Rexroth
Bosch Group

Rexroth IndraDrive
oraz Rexroth IndraDyn —
ewolucja w technice napedow
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Bosch Rexroth AG to swiatowy lider w dzied-
zinach zwigzanych z technologig napedéw,
sterowania i przemieszczen liniowych.
Dysponujemy interesujacg ofertg dla wszyst-
kich uzytkownikéw napedow elektryczny-

ch i systemow sterujacych bez wzgledu

na miejsce lokalizacji i niezaleznie od dziedzi-
ny zastosowan systemow automatyki!

Doswiadczenie w dziedzinie napedéow

Przeglad systemu

Przewodnik wyboru rozwigzania

Moduty mocy

Moduly sterujgce

Oprogramowanie wbudowane (firmware)

Logika sterowania przemieszczeniami (Motion Logic)

Technika bezpieczenstwa

Prace inzynierskie i obstuga urzadzen

Silniki

Elementy dodatkowe

Stowniczek

Wzory

Dodatkowe informacje
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01 | Doswiadczenia w dziedzinie napedéw

Doswiadczenie w dziedzinie napedow

Od dziesiecioleci napedy produko-
wane przez firme Bosch Rexroth
okreslajg standardy w kluczowych
obszarach zwigzanych z technolo-
gig napedow elektrycznych.

Nasza motywacja wywodzi sie czes-
ciowo z pragnienia, aby nieustan-
nie demonstrowac nasze przy-
wodztwo w rozwijaniu koncepcji
najnowszych technologii.

Inny aspektem, ktdry jest naszg sita
napedowg to zdolno$¢ do oferowa-
nia naszym klientom najnowszych
wyrobdw i koncepcji zabezpiecza-
jacych ich przysztosé.

Bosch Rexroth nieustannie podaza
swoim wlasnym kursem na drodze
$wiatowych trendéw. Jednym z przy-
ktadéw takiej polityki jest pierwszy
produkowany na skale przemystowa
bezobstugowy serwomotor, ktéry
pozwolit na ogromne oszczednosci
w przemysle samochodowym w dzie-
dzinie lini obrébczych. Inne kamienie
milowe obejmujg pierwszy gtéwny
naped wrzecionowy z mozliwoscig
pozycjonowania i koncepcjg zdecen-
tralizowanej automatyki, wykorzy-
stujacy inteligentne napedy cyfrowe
dla modutowych koncepcji budowy
maszyn.

Technologia silnikéw liniowych

jest kolejnym ultranowoczesnym

i innowacyjnym obszarem, na ktd-
rym Bosch Rexroth jest liderem

i moze wykazac sie doswiadczeniem
wiekszym, niz jakakolwiek inna
firma na $wiecie.

Aktualnie jednym z problemdéw

o0 kluczowym znaczeniu jest techno-
logia bezpieczenistwa zintegrowania
z napedami.

Rexroth udowodnit jeszcze raz,

ze w dtuzszej perspektywie czasowej
innowacyjnos¢ i sukces na rynku
idg ramie w ramie. Na calym $wiecie
eksploatowanych jest ponad milion
wyprodukowanych przez firme
Bosch Rexroth systeméw napedo-
wych, ktdre znalazly zastosowanie

w réznorodnych aplikacjach przemy-

stowych.

Rexroth IndraDrive, najnowsza gene-
racja napedéw, oraz IndraDyn, kom-
pletny typoszereg silnikdw, sg wyni-
kiem zaangazowania sie firmy Bosch
Rexroth w dziatania innowacyjne

w obszarze technologii systeméw
napedowych.

Dzieki catkowicie zintegrowanej
platformie, innowacyjnej technice
bezpieczenstwa oraz inteligentnym

funkcjom, produkowane przez firme
Rexroth systemy IndraDrive oraz
IndraDyn sg predestynowane
zaréwno do prostych zastosowan
wymagajacych przemieszczen
wzdtuz jednej osi, jak i skompliko-
wanych ruchéw z wieloma osiami.
Te innowacje w technice napedowej
beda wyznaczaty kierunki tren-
déw rynkowych - z korzyscia dla
wszystkich uzytkownikéw.




Zintegrowania innowacyjnosc
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Systems and Solutions

IndraWorks

MLD

Unikalne modutowe systemy oferowane
przez firme Bosch Rexroth fqcza w sobie
waszystkie elementy wymagane do pomysl-
nej realizacji koncepcji automatyki prze-
mystowej. Od systeméw napedowych

i sterujacych az po wysokowydajne opro-
gramowanie ramowe stuzace do typowych
zadan inzynierskich oraz przyjaznych
system6w obstugi maszyn i urzadzen.
Takie innowacyjne podejicie zapewnia
uzytkownikom wszelkie korzysci wynika-
jace z najnowoczesniejszych technologii
automatyzacji — integracje systemow, inteli-
gencje oraz inwestycje na przyszosé.

IndraMotion

MLC MLP | MTX

IndraControl

IndraDrive
IndraDyn

IndraDrive oraz IndraDyn
Inteligentne rozwiazanie w dziedzinie
naped6w oraz typoszereg wszechstron-

nych silnikéw o maksymalnej dynamice.

IndraControl

Standaryzowana platforma sprzetowa
do sterowania i wizualizacji pozwalajaca
zwiekszy¢ przejrzystos¢ systeméw pro-
dukcyjnych.

IndraLogic

Rozwigzanie dla sterownikéw PLC
zgodne z normami IEC pozwalajace na
realizacje inteligentnych systemdw auto-
matyki przemystowe;j.

Indralogic

IndraMotion

Skalowalna systemowa platforma
oprogramowania do wysokowy-
dajnych zastosowan sterowania
ruchem maszyn i urzadzen.
IndraWorks

Zintegrowany pakiet oprogramo-
wania inZynierskiego do plano-
wania projektéw, programowa-
nia, wizualizacji i diagnostyki.

Doswiadczenie w dziedzinie napedow



01 | IndraDrive

Rexroth IndraDrive oraz Rexroth IndraDyn
powodujg zamieszanie na rynku
systemoéw napedowych

Te nowoczesne konstrukcje na
nowo okreslajg standardy w tech-
nologii systemow napedowych,

Kompletne w zakresie sprzetu

i oprogramowania, bezpieczne

w sensie zastosowan oraz inteli-
gentne w sensie funkcjonalnosci:

Dzieki rozwigzaniom IndraDrive
oraz IndraDyn uzytkownik odnosi
korzysci z oszczednego, inteligentne-
go i przysztosciowego podejscia do
zagadnien automatyki - bez wzgledu
na branze przemystowa.

Kombinacja trzech ponizszych cech
nadaje rozwiazaniom IndraDrive ich
unikalny i pionierski charakter:
+ Otwarta platforma, pozwalajaca
na dotaczenie kolejnych elementdéw,
* Zintegrowana inteligencja,
+ Innowacyjna koncepcja
bezpieczenstwa
Jesli chodzi o zastosowania prak-
tyczne, to IndraDrive zapewnia wiele
zalet, takich jak:
+ Wbudowane bezpieczenstwo
(Safety-on-Board) zgodne
z norma EN-954-1, Kategoria 3,
dla bezpiecznych przemieszczen

typu start/stop.

Szeroki zakres oferowanych mocy,
od 1 kW do 120 kw.

Interfejsy uznane jako standardy
miedzynarodowe,

Zintegrowana Logika
Przemieszczen, sterownik PLC
zgodny z norma IEC 61131-3,
Najwyzsze parametry
eksploatacyjne i doktadnosé.
Skalowalna moc oraz zakres
funkeji.

