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1. PODSYSTEM MOTOPNEM 

W informatorze podsystemu MOTOPNEM omówiono wyroby z następujących grup 

urządzeń wykonawczych pneumatycznych gredniociśnieniowych: siłowniki mem-

branowe, siłowniki pozycyjne, ustawniki pozycyjne, kompletne człony wyko-

nawcze z siłownikami membranowymi, urządzenia pomocnicze. 

W informatorze omawia się wyroby produkowane seryjnie w kraju przez przed-

siębiorstwa państwowe. Parametry techniczne wyrobów oraz wielkość produk-

cji podaje się na podstawie danych zawartych w ogólnodostępnych kartach ka-

t 

talogowych. 

W rozdziale 5, dotyczącym współpracy ze sprzętem komputerowym, omawia 
się schematy układów budowanych przy założeniu maksymalnego wykorzystania 
urządzeń produkowanych w kraju i ograniczeniu do konieczn.egominimum impor-
tu urządzeń potrzebnych do realizacji tych układów. 

Luki w podsystemie będą uzupełniane w miarę opracowywania i uruchamiania 
produkcji nowych urządzeń wykonawczych pneumatycznych gredniociśnienio-

wych. 

2. URZĄDZENIA PODSYSTEMU MOTOPNEM 

2.1. Siłowniki membranowe 

Siłowniki membranowe stanowią grupę urządzeń, w których stfIndardowy syg-

nał pneumatyczny (podawany zazwyczaj z części centralnej) zosiaje przefwo-
rzony na odpowiadające mu przemieszczenie organu roboczego siłownika. Si-

łowniki są stosowane głównie jako napędy pneulnatyczne, najczęściej urządzeń 

tiastawczych,takich jak zawory i klapy regulacyjne (podsystemu MOTOPOZ) , 
ale mogą służyć również jako urządzenia napędowe dla różnych innych elemen-

tów.. 

,Siłownik membranowy składa się z membrany wraz ze sztywnikiem (talerzem 

membrany) i organu roboczego (trzpienia silownika)oraz sprężyny umieszczo-
nej wewnątrz korpusu złożonego z jarzma i pokrywy membrany. 

Membrana siłownika przemieszcza się pod wpływem ciśnienia czynnika robo-
czego (zazwyczaj powietrza) podanego do komory roboczej, przesuwając zwią-

zany z nią organ roboczy .siłownika. W siłowniku membranowym sprężynowym 

przesuwhjąca się membrana napina umieszczoną w korpusie siłownika spręży-

nę, służącą do uzyskania ruchu powrotnego organu roboczego siłownika przy 



zmniejszaniu wartości ciśnienia sygnalii pneumatycznego. W siłowniku membra-

nowym bezsprężynowym ruch powrotny organu roboczego jest uzyskiwany dzię-

ki ciśnieniu podawanemu z osobnego źródła do komory siłownika, znajdującej 

się po przeciwnej stronie membrany niż komora robocza. W sildwnikach o dzia-

łaniu prostym, sygnał pneumatyczny dostaje się do komory roboczej nad mem-

braną i przy wzroście sygnału organ roboczy siłownika przesuwa się w da. 

W siłownikach o działaniu odwróconym sygnał pneumatyczny jest doprowadzony 

do komory roboczej pod membraną i przy wzroście sygnału organ roboczy si-

łownika przesuwa się w górę. Pełny znamionowy skok organu roboczego .siłow-

nika zostaje osiągnięty przy zmianie sygnału pneumatycznego w granicach od-

powiadających zakresowi standardowemu 0,2... 1,0 kG/cm
2 

(20... 100 kPa), 

względnie podwyższonemu 0,4 ... 2,0 kG/cm
2 

(40 ... 200 kPa) . 

Siłowniki membranowe sprężynowe są urządzeniami, które można bez jakich-

kolwiek dodatkowych urządzeń montować z elementami nastawczymi podsystemu 

MOTOPOZ lub innymi „urządzeniami napędzanymi przez silownik.Trzeba zasto-

sawać specjalne ustawniki pozycYjne i nastawniki ciśnień, aby siłowniki mem-

branowe bezsprężynowe mogły działać. 

Dane. techniczne siłowników membranowych sprężynowich 

Sygnał wejściowy 

standardowy 

podwyższony 

Dokładność położenia 

Histereza 

Maksymalne' dopuszczalne ciśnienie 

Temperatura otoczenia 

Wilgotność względna powietrza 

0,4.. 1,0 kG/cm2 (20 100 kPa) 

... 2,0 kG/cm2 (40 ... 200 kPa) 

5 % 

+ 2 % skoku znamionowego 

2,45 kG/cm2 (245 kPa) 

-30 ... +70° C 

max 98 % 

Wartości powierzchni efektywnej membrany i skoki nominalnego organu robo-

‚czego siłownika sprężynowEgo. 

I 

Typ siłownika Powierzchnia 
efektywna 

Skok nominalny

Działanie 

prostę 

Działanie 

odwrócone 
(cm

2
) (mm) cale

1. ' 2 3 4 5 

37-9 38-9 290 
12,7 
19.1 - 

1/2" . 
3/4" 

8 



1 2 3 4 5 

37-11 

_ 

€3-11 458 
19,1 3/4" 
25,4 1" 

25,4 1" 
37-13 38-13 678 31,8 1 1/4" 

38,1 1 1/2" 

25,4 1" 
37-15 38-15 935 38,1 1 1/2" 

50,8 2" 

38,1 1 1/2" 
37-18 38-18 1290 50,8 2" - 

63,5 2 1/2" 

... 37-18L 38-18L 1290 88,9 
101,6 

3 1/2"
4" 

- 37-24 — 2129 101,6 4" 

39-9L 38-9L 290 50,8 2" 

Dane techniczne siłowników membranowych bezsprężynowych typ 40-18 

Srednica zewnętrzna siłownika 
Wysokość całkowita siIOwnika 

Skok ofganu roboczego 

Dokładność położenia organu 

Histereza położenia organu roboczego 

Powierzchnia efektywna mombrany 

527 mm 

693 mm 

1 1/2" 4"(38,1... 101,6 mm) 

roboczego*) ÷1 % wartości nominalnego skoku 
organu roboczego 

+ 1-% wartości nominalnego skoku 
organu roboczego 

początkowa dla wszystkich zakresów 1793 cm
2 

„(278 cale
2
) 

przy końcu skOku 1 1/2" 1328 cm2 ,(206 cale2) 

przikońcu skoku 2" 1309 cm
2 

,(203 cale
2
) 

• przy końcu skoku 2 1/2" 1284 cm2 „(199 cale2) 

przy końcu skoku 3 1/2" 1187 cm
2 

„,(184 cale2)1 

przy końcu skoku 4" 1064 cm
z 

, (165 cale
2
) 

średnia dla przeliczeń orientacyj-
'nych wartości siły 1290 cm2 

,(200 cale2
) 

*) Dla siłowników z ustawnikiem Pozycyjnym 



Spos'ób zamawiania: 

Zamówienia na siłowniki membranowe sprężynowe i bezsprężynowe z ppdaniem 

pełnej nazwś i typu wyrobu oraz wielkości skoku i sygnału pneumatycznego(nor-

mainy, podwyższony) należy kierować'do producenta: Zakłady Automatyki f 

MERA-POLNA ; ul. Obozowa 23, 37-700 Przemyśl. 

2.2. Siłowniki pozycyjne typ SPB 

Siłowniki pozycyjne są uniwersalnymi analogowymi urządzeniami napędowymi. 

Są przeznaczone do przetwarzania standardowego analogowego sygnału na przef 

mieszczenie liniowe oraganu roboczego 'siłownika. Dobre właściwości metrolo-

giczne siłownika zapewnia wbudowany wewnątrz ustawnik pozycyjny. 

Dane techniczne 

Ciśnienie zasilania 

Sy,gne sterujący 

Nieczułość 

Niedokładność nastawy tłoka 

• 
6 kG/cm2 20% i 1,4 kG/cm

2 
1'10% 

0,2 1 kG/cm2 (20-100kPa) 

0,02 kG/cm2 (2 kPa) 

max w temperaturze dod'atniej 2,5 % 
max w temperaturze ujemnej 4,0 % 

Trwałość minimum 1 • 105 cykli 

Temperatura otoczenia -10 ... +60° C 

Wilgotność względna maksymalna ,98.% 
Pozycja pracy/ dowolna 

Maksymalne zużycie powietrza w 
stanie ustalonym 200 l/h 

Skok roboczy 80, 100, 150, 300 mm • 

Siła maksymalna 130, 350, 380, 850, 3000'kG 

Sposób zamawiania: 

Zamówiena na siłowniki pozycyjne należy kierować do producenta( Przemysło-

wy Instytut Automatyki i Pomiarów MERA-PIAP Zakład Doświadczalny 

.02-222 Warszawa, Al. jerozolimskie 202. 

2.3. Ustawniki pozycyjne 

'Ustawnik pozycyjny jest urządzeniem, które spełnia funkcję regulatora położe-

nia organu roboczego siłownika pneumatycznego. 

