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HOCHKOMPAKT, MODULAR, FLEXIBEL

DIAS-DRIVE MDD 2000

Die hohe Leistungsdichte des Multiachs-Servosystems MDD 2000 ermog-
licht in Kombination mit dem modularen Aufbau passgenaue und sehr
flexible Antriebsdesigns. Mit Einkabeltechnologie, vielen Safetyfunktio-
nen und einfacher Handhabung sind die Serovdrives fiir vielfaltige Anwen-
dungen die perfekte Lésung.

L M

HOCHSTE LEISTUNGSDICHTE

Hochste Leistungsdichte kombiniert mit moderner Regler-Performance in einem hoch-
kompakten Gehduse: Die DIAS-Drive-Serie MDD 2000 ist fiir hochdynamische Multi-
achs-Anwendungen konzipiert. Fiir passgenaue Antriebslésungen konnen die kom-
binierten Versorgungs- und Achsmodule (MDP) mit 1*, 2* oder 3 integrierten Achsen
stand-alone als Kompaktantrieb zum Einsatz kommen oder mit beliebigen Achs-Erweite-
rungsmodulen (MDD) zu einem Multiachs-Verbund kombiniert werden. Die kompakten Mo-
dule variieren lediglich in der Breite pro BaugroRe um jeweils 75 mm (75/150/225 mm),
die Bauhohe (242 mm) und -tiefe (219 mm) bleiben gleich.

FLEXIBLES GESAMTSYSTEM

Versorgung, Netzfilter, Bremswiderstand und Zwischenkreis sowie viele Safety-Funk-
tionen sind in den Drives bereits integriert. Das flexible Servosystem ist einphasig oder
dreiphasig mit 200/240* V AC bzw. 380/480 V AC zu betreiben. Die Positionsvorgabe
erfolgt in der Steuerung und wird Giber den Echtzeitbus VARAN an die Drives libermittelt.
Mit Regler-Zykluszeiten von nur 62,5 ps und einem Jitter kleiner 1 ps sind die DIAS-
Drives MDD 2000 ideal fiir schnelle und hochprazise Positionieraufgaben.

VIEL LEISTUNG IN DREI BAUGROSSEN

Aktuell sind zwei BaugroRen erhiltlich. MDP 2100, das kombinierte Versorgungs-/
Achsmodul in BaugrofRe 1, bietet 3x 5 A Nenn- und 15 A Spitzenstrom. In BaugroRe
2, MDP 2200, gibt es ein Dreiachsmodul mit 3x 10 A Nenn- und 30 A Spitzenstrom.

In diesen beiden BaugroRen stehen bereits Achserweiterungsmodule zur Verfiigung. P

BaugrolRe 3 folgt als MDP 2300 mit kombinierten Versorgungs-/Achsmodulen mit h“""“m?:: Cc
1x 30 A Nenn- und 90 A Spitzenstrom sowie 2x 22 A Nenn- und 66 A Spitzenstrom*. Alle é\ & ‘ ::
Baureihen bieten einen Uberlastfaktor bis 300 Prozent. Das modulare MDD-2000-System - 4

bietet eine passgenaue Losung fiir jede Anwendung, punktet aber speziell bei Appli- . '
kationen mit unterschiedlichen Lastzeiten. .

*in Vorbereitung
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MDD 2000 AUF EINEN BLICK

PRAZISE MOTORSTEUERUNG
* Minimale Regler-Zykluszeiten von nur 62,5 ps

— =t M‘h-‘émf-‘-:‘-—ﬂ i . Echtze-llt—Ethernet VARAN
* Hohe Uberlastfahigkeit: 300 %

T MODULARER AUFBAU

* Kombinierte Versorgungs- und Achsmodule (MDP)
sowie Erweiterungs-Achsmodule (MDD) fiir bis zu
3 Achsen

e Anreihtechnik ohne Backplane: Vorhalten von
optionalen Modulen entfallt

EINKABELLOSUNG HIPERFACE DSL©®

e Minimiert den Verkabelungsaufwand

e Optional: universelle Schnittstelle fiir
Gebervarianten Resolver, EnDat 2.10,
Hiperface©, Sin/Cos, TTL, BiSS-C, Tamagawa

SCHNELL STARTKLAR
[ * Komfortable Konfiguration im all-in-one
| Engineering Tool LASAL
e Nahtlose Integration ins SIGMATEK-Automati-
sierungssystem

VIELE SAFETY-FUNKTIONEN

 Safe Torque Off (STO), Safe Operating Stop (SOS),
Safe Stop 1 (SS1), Safe Stop 2 (SS2)

 Safe Brake Control (SBC), Safe Brake Test (SBT)

 Safely Limited Speed (SLS), Safe Speed Monitor
(SSM), Safe Maximum Speed (SMS)

 Safe Maximum Acceleration (SMA), Safely Limited
Acceleration (SLA)

 Safely Limited Position (SLP), Safe Position (SP),
Safely Limited Increment (SLI), Safe CAM (SCA)

 Safe Direction (SDI)

alle SIL 3, PL e, Kat. 4, TUV-zertifiziert

E S
-“-;'D 2100

MaTeE
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AUTIGN!

KOMFORTABEL
* Schnelle, werkzeuglose Modulverbindung




FEATURES, DIE UBERZEUGEN

Die MDD-2000-Servodrives sind fiir dynamische Multiachs-Anwen-
dungen konzipiert. Durch kurze Regler-Zykluszeiten von 62,5 ps und
einem Jitter kleiner 1 ps eignen sich die Drives ideal fiir schnelle und
hochprazise Positionieraufgaben.

FLEXIBLES
MULTIACHS-SERVOSYSTEM

Die kombinierten Versorgungs- und Achsmodule der Reihe
MDP 2000 fiir bis zu drei Achsen konnen stand-alone als
Kompaktdrives genutzt werden oder mit verschiedenen
MDD-2000-Achsmodulen beider BaugroRen zu einem Multi-
achs-Verbund erweitert werden.