Bezpos$rednie podlaczenie zasilania
sieciowego

Odzyskiwanie energii w celu
zmniejszenia poboru mocy.




IndraDrive posiadaja

moc przekonywania

Bez wzgledu, jakie wymagania stawia uzytkownik swoim
systemom napedowym, rozwiazania IndraDrive oferujg
wachlarz korzysci, ktore robig wrazenie:

| Zintegrowana platforma sprzetowa

| Skalowalna funkcjonalno$¢

| Unikalna koncepcja bezpieczenstwa

Wbudowane bezpieczeristwo
Certyfikowana technika bezpieczefistwa,
zgodna z normg EN 954-1, Kategoria 3,
zapewnia ochrone operatoréw — nawet
gdy osie napedéw sa w ruchu. W prze-
ciwienstwie do tradycyjnych koncepcji
zabezpieczen, ta technika obejmuje urza-
dzenia zabezpieczajace zintegrowane

z siecig energetyczna i liniami zasilaja-
cymi silniki. Dzieki temu zaoszczedza
stosowania dodatkowych urzadzen
monitorujacych i czujnikéw.
Zintegrowana logika sterowania prze-
mieszczeniami, sterownik PLC zgod-
ny z IEC 61131-3.

Zintegrowana logika sterowania prze-
mieszczeniami dla sterownika PLC
zgodnego z IEC 61131-3 moze by¢
zintegrowana w ramach tego rozwiaza-
nia jako dodatkowa wlasciwos$¢, ktéra
umozliwia zastosowanie w sposéb
spéjny otwartych standardéw.

To ulatwia przyblizenie klientom nowo-
czesnych technologii i zaoszczedza na
stosowaniu bardziej zaawansowanych
systeméw sterujacych oraz kursach
szkoleniowych dla personelu.
Zintegrowane funkcje
technologiczne

Funkgje technologiczne mogg by¢ konfi-
gurowane na bazie MotionLogic tak, aby
mozna bylo wykonywac liczne i rézno-
rodne zadania zorientowane na procesy
technologiczne. Nie wymaga to zadnej
wiedzy z dziedziny programowania ze
strony uzytkownika.

Otwarte interfejsy

Do komunikacji z wyzszymi poziomami
systeméw sterowania maszynami
iurzadzeniami stosowane sa powszechne
na catym $wiecie interfejsy, takie, jak:

SERCOS, PROFIBUS DP, PROFInet IO,

CANopen, DeviceNet oraz interfejsy ana-

logowe i réwnolegle.

Jedno oprogramowanie do wszyst-

kich zadan

Inzynierski zestaw narzedzi programo-

wych, IndraWorks, przeprowadza uzyt-

kownika przez wszystkie etapy sktadajace

sie na projekt, takie jak planowanie,

programowanie, parametryzacja, obstuga

i diagnostyka.

Unikalna platforma

W celu sprostania indywidualnym

wymaganiom klientéw opracowaliSmy

dwie wersje IndraDrive:

+ IndraDrive C - dla kompaktowych
przetwornikéw,

+ IndraDrive M - dla modulowych
przeksztattnikéw,

Szczegdlnie oszczedne rozwiazania

uktadéw napedowych mozna uzyskaé

poprzez zastosowanie wspdlnych ukia-

déw sterujacych oraz kombinacji rozma-

itych wersji.

Kompletny zakres silnikéw

Opracowana ostatnio nowa generacja

silnikéw IndraDyn spelnia wszystkie

wymagania stawiane przed nowoczesny-

mi systemami automatyki przemystowej

dzieki rozmaitosci konstrukgji oraz uni-

kalnosci parametréw eksploatacyjnych.

+ Synchroniczne i asynchroniczne
silniki elektryczne, o mniejszych
gabarytach i wiekszej mocy,

+ Silniki zaprojektowane dla
obszaréw o potencjalnym zagrozeniu
wybuchem - zgodne z normami
ATEX oraz UL/CSA.

+ Synchroniczne i asynchroniczne
silniki szybkoobrotowe, takie jak
silniki wrzecionowe.

Automatyzacja

Maszyny drukarskie
i do przerébki papieru

Systemy transportu
i magazynowania

Maszyny do obrébki szkta

Systemy montazu i przerébki

Maszyny do obrébki drewna

Maszyny do przetwarzania

tworzyw sztucznych

Maszyny pakujace

i dla przemystu spozywczego

Maszyny tekstylne

Obrobka plastyczna metalu

Maszyny do obrébki skrawaniem
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01 | Petny zakres

Wprowadzenie
do nowych systemow IndraDrive




IndraDrive oznacza innowacje
na catej linii. Tak wiec, wybdr
nowej generacji systemow nape-
dowych oferowanych przez Bosch
Rexroth oznacza, ze kazde zycze-
nie klienta zostanie spetnione.

Gléwne wlasciwosci systemu
IndraDrive:

+ Kompaktowe przetworniki
i modutowe przeksztattniki
na wspdlnej platformie

+ Logika sterowania ruchem
maszyn Motion Logic zintegro-
wana ze sterownikami zgodny-
mi z IEC

+ Technika bezpieczenstwa zinte-
growana z systemami napedo-

wymi

+ Inteligentne funkcje
technologiczne

+ Zintegrowane inzynierskie
oprogramowanie ramowe
do planowania projektéw, pro-
gramowania, obstugi i diagno-
styki

* Pelny typoszereg silnikéw syn-
chronicznych i asynchronicz-
nych

Doswiadczenie w dziedzinie napedow
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Wszystko, czego dusza zapragnie

Rexroth IndraDrive — catkowicie

kompletny system

Dodatkowe elementy

e Filtry sieciowe
HNF, NFD
Strona 78

o= Filtry sieciowe

' z wbudowanym
dfawikiem mocy
HNK
Strona 79

Dtawiki mocy
HNL
Strony 80/81

Filtry silnikowe
’ HMF

i Strona 82
n
ER
L |
- Rezystory uptywowe
HLR

Strony 83/84

Moduty rezystora
uptywowego

HLB

Strona 85

Kondensatory
magistrali
statopragdowej (DC)
HLC

Strona 86

{f ,*,

Moduty mocy

Moduty zasilajace
HCS02
Strony 18/19
HCS03
Strony 20/21
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Mozna stosowaé¢ kombinacje

modutéw zasilajagcych przeksztattnikow

v

Przeksztattniki
HMS

(modut jednoosiowy) 2 m_l £
HMD o p I :
(modut dwuosiowy) .
Strony 22/23 h

BRI T

A

Mozna stosowaé¢ kombinacje
zasilaczy i przektadnikow

v

Zasilacze iy —
HMV e
Strony 24/25

Modulty sterujace

Kompletne rozwigzania dla
standardowych zastosowan

PODSTAWOWY
OTWARTA PETLA
CSB...FC

Strona 32

u' e

PODSTAWOWE
ZLACZE ANALOGOWE
CSB...AN

Strona 33

BASIC PROFIBUS
CSB...PB
Strona 34

v =

PODSTAWOWY
SERCOS
CSB...SE

Strona 35

m! -'?I'-.—-

Indywidualnie konfigurowalne
dla aplikacji standardowych

oraz aplikacji wyzszej klasy

11 PODSTAWOWY
UNIWERSALNY

CSB

(Modut jednoosiowy)

Strona 36

-=

-
EN -

PODSTAWOWY
UNIWERSALNY
CcDB

(Modut dwuosiowy)
Strona 37

f- H:---— =

MODUL
ZAAWANSOWANY
CSH

Strona 38
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w
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Wbudowane oprogramo-
wanie (firmware)

Pakiet podstawowy

OTWARTA PETLA
ZAMKNIETA PETLA

Pakiet podstawowy zawiera wszystkie
funkcje do zastosowan standardowych

Pakiety rozszerzen

SERWO

Kompensacja momentu tarcia i kompen-
sacja ruchu jalowego przy zmianie kierunku
ruchu, korekcja bfedu osiowego oraz btedu
przetwornika, czujniki pomiarowe, etc.

