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KROKOVE MOTORY

Spole¢nost SANYO DENKI, ktera je partnerem firmy ENIKA.CZ
s.r.o., byla zalozena v roce 1927. S vyvojem a vyrobou kroko-
vych motor(l zacala v roce 1959. Zkusenosti a dovednosti aku-
mulované ve vice nez 45 letech ¢&innosti dostaly spoleénost
v soucasné dobé na celni postaveni v tomto oboru. SANYO
DENKI disponuje takovym konstrukénim, vyvojovym a techno-
logickym potencialem, Ze velmi kvalitni motory jsou vyrabé-
ny hromadné.

Hromadna vyroba (nékolik miliond jednotek za rok) je zajisté-
na pouzitim zcela automatizovanych linek. Timto zplsobem je
zajistén velmi dobry pomér vykon / cena, konstantni kvalita
a dlouhodobé zaruéena opakovatelnost kazdého parametru.

Dal§im partnerem firmy Enika v této oblasti je italska firma
R.T.A., ktera je prednim evropskym vyrobcem ovladacli kro-
kovych motord a servomotord. A co je dlilezité pro evropské
zakazniky: ze sortimentu vice nez 800 provedeni motor( SANYO
DENKI vybrala R.T.A. pfiblizné 50 typl, které jsou nejéastéji

pouzivané v automatizacnich Glohach. Ty jsou drzeny skladem
v R.T.A a jsou okamzité k dispozici.

R.T.A. vyrabi vice nez 30 standardnich typd ovladaci s rozsah-
lym pfislusenstvim, které jsou idealnim doplikem ke kroko-
vym motortim SANYO DENKI. Firma R.T.A. je rovnéz zkuSenym
vyrobcem s vice nez dvacetiletou tradici uplatiiovanou v mno-
ha aplikacich prlimyslové automatizace.

Jiz delSi dobu pouzivaji jak SANYO DENKI tak i R.T.A. systém
fizeni kvality IS0 9001 spojeny s politikou strategie zvySovani
kvality vyrobkil a sluzeb poskytovanych zakaznikim.

e (eelem tohoto katalogu je poskytnout zikladni informa-
ce o nasich vyrobcich aby jste si mezi nimi mohli vybrat.
Podrobnéjsi informace tykajici se meznich hodnot a postupu
pfi instalaci a pripadné i provozu jsou popsany v navodech
k obsluze a / nebo technickych listech od jednotlivych vyrob-
kd. Pro spravnou aplikaci krokového motoru je tfeba prostudo-
vat navod k obsluze vybraného ovladace a souvisejici normy.

® Pro viechny tyto vyrobky se poZaduje (ze zdkona viech zemi
EU) oznaceni EC na které se vztahuji smérnice EEC 73/23 a/
nebo 89/336 a jejich nasledné modifikace a zaclenéni.

e VSechny vyrobky jsou klasifikovany jako komponenty kon-
struované a prodavané vyhradné pro stroje nebo zafizeni které
obsluhuje osoba znala, ktera prebira zodpovédnost za bezpec-
nost a EMC kompletniho systému.

e R.T.A. si vyhrazuje vSechna prava kdykoliv modifikovat
vyrobky bez pfedchoziho oznameni. To se viak netyka omezeni
vlastnosti, dostupnosti a ceny vyrobku.

LEPST MOMENTOVA CHARAKTERISTIKA, MENSI VELIKOST, VYSSI UOCINNOST

Pozoruhodné vysledky dovolily spolecnosti SANYO DENKI
investovat do vyzkumu a vyvoje novych technologii a vyrob-
k(. Tak vznikla nova fada krokovych motor(i - H, které se vyra-
béji soubézné se standardnimi typy.

Inovativni konstrukce krokovych motoril fady H se vyznacuje
pfi porovnani se standardnimi typy nasledujicimi vyhodami:

2 ENIKA.CZ s.r.o., Nadrazni 609, 509 01 NOV

e vyssi vykonnost coZ se tyka momentové charakteristiky,
i kdyZ obvyklé standardni rozméry (NEMA) byly dodrzeny

® zvysena tepelna odolnost, izola¢ni tfida F (do 155 °C)
® nizsi hlucnost pfi stejném vykonu
e mensi vibrace generované motorem

e optimalizovana konstrukce pro lepsi vyuziti vSech vyhod ve
vyznamu preciznosti funkce a nizsi hlucnosti které zarucuji
ovladace RTA

e vy$Si (cinnost vlivem sniZeni ztrat pfi stejném mechanic-
kém vykonu.

cvve

Vyssi vykonnost a nizsi hlucnost zaruéuji Gspésné pouziti kro-
kovych motrd fady H ve vykonnych, preciznich a spolehlivych
polohovacich systémech a v celé fadé novych aplikaci.



SS24

Zakladni dhel kroku

Bipolarni paralelni proud

Odpor
Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment

Moment setrvacnosti rotoru

Hmotnost

Pfipojeni vodi¢l k ovladaciim

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hiideli.

hfidel
jednostranna

h¥idel
oboustranna

L (mm)

$52421-5041

552421-5011

11,6 mm

S52422-5041

SS2422-5011

18,6 mm

§52423-5041

§S2423-5011

24,6 mm

5525

Zakladni dhel kroku

Bipolarni paralelni proud

Odpor
Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment

Moment setrvacnosti rotoru

Hmotnost

Pfipojeni vodicl k ovladaciim

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hrideli.

$S2421-5041
§$S2421-5011

1,7u

$52422-5041 $52423-5041 _
$52422-5011 $52423-5011

1,8° 1,8° 1,8°
1 A 1 A 1 A oranzovy
3,50 5,4 Q 730 E Q
1,2 mH 2,9 mH 5 mH modry
8,3 Ncm 18,6 Ncm 24 Ncm
15 kgm? x 107 28 kgm? x 107 38 kgm? x 107 2z
0,07 kg 0,14 kg 0,2 kg V .
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103-H548-04500 1,7"
I s I I

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 0,9 A* oranzovy

Unipoléarni proud 1,2A WE O
Odpor 3Q modry
Indukénost 4,3 mH m
Bipolarni staticky vazebni moment 37 Ncm T Ey
Unipolarni staticky vazebni moment 27 Nem I\ gt
Moment setrvacnosti rotoru 53 kgm? x 107

Teoretické zrychleni 66000 rad x s

Indukované napéti 17 V pfi 1000 ot/min

Hmotnost 0,28 kg

Pripojeni vodicd k ovladaciim v

*sérové bipolarni spojeni

-

Konektor motoru je
JST typ EHR-6A
6 pola ,female”.

Pro spojeni pouzijte 42+0.25 JST CONNECTOR
JST typ B6B-EH-A 314025 o 41 mx 24505
~male” konektor. g < 18max. E smax 17076 ©
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42+0.25
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103-H67 50 mm
(103-H6701-0113)

Zakladni dhel kroku 1,8°+0,09° 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 0,7 A* 1,4 A* oranzovy

Unipolarni proud 1,0 A 2,0A WE Q
Odpor 4,3 Q 1,6 Q modr§
Indukcnost 6,8 mH 3,2 mH m
Bipolarni staticky vazebni moment 38 Ncm 68 Ncm R
Unipolarni staticky vazebni moment 28 Ncm 49 Ncm v A
Moment setrvacénosti rotoru 57 kgm? x 107 118 kgm? x 107

Teoretické zrychleni 66000 rad x s 58000 rad x s

Indukované napéti 20 V pfi 1000 ot/min 17,5 V pfi 1000 ot/min

Hmotnost 0,35 kg 0,5 kg

Pfipojeni vodicl k ovladaciim v v

*sérové bipolarni spojeni
Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hiideli.

Konektor motoru je

JST typ EHR-6A 50405

6 poli ,female”. i 41£013 i c A B+05
>< 25 max. I 154025 | — ©
Pro spojeni pouZijte £ : i W [5£025 i T
«©
JST typ B6B-EH-A ' j ’_Uﬂﬂ”ﬂﬂ_‘ 2
~male” konektor. ‘ O)
L QO

50+ 0.5
41+0.13

TYP A B c
103 - H6701 - 0140 39.8 20.6

103 - H6701 - 0113 39.8 28 155 |
103 - H6703 - 0440 513 20.6




103-H7123 2,2"
(103-H7123-0710)

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09° 1,8° +0,09° 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 0,7 A* 1,5 A* 2,2 A* oranzovy
Unipolarni proud 1A 2A 3A WE Q
Odpor 6,7 Q 1,6 Q 0,77 Q modrf
Indukénost 15 mH 3,8 mH 1,6 mH m
Bipolarni staticky vazebni moment 110 Ncm 110 Nem 110 Nem o z ey
Unipolarni staticky vazebni moment 85 Ncm 85 Nem 85 Ncm IV g7

Moment setrvacnosti rotoru

Teoretické zrychleni

210 kgm? x 107
50000 rad x s

210 kgm? x 107
50000 rad x s

210 kgm? x 107
50000 rad x 52

Indukované napéti 60 V pii 1000 ot/min 31V pfi 1000 ot/min 20 V pfi 1000 ot/min ‘E
Hmotnost 0,65 kg 0,65 kg 0,65 kg E
Pfipojeni vodicl k ovladaciim v v i o
*sérové bipolarni spojeni E
Kod v zavorkach odpovida ==
oboustranné hideli. E
. 56+ 0.5 (=)
Konektor motoru je 4714+ 013 155+ 1 53.8+ 0.8 206+05 5
JST typ EHR-6A 26 max I 5025 g nnnnnn s
6 pola ,female”. 21 max 1.5£025 | | € wd
8 max, o >
Pro spojeni pouzijte =l s g
p

3ST typ B6B-EH-A o O) — b ([ o
~male” konektor. 5= L 2 2‘ 0 y gé

2 S oy

v S A =

o
A\ :
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4-p45 391‘ 05
56+ 0.5

103-H7123 2,2"
T R

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 4 A oranzovy

Unipolarni proud E Q
Odpor 0,41 Q modry
Indukénost 1,6 mH

Bipolarni staticky vazebni moment 110 Ncm 2 7
Unipolarni staticky vazebni moment Vv g7

Moment setrvacnosti rotoru 210 kgm? x 107

Teoretické zrychleni
Indukované napéti
Hmotnost

50000 rad x s
20 V pfi 1000 ot/min
0,65 kg

Pfipojeni vodicl k ovladaciim V

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hrideli.

56+ 0.5
. 47142013 15541 53.8+0.8 206+ 05
26 max 54025
21 max, 1.5£025 | |
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103-H7126-0140 103-H7126-0740
(103-H7126-0710)

Zakladni dhel kroku
Bipolarni paralelni proud
Unipolarni proud

Odpor

Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment
Unipolarni staticky vazebni moment

Moment setrvacnosti rotoru
Teoretické zrychleni

1,8° £ 0,09°
0,75 A*

1A

8,6 Q

19 mH

165 Ncm

130 Ncm

360 kgm? x 107
45800 rad x s?

1,8° +0,09°
2,2 A*

3A

0,9 Q

2,2 mH

165 Ncm

130 Ncm

360 kgm? x 10”7
45800 rad x s?

103-H7126-1740
(103-H7126-1712)

1,8° + 0,09°

4A

0,48 Q
2,2 mH
165 Ncm

360 kgm? x 107
45800 rad x s?

2"

oranzovy
o E O
modry

IV

-

Eerveny
Cerny
zluty

; Indukované napéti 92 V pfi 1000 ot/min 31V pfi 1000 ot/min 31 V pfi 1000 ot/min N
‘=) Hmotnost 1 kg 1 kg 1 kg ereneeny Q
é PFipojeni vodicl k ovladaciim v v v ot
= *sérové bipolarni spojeni [mvl
;\ Kéd v zavorkach odpovida = =
=y oboustranné hideli. v o
-
g
< 56+ 05 155+ 1 758+ 0.8 206+05
= 47.14+0.13 52025
=< 22:5 ';2" 15025
ol . 8 max
5
z 0| 0 A
(=T} < @
o 8 s 8

w5 . 3

2l '
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103-H7126-66 3
I 5 ___

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 5,6 A oranzovy
Unipolarni proud E O
Odpor 0,3Q modry
Indukénost 0,85 mH m
Bipolarni staticky vazebni moment 165 Ncm ER
Moment setrvacnosti rotoru 360 kgm? x 107 Vv .