SAFE
MOTION

o]

CLEVERE
VERBINDUNGSMECHANIK

Eine Erweiterung des Multiachs-Verbundes erfolgt werkzeuglos
mit DCB ,,DC Connection Block” und BCB ,Bus Connection Block”
erfolgen. So entfdllt eine aufwendige Einzelverdrahtung fiir
Strom, Zwischenkreiskopplung und Echtzeit-Ethernet-Kommuni-
kation mit VARAN-Bus.

VIELE
SAFETY FUNKTIONEN

In den DIAS-Drives MDD 2000 sind zahlreiche Safety-Funktionen
integriert — alle SIL 3, PL e, Kat. 4 und TUV-zertifiziert: sichere
Stopp-, Brems-, Geschwindigkeits-, Beschleunigungs-, Positions-
und Drehrichtungs-Funktionen.

WENIGER
VERKABELUNGSAUFWAND

Bei der MDD-2000-Serie kommt standardmdRig die digitale
Motorfeedback-Schnittstelle Hiperface DSL zum Einsatz. Die
Einkabel-Losung fiir Leistung und Feedback-Signale minimiert
den Verkabelungsaufwand.



DYNAMISCH, PRAZISE, WIRTSCHAFTLICH

VOLL INTEGRIERT

Die Antriebstechnik ist nahtlos in das Automatisierungssystem integriert.
Motion Control, Ablaufsteuerung, Safety und Visualisierung sind auf einer
durchgéngigen Plattform vereint. Dies vereinfacht die Programmierung
und sorgt fiir eine lbersichtlich strukturierte Applikationssoftware.

Energieeffiziente Servomotoren lassen
sich mit den modularen Mehrachsgerdten
der MDD-2000-Serie prazise ansteuern.
Sie konnen Ihr Antriebskonzept duferst
flexibel an die benétigte Achsanzahl an-

passen bzw. skalieren.

EINFACHE HANDHABUNG

Da alle Parameter und Konfigurations-
daten der Servoverstarker zentral in der
Steuerung gespeichert sind, gestalten
sich Inbetriebnahme und Service einfach.
Beim Tausch eines Drives werden Parame-
ter und Konfigurationsdaten automatisch
zuriickgespielt.

WIRTSCHAFTLICH

Die Funktionalitdten der DIAS-Drives 2000
wurden bewusst reduziert. Mit Strom-,
Drehzahl- und Lage-Regelung konzent-
rieren sie sich auf ihre eigentlichen Auf-
gaben, wahrend die Steuerung die Appli-
kationsaufgaben {ibernimmt. Doppelte
Funktionalitdten und teure Elektronik im

Antrieb entfallen damit. Ein Zwischen-

kreisverbund der DIAS-Drives sorgt fiir
Energieeinsparung.

SAFETY INTEGRIERT

Alle DIAS-Drives verfiigen iiber viele Saf-
ety-Funktionen gemdf SIL 3 nach EN IEC
62061 und PL e nach EN ISO 13849-1/-2
und sind TUV-zertifiziert. Eine einfache
Einbindung in das Sicherheitskonzept der
Maschine wird so garantiert.

ECHTZEIT-ETHERNET

Die moderne Steuerungsstruktur wird
durch den hart-echtzeitfahigen Ethernet-
bus VARAN madglich, der zur Kommunika-
tion zwischen Antrieben und Steuerung
eingesetzt wird und die Prazision der Be-
wegungsfiihrung er-
hoht. Durch die kur-
zen Zugriffszeiten

HMI

und d'u.e. hohfa Syn'- TCP/IP
chronitdt, die mit
VARAN erreicht wer-
den, ldsst sich —im

Zusammenspiel mit

einer iibergeordneten SPS - die Steuerung
von komplexen Bahnprofilen mit mehre-
ren Achsen einfach und kostengiinstig re-
alisieren. Zudem wird mit dem VARAN-Bus
eine wesentlich tiefere Integration der
Antriebe in die Steuerung erreicht. Durch
die héhere Ubertragungsrate und groRere
Bandbreite der Echtzeit-Ethernet-Kommu-
nikation ist es maglich, in kiirzerer Zeit
mehr Antriebe anzusprechen.

CPU mit VARAN-Manager und Safety Controller

@
Wi

i S-DIAS, Safety integriert

Servo-Drives, Safety integriert




MDD 2000

SPEZIFIKATIONEN

MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*

Ak A3 ad
[ -

- - 242

Ly T TR Eaw
-

mm
‘ ' i
prin = = : 4, y [ 219
—CeCmCs mm
75 mm 150 mm 225 mm
3 kg 5,2 kg 7,2 kg
*in Vorbereitung
VERFUGBARE MODELLE
KURZBEZEICHNUNG ART SAFETY UNIVERSALGEBER ARTIKELNUMMER
MDP2100-DDD-00 Netz-/Achsmodul mit 3 x 5/15 A ja nein 09-83-100-DDD-00
MDP2100-DDD-03 Netz-/Achsmodul mit 3 x 5/15 A ja ja 09-83-100-DDD-03
MDD2100-DDD-00 Achsmodul mit 3 x 5/15 ja nein 09-84-100-DDD-00
MDD2100-DDD-03 Achsmodul mit 3 x5/15 A ja ja 09-84-100-DDD-03
MDP2200-HHH-00 Netz-/Achsmodul mit 3 x 10/30 A ja nein 09-83-200-HHH-00
MDP2200-HHH-03 Netz-/Achsmodul mit 3 x 10/30 A ja ja 09-83-200-HHH-03
MDD2200-HHH-00 Achsmodul mit 3 x 10/30 A ja nein 09-84-200-HHH-00
MDD2200-HHH-03 Achsmodul mit 3 x 10/30 A ja ja 09-84-200-HHH-03

MODUL MDP/MDD 2102* MDP/MDD 2100 MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Wirknennleistung 1,3 kW 2,6 kW fiir 4 kW 8 kW fiir 9 kW 18 kW fiir 18 kW 36 kW fiir