SYNCHRONIZACJA

Przektadnie elektroniczne, elektroniczne
krzywki, etc

NAPED GLOWNY

Pozycjonowanie wrzeciona, zmiana
przektadni, itp.

IndraMotion MLD

Logika Sterowania Przemieszczeniami
zgodna z normg |IEC 61131-3

Pakiety technologiczne
oparte na IndraMotion
MLD

Agent wydajnosci (predykcja
koniecznosci obstugi serwisowej), bloki
funkcjonalne, przetwarzanie zadaniowe,
specjalne grupy sterowania krzywkowe-
go, rozszerzone funkcje napedow, otwar-
ta biblioteka PLCOpen, itp.

Strony 42/43

Projektowanie
inzynierskie i obstuga

Standardowy
panel operatorski
Strona 39

i

Komfortowy
| panel operatorski
Strona 39

s~ Dodatkowe pane-
o le operatorskie

VCP

Strona 39

Karta
[ multimedialna

r ‘ PFM
Strona 39

IndraWorks
T Oprogramowane
3 ramowe do zadan
e inzynierskich takich jak
uruchamianie, progra-
mowanie, itp.
Strony 50/51

Kable

Kable zasilajace
RKL
Strony 92/93

i
¥

Kable sprzezenia

zwrotnego
s RKG

Strony 92/93

Kable
77" Swiattowodowe,
’ ' taczniki magistral

itp

Perfekcyjnie skoordynowane
| Zintegrowane systemy

| Skalowalna moc

| Elastyczne bloki funkcjonalne

| Otwarte standardy komunikacyjne

| Odporne na moralne starzenie

Silniki i przektadnie

—_
s

Silniki
synchroniczne
IndraDyn S
MSK, MKE
Strony 56-59

(=]
N

&=

Silniki
asynchroniczne
IndraDyn A

MAD, MAF

Strony 60-63

Przeglad systemu

Synchroniczne
silniki liniowe
IndraDyn L
MLP/MLS
Strony 64/65

Synchroniczne
silniki
wysokoobrotowe
IndraDyn H
MSS/MRS

Strony 66/67

Synchroniczne
silniki
momentowe
IndraDyn T
MST/MRT

Strony 68/69

Przektfadnie
planetarne
GTE, GTM

. Strony 70-73

Silniki
standardowe

. i motoreduktory
Strona 74
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Pie¢ krokow do rozwigzania
zagadnienia uktadu napedowego




Krok

Przykiad

Pomoc

Okreslenie wymagan dla syste-
mu napedowego

* Moment, predkos¢, moc

* Wydajnos¢ (jakos¢ sterowania...)

* Interfejsy, funkcje

* Naped jednej lub wielu osi

| Naped silnika do osi manipulatora
* Wartos$¢ skuteczna momentu — 4,5 Nm

* Moment maksymalny — 8 Nm

* Predkos¢ 2 500 obr/min

* Interfejs Profibus

* Proste funkcje serwosterowania

Program do
okreslania
wielkosci napedu
IndraSize

Strony 52/53

v

Wybor kombinaciji
zasilacz/silnik

| IndraDrive C z silnikiem IndraDyn S
HCS02.1E-W0028-A-03-NNNN
MSK050C-0300-NN-S1-UGO-NNNN

* Moment pracy ciagtej 5 Nm

* Moment maksymalny 9 Nm

* Maksymalna predkos$¢ 3 000 obr /min

Moduty zasilajace
Strony 14-27
Silniki

Strony 54-75

v

Identyfikacja parametréw robo-
czych ukfadu sterowania i inter-
fejséow

* Uktad sterowania wysokiego poziomu
* Sprzezenie zwrotne

* Wejscia i wyjscia

* Technika bezpieczenstwa

| PODSTAWOWY PROFIBUS
CSBO1.1N-PB-ENS-NNN-NN-S-NN-FW

* Standardowa wydajnos¢

* PROFIBUS

» Standardowe sprzezenie zwrotne IndraDyn

* Standardowy panel operatora

* Brak dodatkowych opcji

Moduty sterujace
Strony 28-41

v

Zdefiniowanie funkcji oprogramo-

| Podstawowa ZAMKNIETA PETLA

Oprogramowanie

wania wbudowanego (firmware) FWA-INDRV*-MPB-03VRS-D5-1-NNN-NN wbudowane

+ Podstawowy pakiet OTWARTEJ PETLI * Brak pakietow rozszerzen (firmware)
lub ZAMKNIETEJ PETLI Strony 42/43

* Pakiety rozszerzen

* Logika sterowania ruchem Motion Logic

* Funkcje technologiczne

Wybér akcesoriow | Filtr sieciowy NFD03.1-480-016 Dodatkowe

« Filtry sieciowe i dtawiki | Kabel zasilajgcy RKL4302/005,0 komponenty

* Rezystory uptywowe, moduty

» Kondensatory magistrali statopragdowej
* Kable

* Oprogramowanie

| Kabel sprzezenie zwrotnego RKG4200/005,0

| Podstawowe akcesoria HAS01.1-065-NNN-CN

| Blacha ekranowa HAS02.1-002-NNN-NN

| Oprogramowanie
SWA-IWORKS-D**-xxVRS-D0-CD650-COPY

Strony 76-93
Zestaw narzedzi
oprogramowania
inzynierskiego
IndraWorks

Strony 50/51
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Rexroth IndraDrive —
moduty mocy

||lH
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Rexroth

IndraDrive C - kompaktowe modutly zasilajgce

* Zakres mocy od 1,5 kW do 110 kW przy maksymalnym pradzie
od 11A do 350 A

* Zdolnos$¢ do pracy przy duzym przecigzeniu

» Kompaktowa konstrukcja dla zastosowan jednoosiowych

* Mozliwos¢ potaczenia z przeksztattnikami w celu uzyskania oszczednych
i wydajnych rozwigzan

* Bezposrednie zasilanie z sieci od 200 do 500V

IndraDrive M — modutowe przeksztattniki

* Jednoosiowy przeksztattnik o maksymalnym pradzie od 20 A do 210 A

* Dwuosiowy przeksztaftnik o maksymalnym pradzie od 12 A do 36 A

* Matogabarytowe konstrukcje dla aplikacji wieloosiowych

* Moga by¢ zasilane z zasilacza lub przez modut zasilajacy

* Wymiana energii przez wspolng magistrale stalopradowa

* W celu osiagniecia oszczgdnych i wydajnych rozwigzan mozliwe jest
podiaczenie modutow zasilajgcych do przeksztaftnikow

IndraDrive M - zasilacze

* Zakres mocy od 18 kW do 120 kW

* Bezposrednie podigczenie do sieci energetycznej od 400 V do 480 V,
* Oszczedno$c¢ dzieki zwrotowi energii do sieci

* Wbudowany stycznik sieciowy

* Wbudowany rezystor uptywowy

Dostosowane do wymaganej liczby
osi oraz wydajnosci systemu
| Szeroki zakres mocy — dla wszystkich aplikaciji
| Mozliwos¢ stosowania kombinacji modutéw zasilajacych
i przeksztaftnikow — idealne dla matych grup osi ruchu
| Mozliwos¢ stosowania kombinaciji zasilaczy
i przeksztaftnikow — idealne dla duzych grup osi ruchu

Mozliwos¢ stosowania kombinacji modutow
zasilajacych i przeksztattnikow

LR

-
T

Mozliwos¢ stosowania kombinacji zasilaczy
i przeksztattnikow

v

Moduty mocy
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IndraDrive —

interesujgca kombinacja modutéw mocy

Rozwiagzanie jednoosiowe

3 AC 200 .. 500V

z wykorzystaniem modutu I I I

zasilajgcego

Typoszereg modutéw zasilaja-
cych IndraDrive C HCS02 oraz
HSCO03, faczy w jednym urza-
dzeniu funkcje przeksztattnika

i zasilacza. Zwarta, kompaktowa
konstrukcja zawiera rowniez
dodatkowe elementy do podia-
czenia do sieci energetycznej,
dzigki czemu to rozwigzanie jest
szczegolnie przydatne do aplika-

I = —

I

:
1
i

cji jednoosiowych.