10 



Sygnał wejściowy podawany do ustawnika jest porównywany z sygnałem odpo-

wiadającym aktualnemu położeniu organu roboczego siłownika. Uzyskany z po-

równania obu tych sygnałów sygnał uchybu steruje wzmacniaczem mocy, "które-

go wyjście jest połączone z komorą siłownika pneumatycznego.Dziękitemu, po-

łożenie organu roboczego, niezależnie od działających na' siłownik zakłóceń 

zewnętrznych (zmiana obciążenia pochodzącego od napędzanego elementu, zmia-

ny sił tarcia, zmiana pówierzchni efektywnej membrany itp.) „jest ściśle zależ-

ne od sygnału wejściowego. Sygnałem wejściowym do ustawnika jest sygnał 

pneumatyczny lub elektryczny, podawany zazwyczaj z urządzeń części central-

nej systemu (np. INTEPNEAN, INTELEKTRAN). Położenie organu roboczego 

siłownika, w którym zamontowano ustawnik, jest proporcjonalne do sygnału 

wejściowego do ustawnika. W zależności od rodzaju charakterystyki statycznej 

ustawnika, współczynnik ten Może mieć stałą wartość (charakterystyka liniowa) 

lub "może zmieniać się odpowiednio do realizowanej przez ustawnik charakterys-

tyki np. charakterystyki kwadratowej . 

Ustawniki pozycyjne mogą być badane dla następujących rodzajów sygnałów 

wejściowycii: pneumatyczny analogowy, elektryczny analogowy oraz elektrycz-

ny dyskretny. 

W zależności od rodzaju wspólpracxjącego z ustawnikiem siłownika buduje się: 

ustawniki dla siłowników sprężynowych oraz ustawniki dla siłowników bezsprę-

żynowych. 

Ustawniki pozycyjne mogą realizować oprócz działania proporcjonalnego rów-

nież działanie proporcjonalne-całkujące o nastawianych parametrach(czas zdwo-

jenia, zakres proporc j onalność i) . 

Ustawnik pozycyjny typ P—Up2 

Ustawniki typu P -Up2 jest przeznaczony do współpracy z pnetunatyc znymi siłow-

nikami membranowymi. 

Ustawnik działa na zasadzie równowagi sił. Sygnał wejściowy pneumatyczny 

jest doprowadzany do komory wejściowej. Ciśnienie oddzialywuje na membranę, 

powodując powstanie siły działającej na zespól membran związany z zaworkiem 

sterującym wzmacniacza mocy. Siła ta jest równoważona siłą sprężyny sprzęże-

nia zwrotnego, której wartość napięcia zależy od położenia organu roboczego 

siłownika. 
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Różnica poniięd.zy silą pochodzącą od sygnału wejściowego a silą pochodzącą od 

napięcia sprężyny sprzężenia zwrotnego powoduje wysterowanie 'poprzez zawo-

rek sterujący wzmacniacza mocy, zmniejszając tym samym ciśnienie podawane 

do komory roboczej siłownika, tak aby drogą zmiany, położenia organu robocze-
\ 

gq awięc i napięcia, sprężyny sprzężenia zwrotnego, siły te wróciły do stanu 

równowagi. Stan ten odpowiada ustalonemu położeniu organu roboczego siłow-

nika, które zależy od wartości sygnału wejściowi ego pcidan.ego do ustawnika. W 

ustawniku jest wbudowany przełącznik posiadający dwa położenia. W jednym 
_ 

położeniu przełącznika ustawnik jest wyłączony z działania i sygnał wejściowy 
jest podawany prosto do komory roboczej siłownika, w drugim położeniu sygnał 
wejściowy jest podawany poprzez ustawnik. 

Ustawnik może być stosowany zarówno do siłowników o działaniu wprost 

jaki odwrotnie. 

Dane techniczne 

Nominalny zakres sygnału wejściowego 

Skok organu roboczego siłownika 

Zasilanie 

Charakterystyka statyczna 

ZakreS proporcjonalności 50 200 % 

Dokładność ustawienia t +1 % skoku organu roboczego 

Histereza +1 % skoku organu roboczego 

Czas przestawienia organu roboczego 
siłownika o skoku 50 mm ,z jednego 
skrajnego położenia w drugie 

Błąd dodatkowy ustawienia od zmiany 
ciśnienia zasilania 

Błąd dodatkowy ustawienia od zmiany 
temperatury 

Temperatura otoczenia 

Wilgotność względna otoczenia 

O , 2 . . . 1 kG /cm
2 

(20 . . . 100 kPa) 

10... 50 mm (3/8" ... 2") 

1,4 kG/cm2 t l0% (140 kPa) 

liniowa 

max 20 s 

1 %(0,14 kG/cm2) 

t 

0,25%/10°  t

-50... +50°C 

do 90% 

Sposób zamawiania: 

Zamówienia na ustawniki pozycyjne należy kierować do producenta: Krakowska 

Fabryka Aparatów•Pomiarowych MERA-KFAP, ul. G. Zapolskiej 38, 30-126 - 

Kraków. 
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Ustawnik pozycyjny typ A-701 

Ustawnik jest przeznaczony do współpracy z siłownikami pneumatycznymi o 

działaniu wprost i odwrotnie . Zastosowanie odpowiednich krzy-

wek pozwala uzyskać żądaną charakterystykę statyczną ustawnika. 

Działanie ustawnika opiera się na zasadzie równowagi momentów sił. Na me-

chaniźmie dźwigowym wyposażonym w trzy mieszki sprężyste oraz skrętną sprę-

żynę sprzężenia zwrotnego jest porównywany moment siły proporcjonalnej do 

sygnału wejściowego i moment wywołany skręceniem sprężyny sprzężenia zwrot-

nego, napinanej przez organ roboczy współpracującego siłownika za 'pomocą 

mechanizmu jarzmowego i krzywkowego. 

Sygnał wyjściowy ustawnika podawany do komory roboczej ustawnika jest funk-

cją odchyłki położenia organu roboczego siłownika. Ustawnik ma działanie pro-

p orc j onalno - c aIkując e . 

Ustawnik składa się z mechanizmu mieszkowo-dźwigniowego, sprężyny sprzę-

żenia zwrotnego, mechanizmu krzywkowego, podstawy, pneumatycznego wzmac-

niacza mocy, pokrywy oraz elementów przenoszących na krzywkę ruch organu 

roboczego siłownika. Podstawa jest umocowana na płycie manometrów, służą-

cej do przymocowania ustawnika do siłownika. Na płycie manometrów jest za-

budowany przełącznik bocznikujący, odłączający oraz trzy manometry wskazu-

jące: sygnał wejściowy, sygnał wyjściowy, ciśnienie zasilania; 

Dane techniczne 

Nominalny zakres sygnału wejściowego 

Skok organu roboczego siłownika 

Zasilanie 

Charakterystyka statyczna dla wykonali 
seryjnych 

Dokładność ustawienia 

Nieliniowość (dla charakterystyki 
prostoliniowej) 

0,2... 1 kG /cm2 (20 ... 100 kPa.) 

12,5... 10,2 mm 

1,4 kG/cm2 (140 kPa) 

prostoliniowa, opóźniona, przys-
pieszona 

0,5 % 

0,5 % 

Sposób zamawiania: 

Zamówienia naustawniki pozycyjne z podaniem pełnej nazwy wyrobu i numeru 

katalogowego należy kierować do producenta: Przedsiębiorstwo Automatyki 

Przemysłowej MERA-PNEFAL, ul. Poezji 19, 04-994 Warszawa-Falenica. 
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• 
2.4. Kompletne człony wykonawcze 

Kompletne człony wykonawcze składają się z siłownika membranowego i zawo-

ru regulacyjnego. Zawór regulacyjny jest elementem nastawczym typu oporowe-

go. Przesunięcie grzyba zaworu zmienia pole powierzchni swobodnego prze-

pływu medium ,na skutek tego zmienia się w zależności od położenia grzyba 

wielkość natężenia przypływu medium przepływającego przez zawór. 

Zawory grzybkowe buduje się jako dwugniazdowe, z grzybem ciśnieniowo-od-

ciążonym i jednogniazdowe, z zasady z grzybem nieodciążonym. 

Drogą odpowiedniego ukształtowania profilu grzyba można uzyskać trzy zasad-

nicze rodzaje charakterystyki przepływu: charakterystyka staloprocentowa 

(wykładnicza) , charakterystyka liniowa, charakterystyka szybkootwierająca• 

(stosowAna w regulacji dwupolożeniowej). 

Ważniejsze części zaworów wykonuje się z takich materiałów jak: żeliwo 

a 25 (PN-63/M-83101) , staliwo węglowe LA 5II (PN-71/H-83152), staliwo 

kwasoodporne LOH 18N11M (PN-71/H-83158), stal kwasoodporna H18N108MT 

(PN-66/H-6020). Uszczelnienia dławicy wykonuje się z materiałów takich jak 

teflon, azbest, azbest z grafitem. 