10s 10s 10s 10s
Zwischenkreisnennspannung 325V 565V
Maximale Zwischenkreisspannung 430V 850V
Zwischenkreiskapazitdt 1320 pF (MDP)/1980 pF (MDD) 330 pF (MDP)/495 uF (MDD) 660 pF 1155 pF
Maximalstrom tiber DCB 40 A
MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Maximale Anzahl 3
Schaltfrequenz 8 kHz
Derating 2,5 %)/ °C liber 45 °C

(betroffen sind Achsenstrom und Zwischenkreisleistung)

Dauerstrom/Spitzenstrom fiir 1 s 5/15 A 10/30 A Version 1: 1x 30/90 A
pro Achse Version 2: 2x 22/66 A
Maximaler Summenstrom 15 A 30A 45 A
Maximale Ausgangsfrequenz 599 Hz
Maximale Leitungsldange 30m

*in Vorbereitung
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SICHERE / CAPTURE-EINGANGE

ART

Anzahl
Nenneingangsspannung
Eingangsspannungsbereich
Signalpegel
Schaltschwelle
Eingangsstrom

Eingangsverzogerung

SICHERER EINGANG (EINGANG 1-4) CAPTURE EINGANG (EINGANG 5-6)
6
+24V
+18-30 V
low: <+5V low: <+5V, high=2+15V
typisch +11V
typisch 3,6 mA bei+ 24V

typisch 0,5 ms bei +24 V typisch 3 ps bei +24 V

TAKTAUSGANGE FUR QUERSCHLUSSERKENNUNG

MODUL
Anzahl

Ausgangsnennspannung
Ausgangsspannungsbereich
Ausgangsstrom

Kurzschlussfest

GEBERSCHNITTSTELLE

MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200

1x Takt A pro Modul
1x Takt B pro Modul

+24V
+22-30V

MDP/MDD 2300*

maximal 100 mA

ja

MODUL
On-board maximale Anzahl

Typ
Anschlussart

Spannungsversorgung

Optional maximale Anzahl

Typ
Spannungen

maximale Leitungsldnge

NETZVERSORGUNG

MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200
3
Hiperface DSL
Einkabellésung
12V
3
Resolver/Sin-Cos/TTL/Hiperface/EnDAT 2.1/Tamagawa/BiSS-C
5V (mit Remote Sensing)/9 V
30m

MDP/MDD 2300*

MODUL

Netznennspannung
Netzspannungsbereich
Uberspannungskategorie
Netzfrequenz

Nennanschlussleistung
Netzeingangsstrom

Einschaltstrom

Sternpunkt

Maximal zuldssiger Kurzschlussstrom

Netz

Integrierter Netzfilter nach EN 61800-3,
Kategorie 3

Maximale Absicherung

*in Vorbereitung

MDP 2102* MDP 2100 MDP 2200 MDP 2300*
1x 230 V AC 3x 400 V AC
1x 230 VAC 10 % 3x 380-480 V AC 10 %

III

45-65 Hz

2,8 kVA 8,5 kVA 17,25 kVA 27,6 kVA
12A 12A 25A 40 A
maximal 15 A maximal 35 A maximal 45 A

geerdet

5 kA
TN-S, TN-C-S (mit geerdetem Sternpunkt)
IT (auf Anfrage)

ja

Leitungsschutz: 13 A Typ C
Betriebsklasse gG (glL): 13 A

Leitungsschutz: 25 A Typ C Leitungsschutz: 40 A Typ C
Betriebsklasse gG (glL): 25 A Betriebsklasse gG (glL): 40 A




BALLASTWIDERSTAND

MODUL MDP 2102* MDP 2100 MDP 2200 MDP 2300*
Interner Bremswiderstand ja(25Q) ja (20 Q)
vorhanden

Dauerleistung int./ext. 50 W/500 W 200 W/1000 W 400 W/2000 W
Spitzenleistung int./ext. 7,4 kW/12,3 kW 28,9 kWw/28,9 kW 28,9 kW/36,1 kW 37 kW/48,1 kW
Minimal zuldssiger Bremswider- 15Q 25Q 200 15Q
stand (ext.)

Uberlastschutz ja

Kurzschlussschutz ja

Erdschlussschutz nein

Maximale Leitungslange 3m

KOMMUNIKATION

MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Bus VARAN

MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Maximaler Dauerstrom 15A

Uberlast- und Kurzschlussschutz ja

Unterspannungsiiberwachung ja

Kabelbruchiiberwachung ja

Bremsenspannungsabsenkung ja (12-24 V)

MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Kiihlung Luft, Cold-Plate in Vorbereitung

Backplane keine erforderlich

Montierposition vertikal hdangend

Freiraum oben und unten mindestens 3 cm

Liifter ja, wechselbar (Lebensdauer ca. 70.000 h)

Abmessungen (B x H x T) 75 x 242 x 219 mm 150 x 242 x 219 mm 225 x 242 x 219 mm
Gewicht 3 kg 5,2 kg 7,2 kg

UMGEBUNGSBEDINGUNGEN

MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Lagertemperatur -25...+70 °C

Nennumgebungstemperatur 0...+45 °C

Umgebungstemperatur max. 0 ... +55 °C (mit Derating 2,5 %/°C iiber 45 °C)

Luftfeuchtigkeit maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend

Einsatzhohe bis zu 1000 m iiber NN bei Nominalwerten

1000-3000 m iiber NN mit Reduzierung um 1,5 %/100 m
(betroffen sind Ausgangsnennstrom und Eingangsnennleistung)

Betriebshedingungen Verschmutzungsgrad 2

Schwingungsfestigkeit Frequenz: 5-150 Hz
Beschleunigung: 1 g
Amplitude: 0,075 mm (0,15 mm pp)

