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1. WSTEP
W informatorze przedstawiono wybrane urzadzenia podsystemu MOTOLEXTR,

produkowane przez przedsigbiorstwa pafistwowe lub znajdujace sig w przygoto-
waniu do produkcji.

Podano réwniez schematy ukladéw regulacji wykorzystujacych aparaty podsyste-
mu MOTOLEKTR. Dane techniczne urzgdzen opracowano na podstawie kart
katalogowych producentdw, dokumentacji techniczno-ruchowej wyrobdw oraz
informaciji zawartych w Katalogu Zjednoczenia Przemystu Automatyki i Apara-

tury Pomiarowej MERA:

2. PRZEZNACZENIE I OPIS PODSYSTEMU
Urzadzenia podsystemu MOTOLEXKTR stuza do zamiany sygnalu elektrycznego,

wypracowanego przez cze$d centralng INTELEKTRAN, na przesunigcie orga-
nu ruchowego elementu wykonawczego,sterujgcego nastawczymi urzadzeniami
podsystemu MOTOPOZ. Podsystem MOTOLEKTR moze wspdtpracowad réwniez
z komputerowymi systemami sterowania, poprzez stacyjki ANC-211i ANK-21
lub bezposrednio poprzez urzadzenia sprzggajace POLMATIK-INTELDIGIT.
Zawory elekiromagnetyczne nalezace do podsystemu MOTOLEKTR sg sterowa-
ne bezpoérednio lub poprzez styczniki przez aparaty podsystemu INTERELSTAT
lub INTELBISTAT.

Urzadzenia podsystemu MOTOLEKTR sg stosowane giéwnie przy automatyzacji
wolnozmiennych procesdéw przemystowych w takich gateziach gospodarki jaks
energetyka, przemyst chemiczny, przemyst spozywczy, hutnictwo, przemyst
materiatéw budowlanych i innych.

Aparaty podsystemu MOTOLEKTR sg sterowane sygnatami o nastepujgcych pa-

ramctrachs

Sygnatl analogowy ciagly 4...20 mA (zalecany)
0...20mA
0...5mA

Sygnal analogowy tréjstawny -10V; 05 410V

Sygnal cyfrowy napigciowy "0 0...0,4V
"t 2,4...5V

Sygnal cyfrowy pradowy "0" 0...5mA
"1t 15...20 mA

Sygnal dwustanowy polozenie stykéw przekaznika

stycznika)




Sygnat pradowy eliminuje wplyw zmian rezystancji linii przesylowej, zmniejsza
wplyw szeregowych napieciowych Zrédet sygnaléw zakldcajacych,atakze pozwa-
la na stosunkowo latwe ograniczenie mocy sygnalu przesylowegoi zapewnienie
iskrobezpieczenistwa,

Uklady elektroniczne poszczegélnych urzadzed zostaly zrealizowanew oparciu
o liniowe i cyfrowe uklady scalone, nowoczesne krzemowe elementy pdlprze-
wodnikowe (tranzystory jednozlaczowe, diaki, triaki, tyrystory) oraz wysokiej
jakosci elementy bierne. Zastosowano pPrzy tym szereg oryginalnych rozwig-
zan,

Sterowniki podsystemu sg wykonywane w postaci aparatéw skrzynkowych o ga-
barytach 260 x 200 x 150 mm (rys.1) . Obowigzujacy zakres temperatur pracy
wynosi -20°,,,+50°C.

Rys.1. Wymiary gabarytowe aparatéw skrzynkowych podsystemu MOTOLEKTR

o

Warunki pracy, podstawowe wymagania i metody badari urzgdzen podsystemu
MOTOLEKTR s3 zgodne z polskimi normami na elektryczne urzadzenia automa-
tyki przemystowej PN-74/M-42020, PN-72/M-42006, PN-73/M - 42024,
PN-73/M-42011,



LT .l

3. STEROWNIKI DO REGULACJ! STALOPREDKOSCIOWEJ

Zadaniem sterownikéw do regulacji stalopredkosciowej jest zrealizowanie ste-
rowania tréjstawnego silnikiem napedowym sitownika.