45800 rad x s
23V pfi 1000 ot/min

Teoretické zrychleni
Indukované napéti

Hmotnost 1 kg
Stupen kryti IP43
Pfipojeni vodi¢l k ovladaciim v

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hrideli.

T je zemnici svorka. 56405 15.5+ 1 758+ 0.8 206+ 05
- +
47141013 54025, .
39+ 05 15£025 | £
12 ma
demax,, || . 2
8
| — [y
83 q P
2 s T ¢ 8
ips - 3
«c:l BN ' +
83 - -
<
¥ s
— v




103-H7823 60 mm
N =

Zakladni dhel kroku 1,8° +£0,09°

Bipolarni paralelni proud 4 A 1

Unipolarni proud E Q
Odpor 0,65 Q 2
Indukénost 2,4 mH

Bipolarni staticky vazebni moment 300 Ncm N ER
Unipolarni staticky vazebni moment V

Moment setrvacnosti rotoru 840 kgm? x 107

Teoretické zrychleni 35700 rad x s?

Indukované napéti 75 V pfi 1000 ot/min i
Hmotnost 1,4 kg

Pfipojeni vodicl k ovladaciim v

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hrideli.

Konektor motoru je
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JST typ B4P-VH 60+ 05 155+ 1 85.8+ 0.8 20605

4 poly ,male”. 50+ 013 72025 |, )
33 max 11 max 1.5£0.25

Pro spojeni pouzijte 1234 -

JST typ VHR-4N Sooo

~female” konektor (c 1 )

7.5

[

[Rp -

a SVH-21T-P1.1 o = . -
kontakty. © @ z> &l °

50+ 0.13

60+ 0.
236 + 0.039

>
—

F - Srouby 3 x 6 mm

103-H8222-63XE42 3,4"
____

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09°
Bipolarni paralelni proud 6A oranzowy
Odpor 0,35 Q 3 Q
Indukénost 2,7 mH modry
Bipolarni staticky vazebni moment 560 Ncm
Moment setrvacnosti rotoru 2900 kgm? x 107 ER
Teoretické zrychleni 19300 rad x s Vv g7
Indukované napéti 93 V pfi 1000 ot/min
Hmotnost 2,8 kg
Stupen kr.ytl. 3 1?4‘0 o . Barvy vodici Enkodér
Charakteristika enkodéru sériovy vystup 5 VDC 200 krokdi/ot. modra kanal A
Pfipojeni vodici k ovladaéim v hnéda kanal A
zelend kanél B
. . purpurova kanal B
Vodice jsou umistény ve bila kanal C
vinylové buzirce. Zluta kanal C
Cervena 15V
. L. Cernd ov
T je zemnici svorka. erna FG stinéni
127.2+1 30+ 05
85.85 + 0.51 < 48308
Vystupni pulzy enkodéru: 82.55 + 0.51 £ 1.52 £ 0.25
-
T, 69.6+ 0.2 s
-— = = o
1/2T0 ‘ ® 10 © 2 .
L =t 1L =
06 ¢
bamdl A T L 1 by 106 &
@ii— | ——  — I T L 25-0, (;. & —
kanalp—— ——— 281y 8y S
+| +H
kanal B —— L— T Pl by E Q
kanal C 1 8 o 8 pd
kanal T 1T B
Tento pribéh pulzii odpovida otaceni
-

rotoru ve sméru hodinovych rucicek.



103-H82 3,4"
103-H8221-6241 103-H8222-6340 103-H8223-6540
(103-H8221-6211) | (103-H8222-6310) | (103-H8223-6510)

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09° 1,8° +0,09° 1,8° +£0,09°
Bipolarni paralelni proud 6A 6A 9A oranzovy
Odpor 0,3Q 0,35 Q 0,2 Q 3 Q
Induk&nost 1,65 mH 2,7 mH 1,4 mH modry
Bipolarni staticky vazebni moment 300 Ncm 560 Ncm 790 Ncm
Moment setrvaénosti rotoru 1450 kgm? x 107 2900 kgm? x 107 4350 kgm? x 107 . 2z
Teoretické zrychleni 20600 rad x s 19300 rad x s 18200 rad x s v .
Indukované napéti 50 V pfi 1000 ot/min 93 V pfi 1000 ot/min 88 V pti 1000 ot/min
Hmotnost 1,5 kg 2,5 kg 3,5 kg
; Stupef kryti IP43 IP43 IP43
(=) Pripojeni vodici k ovladacim Vv v v
A
2 Kod v zavorkach odpovida
= g v zavork ahcwdol‘pow a L c A 20405
= oboustranné hideli. . 85,85 + 0.51 ) 483505
o 82.55 + 0.51 £ 152+ 0.25
=8 Vodice jsou umistény ve 69.6+0.2 =
g vinylové buzirce. 3 110 -
< B )
E T je zemnici svorka. s '} | <B+_006 2 q
W 5By G §,s
b~ - | HH| :;I PR 4 — - :.,I
= 818 e Bt 8
= g8 £ 2
Z [
MODEL A | B c D
103 - H8221-6241 | 62 | 22 9525
103 - H8221 - 6211 62 22 25.4+0,5 | 9.525 hfidel 103-H8221 hfidel 103-H8222, 103-H8223
103 - H8222 - 6340 | 922 | 25 12 —r gl
103-H8222-6310 | 922 | 25 | 28%1 | 12 — > ‘E“EI 5,
103 - H8223 - 6540 | 1259 | 25 12
103 - H8223 - 6510 | 125.9 | 25 | 2841 | 12 —1 280

SM 2861 3,4"
SM2861-5055 SM2861-5151 SM2861-5255
(SM2861-5121) (SM2861-5225)

Zakladni dhel kroku 1,8° +0,09° 1,8° +0,09° 1,8° +0,09°

Bipolarni paralelni proud 2A 4A 6A oranzowy

Odpor 2,2Q 0,56 Q 0,29 Q E Q
Indukénost 15 mH 3,7 mH 1,7 mH modry

Bipolarni staticky vazebni moment 360 Ncm 360 Ncm 360 Ncm

Moment setrvacnosti rotoru 1480 kgm? x 1077 1480 kgm? x 107 1480 kgm? x 107 z 7
Teoretické zrychleni 24300 rad x s 24300 rad x s 24300 rad x s Vv .
Indukované napéti 180 V pfi 1000 ot/min 63 V pfi 1000 ot/min

Hmotnost 1,7 kg 1,7 kg 1,7 kg

Zkusebny UL, CE, RoHS UL, RoHS UL, CE, RoHS

Elektrickd pevnost 250 VAC (350 VDC) 250 VAC (350 VDC) 250 VAC (350 VDC)

Stupen kryti/izola¢ni tfida IP43/F IP43/F IP43/F

Kod vodica Vv v Vv

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hfideli.

. . 20 #1,
T je zemnici svorka.
L 1.5%0.25 85.5%0.5
. 696%0.25
30%0.5 .27 Max, 3
PCD®34.2+0.4 23 Max g . 8+05 E
- 27.5:05 f
© 9 ~
5 ® © —
o2 g 1w ¥
@ 3 8 2
o 5 2 . Qe
) o < S| o
St R S | — [ b :@ alh 25-0.21 50,03
—_—— I ol g ME
o g —>
s T/ . 3
T 0% oo
o 0 ¢
N */




SM2862-5055 SM2862-5155 SM2862-5255
(SM2862-5125) (SM2862-5225)

Zakladni dhel kroku
Bipolarni paralelni proud

Odpor
Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment
Moment setrvacnosti rotoru
Teoretické zrychleni
Indukované napéti

Hmotnost
Zkusebny

Elektricka pevnost
Stupen kryti/izolacni tiida
Pfipojeni vodicl k ovladacim

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hfideli.

T je zemnici svorka.

PCD®34.2+0.4

SM 2863

SM2863-5155
(SM2863-5125)

Zakladni ahel kroku
Bipolarni paralelni proud

Odpor
Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment
Moment setrva¢nosti rotoru
Teoretické zrychleni
Indukované napéti

Hmotnost
ZkuSebny

Elektricka pevnost
Stupen kryti/izolaéni tfida

Kod vodica

Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hrideli.

T je zemnici svorka.

PCD®@34.2+0.4

29.525-0.013

.

201

1,8° £ 0,09°

2A

3,2Q

25 mH

700 Ncm

3000 kgm? x 107
23300 rad x s
350 V pfi 1000 ot/min
2,9 kg

UL, CE, RoHS

250 VAC (350 VDC)
IP43/F

v

*1 96.5+1

1,8° +0,09°

4 A

0,83 Q

6,4 mH

700 Ncm

3000 kgm? x 107
23300 rad x s
183 V pfi 1000 ot/min
2,9 kg

UL, CE, RoHS

250 VAC (350 VDC)

23 Max

1,8° +0,09°

6 A

0,36 Q

2,8 mH

700 Ncm

3000 kgm? x 107
23300 rad x s?
122 V pfi 1000 ot/min
2,9 kg

UL, CE, RoHS

250 VAC (350 VDC)

1P43/F 1P43/F
v v
85.5+0.5
_J[15+025
69.6 * 0.25
30*0.5 .27 Max %
=
L./8%05 N
27.5:0.5 +
)
=
[SISTITY
<
5 S &2
+ o|©
—— re) + | B
Y ©| 2
S =8
[ ©
N

1,8° +0,09°

4 A

10

7,9 mH

920 Ncm

4500 kgm? x 107
20500 rad x s
241 V pfi 1000 ot/min
4 kg

UL, CE, RoHS

250 VAC (350 VDC)
IP43/F

Vv

127 £1

SM2863-5255
(SM2863-5225)
1,8° +0,09°
6 A
0,46 Q
3,8 mH
920 Ncm
4500 kgm? x 107
20500 rad x s
161 V prfi 1000 ot/min
4 kg
UL, CE, RoHS
250 VAC (350 VDC)

23 Max

+305 min _, (50)

TP43/F
v
15025
30 0.5
8x05
27.5:0.5
©
S
°2? v
I8
v o
+
) I n
N
<
2
2
)

4-5.6+0.2

85.5+0.5
69.6 + 0.25
27 Max %
=
o
(o o)
&% &)
Qw
O' o
+
A
38
o &)

4"

oranzovy

modry

O
[

Futy

<
gerveny

0 0
25-0.21 . .50.03
)
o
S
oo"
©

oranzovy

O
[

Fluty

<
gerveny

30 ||,
0 0
25-0.21 .| .5:0.03
T
—>

© o,

4-856+0.2
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EM 3F

PouZity typ motoru
Zakladni dhel kroku
Bipolarni paralelni proud
Odpor

Indukénost

Bipolarni staticky vazebni moment

Moment setrvacnosti rotoru
Teoretické zrychleni
Indukované napéti
Hmotnost

Stupen kryti

Pfipojeni vodicl k ovladaciim

Parametry enkodéru:

Napajeni 5V DC £5%
Odbér proudu 35 mA
Rozliseni 400 imp./ot.
Max. kmitocet 60 kHz
Zapojeni enkodéru:

modra kanal A

zelend kanal B

cernd GND (0 V)

Cervend +DC(5V)
vse stinéno

MODE L A )

EM 3F1H-04S0 66

EM 3F2H-04S0 | 96.5
 EM3F3H-0450 | 127 |

103-H89

Zakladni dhel kroku

Bipolarni paralelni proud 10A 12A oranzovy
Odpor 0,16 Q 0,16 Q E Q
Indukénost 1,9 mH 2 mH modry
Bipolarni staticky vazebni moment 1620 Ncm 2460 Ncm
Moment setrvacnosti rotoru 11650 kgm? x 107 22000 kgm? x 107 z 2
Teoretické zrychleni 11100 rad x s 11100 rad x s Vv g 7
Indukované napéti 162 V pfi 1000 ot/min 205 V pfi 1000 ot/min
Hmotnost 7 kg 10 kg
Stupen kryti IP43 1P43
Pfipojeni vodi¢l k ovladaciim Vv v
Kod v zavorkach odpovida
oboustranné hfideli.
Vodice jsou umistény ve vi-
nylové buZirce.
T je zemnici svorka.
Cx1 A 35+05
86+05
106.4+ 05 £ 1522025,
889+ 0.25 P
s 110
28 5 —
e o 7 s
w0 9 & 28-0 ©l8
—— 28 ; J___ Gt
< © ——] N
g2 g -T lz
TYP A c « 8
103 - H89222 - 6541 163
103 - H89223 - 6641 221
103 - H89223 - 6611 221 28

