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Selt mehr als 30 Jahren bietet die
Ramscheider Ritter Elakironik
GmbH ihren Parinem umfas-
sande Erfahrung in der Industrie-
elektronik und eine ganzheltliche
Dienstleistung von der kunden-
spezifischen  Elektronikentwick-
lung Gber die Protolypenflertigung
bis ‘hin zum: Serienprodukt. Im
Fokus steht dabel dis Entwick-
lung und Fertigung von Systemen
der. elekironischen Antriebstech-
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wDie Kembination
elnes normalen
Schrittmotors mit
ginem Geber und siner
feldarientierten
Ansteuerung ergibt
einen Servoantrieb
ven beachtiicher
Dynamik und mit
hohem Drehmoment
filr widllig neus
Einsalkzbereiche.”

Abb. 1: FO-5teppar
fiir hohe dynamische
Anforderungen
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Im Gleichschritt

Fiir jeden Bedarf den richtigen Antrieb

In der industriellen Automationstechnik kommt den Antrieben zunehmend
mehr Bedeutung zu. Neben der Kompaktheit, Leistungsstirke und Langle-
bigkeit sollen sie universell einsetzbar, giinstig und dariiber hinaus auch
einfach zu steuern sein. Schritt- und BLDC-Motoren sind hier genau die
richtige Lésung. Mit entsprechenden Modifizierungen kénnen sie in vielen

Féllen aufwindige sowie kosten- und wartungsintensive Applikationen bei

gleicher oder gar besserer Leistung ersetzen.

Mit einer leldodentierten Ansteusrung (FO) erral-
chen cder {ibertreffen Schrittmoloren dis Les-
turgsfdhigkeil eines Servoantriebs: Nachisila
wig der Posilionsverust bel Uberast, fehlende
Kontrolie oder starker Abfall des Drehmomentas
bei hiheren Drehzahlen entiaflen dadurch. Die
Ritler Elekironik aus Remscheid hat sich auf ent-
sprachende Losungen spezialsier,

Optimierte Leistung dank
feldorientierter Ansteuerung

Mit dem Anfriebskonzept Rifo-4.0 hat Ritter
Elekironik ein kompakles und leistungsstarkes
Antriebssyslem fir die Aulomatisierungslech-
nik geschaffen, welches sich durch ain grofies
Fotenzial an Amnwendungen auszeichnet, Die
feldorientiertan Schritimoloren kiinnan die An-
triebe in Applikationen mil kostenintensiven
Servoachsen ersetzen. Der Vorledl liegt unter
anderem im Systempreis j@ Achse, Rilo-4.0
warlat mit einer geringeran Einbaumasse der
Motoren aul, da die Schrittmotoren bai einem

Orehmoment van 1,5 Mm und einer Drahzahl
von 750 L/min ohne Getriebe auskommen, Dear
kompakia Aufbau der Antrisbsregler stelll fir
die Kommunikation mit Obergeordnaten Steue-
rungssystemen wahlweize AS232-, CAN- und
Ethernat-Schnitistellen zur Verfligung, Zusitz-
lich wurden proprietire Dalenprotokolle zu gén-
gigen Steusrungssystemen wie bspw. der Fir-
man Jatter oder Wago realisiert, Meben wei-
teren Features sind zusdtzich 32 x Digitale 24y
DG 11O0s auf der Reglerbaugruppe verllgbar,
Opticnal it eing Erwelterung um 4 x Ralals-Aus-
gange muglich.,

Der besondare Vorlell von Schritimotoren be-
steht in hohen Drehmomentan bel kleinen
Baugriifien, wobel der Steverungsaufwand an
Elekironi und Sensorik verhéltnismiRig gering
ist. Die Kombination einez normalan Schritl-
motors mit einem Geber und einer feldorien-
tierten Ansteuerung ergibt einan Servoantrieh
von beachilicher Dynamik und mit hohem
Drehmomeant flr vllig neve Einsatzbersiche,
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Abb, 2: BLDC-Antrieb mit hohem Wirkungsgrad

Abb. 4: RIFD 4.0-Steuerung flr bls zu

Ritter Elektronik hat diess Technik so well ent-
wickalt, dass wallweil bereits ca. 25.000 An-
triebe in verschiedenen Applikationen im Ein-
salz sind.