L

i I

Rozwigzanie wieloosiowe z wykorzystaniem
zasilaczy i przeksztattnikow

Aplikacje wieloosiowe sg domeng modutowe-
go systemu IndraDrive M. Zasilacze zapewniaja
niezbedne napigcie na magistrali statoprado-
wej, potrzebne do zasilania przeksztattnikow.
Kompaktowe przeksztaftniki jednoosiowe

i dwuosiowe oraz zasilacze ze zintegrowanym
elementami podfaczenia do sieci zasilajacej
pozwalajg na uzyskanie zwartej

konstrukcji dla ogromnej liczby osi.

Najwyzsza sprawnos¢ energetyczng uzyskuje
si¢ w przypadku zastosowania zasilaczy zdol-
nych do zwrotu energii do sieci. Oprocz odzy-
sku energii uzyskiwanej w czasie dziatania
napedow w trybie regeneracyjnym, inng wyréz-
niajgca cecha tych urzadzen jest regulowane
napiecie posrednie.

z wykorzystaniem modu-
féw zasilajacych i prze-
ksztattnikow

Kombinacja modutéw zasi-
lajacych IndraDrive C oraz
przeksztattnikéw IndraDrive
M jest szczegolnie wydaj-
nym i oszczednym roz-
wigzaniem dla niewielkich
grup osi.

Modut zasilajacy pierwszej
osi zasila jednoczesnie prze-
ksztaftniki dla pozostatych
osi. W takim przypadku
nalezy wybra¢ modut zasila-
jacy z wystarczajacym zapa-
sem mocy, tak, aby byt on
w stanie zapewni¢ zasilanie
rowniez dla mniejszych prze-
ksztattnikow.

3AC400V ... 480V

Rozwiagzanie wieloosiowe 3 AC 400 ... 500 V
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IndraDrive C

IndraDrive M

Moduty mocy

modut zasilajacy

modut zasilajacy

przeksztattnik

zasilacz bez zwrotu
energii do sieci

zasilacz ze zwrotem
energii do sieci

HCS02 HCS03 HMS01/HMDO1 HMVO11E HMVO1.1R
1 AC 200 ... 250 V
Napigcie sieci zasilajacej \Y 3 AC 200 ... 500 V 8 AC 400 500 V - 3 AC 400 ... 480 V (+10 %/-15 %)
(+10 %/-15 %)
(£10 %)
Czestotliwo$¢ zasilania Hz 48 ... 62 - 48 ... 62
Zakres mocy kW 15... 11 15 ... 110 15...75 18 ... 120 18 .. 120
Zdolno$¢ do pracy przy przecigzeniu 2.5 x 2 x 1,5..25x 1,5 x 1,5 x
Czegstotliwosé przetgczania f," kHz 4/8/112/16
Maks. czestotliwos¢ wyjsciowa
przy f, = 4/8/12/16 kHz Hz 400/800/1200/1600
Mozln’Nqsc montazu w szafce o gte- mm 300 400 400
bokosci do:
Styczniki napigcia sieciowego zewnetrzne - wewnetrzne
Klucz rezystora uptywowego wewnetrzny opcja - wewnetrzny - wewnegtrzny
wewnetrzny _
Rezystor uptywowy (opcja: zewnetrzny) zewnetrzny wewnetrzny
Opgal\ tworzenia komplnaCJl modut tak tak tak
zasilajgcy przeksztattnik
Napiecie sterujace 24 V DC .zewnetrzne wewnetrzne lub zewnetrzne
(opcja: wewnetrzne) zewnetrzne
Klasa ochrony IP 20
Wy:sok_q bezwzgledna miejsca insta- m 1000 n.p.m., dopuszczalne przekroczenie do 4 000
lacji osi
Temperatura otoczenia °C 0 ... +40, dopuszczalne przekroczenie do + 55
Wilgotno$¢ wzgledna powietrza % 5 ... 95 (zgodnie z normg EN 61800-5-1), kondensacja pary niedozwolona

Stopien zanieczyszczenia

2 (zgodnie z normg EN 61800-5-1),

System chtodzenia

Chtodzenie powietrzne

Znak CE

Zgodny z dyrektywa niskonapieciowg 73/23/EEC oraz dyrektywa EMC 89/336/EEC

Certyfikacja

UL, cUL

Kompatybilnoé¢ elektromagnetyczna

zgodnie z normg EN 61800-3

Wszystkie dane dla parametrow nominalnych przy napigciu sieci zasilajgcej 3 AC 400 V i przy czestotliwosci przetaczania 4 kHz

) Dla HMDOT1 tylko do 8kHz
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IndraDrive C—-

kompaktowe moduly zasilajgce HCS02

Przetworniki

Modele HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0054 HCS02.1E-W0070
z wbudowanym zasilaniem czesci sterujacej -A-03-NNNV -A-03-NNNV -A-03-NNNV -A-03-NNNV
bez dodatkowych opcji -A-03-NNNN -A-03-NNNN -A-03-NNNN -A-03-NNNN
Parametry robocze
Prad ciagly A 4.5 11,3 20,6 28,3
Prad maksymalny A 11,5 28,3 54 70,8
Ciagta moc wyjsciowa bez dtawika /z dtawikiem kw 21/21 51/51 710 914
;\:Ia(;?\/”?z;nna: moc wyjéciowa bez dtawika KW 5/5 810 19116 14119
Napigcie sieci zasilajacej Vv 3 AC 200 ... 500, 1 AC 200 ... 250 (£ 10 %)
Ciagly prad wejsciowy pobierany z sieci zasilajacej A 6 13 19 | 30
Zalezno$¢ wyjécia od fluktuacji sieci zasilajgce;j: przy Uy <400 V: spadek mocy o 1 % na kazde 4 V zmiany napigcia sieci
przy U,y > 400 V: spadek mocy o 1 % na kazde 5 V zmiany napigcia sieci

Przytacze do magistrali statopradowe;j’ - . . .
Pojemnos$¢ elektryczna magistrali stalopragdowe;j uF 135 270 405 675

0 ... 335 (przy napigciu na magistrali statopradowej DC 475 V)
Napiecie wyjsciowe \ 0 ... 400 (przy napieciu na magistrali statoprgdowej DC 570 V)