10

SM 2861-5225
1,8° +0,09°

SM 2862-5225
1,8° +0,09°

SM 2863-5225
1,8° +0,09°

4"

oranzovy e——

1,8° £ 0,09°

6 A 6 A 6 A ()
0,29 Q 0,36 Q 0,46 Q mody +— —"
1,7 mH 2,8 mH 3,8 mH
360 Nem 700 Nem 920 Nem r oz
1480 kgm? x 107 3000 kgm? x 107 4500 kgm? x 107 v g7
24300 rad x s 23300 rad x s 20500 rad x s
60 V pfi 1000 ot/min 120 V pfi 1000 ot/min 161 V pfi 1000 ot/min
1,7 kg 2,9 kg 4 kg
IP43 IP43 IP43
V v v
T0
0 0 1/2T0
5£0 03 o 25-0.21 1/4T0 -
8'{ CHANNELA—T | L——T 1
°2 s Ast CHANNEL B—— 1
85.5+0.5 P
35 @I ~,[1520.25 52.6
69.6+0.25 T 0
X 27 Max £ 1 30£05 o &
= 23 Max |8 8405 fﬂll
= b 27.5:0.5 ;
o o) i | @ (¥ Q)
o &) o2 . fe) o)
o g i
3 S o g o (I{ | . i 4+
ot SR IS
© 5 ) | )
[ 2 ‘ Q.
i | & e o)
4-25.6+ 0.2 EARTH TERMINAL ;
85.5+0.5

103-H89223-6641
(103-H89223-6611)

1,8° £ 0,09°

2 n
__




VYBER OVLADACE K MOTORU

Spravné dimenzovani systému s krokovym motorem vyzaduje
hlubsi znalosti dvou nasledujicich podstatnych parametr(:

e Mechanické vlastnosti aplikace jako jsou moment setrvac-
nosti, pfevodové poméry, kinematika pohybu, rychlost, zména
rychlosti (zrychleni, zpomaleni), ¢as potfebny pro vykonani
dréhy, ¢etnost opakovani, atd.

¢ /ykonnost jednotky ovladace, pfedevsim z pohledu momen-
tové charakteristiky.

Kroutici moment neni zavisly jenom na motoru, ale je i znaéné
ovlivnén ovladacem, ktery se k nému zvoli. Samotny motor
mize byt pouzivan s rlznymi typy ovladacli za G¢elem dosah-
nout pozadovanych vlastnosti pro danou aplikaci.

Déle je uvedena tabulka pro vybér ovladace k motorua momen-
tové charakteristiky nékterych par( ovlada¢ (RTA) - motor
(SANYO DENKT). Pro spravnou interpretaci téchto informaci
pouzijte nasledujici Gvahy:

e \/Sechny uvedené momentové charakteristiky jsou tzv. pull-
out krivky. Cesky preklad fika, Ze se jednd o moment, ktery
mize je$té plsobit na rotor motoru aniz by doslo ke ztraté
kroka.

TABULKA PRO VYBER OVLADACE K MOTORU

Tabulka vybéru ovladace k motoru pfedstavuje doporucené kombinace. V ostatnich pfipadech prosim kontaktujte prodejce.

Soc (sl 1 ew | oo e | wwo o Dowo | nus
B4 B6 B3 B4

typ motoru 04 06 25 26 05 06 07 09

H548-04500 PEICICIL 7 |
H548-04500 [Rali

zapojeni

H6701-0140 [LIcIt

H6701-0140 a0

H6703-0440 PREICIY

H6703-0440 [UING

H7123-0740 [al G
H7123-1740 |&
H7126-0740 PEal

H7126-1740 [B
H7126-6640 [B
H7823-1741 [B
H8221-6241 B
H8222-6340 [B
H8223-6540 [B
H89222-6541 B
H89223-6641 [

-5055 B

-5255 [
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SM2863-5155 |
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® Berte v (vahu, Ze vybér dle této tabulky se tyka pouze kom-
patibility mezi motorem a vykonovou charakteristikou ovlada-
¢e. Uplny vybér musi respektovat véechny poZadavky aplikace
jako jsou rozliseni, napdjeci zdroj (jeho dynamiku) atd.. (Vice
informaci je v navodu k obsluze konrétniho ovladace).

® Pfi pomalé rychlosti (<30 ot./min.) se mohou objevit (hlav-
né u ovladac bez mikrokroku HGD, GMD, GAC, BCW) rezonan-
ce a vibrace. Tento jev je mnohem méné kriticky u ovladac
s mikrokrokem (SDC, SAC, GMH, MIND).

® U viech systém( s krokovymi motory je limitujicim faktorem
Cetnost spinani, ktery vyrazné ovliviiuje ohfev motoru. V téch-
to pfipadech je mozno pouzit chlazeni motoru ventilatorem
a nebo odvést teplo chladicem.

e Symbol ,YT* uvadény v tabulce znamend, Ze pro tuto dvojici
je k dispozici (v tomto katalogu) momentova charakteristi-
ka. Symbol ,Y“ znamena, Ze pro vybranou dvojici momentova
charakteristika v katalogu uvedena neni. Pro specifikovany
motor znamend pouziti stejné barvy pozadi v riznych dvo-
jicich (s rdznymi ovladaci), Ze vSechny tyto dvojice vykazuji
velmi podobnou momentovou charakteristiku. Znamena to, ze
kdyz mate dvojici s oznaenim ,YT“ a tfi dvojice oznacené ,Y”
se stejnou barvou pozadi, mlzete pro viechny tfi charakteris-
tiku , YT pouzit.

02 03 04 06 03 04 B3 B4 B5
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MOMENTOVE CHARAKTERISTIKY OVLADAC — MOTOR

103-H548-04500 103-H548-04500
paralelni bipolarni pfipojeni ovladace RTA NDCO4 — vjkon sériové bipolarni pripojeni ovladace RTA NDCO4 — jlon

05 50 05 50
04 40 04 40
L]
// ——

03 - 30 03 30
Nm e Watt N Watt

0.2 — 20 02 — 20

a . _
0.1 // 10 0.1 // 10
/ “

4| o 0 0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(12sep) 0 1 2 3 4 5 6 7T 8 9 KHz(12sep

0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm 0 15 3 45 6 75 9 105 12 135  Kmpm
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103-H6701-0140 103-H6701-0140
paralelni bipolarni pfipojeni ovladace RTA NDCO4 — vjkon sériové bipolarni pripojeni ovladace RTA NDCO4 — vjkon
0.5 50 05 50
0.4 40 04 40
1)
03 _— 30 03 | — 30
Nm o | L~ Watt Nm \\ Watt
02 7< 20 02 20
L= 5-
0.1 / m— 10 0.1 ~ 10
/
/ ~
0 0 0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (1/2step) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 KHz (112 step)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm 0 15 3 45 B 75 9 105 12 135 Kpm

103-H6703-0440 103-H6703-0440
paralelni bipolarni pfipojeni ovladaée RTA NDCO4 —— Vkon sériové bipolarni pfipojeni ovladae RTA NDCO4 —— Vjkon
1 100 1 50
08 80 0.8 40

L~
06 60 06 / 30
[ —

Nm // Watt Nm ‘/,4\ Watt

0.4 | = ——seasaaay 40 0.4 / §§\ 20
/ B —
0.2 / e 20 02 /, 10
0 e 0 0 0

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(l2stkep) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 KHz(12sep)

0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm 0 15 3 45 6 75 9 105 12 135  Kpm

103-H7123-0140 103-H7123-0740
24V, 1 A unipolarni pfipojeni — kon sériové bipolarni pripojeni ovladace RTA GMD02 — vikon
1 100
\\
0.8 16 0.8 \ 80
-\
0.6 12 06 . m—t 60
\
Nm —~— Wat Nm / \ Watt
/ T —— /

0.4 8 0.4 \ 40
/ / B
. 0. i
0.2 . 4 2 / —| 20

0 ‘ 0 0 0
0o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 Kiz(l2sep 0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(l2sep)
0 15 3 45 6 75 9 105 12 135  Kpm 0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm
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MOMENTOVE CHARAKTERISTIKY OVLADAC - MOTOR

103-H7123-1740
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMDO02

= moment
— vykon

06—t ~_ |~
Nm e " Watt
04 ™ |50
02 /,/ 40
0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(12sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kkpm

103-H7126-0140
24V, 1 A unipolarni pripojeni

= moment
— vykon

06| ~ 12
Nm SN Watt
044 ~ 8 v
\
0.2 \ 4
0 0

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 KHz. (1/2 step)
0 45 30 45 60 75 90 105 120 135 Krpm

103-H7126-0740
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMDO02

mmm moment
= vykon

2 100
16 80
12 7< 60
"~ —
\
Nm \ S~ Watt
08|/ =~ 14
/ ‘\
0.4 \\ 20
0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(t2sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm

= moment

103-H7126-1740
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD02

-

= vykon
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2 250

16 200
==
1.2 \ 150
Nm =] wat

0.8 // 100
04 // 50

0 0

16 18  KHz. (1/2 step)
9 12 15 18 21 24 27 Krpm
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103-H7126-6640
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD02

= moment
= vykon

\\\

\ 150

\ Watt
100

0

36 KHz (112 step)

0.8 / \\ \
041/ \ 50
—
0
0 4 8 12 16 20 24 28 32
0 6 12 18 24 3 36 42 48 54  Kpm

103-H7823-1741
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD02

= moment
= vykon

5 250

4 / 200

/ N 150

\ Watt

/ \\ \\ 100

/ N “
\5—

8 10 12 14 16 18 Kz (12 ep)
12 15 18 21 24 27  Kpnm

o o
w N
o

103-H8221-6241

= moment
—vykon

103-H8221-6241

= moment
—vykon

bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD02

5 250
4 7 — 200
\\

3 150
Nm | — Watt
2 / \\ 100
1 ,/ - 50

0 0
0 2 4 6 8 0 12 14 16 18 Kz (12sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  kKpm

bipolarni pripojeni ovladace RTA GMD04

5 500
4 400
L~ T~
3 ~ 300
=
Nm ——’é Watt

2 — 200

1 / | o

0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(l2ep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm
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MOMENTOVE CHARAKTERISTIKY OVLADAC — MOTOR

103-H8222-6340

bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD02

= moment
— vykon

4 / ~ 200
3] xx\ 150
Nm ) Watt
2 / \ 100
1 \\‘ 50

0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (2 sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm

103-H8222-6340

bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD04

mmm moment
— vykon

4 400
.\\
3 % 300
/ \
Nm / Watt

2 / \ 200

1 // — | 10

0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (12 sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm

103-H8223-6540

bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMDO3

= moment
= vykon

103-H8223-6540

bipolarni pripojeni ovladace RTA GMD04

mmm moment
= vykon

10 1500
8 _~ 400 8 1200
—_—
.\
6 300 O — 900
Nm Watt Nm ——— Watt
\
4 / 200 4 // ~ =1 600
2 \\ 100 2 ,/ — a0
& /
0 0 0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (12 step) 0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (112 step)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27 Krpm 0 3 6 .9 12 15 18 21 24 27 Krpm
103-H8223-6540 SM2861-5255
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD06 —— Vkon ovladag RTA MIND B3 —— Vjkon
10 1500 5 500
8 1200 4 400
I — =S
6 — 900 3 300
Nm — Watt Nm | —— Watt
4 Sy 600 2 200
/ \5
2 » 300 . N
/ 1 / 100
—
0 0 /
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (112 step) 0 0
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm 0 500 1000 1500 2000 2500 rpm
SM2861-5255 SM2861-5255
ovlada¢ RTA MIND B4 —— vykon ovladaé RTA MIND B5 —— vjkon
5 500 5 1000
4 400 4 800
A\
3 / 300 3 , 600
\ A
Nm Watt Nm \ e — | Wat
2 / ‘\ 200 2 > 400
1 // 100 1 // T~ | 200
0 0 0 / 0
0 500 1000 1500 2000 2500 rpm 0 1000 2000 3000 4000 PM