Zawory wykonuje się z przyłączami kołnierzowymi, według PN-68/H-74360 i 

PN-68/H-74364. Na żądanie wykonuje się kołnierze według norm DIN, ASA, 

GOST. Szczelność zamknięcia dla zaworów regulacyjnych w wykonaniu stan-

dardowym zapewnia dopuszczalne przecieki w położeniu grzyba. Zamknięte nie 

większe niż: 

0,01 % Cv dla zaworów jednogniazdowych 

0,5 % Cv dla zaworów dwugniazdowych 

Zawory regulacyjne jedno i dwugniazdowe serii 10.000 z siłownikami membranowymi typu 37 i 38 

Zawory serii 10.000 są zaworami uniwersalnymi wysokiej jakości, z odwracal-

ną konstrukcją korpusów, o dokładnej charakterystyce przepływu, dużej czu-

łości i łatwej obsłudze. 

Duży asortyment grzybów pozwala stosować zawory tej serii do regulacji prze-

pływu wszystkich rodzajów czynników. 

Zawory charakteryzują się wysokimi wartościami współczynników przepływu i 

są dostosowane do regulacji przepływów o dużych spadkach ciśnień, jeżeli za-

stosuje się siłowniki nadwymiarowe (zawory jed.nognia'zclowe)lub siłowniki stan-
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dardowe (zawory dwugniazdowe). Seria 10.000 obejmuje dwie odmiany: dwu-

gniazdową, z grzybem ciśnieniowo-odciążonym i jednogniazdową ciśnieniowo 

nieodciążoną. 

Odwracalna konstrukcja korpusu umożliwia uzyskanie dwóch działań: zanik ciś-

nienia powietrza ot wi e r a i zanik ciśnienia powietrza z am y k a , je-

żeli zastosuje się siłownik prosty typu 37 bez zmiany jakichkolwiek części za-

woru, obracając jedynie korpus zaworu dokoła osi przepływu o 180
0 

oraz prze-

montowując wzajemnie korek i dławnicę. 

Dla zaworów dwugniazdowych serii 10.000 oprócz standardowych wykonań 

grzybków wykonuje się również grzyby z wkładką elastyczną. Asortyment wy-

konań obejmuje grzyby staloprocentowe i szybkootwierające dla zakresu śred-

nic zaworów Dn 50 do 300. 

Dane techniczne 

Typy zaworów i .charakterystyki przepływu 

Typ i charakterystyka grzybka 

Oznaczenie Nr 
grzybka Działanie przy zaniku ciśnienia powie- 

trza sterującego 

otwiera zamyka 

Grzyb dwusiedzeniowy 
122 

Stałoprocentowy konturowy 37-10122 37-10124 124 

Stałoprocentowy ze szczelinami 132 
bocznymi „v" 37-10132 37-10134 134 

162 
Szybkootwierający płytkowy 37-10162 37-10164 164 

172 
Liniowy 37-10172 37-10174 174 

Grzyb jednosiedzeniowy 
121 

Stałoprocentowy konturowy 37-10121 37-10123 123 

Stałoprocentowy ze szczelinami 131 
bocznymi „v" 37-10131 37-10133 133 

101 
Szybkootwierający płytkowy 37-10161 37-10163 163 

171 • 
Liniowy 37-10171 37-10173 173 
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Współczynniki przepływu przy pełnym otwarciu zaworu Cv US .gpm , 

Kv - 0,857 Cv m
3

/h 

Średnica 
nominalna 
zaworu 

Dn 

Średnica gniazda nominalna Dn Średnica zredukowana 0,4 Dn 

Grzyb 
dwusiedzeniowy 

Grzyb 
jednosiedzeniowy 

Grzyb 
dwu- 
siedzeniowy 

Grzyb 
jedno-
siedzeniowy 

mm cale 

122, 124 

132, 134 
172, 174 

162 
164 

131, 133 

171, 173 

161 
163 

132 

134 
172 

174 

131 
133 
171 

173 

20 3/4 8 10 - 8 - - 

25 1 12 15 9 12 - - 

32 11/4 18 24 14 18 7 5 

40 1 1/2 28 33 21 27 11 8 

50 2 48 60 36 48 19 14 

65 2 1/2 72 90 54 72 29 22 

80 3 110 140 75 100 44 30 

100 4 195 250 124 1 175 78 50 

150 6 450 540 270 400 180 108 

200 8 750 980 480 660 300 193 

250 10 1160 1550 750 1100 460 - 

300 12 1620 2250 1080 1550 650 - 

Zawory regulacyjne jednogniazdowe seria 20.000 z siłownikami membranowymi typu 37 i 38 

Zawory regulacyjne serii 20.000 są zaworami jednogniazdowymi z korpuseiri 

przelotowym, o wysokiej jakości, dokładnej charakterystyce, dużej czułości i 

iatwej obsłudze. Mają wyższe wartości współczynników przepływu niż zawory 

jednogniazdowe serii 10 000 o tej samej średnicy nominalnej i są dostosowane 

do regulacji przepływów o dużych spadkach ciśnień przy zastosowaniu siłowni-

ków nadwymiarowych. Natomiast dla identycznych wartości współczynników 

przepływu, ze względu na mniejszą średnicę grzyba wpylw jego nieodciążenia 

16 



w zaworach serii 20.000 jest mniejszy niż w zaworach jednogniazdowych serii 

10.000, pozwala to uniknąć konieczności stosowania siłowników nadwymiaro-

wych nawet przy wyższych spadkach ciśnień. Zawory serii 20.000 są wykony-

wane dla ciśnień w zakresie od Pn 10 do Pn 400. 

Zawory serii 20.000 mogą być stosowane w szerokim zakresie temperatur i-

są wykonywane w kilku odmianach materiałowych, szerokim zakresie średnic 

nominalnych z możliwością zastosowania w tym samym korpusie wzajem,nie wy-

mienionych zespołów gniazd i grzybków zredukowanych ocharakterystyce linio-

wej, staloprocentowej i dwupolożeniowej. 

Kształty wewnętrzne, odpowiednio wyprofilowane pozwalają na przepływ cie-

czy gęstych oraz cieczy o dużych lepkościach. 

Dane techniczne 

Typy zaworów i charakterystyki grzybów: konturowy staIoprocentowy 

konturowy liniowy 

płytkowy szybkootwierający 

Współczynniki przepływu przy otwarciu zaworu Cv (1.1.S. gpm) , 

Kv =. 0,857 Cv (m3/h) 

Srednica 
nominal. Dn 

1Nielk. 
siłowo. 

Skok 
grzyba Średnica przelotu gniazda 

mm cale Nr .k. 
6 mm 
1/4" 

1 O mm 
3/8" 

12 mm 
1/2" 

20 mm 
3/4" 

25 mm 
1" 

40 mm 
1 1/2" 

50 mm 
2" 

65 mm 
2 1/2" 

80 mm 
3" 

100 mm 
4" 

125 mm 
6" 

150 fnm 
6" 

200 mm 
8" 

250 mm 
10" 

Milanie nominalne Pn 10— Pn 100 

20 3/4 9 19,05 1,5 3,4 5,2 s 

25 1 9 19,05 1,5 3,4 5,2 10,8 12 

40 11/2 9 19,05 1,5 3,4 5,2 12 14 25 

50 2 11 25,40 1,5 3,4 5,2 12 18 25 46 

80 3 13 
25,40 12 25 46 

38,10 72 110 

100 4 13 
25,40 25 46 

38,10. 72 110 195 

150 6 15 

25,40 — as 
38,10 72 110 195 

50,80 280 400 

200 8 
18 

38,10 110 195 

50,80 280 400 

18L 101,60 640_ 

250 10 
18 

3810 195 

50,80 280 400 

181. 101,80 640 1000 

We 
.\\ 17 •\ 
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, cd. danych technicznych 

Ciśnienie nominalne Pn 100- Pn 180 

20 3/4 9 19,05 1,5 3,4 6,2 8 

25 1 9 19,05 1,5 3,4 6,2 10,8 12 

40 1 1/2 11 25,40 1,5 3,4 5,2 12 18 25 

50 2 13 
25,40 1,6 3,4 5,2 12 18 25 

38,10 46 

SO 3 13 
25,40 12 25 

38,10 46 72 110 

100 4 15 

25,40 25 

38,10 46 110 

50,80 195 

• 

150 6 18 

38,10 48 110 

50,80 195 

63,50 400 

Ognienie nominalne Pn 200- Pn 400 

20 3/4 9 19,05 1,5 3,4 6,2 

25 1 9 19,05 1,5 3,4 5,2 

40 1 1/2 
11 25,40 12 
13 25,40 18 

W 2 15 
25,40 12 18 25 

38,10 32 

80 3 15 
25,40 25 
38,10 46 so 

100 4 15 50,80 
- 

136 

Zawory regulacyjne jednogniazdowe seria 20.000 PP z siłownikiem membranowym typu 37 i 38 

ZaWory regulacyjne serii 20.000 PP z grzytemi tłoczkowymi szczelinowymiY 

staIoprocentowymi są zaworami o dokładnej charakterystyce przepływu dużej 

czułości i łatwej obsłudze. Grzyby staloprocentowe tłoczkowe z wycięciami 

szczelinowymi Y" są grzybami prowadzonymi w górze i w gnieździe. Taka kons-

trukcja pozwala na uzyskanie charakterystyk staloprocentowychdlamalych war-

tości współczynników i rozszerza zakres zastosowania zaworów serii 20.000, 

w których staloprocentowa charakterystyka grzybów jest możliwa tylko dla śred-

nic powyżej 20 mm 3/4" . 