0 ... 530 (przy napieciu na magistrali statoprgdowej DC 750 V)
Rezystor uptywowy
Rezystor uptywowy wewnetrzny wewnetrzny wewnetrzny/zewnetrzny | wewnetrzny/zewnetrzny
Maksymalny pobér mocy przy hamowaniu kWs 1 5 9 13
Ciagta moc hamowania kW 0.05 0.15 0.35/3.8 0.5/5.5
Maksymalna moc hamowania kW 4 10 18 25
Parametry napiecia sterujgcego
Napiecie sterujagce, wewnetrzne Vv DC 24 (nie dotyczy zasilania hamulca silnika)
Napiecie sterujace, zewnetrzne \' DC 24 + 20.% . -

(DC 24 + 5 % w przypadku zasilania hamulca silnika)

v aneris e e |y ” “ z 2
Dane mechaniczne
Szerokos¢ W mm 65 65 | 105 | 105
Wysokos¢ H mm 290 352
Gtebokos¢ D (razem z wtyczka) mm 265
Masa kg 2,9 3,8 | 6,7 | 6,8

Wszystkie dane dla parametrow nominalnych przy napigciu sieci zasilajacej 3 AC 400 V i przy czestotliwo$ci przetaczania 4 kHz
" Dla podtaczenia dodatkowych modutéw, takich, jak HMS, HCS, HLB, HLC
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HC802 1 AC 200 ... 250 V/
3 AC 200 ... 500 V

L1 L2 L3

-

Filtr sieciowy HNF, NFD -
L11 L21 L31

DO S

ut vi wi

Dtawik sieci HNL —-

U2 v2 W2

Stk [/ ]\

X8 Ztacze napiecia sieciowego

XX Hzl—
L1 |L2|L3 @
o
c
3~ — ® Kondensator magistrali
3 statopragdowej HLC
(@]
P .
Zewnegtrzny = :?7:—4 ] -'% I I
X9 Modut rezystora
rezystor |_|: o ~ L
uplywowy HLR =T ‘ ' S _:ﬁ ;T)éwowego
m
Zasilacz
=1 wewnetrzny
24V |o S olaav
Napiecie sterujagce oV lo ol ov
- -
Zaciski magistrali L+ |©
stalopradowej (DC) | » |4 L+
: L?
1 [ >
X1 I]l L= X1
Magistrala modutu s s ? z Magistrala modutu
= c£88
> ] 88t
EE G &
eIz

Ztacze silnika X5

|:| Opcjonalne elementy pomocnicze

Ztacze X9 nie jest wymagane dla HCS02.1E-W0012 oraz -W0028
Zadne ztgcze statopradowe (DC) nie jest uzywane dla HCS02.1E-W0012
W przypadku stosowania filtrow linii HNF oraz NFD, maksymalne napiecie wejsciowe wynosi 3 AC 480 V
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IndraDrive C—
] ]
kompaktowe moduly zasilajgce HCSO03
Moduly zasilajace

Modele HCS03.1E-W0070 HCSO031E-W0100 HCSO03.1E-W0150 HCS03.1E-W0210 HCS03.1E-W0350
z wbudowanym zasilaczem czesci sterujacej -A-05-NNBV -A-05-NNBV -A-05-NNBV -A-05-NNBV -A-05-NNBV
ze zintegrowanym kluczem rezystora uptywowego -A-05-NNNV -A-05-NNNV -A-05-NNNV -A-05-NNNV -A-05-NNNV
i wbudowanym zasilaniem czesci sterujacej
Parametry robocze
Prad ciagly A 45 73 95 145 210
Prad maksymalny A 70 100 150 210 350
Ciaggta moc wyjsciowa kW 25 42 56 85 125
Maksymalna moc wyjsciowa kW 40 59 89 124 180
Napiecie sieci zasilajacej 3 AC 400 ... 500 (+10%/-15%)
Ciagly prad wejsciowy pobierany A 50 80 106 146 220
z sieci zasilajgcej
Eizlceizz;)z;sifa;’;zjezsj?la od fluktuacii przy Uy <400 V: spadek mocy o 1 % na kazde 4 V zmiany napigcia sieci
Przytacze do magistrali statopragdowej (DC)" . . . . .
Pojemnos¢ elfektryczna magistrali uF 940 1440 1880 4700
statopradowe;j

0 ... 335 (przy napieciu na magistrali statoprgdowej DC 475 V)
Napiecie wyjéciowe \% 0 ... 400 (przy napieciu na magistrali statopradowej DC 570 V)

0 ... 530 (przy napieciu na magistrali statopradowej DC 750 V)
Rezystor uptywowy
Ciagta moc hamowania kW 13,2 18,9 25,2 426 55
Maksymalna moc hamowania kW 42 63 97 137 180
Parametry napiecia sterujacego
Napigcie sterujgce, wewngtrzne DC 24 (nie dotyczy zasilania uktadu hamulca silnika)
Napigcie sterujgce, zewnetrzne Vv DC 24 + 20.% . -

! (DC 24 *+ 5 9% w przypadku zasilania hamulca silnika)

Pob()lr mocy bez uwzgledni.en.ia elementow W 22,5 25 05 30 wkrétce dostepne
sterujacych oraz hamulca silnika
Dane mechaniczne
Szerokos¢ W mm 125 225 225 350 wkrotce dostgpne
Wysokos$¢ H mm 440 440 440 440 440
Glebokos¢ D mm 315 315 315 315 315
(razem z wtyczka)
Masa kg 13 20 20 38 wkrotce dostepne

Wszystkie dane dla parametrow nominalnych przy napieciu sieci zasilajacej 3 AC 400 V i przy czestotliwosci przetaczania 4 kHz
" Dla podtaczenia dodatkowych modutow, takich, jak HMS, HCS,
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HCSO03

Stycznik
napiecia
sieciowego

Filtr sieciowy HNK
ze zintegrowanym
ditawikiem sieciowym

3 AC 400 ... 500 V

Klucz rezystora
uptywowego

X8 Ztacze napiecia

A

Zewnegtrzny
rezystor uptywowy X9
HLR

Zasilacz

o>+

=[" wewnegtrzny

Alternatywnie

%

L1 L2 L3

Filtr sieciowy ;
HNF NFD | L11 L21 L3
Ul Vi Wi

Dtawik | —Jll—
sieciowy HNL | U2 V2 W2

Blok sterowania

24V | O
Napiecie sterujace
oV O
I
Zlacze magistrali L+ |o
statopradowej (DC)
L? |o

X1
Magistrala
modutu

Ztacze silnika X5

Filtr silnikowy HMF

|:| Opcjonalne elementy pomocnicze

Hamulec + 24 V
Hamulec 0 V

TempSilnika +
TempSilnika —

m
bl
[

W przypadku stosowania filtrow linii HNF, maksymalne napiecie wejsciowe wynosi 3 AC 480 V

S|

i

ieciowego

X1
Magistrala
modutu

Napigcie sterujace

Ztacze magistrali
statoprgdowej (DC)
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IndraDrive M —
Modutowe przeksztaitniki
HMSO01 i HMDO1