MOMENTOVE CHARAKTERISTIKY OVLADAC - MOTOR

SM2862-5255
ovlada¢ RTA MIND B3

= moment
— vykon

SM2862-5255
ovladac RTA MIND B4

mmmm moment
— vykon

10 500 10 500
8 400 8 /\ 400
6 300 6 / N 300
Nm | = Watt Nm ‘vt \\ watt| R
4 : ! 200 4 — 200 | =
a
2 // \\ \\ 100 2 / S— 100 I3
\\~ >
0 0 0 o |G
0 500 1000 1500 2000 2500 rpm 0 500 1000 1500 2000 2500 rpm E
o
[t
(=)
SM2862-5255 SM2862-5155 pp— =
ovlada¢ RTA MIND B5 — vkon ovladaé RTA X-MIND B6 230 V,, — vkon ‘g
10 1000 10 1000 g
(=)
8 800 8 800 §
/ T ——
600 6 v v - 600
6 , e %
Nm T — Watt Nm Watt
4 \ 400 4 / 400
\
2 / \\ 200 ) // ~| ..
0 0 0 0
0 500 1000 1500 2000 2500 rpm 0 500 1000 1500 2000 2500 rpm
SM2863-5255 SM2863-5255
ovlada¢ RTA MIND B3 — vjkon ovladaé RTA MIND B4 — jkon
10 500 10 500
8 400 8 ,-\ 400
@ \
6 S~ 300 6 \\ 300
Nm Watt Nm \ Watt
4 ~— 200 4 200
o
/ n /
2 100 2 100
p — \
‘\ \.
0 0 0 0
0 250 500 750 1000 1250 rpm 0 500 1000 1500 2000 2500 rpm
SM2863-5255 SM2863-5155
ovlada¢ RTA MIND B5 —— vjkon ovlada¢ RTA X-MIND B6 230 V, — vkon
10 1000 10 1000
8 800 8 — 800
6 — ~— 600 6 - ~ 600
Nm >< — Watt Nm Watt
4 / \\ 400 4 » ~ 400
2 ~~ 200 2 / \ 200
\ /
0 0 0 0
0 500 1000 1500 2000 2500 rpm 0 500 1000 1500 2000 2500 rpm
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MOMENTOVE CHARAKTERISTIKY OVLADAC — MOTOR

103-H89222-6541 103-H89222-6541
sériové bipolarni pripojeni ovladace RTA GMDO03 —— vkon bipolarni pripojeni ovladace RTA GMD04 —— vjkon

15 1500 15 1500

~ ~
12 \ 1200 12 ™~ 1200
N N

900 9 \ 900
602)Natt Nm6 /A\ e —— 6()(\J/Vatt
/ .

\
\

3 e N ™| 300 3 / — 300
/, ‘\ V4 e
\ 0 0 0 0
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 Kiz(tl2sep 0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 Kz (112sep)
0 15 3 4 6 75 9 105 12 135  Kpm 0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kepm

103-H89222-6541 103-H89222-6541
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD06 bipolarni pripojeni ovladace RTA BCW02 — vjkon
15 1500 15 2000
) - — —~
12 / ~ 1 1200 12 ~ 1600

A
4
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=
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900 1200

\ Watt Nm y \ Watt
\ 600 6 \ 800

/
/
/

400

317 300 3 /

0 0 0 0

8 10 12 14 16 18  KHz. (1/2step) 0 6 8 10 12 14 16 18  KHz. (1/2 step)
12 15 18 21 24 27 Krpm 0 9 12 15 18 21 24 27 Krpm
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103-H89223-6641 103-H89223-6641
bipolarni pfipojeni ovladaée GMDO3 — vjkon bipolarni pfipojeni ovladaée RTA GMD04 — jlon
25 1500 25 1500

20 1200 20 —\ 1200
oy

15 900 15 ™S 900
N
Nm x—\\ Watt Nm / \ Watt
10 7 \\ N 600 10 // ~— 600
N\ \\ 0 / —
~ 51/ 300
~—

0 0 0 0

3 4 5 6 7 8 9 KHz. (1/2step) 5 6 7 8 9 KHz (112 step)
6 75 9 105 12 135 Krpm 9 105 12 135 Krpm

o o

103-H89223-6641 103-H89223-6641
bipolarni pfipojeni ovladace RTA GMD06 —— vikon bipolarni pfipojeni ovladace RTA BCW02 — vjkon
25 2000 25 2500
20 | =y 1600 20 — 2000
T—

15 \ 1200 15 / 1500
Nm Watt Nm / N Wat
10 7 800 10 / ) NS 1000
/ \s / ‘-

517 g | 200 51/ 500

0 0 0 0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz (12step) 0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 KHz(12sep)
0 3 6 9 12 15 18 21 24 27  Kpm 0 36 9 12 15 18 21 24 27 Kpm
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PRIPOJENI MOTORU K OVLADACUM

Paralelni bipolarni pfipojeni

cerny

A
bjly/cerny
bily/oranzovy
A B

I oranzovy

bily/zluty
Zluty

cerveny

>
f=
14
>
2
i
g
=
3

II oranzovy

> R
s > .‘E’ >
> qm): ® o =1

R =

3 E N

IIT *

B

oranzovy

A
A bily § Q
nezapojeno

IV

I
nezapojeno

A 1, -
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OVLADACE KROKOVYCH MOTORU

Spolecnost R.T.A. byla zaloZena v roce 1976 a od té doby pro-
vadi ¢innost zamérenou na zajisténi kvality a na trvalé zvySo-
vani drovné vyrobni technologie.

Rychlé a dlimyslné zavadéni inovaénich technologii tykajicich
se elektronickych komponent a zafizeni dovolilo v poslednich

kovych motor( bez narlstu pdvodnich cen.

Velky rozsah vyrabénych ovladacdl (vice nez 30 zakladnich
model(l s Sirokym pfislusenstvim a s volitelnymi kartami pro
rlizna rozhrani a funkce) dovoluje naSim zakaznikiim vyfesit
nejlepsim zplsobem mnoho aplikacnich problémd.

Vlysoky standard vyroby je garantovan pouzivanim systému
fizeni kvality certifikovanym dle UNI EN ISO 9001 nasledovany
strategickym zamérem zvySovani kvality vyrobkl a sluzeb pro
zakazniky.

V soucasné dobé patfi R.T.A. mezi nejvétsi vyrobce ovladacl
v Evropé. Zakaznikim poskytuje sluzby po celém svété. Refe-
rence fikaji, Zze vyrobky R.T.A. se vyznacuji kombinaci velmi
dobrych funkénich parametr(i, vysoké spolehlivosti a konku-
rencné schopné ceny.

Vsechny vyrobni etapy jsou kontrolovany pocitacovym tes-
tovacim systémem, ktery zarucuje vyrobu charakterizovanou
hodnotou reklamaci nizsi nez 0,1%. Minimalizuji se tim nakla-
dy nejen vyrobce ale pfedevsim zakaznikd.

Peclivy vybér elektronickych soucastek, zahofovaci technika
(,burn-in“) a zrychlené cykly starnuti dovoluji dosahnout vel-
mi vysoké Grovné Zivotnosti (MTBF) a tim i pouZziti ve velmi
naroénych aplikacich.

Vice nez 300,000 ovladacli instalovanych a provozovanych
po celém svété, dohromady se soucasnou produkci vyssi nez
40,000 jednotek za rok, jsou nejlepsi zarukou kvality vyrobkd
a Géinnosti pouzivanych vyrobnich technologii.

18

VYHODY AUTOMATIZOVANYCH SYSTEMU
S KROKOVYMI MOTORY R.T.A.

Za UGcelem obstat v dneSnim konkurenénim svété museji byt
vyuZity vSechny moznosti nabizené modernimi technologie-
mi.

Aby si zakaznik mohl jiz pfedem lépe vyhodnotit zamyslenou
aplikaci s krokovymi motory, nabizime zaméfeni pozornosti na
hlavni vlastnosti takového systému dle nize uvedeného sezna-
mu a na nékteré typické aplikaéni priklady.

ZADNE OPOTREBENI ANI UDRZBA

Krokové motory jsou samoziejmé bezkartacové a nemaji zadné
Casti podléhajici opotfebeni; nevyzaduji zadnou planovanou
formu ddrzby, maji zaruéenou dlouhou Zivotnost a velkou spo-
lehlivost.

ZCELA DIGITALNI FUNKCE

Jejich funkce je zcela digitalni, nevyzaduji zadnou adrzbu ani
opakované kalibrovani a pfi vyméné kus za kus zarucuji apl-
nou opakovatelnost.

ABSENCE OSCILACI V KLIDOVEM STAVU
Automatizované systémy s krokovymi motory jsou zcela bez
oscilaci a vibraci v klidovém stavu motoru, coZ je u systém(
s jingmi motory jen obtizné splnitelné.

VELMI SIROKY ROZSAH RYCHLOSTI
Rizeni kmito¢tem dovoluje spravny b&h motoru pfi plném
momentu a to bez kolisani a dokonce i pfi velmi malych rych-
lostech (jedna otécka/hodinu nebo méné).

MAX MOMENT VLASTNI OMEZENI

Omezeni maximalné dosaZitelného momentu je vnitfni
zalezitosti kazdého motoru, coz zarucuje prevenci vzniku této
udalosti tim, Ze pfedem se da snadno stanovit spravné dimen-
zovani mechanickych komponent.

ZVYSENI MOMENTU PRI SNIZENT RYCHLOSTI

Tato vlastnost krokového motoru je idealni pro vétSinu obec-
nych aplikaci, kdy men3i zatéze se musi zpracovat pfi vy3sich
rychlostech a vétsi zatéze pii nizSich rychlostech.



PRIKLADY APLIKACI

Nékteré priklady aplikaci
(s prihlédnutim ke zvlast-
nosti aplikace), které byly
realizovany v R.T.A. nebo
ENIKA.CZ s.r.o.

NAPETI
NA MOTORU

NAPAJENI

e Soufadnicové zapisovace

e Regalové zakladace palet

e Roboty a servofizeni vyrobnich strojl

e Dopravnikové systémy

e Biomedicinské a laboratorni pfistroje, analyzatory

e Balici, davkovaci, popisovaci a tiskafské stroje

e Synchronni a sledovaci systémy

e Polohovaci a sefizovaci systémy jak Ghlové tak linearni

e Dalkové nastaveni, dalkové Fizeni, polohovani meznich
hodnot a referencnich bodi

e Drevoobrabéci stroje

e Textilni stroje

o Sklafské stroje

ROZSAH
KROUTICIHO
MOMENTU

ROZLISENI
kroky/otacku

ROZMERY
mm

karta
04, 06, ) ) 400, 500, 800, 1000, )
NDC DA AR | TR NE RO L 9: x ;21 1600, 2000, 3200, 4000 2> Nm
02, 04 Kok
CSD oo our 24+45VDC  0,6%4,4 A DC 92 x 85 400, 800, 1600, 3200 0,25 Nm
V. 04. H =23
karta
_ . AC 400, 500, 800, 1000, ,
SAC 25,26 32:75VDC  17:6A o, ho 12H5:31501 1600, 2000, 3200, 4060 02%5 Nm
karta
HGD 01, 03 32+75VDC 0,75:6 A DC 70 x 70 200, 400, 800 0,2+5 Nm
H =25
02. 03 eurokarta
GMD 04 06 557190VDC  1,6+12A DC 100 x 160 200, 400, 800 0,5+20 Nm
' H = 45+51
eurokarta
05, 06, ) ) 400, 500, 800, 1000, )
GMH 07, 09 55+180 VDC 1,7+12 A DC 100 x 160 1600, 2000, 3200, 4000  *2*12 Nm -
H = 45+51 2
=]
AC karta 5
GAC 03, 04 55+140 VDC  4,0+12 A (42100 V) 100 x 250 200, 400, 800 2,0:20 Nm  B=
’ H=56
T
S
_ , box 400, 500, 800, 1000, . Z
PLUS A3, A4 35+140VDC  1,9+8A bt 152 x 129 x 46 1600, 2000, 3200, 4000  >0710Nm S
o
AC bo 400, 500, 800, 1000 <
. - X v 4 ’ v o
PLUS B3, B4 35+140VDC  19+8A  ,c.100V) 152 x 129 x 46 1600, 2000, 3200, 4000  >O7IONM U
nJ
=
karta
_ ) 400, 500, 800, 1000, , <
PLUS E E3 28+62 V AC 2,4+8 A AC 15H2_x41629 1600, 2000, 3200, 4000 2,0+10 Nm ;
= =
B2, B3, B4
B3, B4 ) skiika 400, 500, 800, 1000, ,
MIND 35+:2%5T3' S EUIE | pes b 180 x 173 x 53 1600, 2000, 3200, 4000 0723 Nm
B4, B6 max. ) AC skiifika 400, 500, 800, 1000, ,
X-MIND )" e 200vpc  23*®A  (110:230V) 180x 173 x53 1600, 2000, 3200, 4000 0723 Nm
B, S ) 400, 500, 800, 1000, ,
HI-MOD ¢ DV - L5 - 1600, 2000, 3200, 4000  20F10Nm
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RADA OVLADACU NDC

NDC je jméno Fady bipolérnich ovladaci (chopper) vhodnych
pro fizeni dvoufazovych motor(i malého a stfedniho vykonu se
Ctyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.