Zawory regulacyjne mogą być zastosowane w szerokim zakresie temperatur ro-

boczych i są produkowane w kilku wykonaniach materiałowych, z możliwością 

•zastosowania w tym samym korpusie wzajemnie wymiennych grzybów i gniazd 

o średnicy nominalnej oraz średnicach zredukowanych. Grzyby mogą być wyko-

nane z pierścieniami uszczelniającymi dla uzyskania całkowitej szczelności 

zamknięcia. 
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Dane techniczne 

średnice nominalne zaworu i wspólczyniki przepływu przy pełnym otwarciu 

zaworu Cv (US. gpm), Kv = 0,857 Cv (m3/h) 

Średnica nominalna 
zaworu Dn 

Srednica gniazda 

3 mm 6 mm 10 mm 12 mm 20 mm - 
mm 

cale 1/8" 1/4" 3/8" 1/2" 3/4" 
- 

15 1/2" 
20 3/4" 0,23 0,78 1,70 3,20 5,40 
25 1" 

Zawór membranowy regulacyjny typ ZMR 

Zawory ZMR są zaworami typu Sandersa, przeznaczonymi do regulacji prze-

pływów mediów chemicznie agresywnych o temperaturach nie przekraczających 

65
°
C. Elementem zmieniającym pole powierzchni swobodnegoprzeplywumedium 

jest membrana dociskana organem roboczym siłownika do odpowiednio ukształ-

towanego gniazda w korpusie zaworu. Dzięki zastosowaniu membrany z mie-

szanki gumowej o odporności chemicznej, zawory mogą być stosowane do regu-

lacji przepływu takich mediów, jak np.: aceton, alkohole, amoniak, chlorek 

amonowy, chlorek sodu, kwas octowy, solny, fluorowodorowy, azotowy, fosfo-

ranowy, siarkowy „wodorotlenki. Konstrukcja zaworu charakteryzuje śię mały-

mi oporami przepływu oraz iunożliwia regulację przepływu mediów zanieczysz-

czonych ciałami stałymi o wielkościach nie przekraczających 1 mm. 

Zawory są napędzane siłownikami typu 37 i 38. 

Dane techniczne 

Temperatura medium 

Temperatura otoczenia 

Charakterystyka zaworu 

nie przekraczająca 65° C 

0...50 ° C 

zbliżona do liniowej 
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Współczynnik przepływu 

Sygnał wejściowy 

Kołnierze zaworu 

Typ 
zaworu 

Współczynnik Kv

ZNR40 65 

ZNR50 78 

ZM R65 135 

ZMR100 160 

ZMR125 248 

ZM R150 248 

0,2...1,0 kG/cm2 (20...100 kPa) 

według PN-64/H-74306 

Zawór przeponowy regulacyjny typ ZPR 

Zawory typu ZPR są zaworami przeznaczonymi do regulacji przepływów cieczy 

chemicznie agresywnych, o temperaturze nieprzekraczającej 65° C. Elemen-

tem zmieniającym pole powierzchni swobodnego przepływu jest elastyczna prze-

pona w kształcie rury, zaciskana organem roboczym siłownika. 

Zawory napędzane są siłownikami typu 37 i 38. 

Dane techniczne 

Ciśnienie robocze medium 

Temperatura medium 

Temperatura otoczenia 

Charakterystyka zaworu 

Srednica nominalna zaworu 

Współczynnik przepływu 

Sygnał wejściowy 

Kołnierze zaworu 

20 

6 kG./cm
2 

(600 kPa) 

65° C 

Ó...50° C 

„zbliżona do liniowej 

15, 20, 25, 32, 40 mm 

Typ 
zaworu 

Współczynnik Kv(m3/h) 

ZPR15 10,5 

ZPR20 19 

ZPR25 30 

ZPR32 63 

ZPR40 100 

0,2...1,0 kG/cm2 (20...100 kPa) 

wykonane według PN-64/H-74306 



Sposób zamawiania: 

Zamówienia na: zawory regulacyjne jedlic i dwugniazdowe serii 10.000z siłow-

nikami membranowymi typu 37 i. 38, zawory regulacyjne jednogniazdowe serii 

20.000 z siłownikami membranowymi typu 37 i 38 oraz na zawory regulacyjne 

jednogniazdowe serii 20.000 z siłownikami membranowymi typu 37 i 38 nale-

ży kierować do producenta: Zakłady Automatyki MERA-POLNA,u1.0bozowa 23, 

37-700 Przemyśl. 

Do zamówienia należy dołączyć dokładnie wypełniony kwestionariusz ,którymoż-

na otrzymać u producenta. Zamówienia na zawory membranowe regulacyjne 

typu ZMR i zawory przeponowe regulacyjne typu ZPR należy kierować do pro-

ducenta: Zakłady Budowy "Urządzeń Chemicznych yETALCHEM, ul. Curie - 

-Skłodowskiej 59/69, 87-100 Toruń. 

2.5. Urządzenia pomocnicze 

Urządzenia pomocnicze stanowią dodatkowe wyposażenie siłowników. W pierw-

szym rzędzie do tych urządzeń zaliczyć należy napędy ręczne montowane na si-

łowniku. 

Napędy te zapewniają możliwość ręcznego sterowania urządzeń nastawczych 

zaworów w przypadku awarii układu regulacji lub pneumatycznegoukladu zasi-

lającego urządzenia podsystemu MOTOPNEM 

Istnieją dwa rodzaje napędów różniące się sposobem montażu na siłowniku:" 

typ górny, typ boczny. 

Dane techniczne 

Typ górny 

Typ napędu Rodzaj siłownika Skok (cale) 
Liczba obrotów 
kola na skok 

1 2 
' 2 - 9 37- 9 " 3P4 11 

2-11 37 - 11 1 14 

2 -,13 , 37 - 13 1. 1/2 21 

3_ 9 37- 9 2 , 32 

3-15 37 - 15 2 16 

3-18 37 - 18 21/2 • 20 

4-18 37 - 18 21/2 20 
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1 2 3 4 , 

5-18 37 - 18L - 4 32 

6-18 37 - 18L 4 32 

7-24 37 - 24 4 32 

9- 9 38- 9 3/4 10,5 

9-11 38 - 11 1 14 

9-13 38 - 13 11/2 21 

9-15 38 - 15 2 . 

9-18 38 - 18 4 

Typ boczny 

1 

Typ napędu Rodzaj siłownika 

6A1 

6A2 

6A3 

ł 9 
11 

13 

15 
18-

Sposób zamawiania: 

Zamówienia na napędy ręczne należy kierować do producenta: Zakłady Auto-

matyki MERA-POLNA, d. Obozowa 23, 373700 Przemyśl. 

3. DOBÓR PARAMETRÓW KOMPLETNYCH CZŁONÓW WYKONAWCZYCH 

Kompletne człony wykonawcze, składające się z siiownika pneumatycznego 

urządzenia nastawczego należącego do podsystemu MOTOPOZ , dla poprawnej,-

pracy w układzie regulacji Wymagają zarówno odpowiedniego wzajemnego dobo-

ru ich pa.rametrów konstrukcyjnych, jak również odpowiedniego dopasowania, 

do obwodu regulacji. 

Dobór parametrów, np. współczynnik przepływu Kv, jest związany z urządze-

niami nastawczymi opisanymi w informatorze podsystemu MOTOPOZ . 

Dobór wielkości siłownika sprężynowego i zakresu sprężyny jest szczególnie i

ważny przy stosowaniu zaworów jednogniazdowych, nie odciążonych. 

O wielkości siłownika i zakresie sprężyny dla danego 'zaworu decydują nastę-

plące czynniki: typ zaworu- ‚średnica nominalna zaworu, ciśnienie nominalne, 

rzeczywisty spadekciśnienia na zaworze oraz rodzaj siłownika i rodzaj regulacji. 
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Dysponując wartościami wyżej wymienionych czynników,na podstawie' załączo-

nych tablic 1, 2, 3, 4, 5 można dobrać odpowiedni siłownik do, napędu urzą-

dzenia nastawczego zaworu . 

4. WSPÓŁPRACA URZĄDZENI PODSYSTEMU MOTOPNEM Z URZĄDZENIAMI INNYCH 
PODSYSTEMÓW 

Ogólny schemat współpracy urządzeń MOTOPNEM z urządzeniami innych pod-

systemów POLMATIK jest podany na rys .1. 