Przeksztaltniki jednoosiowe Przeksztaltniki dwuosiowe
Modele HMSO011N- | HMSO011N- | HMSO1iAN- | HMSO11N- | HMSO11N- | HMSO1iAN- | HMDO1.IN- | HMDO1.I1N- | HMDO1.1N-
bez dodatkowych opcji W0020-A-07 | WO036-A-07 | WO054-A-07 | W0070-A-07 | WO150-A-07 | W0210-A-07 | W0012-A-07 | W0020-A-07 | W0036-A-07
-NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN
Parametry robocze
Prad ciagly A 12,1 21,3 35 42,4 100 150 7 10 20
Prad maksymalny 20 36 54 70 150 210 12 20 36
Vv 0 ... 335 (przy napieciu na magistrali statopradowej DC 475 V)
Napiecie wyjsciowe 0 ... 400 (przy napieciu na magistrali statopragdowej DC 570 V)
0 ... 530 (przy napieciu na magistrali statopragdowej DC 750 V)
Parametry napiecia sterujacego
Napigcie sterujace, Vv DC 24 + 20 %
zewnetrzne (DC 24 *+ 5 9% w przypadku zasilania hamulca silnika)
Pobér mocy w 10,1 | 15,1 | 9,6 16,1 | 22,8 | 72,0 | 16,6 16,6 | 10,8
Dane mechaniczne
Szerokos¢ W mm 50 | 50 | 75 100 | 150 | 200 | 50 50 | 75
Wysokos¢ H mm 440
Gtebokos¢ D mm 309
(razem z wtyczka)
Masa kg 53 | 53 | 67 7o | 127 | 184 | 55 57 | 75
Wszystkie dane dla parametrow nominalnych przy napieciu sieci zasilajgcej 3 AC 400 V i przy czestotliwosci przetaczania 4 kHz
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X1 2+
Magistrala 3~ (75) JC—) 8
aa 2
modutu EEE
D 2T
Al
X5
Ztacze
silnika

X1

Magjistrala
modutu

HMDO1

0|24V

24V |O
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IndraDrive M —
zasilacze HMVO1

Zasilacze bez zwrotu energii do sieci Zasilacze ze zwrotem energii do sieci
Modele HMVO11E- HMVO1.1E- HMVO11E- HMVO1.1R- HMVO01.1R- HMVO01.1R- HMVO1.1R-
bez dodatkowych opcji W0030-A-07 W0075-A-07 W0120-A-07 W0018-A-07 W0045-A-07 | W0065-A-07 W0120-A-07
-NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN -NNNN
Parametry robocze
Ciagta moc wyjsciowa bez dtawika kW 18/30 45/75 72/120 -/18 -/45 -/65 -/120
/z dtawikiem
Maksymalna moc wyj$ciowa kW 45 112 180 45 112 162 wkrétce dostepne
Napigcie sieci zasilajacej \ 3 AC 400 ... 480 (+10/-15%)
Ciagly prad wejsciowy pobierany A 50 125 200 30 70 100 wkrétce dostepne
z sieci zasilajgcej
Zaleznos¢ wyjscia od przy Uy <400 V: spadek mocy o 1 % na kazde 4 V zmiany napiecia sieci
fluktuacii sieci zasilajacej: przy Uy > 400 V: wzmocnienie mocy o 1 % na przy Uiy > 400 V: brak wzmocnienia mocy
kazde 4 V zmiany napiecia sieci
Pojemnos¢ elektryczna magistrali uF 1410 3760 5640 705 1880 2820 wkroétce dostepne
statopradowe;j
Zakres napie¢ dla magistrali \" DC 435 ... 710 DC 750 (regulowane)
statopradowej (DC)
Rezystor uptywowy
Rezystor uptywowy wewnetrzny
Maksymalny pobér mocy przy kWs 100 250 500 80 100 150 wkrotce dostgpne
hamowaniu
Ciagta moc hamowania kW 1,5 2,0 2,5 0,4 0,4 0,4 wkrotce dostgpne
Maksymalna moc hamowania kW 36 90 130 36 90 130 wkrotce dostgpne
Parametry napigcia sterujacego
Napigcie sterujace, zewngtrzne Vv DC 24 £ 20 %
(DC 24 + 5 % w przypadku zasilania hamulca silnika)
Poboér mocy W 25 | 35 | 50 | 32 | 38 | 98 | wkrotce dostgpne
Dane mechaniczne
Szerokos¢ W mm 150 | 250 | 850 | 175 | 250 | 350  [wkrétce dostepne
Wysokos$¢ H mm 440
Giebokos¢ D (razem z wtyczka) mm 309
Masa kg 135 | 22 | 32 [ 1385 ] 20 S [ wkrotce dostepne

W przypadku HMVO01.1R dane dotyczace ciagtej mocy wyjsciowej oraz maksymalnej mocy wyjéciowej odnoszg sie do trybu sprzezenia zwrotnego ze zwrotem energii do sieci
Wszystkie dane dla parametréow nominalnych przy napieciu sieci zasilajacej 3 AC 400 V
Opcja podtaczenia dodatkowych elementow, takich, jak HLB, HLC, itp.
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Przekroczenie parametrow nominalnych

w réznych warunkach pracy

Jesli warunki w miejscu insta-

lacji réznig sie od para-

metrow nominalnych, to para-

metry moduféw mocy spa-

dajg zgodnie z wartoscia

wspotczynnika wykorzystania.

Zmiana dotyczy:

* Pradu ciggtego

» Ciagtej mocy wyjsciowe;j
magistrali stalopradowej
(bC)

* Ciagtej mocy hamowania

W poréwnaniu do pracy

z czestotliwoscig przetgcza-
nia 4 kHz, prady wyj$ciowe
modutéw mocy zmniejszaja
sie przy wyzszych czesto-
tliwosciach przetaczania.
Wspotczynniki wykorzysta-
nia typowe dla konkretnych
zastosowan mozna odczy-
ta¢ z wykresow obok.
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Rexroth IndraDrive —
moduly sterujgce




Jeste$my w stanie dostarczy¢ moduty optymalnie dopasowane, zaréwno dla
standardowych jak i bardziej ztozonych zastosowan. Zintegrowana logika stero-
wania przemieszczeniami Motion Logic, rozmaite funkcje technologiczne, certy-
fikowana technika bezpieczenstwa oraz standaryzowane interfejsy zapewniaja
wszystko, czego tylko mozna zapragnag.

Podstawowe moduty sterujgce BASIC -

standardowa wydajnos¢ i funkcjonalnosé

Te moduly sterujace zapewniajg oszczedne rozwigzania dla wszelkich stan-
dardowych aplikacji, gdzie stawiane sg umiarkowane wymagania w zakresie
wydajnosci systemu i elastycznosci interfejsu. Standardowy interfejs sprzezenia
zwrotnego dla silnikow IndraDyn jest umieszczony wprost na ptytce modutu
BASIC. Moduty BASIC UNIVERSAL posiadajg jedno dodatkowe gniazdo
krawedziowe umozliwiajagce rozbudowe systemu.

Mozliwy jest wybdr sposrod nastepujacych podstawowych modutow
sterujgcych BASIC:

* BASIC OPEN LOOP (otwarta petla)
* BASIC ANALOG (modut analogowy)
* BASIC PROFIBUS

* BASIC SERCOS

* BASIC UNIVERSAL - jednoosiowy
* BASIC UNIVERSAL — dwuosiowy

Zaawansowane moduty sterujgce ADVANCED -
maksymalna elastycznosé i wydajnosé

Te moduly sterujace spetniaja najwyzsze wymagania w zakresie wydajnosci
pracy. Praktycznie kazde zadanie mozna rozwiaza¢ przy zastosowaniu szero-
kiego wachlarza interfejsow komunikacyjnych i sprzezen zwrotnych, a takze

uzywac cyfrowych i analogowych wejs¢ i wyjsé.

Skalowalne parametry robocze
i zakres funkgcji

I Indywidualne rozwigzania dla aplikacji standardowych i zaa-
wansowanych

I Logika sterowania przemieszczeniami Motion Logic zintegro-
wana z innowacyjnymi funkcjami technologicznymi

I Otwarte interfejsy umozliwiajace stosowanie na catym $wiecie

I Certyfikowana technika bezpieczenstwa

[ ]
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IndraDrive — skalowalne
parametry robocze | zakres funkgji

Wszystkie moduty sterujace IndraDrive
— poczawszy od prostych prze-
miennikow czestotliwosci az do
ztozonych napedow serwosterowania
z wbudowang logikg Motion Control —
sg kompatybilne z modutami IndraDrive
C oraz przesztattnikami IndraDrive M.

