Schrittmotoren mit
feldorientierter Regelung

Mit einer feldorientierten Ansteuerung (FO) erreichen oder tibertreffen Schrittmotoren die Leistungs-
fahigkeit eines Servoantriebs: Nachteile wie der Positionsverlust bei Uberlast, fehlende Kontrolle oder
starker Abfall des Drehmomentes bei héheren Drehzahlen entfallen dadurch. Die Ritter Elektronik
GmbH aus Remscheid hat sich auf entsprechende Lésungen spezialisiert.

it dem Antriebskonzept RIFO-4.0 hat
Ritter Elektronik ein sehr kompaktes und
leistungsstarkes Antriebssystem fir die
Automatisierungstechnik geschaffen,
welches sich durch ein groBes Potenzial an
Anwendungen auszeichnet. Die feld-
onentierten Schrittmotoren kannen die
Antriebe in Applikationen mit kostenin-
tensiven Servoachsen ersetzen. Der Vorteil
liegt unter anderem im Systempreis je
Achse, Das RIFO-4.0 wartet mit einer
geringeren Einbaumasse der Motaren auf,
da diese bei einem Drehmoment von
1,5 Nm und einer Drehzahl von 750 U/min
ohne Getriebe auskommen. Der kom-
pakte Aufbau der Antriebsregler stellt fir
die Kommunikation mit Ubergeordneten
Steuerungssystemen wahlweise RS232-,
CAN- und Ethernet-Schnittstellen zur
Verfligung. Zusatzlich wurden proprietére
Datenprotokolle zu gangigen Steuerungs-
systermen wie beispielsweise der Firma
letter realisiert. Neben weiteren Features
sind zusdtzlich 32 x Digitale 24 YDC /0s

auf der Reglerbaugruppe veriiigbar. Op-
tional ist eine Erweiterung um 4 x Relais-
Ausgénge maglich.

Der besondere Vorteil von Schrittmotoren
besteht in hohen Drehmomenten bei kiei-
nen Baugr&Ben. Der Steuerungsaufwand
an Elektronik und Sensorik ist verhélnis-
maBig gering. Die Kombination eines
normalen Schrittrmotors mit einem Geber
und einer feldorientierten Ansteuerung
ergibt einen Servoantrieb von beachtlicher
Dynamik und mit hohem Drehmoment fir
villig neue Einsatzbereiche, Ritter Elektronik
hat diese Technik so weit entwickelt, dass
weltweit bereits ca, 25.000 Antriebe in
verschiedenen Applikationen im Einsatz
sind.

Antrieb fir dynamische Anforderungen
Die Remscheider haben einen FO-Stepper-
basierten Antrieb zum Bewegen der Nih-
pendelachse einer Industrienahmaschine
mit enormen dynamischen Anforderungen
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kanstruiert: In nur 5 ms muss er auf 1.500
Lfmin beschleunigen, in der gleichen Zeit
auf einer bestimmten Position zum Stehen
kommen, dann 10 ms warten, um der
Madel gentgend Zeit zum Einstechen zu
lassen und anschiiefend wieder fiir den
nachsten Hub in die gewiinschte Position

zuriickzufahren. Fir den kompletten Be-
wegungsablauf stehen nur 30 ms zur Ver-
filgung. Durch Verdnderung der Fithrungs-
grofe kann jedes beliebige Drehmoment
eingestellt und der Antrieb als prazise und
genaue ,Drehmomentquelle” genutzt
werden. 5o lassen sich Antrigbsformen
realisieren, die eine Drehmomentkontrolle
benitigen. Konventionelle Stepperantriehe
kinnen diese Leistung nicht erbringen.

Fir Antriebe mit einem hohen Drebmo-
ment bei niedrigen Drehzahlen sind FO-
Stepper den Servos deutlich dberlegen. In
der Beschleunigung kénnen sie zumindest
bis zu ihrer Drehzahlgrenze mithalten.
Wenn die Beschleunigungsvorgange einen
starken Wiederholcharakter haben, sind
FO-Stepper sogar besser geeignet als
Servoantiriebe.
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