mlt feldorientierter Regelung

MiteinerfeldorientiertenAnsteuerung(FO} :
erreichen oder iibertreffen Schrittmotoren :
; dass ".'mhm't bermlts o, 25'.']00 .Ammh% M % formen realisieren, die eine Drehmomentkontrolle
verschiedenen Applikationen im Einsatz sind. : : : 4

: bendtigen. Konventionelle Stepperantriebe kdin-

i nen diese Leistung nicht erbringen.

die Leistungsfihigkeiteines Servoantriebs:

Machteile wie der Positionsverlust bei :
{iberlast, fehlende Kontrolle oder starker :
Abfall des Drehmomentes bei hoheren :
Drehzahlen entfallen dadurch. Die Ritter :
Elektronik GmbH aus Remscheid hat sich :
auf entsprechende Lisungen spezialisiert. :

Mit dem Antriebskonzept RIFO-4.0 hat Rit-

ter Elektronik ein sehr kompaktes und leistungs-

starkes Antriebssystem filr die Automatisierungs- |
technik geschaffen, welches sich durch ein grofies :

Potenzial an Anwendungen auszeichnet. Die feld-

arientierten Schrittmotoren kénnen die Antriebe :
in Applikationen mit kostenintensiven Servoach-
sen ersetzen, Der Vorteil liegt unter anderem im
Systemprels je Achse. Das RIFO-4.0 wartet mit :
giner geringeren Einbaumasse der Motoren auf,
da die Schrittmotoren bei einem Drehmoment :
von 1,5 Nm und einer Drehzahl van 750 U/min :

ohne Getriebe auskommen. Der

moment fir 'I'ﬂ”ig neue Einsatzbereiche. Rilter i Antrieh als pi‘éiise und genaue _[}reh"mmem.

Elektronik hat diese Technik so weit entwickelt, : quelle® genutzt werden. So lassen sich Antriebs-

Antrieb fiir hohe dynamische
Anforderungen

Durch Veranderung der Fihrungsgrifie kann ik

Fir Antriebe mit ainem hohen Drehmoment

¢ bei niedrigen Drehzahlen sind FO-Stepper den
: Servos deutlich dberlegen. In der Beschleunigung

Ritter hat einen FO-Stepper-basierten Antrieb :
zum Bewegen der Nahpendelachse einer Indus- :
! trienahmaschine mit enormen dynamischen An- :
forderungen konstrulert: In nur 5 ms muss er auf :
1,500 U/min beschleunigen, in der gleichen Zeit :
i auf einer bestimmten Position zum Stehen kom-
men, dann 10 ms warten, um der Madel geniigend :
Zeit zum Einstechen zu lassen, um ans?:hliegem:l
wieder fiir den nichsten Hub in die gewiinschte

kénnen sie zumindest bis zu ihrer Drehzahlgrenze
mithalien, Wenn die Beschleunigungsvorgénge
einen starken Wiederholcharakter haben, sind FO-
Stepper sogar besser geeignet als Servoantriebe.

! Tel: 02191/671001
: info@ritter-elektronik.de
. www.ritter-elektronik.de
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: RITTER Elektronik GmbH
Position zuriickzufahren. Fiir den kompletten Be- ;| : D-42897 Remscheid

wegungsablauf stehen nur 30 ms zur Verfiigung. |

jedes beliebige Drehmoment eingestellt und der £ . et enenad

kompakte Aufbau der Antriebsregler
stellt fir die Kommunikation mit
dbergeardneten  Steuerungssyste-
men wahlweise R5232-, CAN- und
Ethernet-Schnittstellen  zur  Verfi-
gung. Zusatzlich wurden proprietdre
Datenprotokolle zu gdngigen Steu-
erungssystemen wie belspielsweise
der Firma Jetter oder WAGO reali-
siert. Neben weiteren Features sind
zusatzlich 32 x Digitale 24V DC1/0s
auf der Reglerbaugruppe veriighar,
Optional i5t eine Erweiterung um
4 % Relais-Auspange moglich.

Der besondere Vorteil wvon
Schrittmotoren besteht in hohen
Drehmomenten bei kleinen Baugro-
Ben, Der Steuerungsaulwand an
Elektronik und Sensorik ist verhalt-
nismaflig gering. Die Kombination
eines normalen Schrittmolors mit
einem Geber und einer feldarien-
tierten Ansteuerung ergibt einen
Servoanirieb  von  beachtlicher
Dynamik und mit hohem Dreh-

er produmeren Qualltat
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