Moduty sterujace roznig si¢ pod
wzgledem wydajnosci, realizowanych
funkgji oraz konfiguracji. W potaczeniu
z rozmaitymi wersjami wbudowanego
oprogramowania (firmware) oraz pulpit-
ami sterowniczymi, spefniajg wymaga-
nia kazdego wymyslnego rozwigzania.
Elastyczna koncepcja systemu
umozliwia korzystanie z calego szeregu
opcji w przypadku koniecznosci dosto-
sowania sterowania do konkretnych
aplikacji, zapewniajac za kazdym razem
rozwigzania optymalne pod wzgledem
technicznym i ekonomicznym.

Modut mocy

Modut sterujacy

Przeglad Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Dwuosiowy Jednoosiowy
BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC ADVANCED
OPEN LOOP ANALOG PROFIBUS SERCOS UNIVERSAL UNIVERSAL

Komunikacja modutu sterujacego
Analogowo /cyfrowa ° _ _ _ _ _ _
dla pracy w otwartej petli
Interfejs analogowy - (] - - - - oY
Interfejs rownolegly - - - - @) (@] (©]
PROFIBUS DP - - ° - o O @)
Interfejs SERCOS - - - [} @) o @)
CANopen - - - - O - (©]
DeviceNet - - - - @) @)
PROFInet 10 - - - - o o @)
Konfiguracje
Opcja 1 - [ 2 *? [ 2 [ 2 e/0 °
Opcja 2 - - - - ° o/ [
Opcja 3 - - - - - - °
Opcja bezpieczenstwa - [ ° ° ° e/® °
(Ghzwli?&ijifg;g{ multimedialnej _ _ _ _ ° ° .




Opcje Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Dwuosiowy Jednoosiowy

BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC ADVANCED
OPEN LOOP ANALOG PROFIBUS SERCOS UNIVERSAL UNIVERSAL
Interfejsy enkoderow silnikowych
S Dy WO WD e | : : : : 0
Silniki MHD, MKD i MKE - - - - O O o
EnDat 2.1, 1 Vpp oraz 5 V TTL 4) - - - - (e) e} o

Opcje bezpieczenstwa zgodne z norma EN 954-1

Blokowanie rozruchu zgodnie z EN
954-1, Kat. 3 dla uniemozliwienia - (@) @] (@] (@) O (@]
niezamierzonego uruchomienia

Technika bezpieczenstwa zgodna o o
z EN 954-1, Kat. 3

Rozszerzenia

Rozszerzenie wejs¢ /wyjsc

analogowych - - - - © ©
Rozszerzenie wej$¢ /wyjs¢ cyfrowych - - - - - -
Cyfrowe wejscia /wyjs$cia oraz _ _ _ _ _ _
nterfejsu SSI
Komunikacja skro$na _ _ _ _ _ _ o o
(punkt — punkt) %
Modut programowy é‘

i i Q
e e : : : : 0 : o %
Pulpit sterowniczy %‘
Standardowy ° ° ° ° ° ° ° '8
Komfortowy o o) e} o ) O ) =

Dane techniczne Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Jednoosiowy Dwuosiowy Jednoosiowy

BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC BASIC ADVANCED
OPEN LOOP ANALOG PROFIBUS SERCOS UNIVERSAL UNIVERSAL

Czas taktowania
Sterowanie pradem us 125 62,5
Sterowanie predkoscia us 250 125
Sterowanie potozeniem us 500 250
Czestotliwosé modulacji szerokoscig impulsu (PWM)
4 /8 Hz e/® e/® e/® eo/® e/® e/® e/®
12 /16 Hz —/- -/- —/- —/- —/- —/- e/®
Wejscia /wyjscia
Wejscia cyfrowe /w tym
liczba wejéc, kidre mozna 8/- 5/- 5/ 5/ 5/ 14/2 712

wykorzysta¢ do podtgczenia
sond pomiarowych

Wejscia /wyjécia cyfrowe
(ustawienia definiowane - 4 3 3 3 8 4
przez uzytkownika)

Wejscia analogowe 2 2 - - - 1 1

Wyjécia analogowe 2 - - - - 2 2
Wyjscia przekaznikowe 3 1 1 1 1 1 1

Interfejsy

RS 232 | | [ ° (] ° | ° | ° | °
Dane dla napie¢ sterujgcych

Napiecie sterujgce DC 24

Maksymalny pobér mocy 18 | 24 | 34 | 26

® Standard O Opcja
W zestawie z dodatkowymi opcjami 2 Interfejs sprzgzenia zwrotnego dla silnikéw IndraDyn ¥ Napiecie zasilania 12 V% Napigcie zasilania 5 V
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BASIC OPEN LOOP -
dla wszystkich aplikacji
bez sprzezenia zwrotnego

Interfejsy
Cyfrowe wejscia i wyjécia
Analogowe wejscia i wyjscia

Interfejsy
wyjécia przekaznikowe

Interfejsy
Analogowe wejscia i wyjscia

Interfejs szeregowy
RS232

Opcjonalny

pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy
Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zama-

&

&

wiania modutow sterujgcych typu BASIC OPEN LOOP Opcia
CSBO1.1N-FC-NNN-NNN-NN-C-NN-FW

wersja BASIC

Komunikacja modutu sterujgcego

FC = Interfejs falownika

Jednoosiowa ) /

Pulpit sterowniczy
S = Standard
C = Komfort

Modut sterujacy zostat zaprojekto-
wany specjalnie dla aplikacji

bez sprzezenia zwrotnego

i wykorzystujacych funkcije
falownikow

Docelowa predkos$¢ moze byc¢
ustawiona za pomocag wejs¢
analogowych lub cyfrowych

Sygnaly statusu oraz komunikaty
diagnostyczne sg wyprowad-
zane za pomocg wyj$¢ analo-
gowych lub izolowanych wyjs¢
przekaznikowych.

Do uruchomienia mozna
wykorzysta¢ dotaczalny pulpit
sterowniczy typu komfort albo
komputer PC z oprogramowaniem
IndraWorks.



BASIC ANALOG -
ekonomiczne efektywna
| sprawdzona technologia

Interfejsy enkoderow
Silniki IndraDyn
Hiperface®, 1 V__oraz
5V TTL

Interfejsy

Cyfrowe wejscia i wyjscia
Analogowe wejécia i wyjscia
Wyjscia przekaznikowe

Emulacja enkodera

Interfejs szeregowy

? —eeey
et

LTI TrT |

»
=
"
0
4
Ll

Opcja bezpieczenstwa

Blokada rozruchu SAFET

ON
BOARD

RS232

“wo
d

% Opcjonalny pulpit sterowniczy

Standardowy pulpit sterowniczy
: Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zama-
wiania modutéw sterujacych typu BASIC ANALOG Opcja

CSBO1.1N-AN-ENS-NNN-L1-S-NN-FW

Jednoosiowa
wersja BASIC

Komunikacja modutu sterujacego
AN = Interfejs analogowy

Interfejs enkodera

ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp.