Sterowniki tréjstawne sa realizowane jako stykowe lub bezstykowe,

W sktad podsystemu MOT OLEKTR wchodzg sterownikibezstykowe typu ADT-21,
ADK-3 i ADI-21A. W przypadku prostych uktadéw regulacji,sterownik ADT-21
moze byé zastapiony stycznikiem serii SM-0, SM-1, SM-1C lub SM-2, Ze
wzgledu na swoje parametry oraz szeroki zakres innych zastosowar styczniki

te nie wchodzg do podsystemu MOTOLEKTR.

Sterownik tyrystorowy ADK—3 jest przeznaczony do nawrotnego sterowania sitowni-
kéw stalopredkodciowych z silnikami tréjfazowymi np. ELS-400 .

Sterownik ustala potozenie organu ruchowego silownika w funkcji sygnalu wejé-
ciowego. Pordwnuje standardowy sygnal wejéciowy z sygnalem prgdowym od

potozenia organu ruchowego sitownika, sprowadzajgc blad nastawy potozenia
do wartodci minimalnej okredlonej strefa nieczulodci., Aparat ma mozliwodé
nastawienia wstepnej polaryzaciji sygnalu wejsciowego sygnalem wewngtrz-

nym lub doprowadzonym z zewnagtrz., Umozliwia nastaweg maksymalnego zakre-
su ruchu. Aparat jest wyposazony w uklady blokady, zabezpieczajace sitow-

nik przed przekroczeniem maksymalnego zakresu ruchu.

Dane techniczne

Sygnal wejéciowy sterujacy ‘ 4...20mA(0...20 mA, 0., 5mA)
Sygnal sprzgzenia zwrotnego 4...20 mA (0...20 mA, O.. .5mA)
Polaryzacja sygnalu wejdciowego
wewnetrzna 0...t50% ll
zewnetrzna 0...3100 %
Strefa nieczulodci <2,5%
Ograniczenie zakresu ruchu 50...%100 % !
Graniczna czestotliwosé przenoszenia >10 Hz
Sygnat wyjéciowy 3x380V(RST); 0 ; 3x 380 V(RT S)
Obcigzalnosdé wyjsciowa <2 kVA przy cosf = 0,95 i

7




Spos6b zamawiania

Zaméwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu oraz zakresem sygnaldw
wejdciowych nalezy kierowaé do producenta: MERA-ZAP-MONT, ul. Kroto-
szyfiska 35, 63-400 Ostréw Wlkp.

Sterownik ADI-21A stuzy do sterownia silownikdéw z czterofazowymi silnikami
skokowymi duzej mocy (np.typu ESL-09),Aparat jest sterowany standardowym
sygnalem pradowym, w funkcji ktérego ustawia w zadanym polozeniu organ ru-
chowy sitownika. Sterownik umozliwia ptynng regulacje predkosci przesuwu
(ebrotu)organu ruchowego w stosunku 1: 100, Umozliwia réwniez wstepne spola-
ryzowanie sygnalu wejsciowego sygnaltem wewnetrznym i zewngtrznym oraz po-
siadamozliwo$< ograniczenia zakresu ruchu sitownika. Aparat posiada uklady
blokady, zabezpieczajace silownik przed przekroczeniem dopuszczalnego zak-

resu ruchu.

Dane techniczne
Sygnal wejsciowy sterujacy 4...20mA

Sygnat sprzgzenia zwrotnego 4...20 mA

Polaryzacja sygnalu wejdciowego

wewngtrzna 0...*50%

zewnetrzna 0...1100%
Ograniczenie zakresu ruchu 50...100 % £
Strefa nieczulosci <2,5%
Regulacja predkosci obrotowej 2...200 Hz
Sygnat wyjSciowy - impulsy prostokgtne
czterofazowe o amplitudzie "0"< 2,5V

"1" = U zasilania silnika <40 V

Prad fazowy 4...8A

’Sposéb zamawiania
Aparat jest przewidziany do produkcji w Zakladzie Dodwiadczalnym MERA-

~PIAP, Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa. Zamdwienia z podaniem pet-

nej nazwy i typu wyrobu nalezy kierowad do producenta.

PrzekaZnik tyrystorowy ADT—21 jest przeznaczony do sterowania silownikéw z sil-

mikami tréjfazowymi. Aparat jest sterowany tréjstawnym sygnatem napiecic-



wym. Sygnat o polaryzacji dodatniej powoduje zataczenie silnika w kierunku
prawych obrotéw, natomiast sygnat o polaryzacji ujemnej - w kierunku lewych
obrotéw. Dla sygnalu wejSciowego réwnego OV silnik jest zatrzymany.Zalgcze-
nie silnika odbywa siq za pomoca elementéw bezstykowych (triakéw), Aparat jest
wyposazony w uklad blokad zabezpieczajgcych sitownik przed przekroczeniem

maksymalnego zakresu ruchu.