NDC ovladace jsou realizovany na kartach o rozméru 101 x 94
mm, vyska ovladace je 25 mm a jsou vybaveny po jednom sa-
mostatném konektoru pro logické signaly a pro napéjeni. Ovla-
dace jsou navrzeny pro snadnou montaz uvnitf kovové skiiné.
Pro uchyceni se pouzivaji drzaky a distancni prvky, které se
dodavaji podle volby (option) samostatné.

I kdyZ cena u téchto ovladaci je v porovnani s konkurenci vel-
mi pfizniva, jedna o velmi spolehlivy ovladac, u kterého bylo
toto dosazeno na zakladé zkuSenosti a peclivé konstrukce.

wp LV Lmin | Lomax

NDC 04 (NDC 04.V)* 24 =75V 0,6 A
NDC 06 (NDC 06.V)* 2475V 1,9 A
* NDC 04.V a NDC 06.V jsou v provedeni s pfipojenim na svorkovnici
O
O
18
13 86.4 93.5
12
11
10
1
SolSic oo e
< 86.4 »l

101

i % I [T =

20

ReZim minikrok (ministep) plsobi dalsi tlumeni rezonanci, za-
jistuje plynulost otaceni a nizkou hlu¢nost motoru. Vstupni
nebo vystupni signaly jsou diferencialni a jsou opticky odizo-
lovany (galvanicky oddéleny).

TECHNICKE PARAMETRY

® Rozsah napajeciho napéti 24 - 75 VDC

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku

e Proud jedné faze motoru se nastavuje pomoci prepinace
(DIPSWITCH) na jednu ze Etyr stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e \/stupy jsou opticky izolované a jsou kompatibilni
s diferencialnim fizenim.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehrati.

¢ Cinnost se zdrojem s jednim sekundarnim vinutim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani
(chopper) probiha s vysokou d¢innosti.

o Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich
rychlostech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

e \lestavény generator pulzll, umozZnujici nastaveni otacek
motoru od 14 do 450 otacek za minutu.

rozmeéry
101 x 94 x 25 mm
101 x 94 x 25 mm

2,0A
6,0 A

A
A
B
B
Vde
9 +
> . FAULT
<« +
« - STEPIN
<« +
«— - DIRECTION
<+
<« - CURRENT OFF




RADA OVLADACU CSD

CSD je jméno fady bipolarnich ovladaci (chopper) vhodnych
pro Fizeni dvoufazovych motord malého a stfedniho vykonu se
Ctyrmi, Sesti nebo osmi svorkami.

(SD ovladace jsou realizovany na kartach o rozméru 92 x 85
mm, vySka ovladace je 23 mm a jsou vybaveny po jednom sa-
mostatném konektoru pro logické signaly a pro napajeni. Ovla-
dace jsou navrzeny pro snadnou montéaz uvnitf kovové skfiné.
Pro uchyceni se pouzivaji drzaky a distan¢ni prvky, které se
dodavaji podle volby (option) samostatné.

I kdyz jde o ekonomickou verzi, jedna o velmi spolehlivy
ovladac, u kterého bylo toto dosazeno na zakladé zkuSenosti
a peclivé konstrukce.

e W Lmin | Lomax

24 + 45V
24 + 45V

CSD 02 (CSD 02.V)*
CSD 04 (CSD 04.V)*

0,6 A
2,6 A

* CSD 02.V a CSD 04.V jsou v provedeni s pfipojenim na svorkovnici

16

85

N
oo

23

v

CSD02-C Sbo2Vv
22

CSD04-C SD o4V

TECHNICKE PARAMETRY

® Rozsah napajeciho napéti 24 - 45 VDC

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 krocich na otacku

e Proud jedné faze motoru se nastavuje pomoci prepinace
(DIPSWITCH) na jednu ze ctyf stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Vstupem je sled pulzl. Vstupni pulzy do ovladace jsou ge-
nerovany béznymi fidicimi systémy.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e MozZnost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Cinnost se zdrojem s jednim sekundarnim vinutim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani
(chopper) probiha s vysokou G¢innosti.

o Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich
rychlostech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

e Provedeni se svorkovnici nebo vyjimatelnym konektorem.

rozméry
92 x 85 x 22 mm
92 x 85 x 23 mm

2,4 A
4,4 A

> > W

Vdc

GND
+ FAULT

+ DIRECTION

+ STEPIN

+ CURRENT OFF
GND

-

~

|
(-4
(=)
-
(=)
=
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>
=
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RADA OVLADACU SAC

SAC je jméno fady bipolérnich ovladacd (chopper) vhodnych
pro fizeni dvoufazovych motor(i malého a stfedniho vykonu se
Ctyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.

SAC ovladace jsou realizovany na kartach o rozméru
101 x 94 mm, vyska ovladace je 35 mm a jsou vybaveny po
jednom samostatném konektoru pro logické signaly a pro
napajeni. Ovladace jsou navrZeny pro snadnou montaz uvnitf
kovové skfiné. Pro uchyceni se pouzivaji drzéky a distanéni
prvky, které se dodavaji podle volby (option) samostatné.

I kdyZ cena u téchto ovladaci je v porovnani s konkurenci vel-
mi pfizniva, jedna o velmi spolehlivy ovladac, u kterého bylo
toto dosaZeno na zakladé zkusenosti a peclivé konstrukce.

o v, Lmin | Lomax

24 +50V
24 + 50V

SAC 25
SAC 26

1,7A
3,4A

Il oo

125

Rezim minikrok (ministep) pisobi dal$i tlumeni rezonanci,
zajistuje plynulost otaceni a nizkou hluénost motoru.

Vstupni nebo vystupni signaly jsou diferencialni a jsou opticky
odizolovany (galvanicky oddéleny).

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku

® Proud jedné faze motoru se nastavuje pomoci prepinace (DIP-
SWITCH) na jednu ze ¢tyr stejné vzdalenych hodnot mezi INF
min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Vstupy jsou opticky izolované a jsou kompatibilni s diferen-
cialnim fizenim.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a pfepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehtati.

e (innost se zdrojem s jednim stfidavym napé&tim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G¢innosti.

e Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich rychlos-
tech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

rozmeéry
101 x 125 x 35 mm
101 x 125 x 35 mm

3,0A
6,0 A

W W >>

FAULT
STEP IN

-2 +
> -
-+
- -
:T DIRECTION
<+

- -

CURRENT OFF

Vac




RADA OVLADACU HGD

HGD 01 a 03 je jméno fady bipolarnich ovladaé (chopper)
vhodnych pro fizeni dvoufazovych motord malého a stfedniho
vykonu se ctyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.

HGD 01 a 03 ovladace jsou realizovany na kartach o rozméru
70 x 70 mm, vyska ovladace je 25 mm a jsou vybaveny po jed-
nom samostatném konektoru pro logické signaly a pro napaje-
ni. Jsou navrzeny pro snadné zapajeni a montaz na zakaznicky
realizované desce plosného spoje.

Tato fada dvou typl ovladacl zajistuje vysoky moment a nebo
vysokou rychlost dle vybéru int.obvodu uvnitf ovladace (01
nebo 03).

I kdyZ cena u téchto ovladaci je v porovnani s konkurenci vel-
mi pfizniva, jedna o velmi spolehlivy ovladac, u kterého bylo
toto dosazeno na zakladé zkusenosti a peclivé konstrukce.

e 1w | nmn | opme | vomey

32+75V
32+75V

HGD 01
HDG 03

0,75 A
2,3A

Siroky rozsah napéti, proudl a rozliseni zajistuje snadné
pouziti v jakékoliv aplikaci.

Standardni vstupni a vystupni signaly pfedstavuji snadné roz-
hrani pro vétSinu fidicich systém a zajistuji vysokou Sumovou
odolnost.

TECHNICKE PARAMETRY

o Cinnost pfi 200, 400 a 800 krocich na otacku, nastaveni
pomoci hardwarovych propojek.

e Proud jedné faze motoru se nastavuje pomoci hardwarovych
propojek na jednu ze Sesti stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehrati.

e Cinnost se zdrojem s jednim stejnosmérnym napétim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G€innosti.

e Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich rychlos-
tech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

2,0A 70 x 70 x 25 mm
6,0 A 70 x 70 x 25 mm
SHIELDED POWER
CABLE P)
STEPPING MOTOR

P7 | SHIELD

P6 | A PHASE
P5 [ A- PHASE
P4 | B PHASE
P3 | B- PHASE

FAULT OUT
STEP IN
DIR. IN.
CURR.RED.
C. OFF IN
GND LOGIC SIGNALS

LOGIC (LA)

GND CURRENT MODE

——— —
LOGIC (LB) |LB1|LBZ|LB3|LB4|LB5|LBG|LB7|LBS|

T
(ceecly

23
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RADA OVLADACU GMD

HGD je jméno fady bipolarnich ovladact (chopper) vhodnych
pro fizeni dvoufazovych motor(i malého a stfedniho vykonu se
Ctyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.

HGD ovladace jsou realizovany na Evropa kartach o rozmé-
ru 100 x 160 mm, vyska ovladace je 45 respektive 51 mm
a jsou vybaveny 32 pé6lovym konektorem, DIN 41612, tvar D.
Tudiz jsou navrzeny pro montaz do ramu (RACK) komletné se
zakladni deskou(motherboard), ktera mize byt rovnéz dodana
(option).

I kdyZ cena u téchto ovladacl je v porovnani s konkurenci
velmi pfizniva, jedna se o velmi spolehlivy ovladac, u kterého
bylo tohoto ukazatele dosazeno na zakladé zkusenosti a pec-
livé konstrukce.

GMD 02 55+85V 1,6

GMD 03 55+ 85V 4A
GMD 04 95 + 140V 5A
GMD 06 160 = 190 V 5A

32 POLES DIN 41612-D CONNECTOR

24

DIP-SWITCH

— GREEN FC LED
~ L GREEN HV LED

c 15
a —%
I 5 GMD 02
1 GMD 03
a I A
., GMD 04
10 GMD 06

Siroky rozsah napéti a proudii zajistuje optimalni pFizplsobeni
ovladace k motoru a snadné vyfeSeni mnoha riznych aplikaci.

Zvlastni péce byla vénovana tomu, aby se ziskal vykon a nizké
ztraty jak na motoru tak i na karté, v limitnich pfipadech je
nutno pouZit nucené ventilace.

Standardni vstupy a vystupy pfedstavuji snadné rozhrani pro
obvyklé fidici systémy.

TECHNICKE PARAMETRY

e (innost pfi 200, 400 a 800 krocich na otacku.

¢ Proud jedné faze motoru se nastavuje pomoci prepinace na
jednu z osmi stejné vzdalenych hodnot mezi INF min. a INF
max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a pfepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehtati.

e (innost se zdrojem s jednim stejnosmé&rnym napétim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G¢innosti.

e Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich rychlos-
tech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

* Siroky rozsah moznych napajecich napéti.

——mm rozméry

6,0A 100 x 160 x 45 mm
10,0 A 100 x 160 x 45 mm
12,0A 100 x 160 x 51 mm
12,0 A 100 x 160 x 51 mm

ORANGE COF LED
RED FAU LED
YELLOW TER LED

DIRECTION=>> ||[] (_gl'-:lFRENT
CURRENT = |||| AUX 2
REDUCTION I STEP N
[ ] ‘ +
u =>> FAULTA
STEP OUT < |||| AUX 1
A =
L]
A g vdc
B ||z
B ||g
L]
e Y
- [——————e -
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RADA OVLADACU GMH

GMH je jméno fady bipolarnich ovladacl (chopper), umi
minstep, vhodnych pro fizeni dvoufazovych motordl malého
a stfedniho vykonu se ¢tyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.