Schockfestigkeit Beschleunigung: 15 g

Schutzart P20

MODUL MDP/MDD 210X MDP/MDD 2200 MDP/MDD 2300*
Normung UL-zertifiziert**

Approbationen CE, TOV-Austria EG-baumustergepriift

* in Vorbereitung
**voraussichtlich 12/2023
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TECHNISCHE DATEN

SERVOMOTOREN DSMS5S

Unsere kompakten Synchron-Servomoto-
ren der Serie DSM5 sind mit der neuesten
Generation der Magnettechnik ausgestat-
tet. Die biirstenlosen Drehstrom-Motoren
eignen sich ideal fiir Positionieraufgaben
mit hohen Anspriichen an Dynamik und
Standfestigkeit. Sie besitzen Permanent-
magnete aus Neodym-Magnetmaterial im
Rotor. Durch das niedrige Tragheitsmo-

STANDARD FEATURES

Schutzart IP65

Drehbare Winkelstecker

Sensoren in den Statorwicklungen zur
Temperaturiiberwachung
UL-konforme Ausfiihrung

ment sind die Motoren hochdynamisch
und haben ein sehr geringes Cogging. Die
robusten, kompakten Motoren mit hoher

Leistungsdichte gibt es in 7 BaugroRen
und feinen Abstufungen, wodurch eine
optimale Anpassung mdglich ist.

DSM LOW VOLTAGE

Flir unsere S-DIAS Motionmodule
fiir die Hutschiene stehen DSM
Low-Voltage-Servomotoren  fiir
die Spannungsbereiche 24 V und
48 V bereit. Weitere Informatio-
nen auf Anfrage.
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DSM504 1 0,19 0,15 0,6 8000 0,126 0,78 0,60 3,1 0,24 0,037 0,53 0,4 0,019 0,2 X
DSM505 1 0,38 0,29 1,3 8000 0,243 1,21 0,09 4,8 0,31 0,061 0,68 0,4 0019 0,2 X

X

DSM521 1 0,7 0,58 2,4 6200 0,38 1,57 1,29 6,4 0,45 0,13 1,2 2 0,045 0,2

DSM521 2 0,7 0,65 2,4 3600 0,25 0,96 0,89 3,9 0,73 0,13 1,2 2 0,045 0,2

DSM521 1 0,7 0,52 2,4 8000 0,44 1,57 1,16 6,4 0,45 0,13 1,2 2 0,045 0,2 X
DSM521 2 0,7 0,6 2,4 6000 0,38 0,96 0,82 3,9 0,73 0,13 1,2 2 0,045 0,2 X
DSM522 1 1,4 0,9 4,6 6300 0,59 2,8 1,80 1 0,5 0,23 1,7 2 0,045 0,2 X

DSM522 2 1,4 11 4,6 3900 0,45 1,73 1,34 6,6 0,81 0,23 1,7 2 0,045 0,2 X

DSM522 1 1,4 0,8 4,6 8000 0,67 2,8 1,60 1 0,5 0,23 .7 2 0,045 0,2 X
DSM522 2 1,4 1 4,6 6000 0,63 1,73 1,22 6,6 0,81 0,23 1,7 2 0,045 0,2 X

DSM531 1 1,5 1,22 51 3100 0,4 1,65 1,34 6,6 0,91 0,92 2,4 1 1,06 0,6 X

DSM531 2 1,5 1,38 4,8 1800 0,26 11 0,97 4 1,42 0,92 2,4 11 1,06 0,6 X

DSM531 3 1,5 1,11 6,4 5000 0,58 2,6 1,91 13 0,58 0,92 2,4 11 1,06 0,6 X

DSM531 1 1,5 11 51 6000 0,69 1,65 1,21 6,6 0,91 0,92 2,4 11 1,06 0,6 X
DSM531 2 15 1.3 4,8 3500 0,48 11 0,92 4 1,42 0,92 2,4 1 1,06 0,6

DSM531 3 1,5 1,8 6,4 6500 0,74 2,6 1,86 13 0,58 0,92 2,4 1 1,06 0,6 X
DSM532 1 2,9 2,31 10 3200 0,77 3,2 2,54 12,8 0,91 1,72 3,5 11 1,06 0,6 X
DSM532 2 2,9 2,5 10 1900 0,5 2 1,72 8 1,46 1,72 3,5 1 1,06 0,6

DSM532 8 2,9 2,05 10 5400 1,16 5,2 3,66 21 0,56 1,72 3,5 11 1,06 0,6 X

DSM532 1 2,9 1,95 10 6000 1,23 3,2 2,14 12,8 0,91 1,72 3,5 1 1,06 0,6 X
DSM532 2 2,9 2,3 10 3500 0,84 2 1,59 8 1,46 1,72 3,5 1 1,06 0,6

DSM532 8 2,9 1,89 10 6500 1,29 5,2 3,38 21 0,56 1,72 3,5 1 1,06 0,6 X
DSM533 1 4,2 3,22 14 3300 1,113 4,6 3,54 18 0,91 2,53 4,6 11 1,06 0,6 X
DSM533 2 4,2 3,6 14 2000 0,75 289 2,48 11 1,46 2,53 4,6 11 1,06 0,6 X

DSM533 4 4,2 2,38 14 5200 1,54 71 4,80 28 0,6 2,53 4,6 11 1,06 0,6 X

DSM533 1 4,2 2,65 14 6000 1,665 4,6 2,91 18 0,91 2,53 4,6 1 1,06 0,6 X
DSM533 2 4,2 3,35 14 3500 1,228 2,9 2,31 1 1,46 2,53 4,6 1 1,06 0,6 X
DSM533 4 4,2 2,53 14 6500 1,722 71 4,29 28 0,6 2,53 4,6 11 1,06 0,6 X
DSM534 1 5,3 4 18 3300 1,38 5,8 4,40 23 0,91 3,33 5,7 11 1,06 0,6