POLMATIK urzą-

dzenia części cen-
tralnej 
INTEPNEAN 
INTELEKtRAN ,
INTEPNERG 

MOTOPNEM 

Sterownik 
mocy 
INTELEK-
TRAN 

Komputerowe 
systemy stero-
wania 

Urządzenia 

nastawcze 
MOTOPOZ 

Rys.1 

Urządzenia 

sprzęgające 

INTELDIGIT 

o 

Urządzenia podsystemu MOTOPNEM mogą Współpracować z: 

o Urządzeniami przetwarzającymi pneumatycznymi analogowymi podsystemu 

INTEPNEAN takimi jak: regulatory, stacyjki operacyjne zadające i do współ-

pracy ze sprzętem komputerowym, 
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o urządzeniami przetwarzającymi elektrycznymi analogowymi podsystemu 

INTELEKTRAN, 

o komputerowymi systemami sterowania poprzez urządzenia sprzęgające pod-

systemu INTELDIGIT, 

o urządzeniami nastawczymi podsystemu MOTOPOZ. 

5. WSPÓŁPRACA Z SYSTEMAMI KOMPUTEROWYMI 

Urządzenia podsystemu MOTOPNEM mogą współpracować z komputerowymi sys-

ternami sterowania zarówno w układach sterowania nadrzędnego, jak 

w układach bezpośredniego sterowania cyfrowego. 

W układach sterowania riadrzędnego współpraca może być realizowana za poś-

rednictwem urządzeń części centralnej podsystemów-INTEPNEAN i INTELEJ5-

TRAN . Ten rodzaj współpracy został szczegółowo omówiony w informatorach 

podsystemów INTEPNEAN i INTELEKTRAN. 

Bezpośrednie sterowania cyfrowe może być realizowane w układach, których 

schematy są podane na rysunkach 2, 3, 4. \ 

W układzie podanym na rys.2 sygnał z komputera 

poprzez urządzenia sprzęgające jest podawany do us▪ -

tawnika pozycyjnego z elektrycznym dyskretnym syg-

nałem wejściowym i dalej do pneumatycznego siłowni-

/ ka sterującego elerrrntem nastawczym lub innym tirzą-

dzeniem. Z Ustawnika poprzez urządzenia sprzęgają-

ce do komputera jest podawany sygnał sprzężenia 

i'Wrotnego. 

W układzie pokazanym na rys .3 sygnał podawany z 

komputera poprzez urządzenia sprzęgające iurządze-

nia podsystemu INTEPNEAN jest podawany bezpoś-

rednio do siłowników pneumatycznych, lub też po;

przez ustawniki pozycyjne z wejściowym sygnałem 

pneumatycznym. Sygnał sprzężeniado k?mputera jest 

podawany z urządzeń podsystemu INTEPNEAN. 

W układzie pokazanym na rys.4 sygnał z komputera 

poprzez urządzenia sprzęgające turządzenia podsys-

ternu INTELEKTRAN lest podawany do ustawnika po-

Komputerowe sys-
temy sterowania 

V A 

Urządzenia 

sprzęgające 

podsystemu 
INTELDIGIT 

V A 

Ustawnik - podsys 
tern MOTOPNEM 

Siłownik - podsys-t 
ttem M OTOPNEM 

Rys2 
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zycyjnego analogowego elektro-pneumatycznego, a dalej do siłownika pneuma-

tycznego. Sprzężenie do komputera jest podawane z urządzeń podsystemu_ 

INTELEKTRAN. 

Komputerowe sys-

temy sterowania 

Urządzenla 
sprzęgające 
podsystemu 
INTELDIGIT 

Urządzenia 
podsystemu 
INTEPNEAN 

Siłownik siłow-
nik z ugtawnikiem 
podsystemu 
M OTOPNEM 

RYs-3 
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Komputerowe s-ys-
temy sterowania 

Urządzenia 

sprzęgające 

podsystemu 
INTELDIGIT 

Urządzenia 

polsystemu 
INTELEKTRAN 

Rys.4 

Ustawnik - podsys-
tem MOTOPNEM 

Siłownik - podsys-
tem MOTOPNEM 

Do budowy wyżej wymienionych układów zaleca się stosowanie ustawników pozy-
cyjnych z wejściowym sygnałem elektrycznym dla siłowników sprężynowych , 
jak również bezsprężynowych produkcji firm: Masonoilan, Siemens, Honeywell. 

26 



3 

Tabl ica 1 

MAKSYMALNE DOPUSZCZALNE SPADKI CISNIEN)A p(bar) 
Zawory serii 29000 '900 — 1500 lbs (Pn 160 — 250) 

Maks eilniwritsams- w* smyka 

24" r . 1. 4. 7 h° mm1081611 111,4111mdku mniku 00,401. 

10. 111(41194

&Wsk. 
n0m52 
‚Meads 

(mm) 

9600nkS 
nomln, 
awers 

1mm) 

Skok 

Imm) 

Nr 
Wow- 
nilu 

2.4524 
19/42747 
' 

Imbed 

Op 164 49 140-
41604

Osw) 

06w41. 

lbw) 

8, 10 2), 25 19,05 .9 414-2070 1030 103,0 

03 2610 11 4143370 1030 103.0 

03 26,40 13 4142070 103.0 1030 

12 20, 25 1906 9 4142070 93.0 103,0 
„1 414-2070 103,0 103.0 

40 *40 11 4112070 103,0 103.0 

60 23.40 13 4142070 103.0 1030 

20 20 13.05 9 4142070 42,0 no 
11 4142070 63,0 103.0 
13 1143370 99,0 103,0 

40 25,40 11 414-2070 07,0160,0 
19 414-2070 90,0 1030 

63. oo 26,40 13 114-2070 600 1030 

25 23 moo 9 414-2070 380 03.2 
11 4143370 57,0 86.0 
13 414-2070 81,0 150,3 

40 25,40 11 4142070 37,0 03,0 
13 4142070 560 83.0 
15 4142070 77,0 103,0 

50 25,40 13 4142070 550 83.0 
16 411-2070 77.0 103,0 
IS 4142070 103,0 103,0 

40 40 25,40 11 4142070 24.0 36.5 
13 4142073) 350 63,0 
16 411-2070 19,0 75.0 

00. 80 25,40 13- 4142010 350 53.0 
15 1142070 400 73.0 
18 114-2070 670 11730 

103 25,40 15 4142070 49.0 760 
18 4142070 670 1000 

50 CO, 50 3810 13 414-2070 20,7 31,0 
15 411-2070 29.0 43.0
16 4143370 40.0 030 

100 *10 15 4142670 200 43.5 
II 4142070 40.0 SPA 

150 31,10 18 4142370 40,0 83.0
OO SO 33,10 13 4143370 7,9 „11,7 

15 4142070 11,0 166 
113 4142070 16,2 23.0 

100 38,10 15 414-2070 11,0 16,6 
18 414-3370 16,2 23,0 

160 *10 „ 60 4142070 152 23.0 
100 100 ' 5030 15 4142070 62 9,3 

18 4142070 8,8 13.1 

150 MAO 19 4142070 0.6 13,1 

180 150 63,60 IS 414-2070 1,1 0.2 

. )16345 „pbk ciśnIsnis wyr,0411/2 SpdopswasteMsgs. 
*60* roam 849744e49.11Y,W .4.52.64207-1026 41041 

040,4.4.4. nudism - .„w0,0500." 11444es Stad medium - mer MOWO 
Zawór alwlsra w prsyselles swgks sIMIssIs 84/151P911 Zawer =mimisty w paypoiku wilku dInIsMs steml4sego 

SrednIss 
rowan 
pliads 

(41119 

0rtdnlos 
nanin. 
ZIMOM 

(mm) 

Skok 

Imm) 

Nr 
snow 
Mks 

7669,8 
7.44174Y 

Inter) 

09-.9.44214 &Wam 
nomln-
Oasis 

(men) 

Srednica 
nowin 
IMION 

IMPIO 

Skok 

(mm) 

Nr 
10444 
Mks 

741914 
sPrilsss 

linbsrl" 

39-1.941111 
SP- m11. 

2,44,14-

1,4 tar 3.440.
402.