Dane techniczne

Sygnal wejsciowy +10V; 0V -10V

Rezystancja wejSciowa >S5 kR -
Graniczna czestotliwo$é przenoszenia <10 Hz

Sygnat wyjsciowy 3x380(RST)-0-3x 380(RTS)

Obcigzalnogé <3 kV-A przy cos? =0,95 l

Sposéb zamawiania
Aparat jest przewidziany do produkecji w MERA-ZAP-MONT ,ul. Krotoszyriska

35, 63-400 Ostréw Wlkp, Zamdwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu

nalezy kierowa¢ do producenta,

4. STEROWNIKI DO REGULACJ! ZMIENNOPREDKOSCIOWEJ

Zadaniem sterownikdéw do silownikéw zmiennopredkosdciowych jest zrealizowa-
nie sterowania cigglego silnikiem napedowym.

Predko$¢ ruchu organu wykonawczego-jest proporcjonalna do bezwzglednejréz-
nicy pomiedzy sygnatem wyjsciowym cze$ci-centralnej i sygnatem odpowiadajg-
cym aktualnemu potozeniu organu nastawczego. Do regulacji zmiennopredko$-
ciowej w podsystemie MOTOLEKTR stuzy sterownik ADI-21C przewidzianydo
wspdtpracy z NC za pomocg urzadzed poéredniczacych podsystemu INTELDIGIT.

Sterownik ADI-21C stuzy do sterowania silownikdéw 2z czterofazowymi silnikami
skokowymi duzej mocy, Sterownik przetwarza cigg impulséw prostokat -

nych przechodzgcych na jego wejScie na cztery przebiegi prostokgtne owy-
pelieniu 50%, przesunigte w fazie o 1/4 okresu (sterowanie 1/2). Kazde-
mu impulsowi podanemu na wejscie taktujgce ukladu odpowiada zmiana poloze-

nia walu silnika o jeden skok,Od czgstotliwodei impulsdw podawanych na wejécie




zalezy predkosé obrotowa silnika. Jezeli czgstotliwo$é tych impulséw bedzie
stala (niezalezna od wartodci uchybu nastawy) otrzymamy statopredkosdciowy

sposéb regulacji, Do ukladu jest réwniez doprowadzony sygnat okreslajgcy kie-
runek ruchu silownika. Sterownik pracuje w ukladzie regulacji bez przetwor-

nika polozenia.

Dane techniczne

Sygnat taktujacy - impulsy prostokatne "0" 0...0,4V
"1t 2,4...5V

Sygnal zmiany kierunku ruchu - sygnat

ciagty 0" 0,..0,4V
"1" 2,4...5V

Sygnal wyjdciowy - impulsy prostokgtne
czterofazowe o amplitudzie """ 1V
"1" = U zasilania silnikas22V

Prad fazowy

ADI-21C <8 A
ADI-21C-01 <S5 A

Sposdb zamawiania
Zamdwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu nalezy kierowaé do produ-

centa MERA-ZAP-MONT, ul. Krotoszyfiska 35, 63-400 Ostréw Wlkp.
{

5. ELEKTRYCZNE SILOWNIKI LINIOWE

Elektryczne silowniki liniowe sg przeznéczone do napedu zawieradel regulacyj
nych (np.zawordw, zasuw, przepustnic) w uktadach automatycznej regulacji
lub w uktadach zdalnego sterowania. Naped z silnika poprzez przekladnie jest
przekazywany na trzpied wyjéciowy. Trzpied silownika stuzy do polgczenia z
urzadzeniem napedzanym i wykonuje ruch posuwisto-zwrotny o okreSlonym sko-
ku, W sktad podsystemu MOTOLEKTR wchodzg sitowniki liniowe typu ELS i
ESL.

Elektryczny sifownik liniowy typu ELS sklada sig z nastepujacychpodstawowych zes-
poléw: silnika tréjfazowego, obiegowej przekiadni obrotéw oraz zespolu steru-
jacego . Zespél sterujgcy zawiera potencjometryczny nadajnik potozenia oraz

wylaczniki kraficowe. Silownik jest wyposazony w naped reczny dziatajacy
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niezaleznie od napedu elektrycznego. Trzpiefi silownika wykonuje ruch wy-
tagcznie posuwisto-zwrotny.