DSM534 2 5,3 4,4 18 1900 0,88 3,4 2,86 14 1,54 3,33 5,7 1 1,06 0,6

DSM534 4 5,3 3,56 18 4700 1,75 8 5,39 32 0,66 3,33 5,7 11 1,06 0,6

DSM534 1 5,3 3,6 18 5000 1,885 5,8 3,96 23 0,91 3,33 5,7 1 1,06 0,6 X
DSM534 2 5,3 4,1 18 3000 1,288 3,4 2,66 14 1,54 3,33 5,7 11 1,06 0,6

DSM534 4 5,3 3,08 18 5000 1,613 8 4,67 32 0,66 3,33 5,7 1 1,06 0,6 X

osws-a

DSM541 1 4 3,21 14 3200 1,08 4,4 3,53 18 0,91 5 5,6 22 3,6 11 X

DSM541 2 4 3,46 14 1800 0,65 2,5 2,18 10 1,59 5 5,6 22 3,6 11 X

DSM541 3 4 3,17 14 4100 1,36 5,4 4,34 23 0,73 5 5,6 22 3,6 il X

10 | SERVODRIVE MDD 2000
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DSM541 1 4 2,7 14 6000 1,7 4,4 2,97 18 0,91 5 5,6 22 3,6 1,1
DSM541 2 4 3,35 14 3000 1,05 2,5 2,11 10 1,59 5 5,6 22 3,6 11
DSM541 3 4 2,77 14 6000 1,74 5,4 3,79 23 0,73 5 5,6 22 3,6 11
DSM542 1 7,6 5,84 26 3200 1,69 7,8 5,96 32 0,98 9,6 8,5 22 3,6 11 X
DSM542 2 7,6 6,43 26 1800 1,21 4,7 3,97 19 1,62 9,6 8,5 22 3,6 11 X
DSM542 4 7,6 6,72 26 1000 0,70 2,8 2,46 11 2,73 9,6 8,5 22 3,6 1,1 X
DSM542 1 7,6 5 26 5000 2,62 7,8 5,10 32 0,98 9,6 8,5 22 3,6 11 X
DSM542 2 7,6 6 26 3000 1,89 4,7 3,70 19 1,62 9,6 8,5 22 3,6 11 X
DSM542 4 7,6 6,38 26 1900 1,27 2,8 2,34 11 2,73 9,6 8,5 22 3,6 11 X
DSM543 1 11,3 8,56 40 3300 2,96 12 8,73 48 0,98 14 11,4 22 3,6 11
DSM543 2 11,3 9,54 39 1800 1,80 7 5,89 29 1,62 14 11,4 22 3,6 1,1
DSM543 3 11,3 7,29 39 4800 3,66 17 10,72 68 0,68 14 11,4 22 3,6 11
DSM543 1 11,3 7,5 40 5000 3,927 12 7,65 48 0,98 14 11,4 22 3,6 11 X
DSM543 2 11,3 8,8 39 3000 2,764 7 5,43 29 1,62 14 11,4 22 3,6 11
DSM543 3 11,3 6,27 39 6000 3,94 17 9,22 68 0,68 14 11,4 22 3,6 11 X

|

DSM551 1 10 8,1 35 3000 2,54 9,8 7,94 41 1,03 22 1 40 9,5 1,4

DSM551 2 10 8,1 35 1900 1,61 6,5 5,26 27 1,54 22 1 40 9,5 1,4

DSM551 3 10 7,47 35 3800 2,97 12 9,22 51 0,81 22 1 40 9,5 1,4

DSM551 1 10 7 35 5000 3,67 9,8 6,86 41 1,03 22 11 40 9,5 1,4 X

DSM551 2 10 7,8 35 3000 2,45 6,5 5,06 27 1,54 22 1 40 9,5 1,4 X

DSM551 3 10 6 35 6000 3,77 12 7,41 51 0,81 22 11 40 9,5 1,4 X
DSM552 1 19 10 64 4000 4,1 16 8,3 64 1,19 43 16 40 9,5 1,4 X
DSM552 2 19 15,2 64 3000 4,8 12 9,87 50 1,54 43 16 40 9.5 1,4 X
DSM552 3 19 10,2 64 4000 4,27 21 10,97 82 0,93 43 16 40 9,5 1,4 X
DSM553 1 27 16 94 3000 5 21 12,30 84 1,29 65 21 40 9,5 1,4 X

DSM553 2 27 15,4 94 3000 4,8 15 8,80 62 1,75 65 21 40 9,5 1,4 X

DSM553 3 27 10 94 4000 4,19 25 9,09 104 1,09 65 21 40 9,5 1,4 X

DSM553 4 27 21,4 118 1900 4,26 9,6 7,64 42 2,81 65 21 40 9,5 1,4 X
DSM554 1 35 20,8 118 2500 54 25 14,80 100 1,41 87 26 40 9,5 1,4

DSM554 2 35 20,8 118 2500 5,4 20 12,00 80 1,75 87 26 40 9,5 1,4 X

DSM561 1 15 8,50 40 2000 1,78 11 6,44 37 1,31 54 17 80 31,8 4,1 X
DSM561 2 15 8,00 40 2000 1,68 9,1 4,82 27 1,65 54 17 80 31,8 4,1 X
DSM562 1 28 15,8 72 2000 3,3 24 13,50 72 1,17 91 23 80 31,8 4,1 X
DSM562 2 28 15,8 72 2000 3,3 13 7,10 38 2,22 91 23 80 31,8 4,1 X
DSM563 2 50 27,4 130 2000 5,74 18 9,79 55 2,8 177 36 80 31,8 4,1 X
DSM563 3 50 43,2 177 500 2,26 5 4,35 16 9,92 177 36 80 31,8 4,1 X
DSM564 3 70 58 180 350 2,1 5 4,36 16 13,2 264 50 80 31,8 4,1 X