6, 10 33, 25 19,06 9 2071035 81,0 103,0 103,0 6; 10 20,25 .81,06 9 41,4-2070 103,0 
9 207- 820 103.0 103,0 103.0 40 20,40 11 

11 
414-2070 
7602070 

103.0 
103.0 40 

50 
25,40 
25.40 ;; 207-1035 

2071035 
103.0 
103,0 

103,0 
1030 

1030 
103.0 50 25,40 13 414-3170 103.0 

12 20,25 19.1:6 • • 207-1036 
207-630 

50,0 
103.0 

103.0 
103,0 

103,0 
103,0 

12 20, 25 1005 9 
11 

4142070 
4142070 

73,0 
103.0 

40 26,40 11 207-1035 
207- 750 

59,0 
103,0 

103,0 
103,0 

103,0 
103.0 

ao 
50 

25,40 
26,45 

11 
13 

114-2070 
414-2070 

103,0 
103,0 

50 26.40 ir 207-1036 1030 103.0 103.0 20 20,06 19,05 9 414-2070 32.5 

20 20, 26 19,05 9 2071035 20,0 88,0 103.0 
11 

- 11 
414-2070 
7*2070 

_511 
103.0 

11 
07,. 630 

207-020 
80,0 

35.0 
103,0 
103,0 

103,0 
103,0 40 2540v It 4142370 542 

13 207- 620 103,0 103,0 103.0 II 780-2070 103.0 

40 26.40 ;;
13 

207-1035 
207- 7613 
207-760 

31,0 
72.0 

103,0 

103,0 
103,0 
103.0 

103,0 
1030 
103,0 

50, 80 26,40 -.-13 
13 

414-2070 
11*-2070 

1_77,0 I' 

25 25 19,05 9 
11 

414-2070 
414-2070 

- 27,6,
46.0*06 2140 13 2071035 47.0 109,0 103.0 

13 
15 

207- 760 
207- =O 

103.0 
1030 

103,0 
103.0 

103,0 
103.0 

11 760-2070 103,0 

40 25,40 11 , 
13 

4142070 
414-2070 

33.5 
43.0 25 26 19,06 9 207-1035 17,2 74,0 103.0 

9 
11 
13 

207-630 
207- 000 
207-020 

50,0 
53.0 

103.0 

103,0 
103.0 
103,0 

103.0 
1030 
103,0 

13 8362070 103.0 

50 26,40 13 
13 

414-2070 
830-2070 

43,0 
103,12 „. 

40 26.40 11 
II 
13 
15 

207-1035 
207- 780 
207- 700 
2137 620 

17,2 
40.0 
820 

103.0 

740 
100,0 
103,0 
103,0 

103.0 
103,0 
103,0 
103.0 

40 40 25,40 Ii 
13 
16 

4142070 
8302070 
1038-20/0 

f 
19,3 
81,0 

103,0 

GO 26,40 13 
13 
16 

2371036 
207- 780 
207- 0%

292 

103.0 

103,0 
103,0 
103,0 

103,0 
103.0 
103.0 

„0,00 26.10 13 
13 
15 

414-2570 
6352070 
1035-3373 

27.0 
050 

103)3 

40 40 25,40 11 
11 

207-1036 
207- 780 

11.0 
25,0 

48.0 
03.0 

70.0 
81.0 

100 2610 15 
15 

4142070 
10352070 

10,0 
1010 

15 
207- 701 
207 820 

400 
71.0 

97,0 
103.0 

1030 
103,0 

50 ' 50, 113 38,10 13 
15 

414-2070 
703-2070 

16,2 
53,0 

53.60 26,40 13 
13 

207-1035 
207- 700 

17,0 
10,0 

74,0 
97,0 

102.0 
103,0 

18 
1808, 970-2070 

833-2070 920 
103,0 

15 M- 620 71,0 1030 103.0 100 38,10 16 1142070 23,5 
100 2540 15 2071035 24,0 933,0 1030 15 703-2070 63,5 

15 207- eoo 71,0 103.5 103.0 18 
180819702070 

8302070 9213 
103,0 oo 00.00 *10 13 

13 
3371036 
207 520 

9,7 42,0 
01.0 

58.0 
79,0 150 38,10 18 411-2070 37.0 

15 
113 

267-005 
267-550 

27.0 
86,0 

73,0 
103.0 

46.0 
1030 

18 
1911092742070 

414-2070 92.0 
103.0 

100 313,10 15 2071035 13,8 590 81.0. 05 36,10 13 414-2070 6,2 
15 
18 

207- 830 
207- 550 

27.0 
690 

73,0 
103,0 

950 
103,0 

15 
19 

7003370 
13363070 

20,3 
36.6 

19 207 750 48,0 103.0 103,0 11131710402070 57,0 

150 36,10 18 207/036 20.7 BOA 103,0 100 30,10 15 4142070 Op 
10 207- 660 89.0 103,0 103,0 15 

18 
18071203-2070 

7602070 
8302070 

70,3 
35,5 
67,0 

•• ao 38.10 13 
13 

207-1035 
057.630 

17 
11,4 

16,2 
23.5 

22,5 
33,0 

16 207- 830 10.3 21,0 1e0 MIO 14,1 
18 207- WO 210 52.5 45.0 la 

i 

L ii :ann 
2070 

12102:00 
36,5 
57.0 103 *10 15 

15 
2071031 
207- 0%

6,2 
10,3 

210 
28,0 

31.5 
36.5 180 -- 100 6020 15 414.2370 5,1 

160 38,10 18 
18 

207-1031 
207- 560 

7,9 
260 

34)3 
52.0 

40,0 
650 

1811141 -200,3177 
132 
90.0 

100 156 0)03 15 
IS 
10 

207-1036 
207- 620 
207.000 

20 
8,8 

11,7 

12,1 
18.0 
25,0 

17.0 
22,4 
33,0 

160 50,8o 18 
18 

18. ,

414-2070 
220-2070 
1170.2070 

72 
13,8 
310 

195 207- 660 14,5 29.0 38.2 150 150 83,60 18 4142070 3A 

150 5003 113 
18 

3371036 
237- 400 

43 
11,7 

18.6 
26.0 

26.2 
33.0 

mor 
11300010357170 

070.2070 7,9 
12,8 

185 207- 550 14.5 29.0 33.2 

150 150 6330 10 207-1036 3.1 9.0 12.4 
10 
160. 

207- 780 
207 550 

4,9 112 
14.1 

152 
17A 
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Tabl ica 

MAKSYMALNE DOPUSZCZALNE SPADKI CISNIENIA p (bar) 
Zawory serii 20.000 150— 600 lbs (Pn 6— 100) 

Ranka agnat d44 ,".,o5, smyka 
Zawet orany lui, zamkniey w przypadku mam 46n140/4 
10,144.49,

drwinka 
nonin. 
arlazzia 
In./ 

Srsdnica 
rama 
auaro 
(son) 

sw, 

Inon) 

Nr 
Piza 
no.. 

Zakzas 
6/19234P 

(Mw) 

69 
11115 
rialfa 
(ba) 

45 
al. 
dwu,. 
(0a) 

4. 10, 12 23.25,40 19,05 9 1142070 00.0 09.0 

50 25,40 11 414-2070 63,0 89,0 

20 20, 25,40 19,00 9 • 4142070 42,5 030 
II 1142070 70,0 09,0 

50 25.40 11 41433713 70,0 WA 

80 26,40 13 114-2070 55.0 NA 

25 25.40 1905 6 4142070 360 54.0 
11 
13 

4142070 
414-2070 

57,0 
00,0 

69.0 
89.0 

50 26,40 11 4142070 37,0 56,8-
13 
15 

4142070 
41420713 

550 
81,0 

890 
500 

14. 40 19,05 9 4142070 14-2 23.0 
11 
13 

4142070 
4142070 

24,0 
360 

35,5 
530 

50 26,40 11 4142070 24,0 35,5 

t 
13 
15 

4144070 
41421770 

96.0 
48$ 

53.0 
69,0 

93.140 25,10 13 4142070 360 63,0 
M 
18 

4144070 
4142070 

48.8 
87,0 

660 
89,0 

50 50 25,40 11 114-2070 14,1 21.5 
13 
15 

4142070 
1142070 

20,7 
29.0 

31,0 
43,5 

86 100 25,40 13 414-2070 267 31,0 
15 
18 

4142070 
414-2070 

29,0 
40,0 

43,5 
60,0 

150 25,40 16 4142070 290 43,5 
18 414-2070 40.0 03.0 

„63 80. 100 3610 13 414.2070 7,9 11,7 
f 15 411-3070 11.0 16,13

18 1144070 15.2 23.0 

150 3610 15 4142070 11,0 15,5 
15 4144070 15$ 23.0 

200 3610 18 414-2070 15.2 23.0 

103 , 100 30,10 03 4142070 4.5 8.7 
IS 
18 

414-2070 
4142070 

52 
8,8 

9,3 
13,1 

150 3610 15 414-2070 8,2 0.3 
18 4142070 8,8 13,1 

220.250 38,10 18 4114070 8,5 13.1 

160 160 50,50 15 4142070 3,0 4.5 
18 1144070 4.2 8.3 

203, 250 50,80 IB 414.2070 4.2 8,3 

200 206 250 101,03 18L 411-2070 2,7 60 

200 250 101,60 18L 414.2070 1,7 2.5 

laali azoik Wolana wywal 1/2 „65 80ana11810499. 
wtedy moim nolowg apr66011ro zawab 207-1035 mbar. 

28. 

Manio denka naukom — 5, 70.6".. 

