42 45
MOKED 1000/ 52 329 xX4 xED 80 500 - 1000 1 PK 7060-4AB 120 1350 3x400 0,42 43
xx5xED 160 120 1350 3x400 0,42 43,3
xXxCxED 80 EAMRB63L02 90 2780 1x230 0,90 45

V typovém ¢isle se uvede:

6. misto: nula, pokud na 7. misté bude pismeno P nebo R (servomotor je vybaven elektronikou DMS2)
znak z Tabulky 2, pokud na 7. misté je pismeno E (elektronika DMS2 ED)

Tabulka 2 0(1]2|3|4|5/6|7|8|9|A|B|C|D|E|F|H|J|K|J]L|M|[N|P|R

Mistni ovlddani X X X X X X X X

Displej X | X X | X X | X X | X X | X X | X

Silova relé X | X X X | X X X | X | x| X

Analogovy | vysilaé X | X[ X[ X[ X|X]|X][X X | X
modul | requlator x | x I x I x x| x| x]x

7.misto:  E - servomotor je osazen elektronikou DMS2 ED
P - servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro pfipojeni na Profibus
R - servomotor je osazen elektronikou DMS2 pro dvou nebo tfipolohové fizeni

9. misto: napiSe se Cislice nebo pismeno podle Tabulky €. 3

Poznamky: Servomotory MODACT MOKED 500, t. &. 52 328.xx2x a MODACT MOKED 1000, t. ¢. 52 329.xx3x jsou osazeny elektromotorem
3x230/400 V o vykonu 120 W bez tepelné ochrany. U ostatnich servomotort z tabulky 1 jsou v elektromotorech vestavény samocinné tepelné
pojistky, které pri prehrati odpinaji napéjeni elektromotoru (po ochlazeni se napdjeni samocinné sepne); na svorkovnici servomotoru nejsou
vyvedené.

V elektromotoru FT2B52D je vestavéna samocinna tepelna pojistka, vyvedena na svorkovnici servomotoru (zatiZitelnost 250V/2,5A).

U elektromotort EAMR, EAMRB a PK 7060-4AB neni tepelna pojistka vyvedena na svorkovnici servomotoru.

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

*h

15



Tabulka 3 - Zpusob pripojeni servomotorit MODACT MOKED

—urceni 9. mista typového Cisla

. - L Strana Ctyrhranu v Zplisob oznaceni 9. mista
Velikost priruby Spojeni s [m¥n] Poloha ¢tyrhranu p v typovém Gisle
Typové Gislo 52 325
FO5 perem 0
FO5 Ctyrhranem 14 zakladni 1
FO4 perem 2
FO4 11 zakladni 3
FO5 14 pootocen 0 45° 4
F04 11 pootoCen 0 45° 5
FO4 ¢tyrhranem 12 zakladni 6
F04 12 pootocen 0 45° 7
F05 16 zakladni 8
F05 16 pootocen 0 45° 9
Typové Gislo 52 326
FO7 perem 0
FO7 ¢tyrhranem 17 zakladni 1
FO5 perem 2
F05 14 zakladni 3
FO7 17 pootocen 0 45° 4
FO5 14 pootocen 0 45° 5
FO5 Ctyrhranem 16 zakladni 6
FO5 16 pootocen 0 45° 7
FO7 19 zakladni 8
FO7 19 pootocen 0 45° 9
Typové ¢islo 52 327
F10 perem 0
F10 Ctythranem 22 zakladni 1
FO7 perem 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 Cislo 52 328
Fi2 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 pootoden o 45° 9
F12 32 zakladni A
F12 32 pootocen 0 45° B
Typové ¢islo 52 329
F12 perem 0
F12 27 zakladni 1
F12 - 27 pootocen 0 45° 4
Fi2 Ctyfhranem 32 Zakladni 5
F12 32 pootocen 0 45° 6
Poloha vystupniho hridele Spojeni perem Spojeni ¢tyfhranem
servomotoru zakladni poloha pootogena poloha
(pFi pohledu smérem na mistni ) (odpovida DIN 3337) (odpovida ISO 5211)
ukazatel polohy). Ruéni kolo je .?—zavreno # _Q —¢- -4 -0
proti poloze ,zavieno*. ) /‘!\ osa @7 m
otevieno T - . . i
\\-‘i/ potrubi l_,_}
+ T o 4 4+ ¢

Jiné pripojeni servomotort na dotaz.
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Rozmérovy nacrtek elektrickych servomotord MODACT MOKED

mistni

ovladani

(DMS2 ED)

kabelové vyvodky:

70

o

MOKED 63

1x M25x1,5

1x M32x1,5

13-18 mm
MOKED 125,250 2x M25x1,5 (13 - 18 mm)
MOKED 500, 1000 1x M25x1,5 ?13 -18mm

13-20 mm,

1x M20x1,5 %10—14 mm

Typ A B| C D E F | G H J K L Priruba
MOKED 63 173 | 203 | 247 | 244 | 213 | 245 | 160 | 98 73 F 05, F 04, F 07"
MOKED 125 | 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 73 F07,F 05 F 10"
MOKED 250 | 204 | 237 | 325 | 347 | 252 | 290 | 200 | 111 | 263 | 73 128 F10,F 07
MOKED 500 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 73 F12,F 10
MOKED 1000 | 250 | 290 | 386 | 398 | 325 | 362 | 250 | 128 | 323 | 73 155 F12
.) na dotaz
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Pripojovaci rozmeéry servomotordt MODACT MOKED

- pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi tésnym 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 e = rem na mistni ukazatel polohy).
- 7 - d d b .
< ds Pfiruba | ds f82 ds | da Hé h3 max | N2 min [ N1 max| 11 min JSAQ t3+8j‘2‘ ds
d1
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" -i'da 8 F10 |125| 70 {102|M10| 42| 3 |16 | 3 | 45| 12 |451| 50
R F12 |150| 85 [125|M12| 50| 3 |20 | 3 | 53| 14 |53,5| 70

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

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

- pro armatury a ovladaci prvky s vieteny, opatfenymi ctyrhranem

Poloha &tyrhranného 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 ,zavfeno“ pii pohledu max.) min.
smérem na mistni ukazatel polohy. 15,1 11 [ 141
Ctyfhranny otvor je podle DIN 79. FO4 15530 421 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| 3 191, 141161 28
' ' 22,11 16 (21,2
23,1 17 (22,2
FO7 |90|55|70|M8| 3 |05|13 | 3 26.11 19 [25.2 40
'17/" AN l\?‘m ’ ’
30,1| 22 28,2
2N ©
o _ 2 1| F10 |125/ 70 |102|M10| 3 | 1 |16 | 3 |33.1] 24|322] 50
< | 3 37,1 27 36,2
N
£ ds 7,1| 27 (36,2
< da F12 |[150| 85 |125|M12| 3 | 1 |20 | 3 87, 36, 70
44,1 32 |42,2
d1
Poznamka: Poloha ,,Z“ (,C*) draZky pro pero je shodna s polohou ,,C*
na mistnim ukazateli polohy.
L2 (“CY) LZ% (“C*) Rozmér d; je uren vétsi pfirubou, pouZitou u servomotoru.
s
|
s

”o“

A - spojeni ¢tyrhranem v zékladni poloze

B - spojeni étythranem, pootogenym o 45°
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