Dane techniczne

Predkosé ?
E’ ’E) 1ir§owa
Typ Moc |9 ‘;? Zakres 2% | Zakres | § .
sitownika |silni-| £ | udzwigu s & | skoku 5 [% 82! Masa
£3 o} Rl -
ka o - o 22 agh
4 0 |8 & 0©
T) —
W kG mm mm/min kg
ELS-100/ .
/25 11 100 | 100,..400 | 25 RJ5...25 |36 24 76
ELS-100/
/25 1M1 180 | 100 | 100...400 | 25 [25...25 {54 | 36 | 76
ELS-100/
/63 111 100 | 100...400 | 63 [63...63 |54 36 78
ELS-400/ 400 | 400...1000 | 25 [2,5...25 | 36 2% 77
/25 11 180
ELS-400/
/63 111 400 | 400...700 | 63 163...63 | 54 36 79
E1S-1000/ 1000 | 1000,..1600| 25 [2,5...25 |36 24 79
/25 11 180
ELS-1000/
/63 111 1000 | 700...1200| 63 [6,3...63 | 54 36 81
ELS-100/
/180 v 180 | 100 | 100...400 | 160{16...160| 144 | 48 82
ELS-400/ '
/160 IV 250 | 400 | 400...700 | 160|16...160 | 144 | 48 84
ELS-1000/
/160 IV 1000 | 700...1200| 160|16...160 | 144 | 48 84
ELS-1000/
/250 IV 370 | 1000 | 700...1200| 250{25...250 | 144 | 48 | 88

Sposéb zamawiania

Zaméwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu nalezy kierowac do producen-

ta: MERA-ZAP-MONT ul. Krotoszyiiska 35, 63-400 Ostréw Wlkp.




Elektryczny sitownik typu ESL sklada si¢ z nastepujacych podstawowych zespoldws
silnika skokowego, przekladni §rubowej, wspornika i zespolu sterujacego.

Wspornik shizy do potaczenia silownika z zaworem. Zespdl sterujacy zawiera
potencjometryczny nadajnik potozenia, mikrowyltaczniki orazlistwe zaciskowa.

Gléwnym przeznaczeniem tych silownikdéw jestnaped zawordwtypu Massoneilana

serii 10000 i 20000,

Dane techniczne

Typ sitownika ESL-09
Sita wyjéciowa nominalna 160 kG
Skok znamionowy 63 mm
Zakres skoku 10...63 mm
Predkoéé liniowa przy czestotliwodei 25 Hz 1mm/s
Potencjemetr 2 x 100 %
Masa 35 kg

Spoéb zamawiania
Zamdwienia z podaniem peinej nazwy i typu wyrobu nalezy kierowaé do produ-

centa MERA-ZAP-MONT, ul. Krotoszyhska 35, 63-400 Ostréw Wlkp.

'

6. ELEKTRYCZNE SILOWNIKI WAHLIWE

Elektryczne silowniki wahliwe sg przeznaczone do napedu zawieradel regulacyj-
nych (np. zawordw, zasuw, przepustnic) w uktadach automatycznej regulacji
lub zdalnego sterowania. -Naped z silnika poprzez przektadnig¢ jest przekazy-
wany na korbe osadzong na wale wyjsciowym. Korba wyposazona w przegubku-
listy stuzy do polgczenia z urzadzeniem napedzanym i wykonuje ruch wahliwy
o okreélonym kgcie. W sklad podsystemu MOTOLEKTR wchodzg silowniki wah-
liwe typu EWS-25 i EWS-63.

Eiektryczny sitownik wahliwy typu EWS sklada sie z nastepujgcych podstawowych zes-
potéw: silnika tréjfazowego, obiegowej-czolowej przekladni obrotéw, zespolu
sterujgcego oraz mechanizmu korbowego, Silownik jest wyposazony w mnaped

reczny dzialajacy miezaleznie od napgdu elektrycznego. Zespdl sterujacy zawie-
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ra potencjometryczny nadajnik polozenia oraz mikrowytgqczniki dzialajace w po-
Yozeniach kraricowych i w warunkach przecigzef. Przegub kulisty umozliwia

odchylenia w zakresie 40 kata sferycznego.