Antrieb fiir hohe dynamische
Anforderungen

So hat Ritter bspw. einen aul einam FO-Sleppar
basierendan Anirieb zum Bewegen der Mihpen-
delachse  einer  Indusiienghmasching  mil
enormen dynamischen Anfordarungen  enbwi-
ckall: In nur 5 ms muss er aull 1.500 L/min be-
schisunigen, in der gleichen Zeit aul siner be-
stimmten Position zum Stehan kommen, dann
10 ms warten, um der Madel genligend Zeit zum
Einstechen 2u lassen und anschiisfand wieder
fur dan néchslen Hub in die gewinschie Fosi-
fion zurlickzufahran. Fir den kompletien Bawe-
gungsablaul stehen nur 30 ms zur Verdlgung.
Durch Varanderung der Fihrungsgroie kann je-
des beliebige Drehmoment eingestedlt: und der
Anlrieghb als prazise und genaua | Dehmoment-
qualis” genutzt werden, 5o lassen sich Antriebs-
formen reafisieren, wo es auf eine axakte und
stetige Konlrolie des Orehmoments ankommt.
Konventionelie Stepperantriebe kinnen diese
Ledstung nicht eroringan. Fir Antriebe mit einem
hahen Drehmoment bel niedrigen Drehzahlan
sind FO-Stepper den Servas deullich Gberegen,
In der Beschleunigung kénnen ske zumindest bis
2u Ihrer Drehzahlgrenze mithalten, Wenn die Be-
sghleunigungsvorgange enen starken Wisder-
holcharakter haben, sind FO-Stepper sogar
hesser gesignet als Servoantriebe.
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Abb. 3: Funktionsprinzip der feldorientierten Steppermotoren

Abb, 5: Aufbau der FO-Stepper \r;un Ritter Elektronik GmbH

Volle Leistung ohne BiirstenverschleiB
Meben dan erfolgreichen FO-Steppern hal Ritter
auch im Ssgment der bursteniosen Gleichstrom-
motoren (BLOC) umiangreiche Kompetenzen
enbwickelt, Diese Moloren verainen die Eigen-
schatten der Birslenmotoren wis hohsr Wi
kungegrad und stabiies Drehzahl-Drehmoment-
verhalten mit dem Voriell der hdheren
Lebansdaver wnd Robustheit,

Bei BLDC-Moloren ersetzt eine Kombination
aus FAotorlageerfassung und Halbleiterleiztungs-
schalter den verschisilanigligen Kommutator,
Auf Basis der fUr dis Kommutisrung nobwen-
digen Hallsensoren Ist s moglich, dig Informa-
tion zum prazisan Rsgealn der Drehezahl im 0,1 %-
Bareich mit gesignatem Schallungsaufwand zu
ermitteln. Durch dia Kombination entstehl ein
Antriebskonzent mit hohem Wirkungsgrad und
Lebensdaver, sowie hohen Drehzahlgenauig-
kaiten und kompakiem Aufbaw,

Mit ginem Set aus birstenlosem Gleichstrom-
molor mit direkd aufgesetzier Leislungs- und
Steuverslektron®c sowia priziser Drehzahirege-
hung lassan sich viele Amwendungen einfzch und
kostenglnstig reafisieran. Diss wird unterstiiz
durch am Markt Ghliche MOSFET Halblsitersls-
mente in BE-Schaliung.

Grundsitzlich sind disse Losungen (e alke An-
triebe geeignet, bei denen es awl eine hohe
Drehzahlgenawighkeit im Bereich von 0,1 %4, einen

hohen Wirkungsgrad, einen bevorzugilen Leis-
fungsbereich bis 1 KW sowie eine prelswarte
Umsatzung ankommt.

Der industriellen

Elektronik verschrieben

Ritter Elekironik verfigt Gber mehr als 30 Jahre
Erfahrung in der Industriealeltronik bis hin zum
Schaltschrankbau und bigtel sainen Partnermn
vor der kundenspezilischen Elektronikentwick-
lung fber déie Prototypenferligung bis hin zum
Serenprodukt ene ganzhailliche Dienstlsistung.
Hauptbetatigungsield ist die Entwicklung und
Ferligung von Systemen der eleldronischen An-
trigbslechnik, Da alle notwendigen Disziplnen
wie Entwicklung, Prolotypenbau, Typenprifung
und Serienferigung durch Fitter abgedeckt sind,
isl gewahrieisiet, dass die Kunden im gesamien
Frojektveriaul nur einen Ansprechparner als
Schnittstelle nutzen kiénnen. Dies reduziert aul
beiden Seilen die Aufwendungen im Projekt-
managamani,

Ritter Elskironilk GmbH, Remscheid
Teld.: 02191/67-1001

Fax: 02191/67-1671
info@riller-alaktronik, de

v ritter-elektronik. de
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