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يدوراناکچويتور مشخصات فرم   

  مشخصات درخواست کننده: 

 :                          آدرس ايميل                         :      نام مجموعه                 :             همراه / تلفن                     :         نام خانوادگي 

 از نظر اندازه دوران  نوع اکچويتور: 
  )   پروپرشنال(پارت ترن  □                  )پروپرشنال( مولتي ترن □
 (ON/OFF) پارت ترن □

 شير تحت کنترل  مکانيزم يا نوع: 
  کشويي □        توپي                □
                    دمپر فن □    پروانه اي               □
 ........................................... ساير با ذکر نوع □

 نوع اتصال اکچويتور به شير   : 
                         ISO 5210مطابق  □
 ISO 5211مطابق  □

 نوع موتور محرک: 
  )دقت بالا و سرعت پايينبراي ( DC 24 V  / DC 48Vه يبا تغذ استپر موتور  □
 )و سرعت بالا دقت پايين يبرا(  ~AC 400 V 3موتور آسنکرون با تغذيه   □

 نچيبر حسب ا(ر تحت کنترل يز شيسا: ( .........................................................  
  ش گشتاوريافزا يبرا) يکمک(ه يربکس ثانويگنياز به   □

  ......................................................... :نوع گيربکس ثانويه         .........................................................: ه يربکس ثانويگ نسبت
  )در مواردي که گشتاور محرکي از سمت بار به اکچويتور وارد مي شود( نياز به ترمز الکترومغناطيسي براي قفل در موقعيت بعد از اتمام حرکت  □

  )با محرک سرو موتور يا استپر موتور قابليت استفاده دارد( نمودن موقعيت Homeنياز به سنسور سوئيچ وسط براي   □

  نياز به هندويل براي حرکت دستي در حالت قطع برق  □

  محدود کننده گشتاور براي جلوگيري از اضافه بار مکانيکيکوپلينگ  □يا  تورک سوئيچ □نياز به 

  PLCاز طريق   براي انجام تنظيمات و اعمال دستورات و مانيتورينگ Modbus RTU □يا  Modbus TCP □نياز به پروتکل 

  /TCP Modbus RTUنياز به نرم افزار تحت ويندوز براي انجام تنظيمات و اعمال دستورات و مانيتورينگ بواسطه پروتکل   □

  کورس يابتدا و انتها يت هاياعلام موقع يبرا CCW Limitو  CW Limit ينياز به رله ها  □

 4-20 mA/0-10 V (Set point)نياز به سيگنال مرجع موقعيت   □

  mA/0-10 V 20-4نياز به فيدبک موقعيت خروجي   □

  بر حسب ( گشتاورحداکثرNm: ( ......................................................... 

  بر حسب (حداکثر سرعت°/Sec. (   :......................................................... 

  بر حسب ( يحرکت دورانحالت کنترل دقت مورد نياز درArc Min (  :.........................................................   

  وسيدرجه سلسبر حسب (ط يمح يدمامحدوده(   :°C.....................C  to °....................... 

  تعداد اکچويتور مورد نياز :.....................................................  

  ريشکنترل  □ :کاربرد اکچويتور (Valve Control) □  يدوران مکانيزمکنترل (Rotation Control)  

 توضيحات براي انتخاب صحيح اکچويتور مفيد است(توضيح مختصر در خصوص کاربرد مورد نظر( :..................................................................................... 
....................................................................................................................................................................................................................................................................................................................

...................................................................................................................................................................................................................................................................................................................  
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  :تعريف کد اکچويتور دوراني

   

 -   -      -   -  - -  -   - -         -  -          

 

 

 

 

 
 

  

 .مشتري معين مي شود انتخابيتوليد کننده با توجه به مشخصات  توسط تورياکچو  Size  - ۱: توجه 

  .تم در صفحه اول ذکر شده استآيتوضيحات مربوط به هر   - ۲

 *         

Size

Max 
Rotation 

Angle   
(°) 

Max 
Torque 
(Nm) 

Max 
Speed 
(°/s) 

Motor 
type 

Secondary 
Gearbox 

Type 
Index 

Sensor 

EMRA 

Secondary 
Gearbox 

Ratio Handwheel 
Torque 
Limiter 

S - With Index Sensor 

WS - Without Index Sensor 

H- With Handwheel 

WH - Without Handwheel 

T- With Torque Coupling 

TS-With Torque Switch 

WT - Without Torque limiter 

1- Stepper Motor 

2- AC 3 ~ 

N-Non 

W - Worm 

P - Planetary 

H – Helical Bevel 

240A 
240B  

 