DSM5-7

DSM571 2 76 44,3 200 1800 8,35 25 14,7 73 3,03 484 50 120 57,5 6 X




DSM522.2096.26 62 66

= Produkt: DSM5 Synchronmotor %I \H = Optionen: 26 Glatte Welle
selbstkiihlend 62 Diinne Welle 9x20 Flansch 40/63
" " (nur MotorgroRe 2)
| = MotorgréRe: GroRe 0-7 66 Wellendichtung
" - Mehrfachnennung mdglich
| = Motorldnge: Lidnge 1-4 | G8 SIL2-Geber
- Wird 26 nicht angegeben, so wird die Standard
- Wick 1- . .
" zz::::r':ﬁ‘s . icklungscode 1-8 Wellenausfiihrung mit Passfeder geliefert.
g: Wird 62 nicht angegeben, so wird der Standard
= Bremse: 0 ohne Bremse Wellenqurchmesser (11x23 bei der Gr6l3e.2) g‘eh'efe.rt.
1 mit Bremse 24 VDC Die Option G8 (SIL2-Geber) kann in Kombination mit
den Gebertypen W, Y und Z und MotorgroRen 2-7
gewdhlt werden.
Mechanische Abmessungen auf www.sigmatek-automation.com = Anschlusstyp: 6 M23 Motorstecker,

M23 Encoder/Resolver
9 M40 Motorstecker,
M23 Encoder/Resolver
J ytec M15 Rundstecker
bei Gréf3e 0 nur ytec méglich

Werden DSL-Encoder verwendet (W, Y), so wird die
Variante 6 mit einem einzigen M23 Rundstecker und
die Variante 9 mit einem einzigen M40 Rundstecker
geliefert (Einkabellgsung).

M40 Motorstecker sollten bei einem Dauerstrom
groRer 20 A eingesetzt werden. Motoren mit M40
Stecker sind l@nger.

ytec Rundstecker sind bis zur GréRRe 2 erhdltlich
(Dauerstrom < 10 A).

= Gebersysteme: 9 ResolvergroRe 15 2p 7V 10kHz
W Sick encoder EKS36 17 Bit NO
SIL, DSL
Y Sick encoder EKM36 18 Bit
Multi turn NO SIL, DSL
Z Sick encoder SKM36
Hiperface 128i PPT Multi turn
Motoren mit Resolver (9) haben eine andere Ldnge als
Motoren mit Encoder (W, Y, Z).
Die DSL-Varianten (W, Y) sind fiir Einkabelldsungen.
Die Gebersysteme W, Y und Z sind auf Anfrage mit
SIL2/SIL3 Sicherheitsklasse erhdltlich.

12 | SERVODRIVE MDD 2000



TECNISCHE DATEN PLANETENGETRIEBE

PEII-SERIE

Die Servomotoren konnen mit den wirt-
schaftlichen Planetengetrieben der Bau-
reihe PEII zu kompakten, koaxialgebauten
Antriebseinheiten kombiniert werden. Das
Gehduse der spielarmen PEII-Getriebe ist
aus pulverbeschichtetem Stahl. Die Ab-
triebswelle mit Passfeder ist ebenfalls
aus Stahl, Antriebsflansch und Motor-
adapterplatte sind aus eloxiertem Alumi-
nium. Vielfdltige Kombinationsmdglich-

Getriebe-
Ubersetzung
Stufen

Nenn-
Drehmoment

T,y (Nm)

3 1 16
4 1 16
5 1 15
7 1 12
10 1 10
15 2 15
16 2 16
20 2 16
25 2 15
30 2 15
35 2 12
40 2 16
50 2 15
70 2 12
100 2 10

keiten und feine Ubersetzungsstufen
ermoglichen die optimale Anpassung

an die kundenspezifische Anwendung.

Weitere Baureihen gibt es auf Anfrage —
z.B. Edelstahlausfiihrung, Winkelgetriebe,
grolRere Antriebsmomente, kleinere Ver-
drehspielklassen und Lebensmittelfett-
schmierung.

STANDARD FEATURES

Gerade Verzahnung

Geometrisch 50/70/90/120/155
Flanschmal}

Verdrehspiel bis < 10 Winkelminuten
IP65
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48 28,8 <8 0,9 4500
48 28,8 <8 0,9 4500
45 27 <8 0,9 4500
36 21,6 <8 0,9 4500
30 18 <8 0,9 4500
45 27 <10 0,9 4500
48 28,8 <10 0,9 4500
48 28,8 <10 0,9 4500
45 27 <10 0,9 4500
45 27 <10 0,9 4500
36 21,6 <10 0,9 4500
48 28,8 <10 0,9 4500
45 27 <10 0,9 4500
36 21,6 <10 0,9 4500
30 18 <10 0,9 4500

Hohe Verdrehsteifigkeit und geringes

Laufgerdusch
Wirkungsgrad = 94 - 97 %

Lebensdauerschmierung

Max. Antriebs-

drehzahl

n,, (rpm)

Laufgerdusch

Massentrdg-
heitsmoment

J (kg.cm?)

0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2
0,1-0,2

Gewicht

0,7
0,7
0,7
0,7
0,7
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9
0,9

Durchmesser

Wellen-

8-14

8-14
8-14
8-14
8-14
8-14
8-14
8- 14




5w = 5 L5  XQE = TE =5 X5 = g 2 s =€
835 = 25 25 =282 =2 = e N £ 3 23
= .
o~ _ g 5 —~ _ _ < —~

- i . = g gof = ER- = 2 &
3 1 42 126 75,6 <7 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 1,9 8-19
4 1 42 126 75,6 <7 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 1,9 8-19
5 1 40 120 72 <7 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 1,9 8-19
7 1 35 105 63 <7 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 1,9 8-19
10 1 27 81 48,6 <7 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 1,9 8-19
15 2 40 120 72 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
16 2 42 126 75,6 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
20 2 42 126 75,6 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
25 2 40 120 72 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
30 2 40 120 72 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
35 2 35 105 63 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
40 2 43 129 77,4 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
50 2 40 120 72 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
70 2 35 105 63 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19
100 2 27 81 48,6 <9 2,2 4000 6000 <62 0,1-1,53 2,3 8-19