Zak* 81144,17 Wlypadku mika ellnanla .00644060 

drwinko 
nonin. 
gniazda 
(ran) 

&sadza 
amin. 
maaru 

Iran) 

Skok 

(mm) 

W
allow- 
Mw 

245r.
Wala/ 

lmbal 

6 preg.d4616 
li 41.444:of 

z.. 
Ma 
1A bar 

7.40a.
na 
2,1 bars 

2.6.. 
Ma 
2,4 bal 

S, 10 20, 25,4 19,05 9 207-1036 WO WA BOA 
50 25,40 II 207-1036 360 69,0 WA 

12 24. 25, 4 14.06 9 2074035 48.0 WA MA 

50 25,40 
9 

11 
207-930 
207.1035 

WA 
041.0 

WA 
WA 

360 
WO 

20 26 25, 1 14.05 9 207-1035 MO NP WO 
9 

11 
207-620 
207.1035 

360 
330 

02.0 
02,0 

03.0 
OK 

11 207-836 56.0 Oka CAA 

50 25,40 II 207-1026 37,0 134.0 360 
11 207.720 360 MA 69.0 

83 25,40 13 207-1036 47,0 WO 660 
13 207- 7130 OBA 690 090 

25 26, 40 1905 9 207-1035 17,2 69,0 690 
9 

11 
207- 020 
207-836 

52.0 
360 

060 
69.0 

. 0.0
02.0 

11 207- 620 69.0 360 MA 

W 25.40 11 207-1038 17,2 05,0 OLO 
11 
13 

207- 783 
207.7" 

40,0 
82.0 

00.0 
WA 

WO 
83.0

40 40 19,05 9 207-1035 7,2 31,6 433 , 
9 

11 
207- 620 
207-530 

21.7 
23.6 

46,5 
200 

57,0 
WO 

11 
19 

207"820 
207. 520 

360 
52,0 

89,0 
WA 

55.0 
WA 

60 25,40 11 307-1035 11,0 48.0 68.9 

, 
11 
13 

207- 750 
257.793 

20.0 
40.0 

63.0 
69.0 

59.0 
WO 

16 207.620 WA WA 360 

80, 125 25,40 13 2074035 17,0 00,0 WA 
13 
15 

207. 750 
257.030 

40,0 
OSA 

MA 
WA 

360 
8917 

50 50 25,40 11 20741035 6.8 WA 10.0 
11 
13 

201- 760 
207.780 

., 
4 5.2 
23.4 

370 
57.0 

48.5 
660

15 257-800 42,6 NA 69,0 

36 100 26,40 13 207-1035 14.0 44.0 51.0 
13 
15 

207- 763 
207- 520 

33,4 
42,6 

57.0 
WA 

WO 
MA 

IS 207. 560 WA 89,0 89.0 

150 26,40 15 207-1036 13,8 61,5 360 

. 
15 
13 

207.930 
202.500 

42,6 
WA 

03.0 
eV 

WA 
89.0 

IW 00, 103 33,10 13 207-1035 3.7 182 22,5 
13 
15 

257.520 
207- 830 

11,1 
10.3 

23,1 
30.0 

33.0 
365 

18 207-570 WA WA 136.0 

150 31610 15 2074036 5,2 23.0 31.0 
15 
18 

241. 833 
201-554 

10,3 
26.0 

25,0 
52.5 

35,5 
850 

200 33,10 18 207-1036 7,5 340 47,8 
18 257.050 26.0 525 WA 

106 100 38,10 13 207-1035 2,1 0,0 12,4 
13 
15 

357.535 
207- 830 

62 
5.9 

13,1 
15,5 

165 
20,7 

19 207. 560 14.8 „ 360 37.0 

150 3610 15 207-1036 30 12.8 17.8
15 207- 830 5.9 15,5 367 
M 207- 560 14.13 33.0 37,0 

206 250 3610 18 2074036 1,3 19,3 240 
15 207- 550 14,5 33,0 37.0 

150 150 6000 05 207-1035 IA 6,13 8,3 
(5 
II 

207. 620 
207-1036 

4,1 
2.1 

80 
2.3 

11.0 
126 

13 207- 600 67 12.8 76$ 

ze, 260 5070 16 2074035 2,1 9,3 12,8 
II 207- 090 5.7 12.11 16,0 

200 200, 250 101,03 182 207-1035 1,1 4,8 8,7 

. 2E0 250 101013 187. 207-1035 0,7 3,0 4,1 

Wcinka MIMA rowdban —rawa awlara 
Zm* omknity w przypadku zadku 06,6.1. 0340858. 

Swanks 
nona,. 
gniazda 

(mm) 

&lanka 
nondn. 
mowy 

(mm) 

Skok 

(Iwo) 

Nr 
Pow. 
nlka 

Mrs 
‚agh, 

Ofiar) 

bp-maz146 
1p—rag. 

dolani 

6. 10, 12 20, 25, 4C 1970 9 1114070 60,0 

50 2640 11 4144070 69.0 

20 20, 25, 40 1070 9 414.2070 WA 
11 
11 

414-2070 
760-2070 

64,0 
IWA 

50 25,46 11 414.2070 54,1) 
13 4142070 060 

913 25,40 13 414-2070 89,0 

25 25, 40 19,05 9 414-2070 162 
„, 11 7834870 WA 

50 25,40 11 4144220 WA 
19 825-2070 WO 

40 10 19.05 9 4143070 11,7 
11 
13 

703-2070 
1004070 

43$ 
WA 

W 2640 II 4144070 19,3 
13 50-21375 tv) 11 

80, 100 25,40 13 411-2076 216 
13 830-2070 WO 

50 50 25,16 11 414-2070 114 
13 
15 

830-2070 
035-2070 

41,0 
69.0 

80, WO 25,46 13 414-2070 18„2 
13 
16 

830-2070 
10362070 

41,0 
WA 

160 25,40 15 4142070 264 
16 1036-2070 WA 

83 110, 150 3610 13 414-2070 8,2 
15 
IS 

7004070 
833-2070 

20.7 
WO 

150 30,10 15 414-2070 9.0 
15 
13 

700-2070 
830-2070 

20,7 
360 

203 3610 18 4144070 14$ 
IS 

183T 
830-2070 
12462070 

36.0 
57.0 

100 100 3610 13 4144070 3,4 
15 
15 

414-3370 
7611070 

5.2 
II)) 

' IS 
1607 \1240-3070 

8334070 20,0 
320 

160 WIO 16 114-2070 5,2 
15 7042070 11A 
18 830-2070 2013 

11937.12404070 ' 32,0 

336 260 3610 18 4114070 7$ 
18 

10221 
8334070 

1240-2070 
20.0 
37.0 

15Q 160 50,80 IS 4144070 23 
. 10 

13 
4144070 
6204070 

30 
5.9 

Wf 11362070 14$ 

' 203, 250 60,00 IS 414.2070 3$ 
15 

28011170-2070 
620-3070 62 

14,5 

200 200,200 10.63161151 414.2070 2,5 
1811331 520.2280 4,3 

250 253 op ano 414.2070 IA 
KM 62042130 2,7 



Tabl ica 3 

' MAKSYMALNE DOPUSZCZALNE SPADKI CIŚNIENIA Ap(bar) 
Zawory serii 10.000 

. Nauko silni= mdk= - sawdr =adm 
bw& otosAy w przypadku ranfku sterufscago 

Snadni= 
nomin. 
zaworu 

Inuill 

Skok 
siłownika 

bood 

Nr 
Mowni= 

Zakres 
aprqtyny 

Imbed 

Op - ntsdspła Op - ms.dwupołoL 

Grzyb nominalny Grzyb aedukomny 00.4 
Zasilanie 
1,4 bara 

Zasilanie 
2,1 bera 

Zasilanie 
3.4 bora 

Zadianie 
1,4 bra 

Zasilanie 
21 bars 

Zasilania 
2,4 bera 

20 12,70 9 
9 

207-1036 
207- 620 

16,6 
41,0 

419 
41,0 

41,0 
41,0 

- 
- 

- 
- 

- 
- 

25 12,70 9 
e 

207-1035 
207- 620 

10,3 
31,0 

41,0 • 
41,0 

41,0 
41,0 - 

- 
- 

- 

32 16.06 9 
9 

11 

207-1036 
207- WO 
207-936 

7,2 
22,0 
23,4 

31,4 
41,0 
41,0 

41,0 
41,0 
41,0 

14,8 
41,0 
41,0 

419 
419 
41,0 

41,0 
41,0 
41,0 

40 19,05 9 
9 

11 

207-1036 
207- 620 
207- 83) 