GMH ovladace jsou realizovany na Evropa kartdch o rozmé-
ru 100 x 160 mm, vyska ovladace je 45 respektive 51 mm
a jsou vybaveny 32 pélovym konektorem, DIN 41612, tvar D.
Tudiz jsou navrzeny pro montaz do ramu (RACK) komletné se
zékladni deskou(motherboard), kterd mize byt rovnéz dodana
(option).

I kdyZ cena u téchto ovladacl je v porovnani s konkurenci
velmi pfizniva, presto se jedna o velmi spolehlivy ovladac,
u kterého bylo na zakladé dlouhodobych zkuSenosti a peclivé
konstrukce dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné ply-
nulého otaceni motoru.

e 1w | nmn | opme | vomey

GMH 05 55 +85V 1,6 A
GMH 06 55 +85V 3,5A
GMH 07 55 +85V 7,0A
GMH 09 100 + 180V 7,0A

Siroky rozsah napéti, proudii a rozliseni zajistuje optimalni
prizplisobeni ovladace k motoru a snadné vyreseni mnoha riiz-
nych aplikaci.

Zvlastni péce byla vénovana tomu, aby se zredukoval akusticky
hluk a vibrace motoru.

Standardni vstupy a vystupy predstavuji snadné rozhrani pro
obvyklé fidici systémy.

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci pfepinace (DIP-
SWITCH) na jednu ze Ctyf stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

® MozZnost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

® Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

® Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehrati.

e Cinnost se zdrojem s jednim stejnosmérnym napé&tim.

® Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G€innosti.

® Dva oddélené ale spolupracujici elektronické obvody, které
zajistuji redukci akustického hluku a mechanickych vibraci
pfi nizkych a stfednich rychlostech.

3,0A 100 x 160 x 30 mm
6,0 A 100 x 160 x 30 mm
12,0A 100 x 160 x 45 mm
12,0 A 100 x 160 x 51 mm

2 RED FAU LED
§ JYELLOW TER LED
<
=z DIP-SWITCH
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RADA OVLADACU GAC

GAC je jméno fady bipolérnich ovladacd (chopper) vhodnych
pro fizeni dvoufazovych motor se ctyfmi, Sesti nebo osmi
svorkami.

GAC ovladace jsou realizovany na kartach o rozméru 250 x 100
mm, vySka ovladace je 56 mm a na karté je jiz napajeci zdroj,
dale Sroubovaci svorkovnice a drzaky pro jednoduchou mon-
taz do rozvadécové skiiné. Tim jsou vhodné pro samostatné,
nezavislé aplikace.

I kdyZ cena u téchto ovladacl je v porovnani s konkurenci
velmi pfizniva, presto se jedna o velmi spolehlivy ovladag,
u kterého bylo tohoto ukazatele dosazeno na zakladé zkuSe-
nosti a peclivé konstrukce.

GAC 03
GAC 04

42 + 62V
69 +~ 100 V

4,0A
50A

CIEIEICIEIEIEIEIEIE

oV Lmin | omax

YELLOW TER LED
j DIP-SWITCH

Siroky rozsah napéti a proudii zajistuje optimalni pFizplsobeni
ovladace k motoru a snadné vyfeSeni mnoha rdznych aplikaci.

Zvlastni péce byla vénovana tomu, aby se ziskal vykon a nizké
ztraty jak na motoru tak i na karté, v limitnich pfipadech je
nutno pouZit nucené ventilace.

Standardni vstupy a vystupy pfedstavuji snadné rozhrani pro
obvyklé fidici systémy.

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost pfi 200, 400 a 800 krocich na otacku.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci prepinace na jednu
z osmi stejné vzdalenych hodnot mezi INF min. a INF max.
(hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a pfepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehtati.

¢ (innost se zdrojem s jednim stejnosmé&rnym napétim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G¢innosti.

e Elektronické tlumeni, které pfi nizkych a stfednich rychlos-
tech redukuje akusticky hluk a mechanické vibrace.

rozmeéry
100 x 250 x 56 mm
100 x 250 x 56 mm

10,0 A
12,0A

ORANGE COF LED
RED FAU LED

Fixing holes
diam. 4 mm.

26

<& CURRENT REDUCTION

<& DIRECTION

<& STEP IN

<& CURRENT OFF
SHIELD=GND LOG. SIGNAL
AUX 1

=>» STEP OUT

B

B

A

— GREEN FC LED A

~ L GREEN HV LED
Vac

56 = FAULT
AUX 2




RADA OVLADACU PLUS

PLUS je jméno fady bipolarnich ovladacd (chopper), umi min-
step, jsou vhodné pro fizeni dvoufazovych motor( se ctyfmi,
Sesti nebo osmi svorkami.

PLUS ovladace jsou umistény v kovovych skfinkach, rozmér
152 x 129 x 46 mm, vhodné pro montaz na sténu.

Cinnost ministep ve spojeni s elektronickym tlumenim rezo-
nance zajistuji nizkou aroven akustickych hlukd a redukuji
hodnotu mechanickych vibraci. Vsechny vstupy/vystupy jsou
diferencialni a jsou opticky izolované, rozhrani je standardni
a pripojeni k fidicim systém(m je bezproblémové, vysoka imu-
nita vaci ruseni je zarucena.

I kdyZ cena u téchto ovladacd je v porovnani s konkurenci pfi-
zniva, jedna se presto o velmi spolehlivy ovladaé, u kterého

———mm rozméry

PLUS A3
PLUS A4
PLUS B3
PLUS B4

35+85V
70 = 140V
25+ 62V
40 + 100V

DIP-SWITCH
DP1

LED HV
LED TER
LED FAU

(=]
=
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=
=
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bylo na zakladé dlouhodobych zkuSenosti a peclivé konstrukce
dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné plynulého ota-
¢eni motoru a predevsim vysoké provozni spolehlivosti.
Siroky rozsah napéti, proudii a rozlideni zajistuji optimalni pfi-
zpUsobeni ovladace k motoru a snadné vyreSeni mnoha riz-
nych aplikaci.

TECHNICKE PARAMETRY

o Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci prepinace (DIP-
SWITCH) na jednu ze Etyf stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Opticky izolované diferencialni vstupy kompatibilni s fidici-
mi systémy.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e MozZnost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehrati.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G€innosti.

e \lestavéné elektronické obvody, které zajistuji redukci akus-
tického hluku a mechanickych vibraci pfi nizkych a stfed-
nich rychlostech.

2,4 A 152 x 129 x 46 mm
19A 6 A 152 x 129 x 46 mm
2,4 A 8A 152 x 129 x 46 mm
1,9A 6 A 152 x 129 x 46 mm

| 1]
2] s
5] 8-
(o] a-
R
| 6|

Vdc (PLUS A) | 7 |

Vac (PLUS B) 8
1] NC
12 > +
= S FAULT OUT
EVE +
= § " STEPIN
6 | +
% < "DIR.IN
18 | +
= = " C.OFF IN

<

50 | +
£ = ~ AUX
[22] GND
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RADA OVLADACU PLUS E

PULS E je jméno fady bipolarnich ovladacd (chopper), které
jsou uréené pro fizeni krokovych motor(i fady EM s enkoderem.

PULS E ovladace fidi krokové motory fady EM stejné jako os-
tatni ovladace, navic ale poskytuji poruchovy signal v pfipadé
ztraty synchronizace.

Ovladace jsou umistény v kovovych boxech 152 x 129 x 46
mm, vhodnych pro montéaz na sténu. NevyZaduje pfidavny ven-
tilator, proto je vhodny pro umisténi jak uvnitf rozvadéce tak
i zcela samostatné.

Jedna se o novou fadu ovladacd, u kterého bylo na zakladé

dlouhodobych zkuSenosti a peclivé konstrukce dosazeno vy-
soké hodnoty rozliseni a nasledné plynulého otaceni motoru
s vysokou provozni spolehlivosti za pfiznivou cenu.

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku.

e \estavéné elektronické obvody, které zajistuji redukci akus-
tického hluku a mechanickych vibraci pfi nizkych a stfed-
nich rychlostech.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci prepinace na jednu
z osmi stejné vzdalenych hodnot mezi INF min. a INF max.
(hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a pfepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehtati.

e Poruchova pamét, signalizovana zlutou blikajici LED

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G¢innosti.

e Napajeni AC, vestavény usmérnovac

FUNKCE ZTRATA SYNCHRONIZACE MOTORU

e Vstupy pro pfipojeni enkodéru.

e Vystup s hlasenim ztraty synchronizace.

e Nastaveni citlivosti hlaseni ztraty synchronizace prepina-
cem DIP.

——mm rozméry

28 + 62V

PLUS E3

DIP-SWITCH
DP1

LED HV
LED TER
LED FAU
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P 21 o o o

152 x 129 x 46 mm
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| 6|
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RADA OVLADACU MIND B

MIND B je jméno fady
bipolarnich ovladac
(chopper), umi min-
step, jsou vhodné pro
fizeni  dvoufazovych
motor(l se Ctyfmi, Ses-
ti nebo osmi svorka-
mi.

MIND B ovladace jsou
umistény v kovovych
skfirikach, rozmér 180
x 173 x 53 mm, vhod-
né pro montaz na sté-
nu. Potfebuji jedno-
duchy napajeci zdroj
DC, wvnéjsi ventila-
tor nepotfebuji: podle
toho je tedy vhodné umisténi jak uvnitf kovového rozvadéce
tak i zcela samostatné.

Cinnost ministep ve spojeni s elektronickym tlumenim rezo-
nance zajistuji nizkou aroven akustickych hluki a redukuji
hodnotu mechanickych vibraci. Vsechny vstupy/vystupy jsou
diferencialni a jsou opticky izolované, rozhrani je standardni
a pripojeni k fidicim systémlm je bezproblémové, vysoka imu-
nita vaci ruseni je zarucena.

I kdyZ cena u téchto ovladacl je v porovnani s konkurenci

by | pme | hme | omey

MIND B2 55 +85V 2,3A
MIND B3 55 +85V 57A
MIND B4 95 + 140V 4,5A
MIND B5 120 + 180V 6,7 A

LED FAU

LED TER
LED Hvﬂ

DIP-SWITCH
DP1
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pfizniva, jedna se presto o velmi spolehlivy ovladaé, u kterého
bylo na zékladé dlouhodobych zkuSenosti a peclivé konstrukce
dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné plynulého ota-
¢eni motoru a pfedevsim vysoké provozni spolehlivosti.
Siroky rozsah napéti, proudii a rozlileni zajistuji optimalni
prizplisobeni ovladace k motoru a snadné vyreseni mnoha riiz-
nych aplikaci.

TECHNICKE PARAMETRY

o Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci pfepinace (DIP-
SWITCH) na jednu ze Ctyf stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Opticky izolované diferencialni vstupy kompatibilni s fidici-
mi systémy.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a prepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehrati.

e Cinnost se zdrojem s jednim stejnosmé&rnym napétim.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory MOSFET, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G€innosti.

e \lestavéné elektronické obvody, které zajistuji redukci akus-
tického hluku a mechanickych vibraci pfi nizkych a stfed-
nich rychlostech.

4,0 A 180 x 173 x 53 mm
10,0 A 180 x 173 x 53 mm
80A 180 x 173 x 53 mm
12,0 A 180 x 173 x 53 mm
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RADA OVLADACU MIND T

MIND T je jméno fady
bipolarnich  ovladact
(chopper), umi min-
step, jsou vhodné pro
fizeni  dvoufazovych
motorll Ctyfmi, Sesti
nebo osmi svorkami.
Do ovladace je zabu-
dovan programovatel-
ny mikropocitac, ktery
miZe byt pouzit jako
rozhrani k centralni-
mu fidicimu systému
a nebo jako samostat-
na nezavisla jednotka.

MIND T ovladace jsou umistény v kovovych skfirikach, rozmér 180 x 173 x 53
mm, vhodné pro montaz na sténu. Potfebuji jednoduchy napajeci zdroj DC,
vnéjsi ventilator nepotfebuji: podle toho je tedy vhodné umisténi jak uvnitf
kovového rozvadéce tak i zcela samostatné.