PEII 090

3 1 110 330 198 <6 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 3,4 14 - 28
4 1 113 339 203,4 <6 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 3,4 14 - 28
5 1 118 354 212,4 <6 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 3,4 14 - 28
7 1 96 288 172,8 <6 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 3,4 14 - 28
10 1 68 204 122,4 <6 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 3,4 14 - 28
15 2 109 327 196,2 <8 8 3600 6000 < 64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
16 2 116 348 208,8 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
20 2 116 348 208,8 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
25 2 123 369 221,4 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 -28
30 2 108 324 194,4 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
35 2 100 300 180 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
40 2 117 351 210,6 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
50 2 123 369 221,4 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 -28
70 2 100 300 180 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
100 2 70 210 126 <8 8 3600 6000 <64 0,2-2,68 4,3 14 - 28
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3 1 217 651 390,6 <6 12 3600 4800 <66 1,6 -14 11,8 19 - 38
4 1 223 669 401,4 <6 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 11,8 19 - 38
5 1 220 660 396 <6 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 11,8 19 - 38
7 1 198 594 356,4 <6 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 11,8 19 - 38
10 1 155 465 279 <6 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 11,8 19 -38
15 2 213 639 383,4 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
16 2 228 684 410,4 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
20 2 230 690 414 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
25 2 228 684 410,4 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
30 2 212 636 381,6 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
35 2 206 618 370,8 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
40 2 232 696 417,6 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
50 2 228 684 410,4 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
70 2 206 618 370,8 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
100 2 162 486 291,6 <8 12 3600 4800 <66 1,6 - 14 13,8 19 - 38
3 1 430 1290 774 <6 16 2500 3600 <68 2,23 -24,5 16,5 24 — 42
4 1 440 1320 792 <6 16 2500 3600 <68 2,23 -24,5 16,5 24 — 42
5 1 435 1305 783 <6 16 2500 3600 <68 2,23 -24,5 16,5 24— 42
7 1 366 1098 658,8 <6 16 2500 3600 <68 2,23 - 24,5 16,5 24 - 42
10 1 295 885 531 <6 16 2500 3600 <68 2,23 - 24,5 16,5 24 - 42
15 2 424 1272 763,2 <8 16 2500 3600 <68 1,69 - 14,2 20,1 19 - 38
16 2 452 1356 813,6 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
20 2 454 1362 817,2 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
25 2 450 1350 810 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
30 2 422 1266 759,6 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
35 2 382 1146 687,6 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
40 2 459 1377 826,2 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
50 2 450 1350 810 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
70 2 382 1146 687,6 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38
100 2 308 924 554,4 <8 16 2500 3600 <68 1,69 — 14,2 20,1 19 - 38

Mechanische Abmessungen auf www.sigmatek-automation.com




EINFACHE EINBINDUNG DER ANTRIEBSTECHNIK

LASAL UND LASAL MOTION

LASAL ist das all-in-one Engineering Tool von SIGMATEK und tragt we-
sentlich zur schnellen und einfachen Einbindung der Antriebstechnik ins
Steuerungssystem bei. Die Inbetriebnahme- bzw. Parametriersoftware fiir
die DIAS-Drives ist vollstdndig in LASAL integriert, es ist keine zusétzliche
Software nétig.

AnpnTiite

= | B CrDees

Mit der LASAL Motor Calculation
Software lassen sich die passen-
den Antriebskomponenten ein-
fach bestimmen.

LASAL MOTOR CALCULATION

Fir jede Applikation gilt: Mit einem

optimierten  Antriebskonzept ~ kann
die Effizienz der Maschine und spezi-

ell die Energieeffizienz erhoht werden.

Wichtig dabei ist die bedarfsgerechte
Dimensionierung und die professionelle
Auslegung von Antrieben, Motoren und
Getrieben. Das all-in-one Engineering Tool
LASAL unterstiitzt Sie bei der Auslegung
mit der komfortablen LASAL Motor Calcu-
lation Software.

Basierend auf vom Benutzer definierba-
ren Geschwindigkeitsprofilen (Geschwin-
digkeit, Beschleunigungen, Distanz bzw.
Bewegungszeit) und mechanischen Daten
(Gewicht, Durchmesser, Massen, Uberset-
zungen) ldsst sich der am besten geeig-
nete Antrieb fiir die jeweilige Applikation
einfach bestimmen.
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PARAMETERSATZE FUR
SIGMATEK-MOTOREN

Fiir die SIGMATEK-Motoren sind bereits
Parametersdtze vorhanden. Sie passen
lediglich die anlagenspezifischen Daten
an. Um die Motorparameter miissen Sie
sich nicht kiimmern. Da die Parameter
in der Steuerung gespeichert werden,
verfiigt der Antrieb immer {iber die kor-
rekten Daten. Somit ist ein Drive-Tausch
einfach und ohne Softwaretool maglich.
Alternativ ist es mdglich, benutzerdefi-
nierte Parametersatze zu speichern. Die-
se konnen natiirlich auf die vorhandenen
SIGMATEK-Parametersatze aufsetzen. So
ldsst sich eine individuelle Anpassung an
Thre Anforderungen komfortabel realisie-
ren.

16 | SERVODRIVE MDD 2000



1 1snie Eoass -

INTERNER DATA-ANALYZER

Die DIAS-Drives beinhalten einen internen
Data-Analyzer, mit dem Daten bis zu einer