Dane techniczne

Typ silownika EWS-25/601 EWS-63/601
Moc silnika 180 W 250 W
Moment obrotowy znamionowy 25 kGm 63 kGm
Zakres momentu obrotowego 4...25 kGm 25...100 kGm
Zakres kata obrotu 9...90° 9...90°
Predkosé kaqtowa przy napedzie o o
elektrycznym 1,5 /s 1,5 /s

Masa 85 kg 176 kg

Sposéb zamawiania
Zamdéwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu nalezy kierowaé do produ-

centa MERA-ZAP-MONT, ul. Krotoszyiiska 35, 63-400 Ostréw Wlkp.

7. ZAWORY ELEKTROMAGNETYCZNE

Zawory elektromagnetyczne sg dwupotozeniowymi elementami wykonawczymi,
sterowanymi elektrycznie. Pozwalaja na zamykanie i otwieranie przeptywéw
czynnikdéw lotnych lub cieklych w instalacjach pneumatycznychlub hydraulicz-
nych. Zawory elektromagnetyczne mogg by‘c’ sterowane przez aparaty podsys-
temu INTERELSTAT lub INTELBISTAT, bezposrednio lub poprzez styczniki.
Do podsystemu MOTOLEKTR nalezg zawory elektromagnetyczne typu ZS,

Zawory elektromagnetyczne typu 28 sg zaworami powietrznymi, Skladaja sig one z
dwéch zespoldw: sterujgcego elektrycznego i wykonawczego pneumatycznego.
W stanie bezpragdowym kanal wlotowy zaworu jest zamknigty.

Dane techniczne

& . . Maksymalna
Typ Srednica Clsr.uenle liczba przela- | Ciezar
zaworu przelotowa powietrza czehh
mm at 1/h kG

Z25-5 5 6 3600 2,3
Z5-10 10 6 3600 5,5
Z5-15 15 6 3600 6,0
25-20 20 6 3600 6,9

13




Zawory typu ZS sa zasilane z sieci pradu zmiennego o napieciu 220 V 120 %

i czestotliwodci 48, . .60 Hz. Pobér mocy wynosi 18 V-A.

Spos6b zamawiania

Zamdwienia nalezy sktadaé bezpodrednio u producenta: Zjednoczone Zespoly
Gospodarcze INCO, Zaklad Produkcji Narzedzi i Urzadzein Technicznych, ul.
Sniadeckich 12, 60-774 Poznaii.

8. PRZETWORNIKI POL.O2ENIA

Przetworniki potozenia sg przeznaczone do wytworzenia standardowego syg-
nalu sprzezenia zwrotnego w funkcji polozenia organu ruchowego silownika.,
Przewidziane dla podsystemu MOTOLEKTR przetworniki polozenia znajduja

sie w trakcie opracowywania.

Przetwornik polozenia APY-11 jest przetwornikiem rezystancja-prad. Stuzydolinio-
wego przetwarzania polozenia suwaka potencjometrycznego nadajnika polozenia
w sitowniku na standardowy sygnat pradu stalego o wartodci O.. .5 mA. Aparat
nie moze by¢ zaliczony do podsystemu MOTOLEKTR ze wzgledu na brak pods-

tawowego zakresu sygnalu przesytowego(4. . .20 mA)oraz nienowoczesng kons-

trukcje.

Sposéb zamawiania

Zaméwienia z podaniem pelnej nazwy i typu wyrobu nalezy kxerowac do produ-
centa: Wroclawskie Przedsiebiorstwo Pomiaréw i Automatyki Elektronicznej

MERA-ELMAT, ul. $lezna 110, 53-305 Wroctaw.

14
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ZALACZNIK

Schematy wspbtpracy urzadzenn podsystemu MOTOLEKTR
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Rys.2, Schemat wspGipracy sterownika statopredkosciowego ADK-3 z podsystemem INTELEKTRAN.

Sterowanie sygnatem analogowym ciggtym

Urzadzenia nastawcze

MOTOPOZ
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Rys.3. Schemat wspditpracy sterownika statopredkosciowego ADI—-21A z podsystememn INTELEKTRAN.
Sterowanie sygnatem analogowym ciggtym,
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Rys.4. Schemat wspétpracy sterownika statopredkosciowego ADI-21 z podsystemem INTELEKTRAN.
Sterowanie sygnatem analogowym trdjstawnym.
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