Cinnost ministep ve sojeni elektronickym tlumenim rezonance zajistuji nizkou
roven akustickych hlukd a redukuji hodnotu mechanickych vibraci. VSechny
vstupy/vystupy jsou diferencialni a jsou opticky izolované, rozhrani je stan-
dardni a pfipojeni k fidicim systém(m je bezproblémové, vysoka imunita vici
ruseni je zarucena.

I kdyZ cena u téchto ovladacu je v porovnani s konkurenci pfizniva, jedna se
pfesto o velmi spolehlivy ovladac, u kterého bylo na zakladé dlouhodobych
zkuSenosti a peclivé konstrukce dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné
plynulého otaceni motoru, jednoduché obsluhy a predevsim vysoké provozni
spolehlivosti.

Siroky rozsah napéti, proudt a rozlisenf zajistuji optimalni pfizplisobeni ovla-
dace k motoru a snadné vyfeseni mnoha riznych aplikaci.

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost p¥i 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000 krocich na ota¢-
ku.

o Elektronické tlumeni rezonance zajistujici sniZzeni akustického hluku a me-

chanickych vibraci pfi malych a stfednich rychlostech.

Siroky rozsah pracovniho napéti. Proud faze motoru se nastavuje pomo-

ci prepinace (DIP-SWITCH) na jednu ze ctyr stejné vzdalenych hodnot mezi

INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Komunikace seriovou linkou RS232 nebo RS485 dle volby uzivatele; na linku

(RS485) mizZe byt ptipojeno az 48 ovladacl. Jedna instrukce mlize byt po-

slana vSem ovladaciim (broadcast).

K dispozici jsou rizné druhy instrukci, napf. indexovany nebo volny béh

s rampou, indexovany nebo volny béh bez rampy, béh s programovatelnou

brzdnou vzdalenosti, navrat na nulu. Mezera (vzdéalenost, Ghel) mlze byt

programovéna v linedrnim nebo absolutnim médu (linedrné nebo kruhové).

Pocet krok( pro indexovanou rampu az +8.338.607 v relativnim nebo abso-

lutnim moédu, rychlost od 200 do 24.000 Hz, ¢as rampy od 16 do 1440 msec.

e K dispozici jsou instrukce pro vyvoj programu pro pohyb motoru. Napf.: pod-
minény skok, ¢asové zpozdéni, programovy blok a navrat z bloku, fizeni I/0,
smycka FOR NEXT.

® Moznost fizeni provadéni 16 ulozenych programd hardwarovymi vstupy. Po-

tom m(z byt ovlada¢ pouzit v samostatné aplikaci, bez seriové linky.

Moznost fizeni vSech predem uloZenych programl nebo jednotlivych in-

strukci seriovou linkou.

Deset vstupll a Ctyfi vystupy, vSechny opticky izolovany. Mezi nimi jsou dva

vstupy a dva vystupy volné programovatelné. STEP OUT a DIRECTION OUT se

pouZzivaji s ovladacem ve funkci SLAVE.

e Pamét 128 instrukci ziistane nezménéna i pfi vypadku napajeni.

e Sluzby pracujici ve Windows jsou dostupné. UZzivatel tak mize snadno vyvi-
jet programy pro ovladani motoru.

® Pro ochrany vystupu ovladace plati totéz co bylo uvedeno u predchozich
typl ovladact.

e | pme | hme | omy

MIND T2 55+ 85V 2,3A
MIND T3 55 + 85V 5,7 A
MIND T4 95 + 140 V 4,5 A
MIND T5 120 + 180 V 6,7 A
SERIAL I/0 A
S1 MIND
SZ?[L [RIR\MIND_
DIP-SWITCH
DP2
LED FAU

LED TER —I_

LED HV /-
DIP-SWITCH
DP1
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4,0 A 180 x 173 x 53 mm
10,0 A 180 x 173 x 53 mm
8,0A 180 x 173 x 53 mm
12,0 A 180 x 173 x 53 mm
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RADA OVLADACU X-MIND B

X-MIND B je jméno fady bi-
polarnich ovladacd (chop-
per), umi ministep a jsou
vhodné pro fizeni dvoufa-
zovych motorli se Ctyfmi,
Sesti nebo osmi svorkami.

X-MIND B ovladace jsou
umistény v kovovych skfin-
kach, rozmér 180 x 173 x
53 mm, vhodné pro montaz
na sténu. Mohou byt pfipo-
jeny pfimo k napajeci siti
s napétim od 110 do 230
VAC, takze neni potreba na-
pajeci zdroj. Siroky rozsah
napéti usnadnuje pouziti
ovladace v raznych aplika-
cich a zemich.

Cinnost ministep ve spoje-

ni s elektronickym tlume-
nim rezonance zajistuji nizkou Groven akustickych hluk( a re-
dukuji hodnotu mechanickych vibraci. Vsechny vstupy/vystupy
jsou diferencialni a jsou opticky izolované, rozhrani je stan-
dardni a pfipojeni k fidicim systémim je bezproblémové, vy-
soka imunita v(ci ruseni je zarucena.

I kdyZz cena u téchto ovladacl je v porovnani s konkurenci
prizniva, jedna se presto o velmi spolehlivy ovlada¢, u kterého

bylo na zékladé dlouhodobych zkuSenosti a peclivé konstrukce
dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné plynulého ota-
¢eni motoru a predevsim vysoké provozni spolehlivosti.

Siroky rozsah napéti, proudii a rozlileni zajistuji optimalni
prizplisobeni ovladace k motoru a snadné vyreseni mnoha riiz-
nych aplikaci.

TECHNICKE PARAMETRY

e Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000
krocich na otacku.

e Napajeni pfimo ze sité, rozsah 110 az 230 VAC.

e Proud faze motoru se nastavuje pomoci prepinace (DIP-
SWITCH) na jednu ze Ctyf stejné vzdalenych hodnot mezi
INF min. a INF max. (hodnoty jsou v nasledujici tabulce).

e Opticky izolované diferencialni vstupy kompatibilni s fidici-
mi systémy.

e Automaticka redukce proudu pfi zastaveni motoru.

e Moznost Gplného vypnuti proudu motoru vnéjsim logickym
signalem.

e Ochrana proti zkratu na vystupu ovladace.

e Ochrana proti podpéti a pfepéti napajeciho napéti.

e Ochrana proti prehtati.

e Koncovy stupen je osazen tranzistory IGBT, spinani (chop-
per) probiha s vysokou G€innosti.

e Vestavéné elektronické obvody zajistuji redukci akustického
hluku a mechanickych vibraci pfi nizkych a stfednich rych-
lostech.

oo v, Lmn | Lmax | omméy

X-MIND B4
X-MIND B6

110 + 230 V +15 %
110 + 230 V +15 %

2,3A
3,4A

4,0A
6,0A

180 x 173 x 53 mm
180 x 173 x 53 mm
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RADA OVLADACU X-MIND K

X-MIND K je jméno fady bipolarnich ovladacd (chopper), umi ministep a jsou
vhodné pro fizeni dvoufazovych motorl se ¢tyfmi, Sesti nebo osmi svorkami.
Do ovladace je zabudovan programovatelny mikropocitac, ktery mize byt pou-
Zit jako rozhrani k centralnimu fidicimu systému nebo jako nezavisla jenotka.

X-MIND K ovladace jsou umistény v kovovych skiifikach, rozmér 180 x 173 x
53 mm, vhodné pro montaz na sténu. Mohou byt pfipojeny pfimo k napaje-
ci siti s nap&tim od 110 do 230 VAC, takZe neni potfeba napajeci zdroj. Siro-
ky rozsah napéti usnadiuje pouziti ovladace v riznych aplikacich a zemich.

Cinnost ministep ve spojeni s elektronickym tlumenim rezonance zajistuji
nizkou Groven akustickych hlukd a redukuji hodnotu mechanickych vibraci.
Vsechny vstupy/vystupy jsou diferencialni a jsou opticky izolované, rozhrani
je standardni a pfipojeni k fidicim systémim je bezproblémové, vysoka imu-
nita vUci ruseni je zarucena.

I kdyZ cena u téchto ovladacd je v porovnani s konkurenci pfizniva, jedna se
pfesto o velmi spolehlivy ovladac, u kterého bylo na zakladé dlouhodobych
zkuSenosti a peclivé konstrukce dosazeno vysoké hodnoty rozliseni a nasledné
plynulého otaceni motoru a pfedevsim vysoké provozni spolehlivosti.

Siroky rozsah napéti, proud( a rozlienf zajistuji optimalni p¥izptisobeni ovla-
dace k motoru a snadné vyfeseni mnoha riznych aplikaci.

TECHNICKE PARAMETRY

o (innost p¥i 400, 800, 1600, 3200 a 500, 1000, 2000, 4000 krocich na otaé-
ku.

® Elektronické tlumeni rezonance zajistujici snizeni akustického hluku a me-
chanickych vibraci pfi malych a stfednich rychlostech.

o Siroky rozsah pracovniho napéti. Proud féze motoru se nastavuje pomoci
prepinace (DIP-SWITCH) na jednu ze ¢tyr stejné vzdalenych hodnot mezi INF
min. a INF max. (hodnoty jsou v nésledujici tabulce).

e Komunikace sériovou linkou RS485 na kterou mlze byt ptipojeno az 48 ovla-
dacl. Jedna instrukce mize byt poslana viem ovladaciim (broadcast).

e K dispozici jsou rGizné druhy instrukci, napf. indexovany nebo volny béh
s rampou, indexovany nebo volny béh bez rampy, béh s programovatelnou
brzdnou vzdalenosti, navrat na nulu. Mezera (vzdalenost, hel) mlze byt
programovana v linedrnim nebo absolutnim médu (linearné nebo kruhové).

® Pocet krokd pro indexovanou rampu az +8.338.607 v relativnim nebo abso-
lutnim médu, rychlost od 200 do 24.000 Hz, ¢as rampy od 16 do 1440 msec.

e K dispozici jsou instrukce pro vyvoj programu pro pohyb motoru. Napf.: pod-
minény skok, ¢asové zpozdéni, programovy blok a navrat z bloku, fizeni I/0,
smycka FOR NEXT.

® Moznost fizeni provadéni 16 uloZenych programd hardwarovymi vstupy. Po-
tom miz byt ovladac pouzit v samostatné aplikaci, bez seriové linky.

e MozZnost fizeni viech pfedem uloZenych programt nebo jednotlivych in-
strukci seriovou linkou.

® 11 vstupl a 6 vystupd, vSechny opticky izolovany. Mezi nimi jsou 3 vstupy
a 4 vystupy volné programovatelné.

e Pamét 128 instrukci ziistane nezménéna i pfi vypadku napajeni.

e Sluzby pracujici ve Windows jsou dostupné. UZivatel tak mize snadno vyvi-
jet programy pro ovladani motoru.

e Pro ochrany vystupu ovladace plati totéz co bylo uvedeno u predchozich
typl ovladacd.

1w | pmn | fme | wmy

X-MIND K4
X-MIND K6

110 + 230 V15 %
110 = 230 V +15 %

2,3A
3,4A
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RADA MOTORU S INTEGROVANYM OVLADACEM HI-MOD

S

Hi-Mod je jméno fady krokovych motorl s integrovanym
bipolarnim ovladacem (chopper), ktery umi ministep. K dis-
pozici jsou Ctyfi verze, které charakterizuje programovatelny
ovladac a rozhrani bud standardni (opticky izolované vstupy
STEP a DIRECTION) nebo dle standard(i primyslovych shérnic
(RS485, CANopen, CANopen-enkodér). Krokové motory jsou ze
sortimentu SANYO DENKI, upfednostiiuje se fada F (SM 286x).

Hi-Mod ma elektronickou ¢ast umisténou v kovové skfifce,
ktera je soucasti motoru. Minimalizuje se tim rozmér sestavy
motor-ovladac a vyrazné se usnadnuje elektricka a mechanic-
ka montaz.

Hi-Mod vyZzaduje pouze jednoduchy napajeci zdroj DC, vnéjsi
ventilator nepotfebuje. Toto feSeni je idealni pro distribuova-
né Fidici aplikace.

Sestava se vyznacuje peclivou a promyslenou konstrukci, ktera
zarucuje vysokou acinnost a spolehlivost, snadné zachazeni
a konkurencné vyhodnou cenu.