4,8 
15,2 
16,6 

21,7 
31,7 
41,0 

390 
40,0 
41,0 

10,0 
33,0 
33,0 

41,0 
419 
41,0 

41,0 
41.0 
41,0 

W 25,40 11 
11 
13 
15 

207-1035 
207- 760 
207- 700 
207- 620 

4,5 
10,0 
15,6 
27,6 

18,6 
249 
37,6 
41,0 

26,2 
32,0 
41,0 
41,0 

8,3 
19,7 
390 
41,0 

348 
41,0 
41,13 
41,0 

4113 
41,0 
41,0 
41.0 

W 25,40 11 
11 
13 

, 16 

207-1036 
207- 700 
207- 760 
207- 820 

3.4 
79 

12,4 
22,0 

14.8 
19,3 
33.0 
41,0 

20.7 
25,2 
WA 
41,0 

6,5 
16,2 
23.4 
41,0 

28.3 
37,0 
41.0 
41,0 

40.0 
41,0 
41.0 
41.0 

93 36,10 13 
13 
16 
IS 

207-1036 
207- WO 
207- SW 
207- M 

3.7 
11,0 
10,3 
26,2 

199 
23,4 
33,0 
41,0 

22,1 
33,0 
36,8 
41.0 

73 
21,7 
20,7 
41,0 

311.4 
41,0 
41,0 
41,0 

' 41.0 
419 
41,0 
41.0 

100 3910 13 
13 
15 
18 

207-1036 
207-820 
297-536 
207- 860 

2,1 
02 
49 

198 

99 
13,1 
16,8 
WO 

12.4 
169 
20,7 
33,0 

49 
13,4 
120 
32,0 

193 
26,6 
390 
413 

27.2 
36,2 
41,0 
41,0 

160 60,130 15 
19 
18 

207-1036 
207- WO 
207- WO 

1,2 
39 
5,2 

6,2 
7.9 

11,7 

7,6 

190
14,8 

28 

0,3
11,7 

12,1 

174 
26,2 

169 

22,4
33,4 

200 63,60 18 
18 

207-1036 
207- MO 

1.0 
24 

4,6 
5,9 

6.2 
79 

2,4 
59 

10,7 
139 

14$ 
174 

250 6390 16 
IS 

207-1035 
207- 700 

0,7 
1,7 

211 
39 

4,1 
49 

1,9 
4,5 

8,3 
• 10,7 

11,4 
13,11 

300 911,90 119 
18L 

207-1036 
207-782 

0,4 
1,0 

1,7 
2,4 

2,4 
3,1 

1,2 
28 

5,2 
8,6 

99 
8,6 

I RÓW= MN= owenom - metr otwiara 
Zawdr =mimisty w przypadku uniku dinlenia starujące= 

.Srednio 
rombu 

(nun) 

Skok 
siłownika, 

Um) 

Nr 
Mowni= 

Zakres 
spreżyny 

(mbar) 

Ap - molw= 
Op - nts-dwupot 

GrrYb 
normal- 
fly 

Gmt, nr 
dokuwany 
00,4 

20 12,70 9 
9 

414-2070 
1035-2070 

23,8 
41,0 - 

25 12,70 9 
9 

414-2070 
1036-2070 

15,2 
410) 

- 
- 

32 19,05 9 
11 

414-2070 
700-2070 

11,7 
41,0 

23,8 
41,0 

40 1925 9 
11 
13 

414-2070 
700-2070 

1102-2070 

7,9 
3139 
41,0 

16,2 
41.0 
41,0 

60 244 11 
13 
15 

414-2070 
830-2070 

1036-2070 

7,8 
27,0 
41,0 

14.6 
41,0 
41,0 

W 25,40 11 
13 
15 

414-2070 
833-23713 

1036-2070 

59 
21,4 
409 

11,4 
40,6 
41,0 

W 38,10 13 
16 
113 
lee 

414-2070 
780-2070 
1330-2070 
970-2070 

6,2 
20.3 
36,5 
41,0 

12,1 
40,0 
419 
41,0 

103 X.10 13 
15 
18 
18114

414-2070 
760-2070 
860-2070 
970-2070 

3,4 
11,4.
20.0 
24,1 

7.6 
249 
41,0 
41,0 

150 60,80 16 
18 
18L4

414-2070 
820-2070 
832-2070 

2.3 
6.2. 
92 

5,2 
13.8 
20.0 

2C0 83,60 18 
180 

186120" 

414-2070 
1300-2070 

1035-2070 

2,1 
98 
8,6 

49 
9.0 

149 

250 63,60 IS 
1110 

186(201 

414-2070 
930-2070 
1036-2070 

IA 
2,4 
4,1 

52 
8.9 

11,4 

300 66,80 1SL 
18617201 

414-2070 
610-2000 

0,9 
1,8 

26 
4,9 

przypadku mama= napsdu bocznego stosował Mown* 180 
.a.arime 16" 
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Tabl ica 4 

MAKSYMALNE. DOPUSZCZALNE SPADKI CISNIENIAAp(bar) 
Zawory serii 10.000 

Różnica ciśnień medium - zawór zamy. ka 
Zawór otwarty lub zamknięty w przypadku zaniku ciśnienia sterującego 

• 
Srednica 
nominalna 
MINOM 

(mm) 

Skok 
siłownika 

(mm) 

Nr 

siłownika 

Zakres 
sprężyny 

(mbar) 

ap-reg.ciągła (bar) Ap-reg.dwupolożeniowa 
(bar

Grzyb 
normalny 

Grzyb 
zredukow. 
00,4 

Grzyb 
normalny 

Grzyb 
zredukow. 
o 0,4 

20 12,70 9 414-2070 31,0 - 41,0 - 
11 414-2070 41,0 - 41,0 - 

25 12,70 9 414-2070 21,0 - 31,0 - 
11 414-2070 33,0 - 41,0 - 

32 19,05 9 414-2070 15,2 31,0 22,8 41,0 
11 414-2070 24,0 41„0 36,0 41,0 

40 19,05 9 414-2070 10,3 21,0 15,5 31,0 
11 414-2070 16,6 33,0 25,0 41,0 
13 414-2070 24,5 41,0 36,6 41,0 

50 25,40 11 414-2070 9,3 ,1 18,0 13,8 27,0 
13 414-2070 13,8 27,0 20,7 40,0 
15 414-2070 19,0 36,6 28,3 41,0 

65 25,40 11 414-2070 7,2 14,1 10,7 21,0 
13 414-2070 10,7 - 20,7 16,2 31,0 
15 414-2070 15,2 29,0 22,8 41,0 

80 38,10 13 414-2070 7,9 15,9 11,7 23,4 
15 . 414-2070 11,0 21,7 16,6 32,4 
18 414-2070 15,2 30,0 22,8 41,0 

100 38,10 13 414-2070 4,5 9,7 6,5 14,5 
15 414-2070 6,2 13,4 9,3 20,0 
18 414-2070 8,6 18,6 12,8 27,6 

150 50,80 15 414-2070 2,8 6,2 4,1 9,3 
18 414-2070 3,8 - 8,6 5,5 12,8 

200 63,50 

. 

18 414-2070 2,1 4,8 3,1 7,2 
250 63,50 18 414-2070 1,4 3,8 2,1 5,5 

300 88,90 18L 414-2970 1,0 2,4 1,4 3,4 
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Tabl ica 5 

MAKSYMALNE DOPUSZCZALNE SPADKI CISNIENIA i p(bar) 
Zawory serii 20.000 z grzybami tłoczkowymi 

r 

Menke WNW wadium - =Wlk MIAS 
Zawór anteny lub zarnkniąty w przypadku zaniku Millenia daruje:ago 

&Wilią. 
nominalne 
gniazda 

Imm) 

Stok 

limn/ 

Nr 
snow 
Nka ' 

Zakres 
Oirril6/nY 

(mbar) 

Op 
moulacła 
dągla 

(bw/ 

Op 
Molo* 
dwum, ok 

(iw/ 

3 12,70 9 207-1035 410 41,0 

e 12,70 9 207-1030 410 41.0 

10 12,70 9 207-1033 41,0 41,0 

12 12,70 9 
9 

207-3335 
420-2070 

25,0 
41,0 

37,5 
41.0 

20 12,70 9 
9 

207-1035 
420-2070 

18,0 
38,0 

27.0 
414 

Wanks Millen medium - zew* awlwo 
Zim& zamknięty w przypadku zaniku chkeenia sterującego 

Średnica 
nominalna 
gniazda 

fmm/ 

Skok 

Imml 

Nr 
siłownika 

Zakres 
spreżYnY 

(mbar) 

OP Mula* 
del. I dwustopniowa -. 

Zasilenia 
IA pw

Zasilenb 
2,1 bar 

Zasilanie 
2,4 bar 

3 12,70 9 207-1036 41,0 41,0 41,0 

e 12,70 9 207-1035 4i.0 41,0 41,0 

10 12,70 9 207-1035 41,0 41,0 41,0 

12 12,70 9 207-1020 
207- we 

25,0 
41,0 

41,0 
41,0 44; AA 

20 12,70 9 207-1035 
207- 620 

18,0 
410 

41,0 
41,0 

41,0 
41,0 

11449ia• dm1.4 inadhsm -zawór °Widni 
Zmór cotw4rty w paypsdku steku Modrego werującago 

Snadnie 
noninalre 
Omska 

Nand 

gągą 

Into) 

Nr 
Płowilio 

Zokrea 
grażyny 

brand 

AP Mule* 
clezta lub 
dwustopnlone 

Wad 

3 12,70 o 
9 

207-1035 
420-2070 

41,0 
41,0 

e 12,70 9 
• 

207-1035 
420,2070 

32,5 
41,0 

10 12,70 9 
9 

207-1033 
420-2070 

18,3 
41,0 

12 12.70 9 
o 

207-1033 
420-2070 

9,7 
ZA 

20 12,70 o 
O 

207-1036 
420-2070 

13.9 
27,5 

ell(i161-fy 
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