Abtastrate von 62,5 us aufgezeichnet werden. P 2K
Diese Daten werden im Umrichter echtzeitfd- - it = i
hig erfasst und im Softwaretool dargestellt. b e -
. .. . = ot ot il B
Die Optimierung der Regler und die Darstel- - o A = = e
lung des Data-Analyzers sind in ein und der- - .
iy
selben Bildschirmansicht moglich.
— T ¥
e - - L ]
GRAFISCHE DARSTELLUNG e i S e—
REGLER-INBETRIEBNAHME e e i l H
R
Sowohl Strom-, Drehzahl- als auch Positions- i a'—;—;" —
regler werden in der Software grafisch darge- et ; ) P

stellt und sorgen so jederzeit fiir eine schnelle e
Ubersicht. Alle zugehdrigen Reglerparameter R : -
sind auf einen Blick ersichtlich und kdnnen

individuell angepasst werden. Y | s

CAM-DESIGNER: KURVEN-
SCHEIBEN KOPPELN

Mit dem CAM-Designer lassen sich Kurven-
scheiben-Kopplungen komfortabel berechnen

und anzeigen. Fiir die Berechnungen werden
Interpolationspunkte angegeben. Darauf ba- -
sierend kdnnen Positions-, Geschwindigkeits-, M
Beschleunigungs- und Ruck-Kurven darge- - —
stellt werden. Die Auswahl unterschiedlicher
Interpolationsarten ermdglicht eine exakte I R Ly e

Anpassung an die Anforderung der jeweiligen = = - — L =
Applikation. :




FLEXIBLES MOTION-DESIGN

Das Paket LASAL MOTION verein-
facht alle Aufgaben rund um die An-
triebstechnik. Auch komplexe Aufga-
ben der Achssteuerung und Regelung
lassen sich  komfortabel umsetzen.
Dem Anwender steht eine grol3e Antriebs-
bibliothek zur Verfiigung: Funktionen
wie Absolut-, Relativ- und Endlos-Positi-
onierung, CNC-Funktionen und mehrere
Referenzierarten stehen zur Verfiigung.

MOTION DIAGNOSTIC VIEW

Inbetriebnahme und Diagnose der An-
triebskomponenten werden mit dem Moti-
on Diagnostic View erheblich verkiirzt: Die
Achsen lassen sich komfortabel paramet-
rieren und in Betrieb nehmen, Kommandos
konnen schnell abgesetzt werden - selbst
die Fehlersuche gestaltet sich einfach. Die
grafische Darstellung sorgt fiir zusdtzli-
chen Komfort und Ubersichtlichkeit.

Zudem gibt es eine vielféltige Auswahl an
Motion Control- und Technologiemodulen.
Beispiele sind koordinierte Bewegungen
wie Synchronisation von bis zu 9 Achsen
im Raum, Zirkularinterpolationen, Kurven-
scheiben, fliegende Sdge oder Nocken-
schaltwerke. Dies sorgt fiir eine weitere
Reduktion des Programmier- und Testauf-
wandes.

SN ATION

iy Statuy
51
Yo Birag _I
0.0g
Show Log Doty
Axis ERRpg
WO ~
- 5WHﬁEng.r = ERRoR
€ aap Hw

L
Wunng Error P D:'" Ermar
BrBNCE Erygy eMow Errg,
e — Mergency

SIMULATION

Ob Synchronisation von Achsen
im Raum, CNC-Code oder kom-
plexe Roboterkinematiken — alle
Bewegungsfunktionalitaten las-

sen sich einfach simulieren.

oo 20, ] |

Actual Positign-
Sat F‘ngnm
-13.74
Destina. mm
Actual v, : 001
Ay -33.00
Sel Velocity : MM
0o

mimy'g
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MODULARER AUFBAU DER MOTION SOFTWARE

Objektorientiertes Engineering mit LASAL
eroffnet dem Anwender hdochste Modulari-
tdt. Auch die Motion Control Bausteine und
-Templates kdonnen beliebig kombiniert
werden. So lassen sich die unterschied-
lichsten applikationstechnischen Moti-
on-Anforderungen einfach realisieren.
Der modulare Aufbau der Software er-
moglicht eine hardware-unabhangige An-
steuerung der Bewegung. Aus Sicht der

ROBOTER-KINEMATIKEN
CNC-INTERPRETER

PROFILGENERATOR
BAHNINTERPOLATION

REGELUNG
ANSTEUERUNG

HARDWARE-

ANBINDUNG

Lageregler

Kundenapplikation ist es somit unerheb-
lich, ob eine hydraulische Achse, ein Ser-
vomotor oder dhnliches angesteuert wird.
Der Befehlsaufruf bleibt immer derselbe.

Bei der Entwicklung von LASAL MOTION
wurde groRte Aufmerksamkeit auf die
einfache Anwendung und Effizienz der
Achskommandos gelegt. So kdnnen mit
nur einem Kommandoaufruf mehrere Ach-
sen untereinander synchronisiert werden.

Die Synchronisation kann iiber Geschwin-
digkeit, Position, Positionsversatz, mit Ge-
triebeiibersetzung oder auch auf virtuelle
Achsen erfolgen.

z ELECT 0N VIRTLAG SLO08LL TEETANTE eV
Byl :
Kundenapplikation i
1
2
i _ 18 ainl axinl . sead()
11
- Command — e
0 %E
J -
1%
’ 5 i
= 1000 - =
i -
- At Ll Poweront AT
a Tws b 5. ]
Roboter-Kinematik CNC-Interpreter
1 Erest.onc
7 B I B F] LA/ (Cbenenauswanl xv)
- Command . Command — 3 651 [amwahl der L. wullpunktverschietung)
4  Lud (absolurmal )
= XX - - XX = 3 cisl (areisniteelpunkt abseluc)
20 20 GO }1000 v1000 23
7 w I P 7 GO R YISO ZU0
- 1000 = - 1000 = B w21 (down)
Bahninterpolation Profilgenerator Profilgenerator
- Command — . Command _ - Command _
50 50 50
= = - XX = 1 xx =
- 20 _ - 20 _ . 20 _
XX XX XX
- 1000 = - 1000 = -1 1000 =
Geschwindigkeits- Hydraulikregler Schrittmotor- Positionsausgabe
ausgabe ansteuerung
Command — - Commant d = -l Command — - Commant d - -l Command —
50 50 50 i 50 _ . o
xx T X" 7] N » b
0- - 0o - 0- - 0o - 2 -
Servomotor Schrittmotor Hydraulik Frequenzumrichter

Die Bewegungsansteuerung ist von der
eingesetzten Hardware unabhangig.
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