Aplikované motory vyuzivaji hybridni princip ¢innosti odpo-
vidajici svétovému standardu. K dispozici je dostatecny pocet
typl motor(, coZ zarucuje optimalni pfizplsobeni k aplikaci.

< 86 mm
typ rozmér A
B 55 mm
CES 77 mm
typ rozmér M 116 mm
3F1 66 mm
3F2 96,5 mm
3F3 127 mm -
86 mm
- E %
@ D
116 mm 116 mm @
&
Fu
J A ! M

TECHNICKE PARAMETRY

e (Cinnost pfi 400, 800, 1600, 3200 (a 500, 1000, 2000, 4000
jen u typu B) krocich na otacku.

e Elektronické tlumeni rezonance zajistuje potlaceni hluku
a vibraci pfi nizkych otackach.

e Vysoka Gc¢innost ovladace (chopper), koncovy stuper je osa-
zen tranzistory MOSFET.

e (innost s jedingm napajecim zdrojem v rozsahu 32 az 75 VDC.

B TYP
e Vstupy fidicich signald (STEP a DIRECTION) jsou opticky izolované.
e Pracovni mdd se nastavuje fepinacem (DIP SWITCH).

CTYP

e Komunikace pres rozhrani CANopen.

e Prikazy k provedeni béhu s fizenim polohy.

e MozZnost nastaveni vzdalenosti, sméru, rychlosti a zrychleni.
e Prikaz pro navrat k nule.

E TYP
e VSechny vlastnosti stejné jako u typu C, navic je enkodér pro
detekci referencniho bodu a chyby polohy.

S TYP

e Komunikace pres rozhrani RS485.

e Osm vstup(, tfi vystupy.

e Moznost uloZeni az 128 fadkd programu pro pohyb motoru.

Hi-Mod B3F2 H_(|2

Vystupni kontrola:
0+9

Machanické vlastnosti:
X pfiruba motoru (2, 3, 4, 6)

1

X, typ motoru (N, H, F)

X, délka motoru (STACK 1, 2, 3)

X, typ vinuti (L, M, H) o
Elektronické vlastnosti:
B STEP a DIRECTION rozhrani
C CANopen
E CANopen - encoder
S RS 485 interface

-

3,4” MOTORY
9
| |

o \ 3F3 (3 moduly) —

@ 3F2 (2 moduly)
7
\\

3F1 (1 modul ) —|
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PROGRAMATORY PRO-MOTION

PRO MOTION je progra-
movatelna jednotka fi-
zeni (controller), kte-
ra mlze byt pouzita jako
rozhrani k fidicimu sys-
tému a nebo jako neza-
visla, samostatna jed-
notka.

PRO MOTION jsou progra-
matory, které jsou op-
timalizovany pro fizeni
v systémech s krokovy-
mi nebo bezkartacovymi
motory.

Jsou umistény v robust-

nich kovovych skfifikach
180 x 173 x 53 mm, kryti IP 20, a jsou vhodné pro montaz na
sténu. PRO MOTION programatory pracuji s jednoduchym na-
pajenim 24 VDC nebo 24 VDC a nepotiebuji Zzadny externi ven-
tilator. Hodi se pro samostatnou montaz a nebo pro montaz
dovnitf rozvadéce.

ZkuSenosti R.T.A. spolu s peclivou praci pfi tvorbé software
a promyslenou konstrukci vedly ke vzniku komponenty s vyso-
kou spolehlivosti, velkou vykonnosti, snadnou ovladatelnosti
a konkurenéné pfiznivou cenou.

Specificka sada instrukci a schopnost programovat vstu-
py a vystupy optimalizuji pouZiti programatord PRO MOTION
s r(znymi motory v rozliénych aplikacich. Uplna kompatibili-
ta s ovladaci MIND T usnadnuje realizace hybridnich systému
s krokovymi a bezkartacovymi motory.

SERIAL I/0
S1

szrﬂ
DIP-SWITCH
DP2

LED BUSY-
LED ON—|_

180

EEEEEEEEEEEEE oy

] 5 o e o e

DEOEEEEEE

@0

TECHNICKE PARAMETRY

e Komunikace seriovou linkou RS232 nebo RS485 dle volby
uzivatele; na linku (RS485) mlze byt pfipojeno az 48 pro-
gramator(. Jedna instrukce mdze byt poslana viem progra-
mator(im (broadcast).

e K dispozici jsou rlizné druhy instrukci, napf. indexovany nebo
volny béh s rampou, indexovany nebo volny béh bez rampy,
béh s programovatelnou brzdnou vzdalenosti, navrat na nulu.
Mezera (vzdélenost, Ghel) mliZze byt programovana v linear-
nim nebo absolutnim médu (linedrné nebo kruhové).

e Pocet krok( pro indexovanou rampu az +8.338.607 v relativ-
nim nebo absolutnim madu, rychlost od 200 do 24.000 Hz,
Cas rampy od 16 do 1440 msec.

e K dispozici jsou instrukce pro vyvoj programu pro pohyb
motoru. Napf.: podminény skok, ¢asové zpozdéni, progra-
movy blok a navrat z bloku, Fizeni I/0, smycka FOR NEXT.

e Procedura navrat k nule se provadi jednou instrukci a na
jednom hardwarovém vstupu.

e Moznost fizeni provadéni 16 ulozenych programd hardwa-
rovymi vstupy. Potom mz byt ovladac pouzit v samostatné
aplikaci, bez seriové linky.

e Moznost fizeni viech pfedem ulozenych program( nebo jed-
notlivych instrukci seriovou linkou.

* Deset vstupd a Ctyfi vystupy, vechny opticky izolovany.
Mezi nimi jsou dva vstupy a dva vystupy volné programova-
telné. STEP OUT a DIRECTION OUT se pouzivaji s ovladacem
ve funkci SLAVE.

e Pamét 128 instrukci zstane nezménéna i pfi vypadku napa-
jeni.

e Sluzby pracujici ve Windows jsou dostupné. UZzivatel tak
m(iZe snadno vyvijet programy pro ovladani motoru.

SERIAL I/0
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VOLITELNE KARTY

Volitelné karty jsou uvazovany pro spojeni s ovladaci GAC,
GMH, BCW a GMD. Jsou navrzeny tak, Ze se instaluji na ovladac
a tudiz pokud neni uvedeno v objednavce jinak, dodavaji se jiz
namontované na ovladac.

Jsou chapany jako prvek pro dopliujici funkci a nebo konverzi
rozhrani usnadnujici pfipojeni senzorl a fidicich systémii.

RMM 36 a RAMP 20

RMM 36 karta konvertuje sled krokovych impulzl (konstant-

ni frekvence) na rampovy pribéh zrychlujici nebo zpomalujici

frekvence, ktery zac¢ina nebo konci nad hodnotou start-stop

frekvence. Hlavni vlastnosti jsou nasledujici:

e Automaticka aktivace po pfijeti konstantni frekvence kroko-
vych pulzd.

e Nastaveni sklonu zrychlujici a zpomalovaci rampy pouzitim
pfepinace DIP-SWITCH.

RAMP 20 karta generuje zrychlujici a zpomalujici rampu
(v tomto pfipadé parabolicky priibéh), ¢imz se zlepsi provozni
vlastnosti motoru.

P
STEP
DIRECTION
D

R R Fa
Fb

RAMP

D

BUSY w

FFM

FFM karty jsou generatory pulzd pro Fizeni krokového motoru,

ktery ma pracovat pfi vysoké frekvenci (vysoka rychlost nad

start-stop rozsahem). Hlavni vlastnosti jsou:

® Signaly START a STOP na oddélenych a nezamykanych vstu-
pech.

® Sklon a délka rampy (i bod zastaveni) se nastavuji prepina-
¢em DIP-SWITCH.

® Pracovni rychlost se nastavuje pfrepinacem DIP-SWITCH
a vnéjsim analogovym signalem.

T

START T

STOP

REF

Fa

RAMP

BUSY

OFM

OFM karty jsou generatory pulzil vhodné pro fizeni krokového

motoru, ktery ma pracovat pfi nizké frekvenci (nizka rychlost

pod start-stop rozsahem). Hlavni vlastnosti jsou:

e K dispozici je zobrazovac z LED.

e Pracovni frekvence mlzZe byt nastavena prepinacem DIP-
SWITCH a trimrem nebo nastavenim z vnéjsku.

e Impulzy nebo Groven Fidicich signald jsou zavislé na typu
karty.

T|
START T
|
STOP
REF \/
Fb
SPEED == —_—
S S
INCA 01

INCA 01 je volitelna karta umoznujici fizeni krokového motoru

pfes rozhrani RS232. Na stejné seriové lince mize byt az 16

karet. Hlavni vlastnosti jsou:

e UloZeni Ctyf rliznych béhi s jejich vzdalenosti, smérem ota-
ceni, rychlosti a rampou.

e Schopnost provadét jeden ze Ctyf zapamatovanych béhi.

® Rucni Fizeni seriovou linkou.

e Komunikace dat dle vlastniho stavu nebo stavu ovladace.
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MONTAZNI RAM PRO OVLADACE GMH

Standardni ram je dodavan ve velikostech 10,5”, 12,5” nebo
19”. Mozny pocet ovladacl ve standardnim ramu zavisi na
typu ramu, pfitomnosti ¢i nepfitomnosti napajeciho zdroje
a volitelné karty.

Napajeci transformator neni soucasti ramu ale mdze byt firmou
R.T.A. dodan na zakladé pozadavku.
Ram mdze pracovat s tfifazovym transformatorem (sekundar je
zapojen do trojahelniku) nebo s jednofazovym transformato-
rem, voli se dle potfebného vykonu.

Sroubovaci svorkovnice jsou na zadni stran& ramu. Pro pfipoje-
ni transformatoru, jednotlivych motor( a rGizné skupiny logic-
Standardni ram (RACK) je pfedem propojend jednotka s napa-  kych signald jsou k dispozici samostatné Sroubovaci svorky.
jecim zdrojem vhodna pro pfipojeni vice ovladaci ve formatu
eurokarty. Standardni ram je otefend jednotka, je tfeba ji instalovat do
kovové skfiné a obvykle byva vybavena ventilatory.
Do standardniho ramu mohou byt zabudovany pouze ovladace
se stejnym napajecim napétim.

T amios | ems | umi |
2 3 4 5 6 7

GMH 05, 06
GMH 02, 03, 07 2 3 4 5 6 7
GMH 04, 06, 09 2 3 3 4 5 6

Tabulka ukazuje maximalni pocet jednotek (ovladacl na euro-
’ kartach s volitelnou kartou nebo bez ni), které mohou byt
@ @ @ umistény v rdmu, a to v zavislosti na jeho velikosti (se zdrojem
N N s a nebo bez).

E Tato tabulka je pouze informativni. Nékteré konfigurace nemo-
H [ LI hou byt pouZitelné bez znalosti ztraceného vykonu nebo jiné-
" : @m ; 7 %mn ho alikaéniho problému. V téchto pfipadech kontaktujte spo-

lecnost Enika.

=~

-

transformator napéjeni
a pomocné prvky
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PRIKLADY MOMENTOVYCH CHARAKTERISTIK

Spravné dimenzovani pohybového systému s krokovym moto-
rem a to jak z pohledu technického nebo ekonomického,
nemize byt provedeno bez hlub3ich znalosti nasledujicich
parametr(:

e Mechanické vlastnosti dané aplikace, jako jsou napf. moment
setrvacnosti, prevody, rychlost, zrychleni, ¢as pro ujeti drahy,
Cetnost zapinani a vypinani motoru.

e Provedeni ovladace, vyjadfené maximalnim krouticim
momentem motoru pfi zménach rychlosti.

STANDARD MOTOR 3,4” - 1 STACK

—— GMD 02, GMH 06 and GAC 03
16 — NDC 06 at 32 Volt o

STANDARD MOTOR 3,4” - 2 STACK
! | |

=== GMD 04 and GAC 04

4.0

32 === GMD 03, GMH 07 and GAC 03—
12 \\\ 24 :\
Nm 08 \\ \\ Nm " \\\\
—
0.4 \ 08 —
(— =
0.0 0.0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
RPM RPM
STANDARD MOTOR 3,4” - 3 STACK STANDARD MOTOR 4,2” - 2 STACK
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