Pulpit sterowniczy
S = Standard
C = Komfort

Technologia bezpieczenstwa
L1 = z blokadg rozruchu
NN = bez blokady rozruchu

Ten modut sterujacy pozwala
korzysta¢ z wielu zalet cyfrowej
technologii uktadow napedowych
zastosowanej do sterowania za
pomoca tradycyjnego interfejsu
analogowego £10V. Co wigcej,
zapewniona jest dodatkowa opcja
rozbudowania w dowolnym cza-
sie calego systemu sterowania

i dotozenia innych interfejsow
komunikacyjnych przez wymiane
modutow sterujacych przy zacho-
waniu niezmiennego rozktadu

i ustawien cafej szafy sterowniczej.

Domyslna predkos¢ jest usta-
wiana za posrednictwem

wejscia analogowego, Wymiana
sygnatow, takich, jak ,RF obroty”
(,Zezwolenie na sterowanie”)
czy ,Drive stop” (,Zatrzymanie
napedu”) przesytanych pomiedzy
systemem sterowania i modutem
sterujgcym, realizowana jest za
pomocag cyfrowych wej$¢ i wyjsc.
Emulacja enkodera wewnatrz
napedu zapewnia przekazanie do
systemu sterowania informac;ji

o rzeczywistym potozeniu elemen-
tu wykonawczego. Mozliwy jest
wybor pomigdzy enkoderem przy-
rostowym lub absolutnym (format
SSl).

Wbudowane sg wtasciwe inter-
fejsy takie, jak np. Hiperface,
umozliwiajagce podfaczenie silni-
kéw IndraDyn lub innych standary-
zowanych enkoderéw.

w
w

(=]
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Moduty sterujace
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BASIC PROFIBUS -
Idealny do automatyzacji
zaktadow przemystowych

Interfejsy enkoderéw
Silniki IndraDyn
Hiperface®, 1 V__ oraz
5V TTL

Interfejsy
Cyfrowe wejscia i wyjscia

Analogowe wejscia i wyjscia
Wyjscia przekaznikowe

Komunikacja sterowania
PROFIBUS

Interfejs szeregowy
RS232

Opcja bezpieczenstwa

Blokada rozruchu SAFET

ON
BOARD

Opcjonalny pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy
Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku
spos6b zamawiania modutow sterujacych

typu BASIC PROFIBUS

Opcja
CSBO11N-PB-ENS-NNN-L1-S-NN-FW

Jednoosiowa
wersja BASIC

Komunikacja modutu sterujgcego
PB = PROFIBUS

Interfejs enkodera

ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp.

7

Pulpit sterowniczy
S = Standard
C = Komfort

Technika bezpieczenstwa
L1 = z blokadg rozruchu
NN = bez blokady rozruchu

Interfejs magistrali rozproszonej
PROFIBUS jest juz od wielu

lat z powodzeniem stosowany

w zautomatyzowanych systemach
produkcyjnych oraz w automatyce
proceséw technologicznych.

Magistrala systemowa jest
medium, za pomoca ktérego
system sterowania realizuje
cykliczng wymiane informaciji

z uzytkownikami magjistrali
przekazujac rzeczywiste wartosci
parametréw, tacznie z sygnatami
statusu oraz komunikatami dia-
gnostycznymi.

Whbudowane sg wtasciwe inter-
fejsy, takie, jak np. Hiperface,
umozliwiajgce podtgczenie silni-
kow IndraDyn lub innych stan-
daryzowanych enkoderéw.

Uruchomienie instalacji za
pomoca narzedzi inzynierskich
IndraWorks jest wygodna opcja
w przypadku stosowania magi-
strali PROFIBUS. Alternatywnie,
naped moze by¢ rowniez
uruchamiany za pomocg komfor-
towego pulpitu sterowniczego.



BASIC SERCOS -
precyzyjny, ekonomiczny | efektywny

7 Tylko dzieki interfejsowi SERCOS"
P mozna skorzysta¢ ze wszystkich
zalet inteligentnej cyfrowej techno-
logii sterowania napedami. Jedng
z wyrozniajgcych cech interfejsu
5 SERCOS jest skrajnie krétki czas
cyklu komunikacyjnego, w czasie
ktérego wszystkie docelowe
i rzeczywiste wartosci parametrow
sg przesytane pomiedzy systemem
sterowania a modutami sterownic-
zymi. W potaczeniu z precyzyjng
synchronizacjg pracy wszystkich

B

Interfejsy enkoderow
Silniki IndraDyn

Hiperface®, 1 V__oraz
5V TTL .

Interfejsy
Cyfrowe wejscia i wyjscia
Analogowe wejécia i wyjscia

Wyjscia przekaznikowe u o

Opcja bezpieczenstwa

L Blokada rozruchu SAFET napedow, interfejs SERCOS
Komunikacja sterowania ON 'gwarant'uje maksymalnq dynamike
Interfejs SERCOS BOARD i precyzje sterownika.

Interfejs szeregowy
RS232

Prosta instrukcja, opisujaca krok po
kroku sposéb zamawiania modufow
sterujgcych typu BASIC SERCOS

— 1

Toeo

i

Opcja

SERCOS

interface

Opcjonalny pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy
Komfortowy pulpit sterowniczy

CSBO1.1N-SE-ENS-NNN-L1-S-NN-FW

Jednoosiowa
wersja BASIC

Komunikacja modutu sterujacego
SE = Interfejs SERCOS

/

Pulpit sterowniczy
S = Standard
C = Komfort

Technika bezpieczenstwa

Transmisja sygnatéw za pomoca
Swiattowodow gwarantuje
bezpieczng wymiane danych

w czasie rzeczywistym przy mini-
malizacji okablowania.

Whbudowane sa wtasciwe inter-
fejsy, takie, jak np. Hiperface,
umozliwiajagce podigczenie silnikow
IndraDyn lub innych standaryzowa-
nych enkoderow.

Jedng z wygodnych opcji
uruchamiania instalacji przy uzycie
narzedzi inzynierskich IndraWorks
jest wykorzystanie kanatu serwiso-
wego magistrali SERCOS. Druga
mozliwoscig jest postugiwanie sig
interfejsem szeregowym RS 232.

" Interfejs SERCOS jest migdzynarodowym
i standaryzowanym interfejsem do stero-
wania napedami (IEC 61491 /EN 61491)
i zapewnia maksymalng kompatybilno$¢
cyfrowych napedow oraz ukfadow ste-
rowania wytwarzanych przez rozmaitych

W
o
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Moduty sterujace

Interfejs enkodera L1
ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp. NN

z blokadg rozruchu
bez blokady rozruchu

producentéw przy jednoczesnym mak-
symalnym wykorzystaniu odpowiednich
wiasciwosci wyrobow.
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BASIC UNIVERSAL jednoosiowy-
elastyczny dla rozwigzah dostosowanych

do potrzeb klienta

Interfejsy enkoderéw

Silniki IndraDyn (
Hiperface®, 1 Voo
oraz 5 V TTL .

Interfejsy

Cyfrowe wejscia i wyjscia
Analogowe wejscia i wyjscia
Wyjscia przekaznikowe

Gniazdo krawedziowe (slot) E
Karta multimedialna
(MultiMediaCard)

Interfejs szeregowy
RS232

e

cTooo

Opcje

Interfejsy enkoderow
Moduly rozszerzen wejsé
/wyj$¢ analogowych
Emulacja enkoderow

Opcja bezpieczenstwa
Blokada rozruchu
SAFE

ON
BOARD

Komunikacja modutu
sterujacego

Interfejs SERCOS
Interfejs PROFIBUS, itp.

Opcjonalny pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy
Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposéb zamawiania modutéw

sterujgcych typu BASIC UNIVERSAL
Opcja

CSB011C-SE-ENS-N

Jednoosiowa wersja
BASIC UNIVERSAL

Komunikacja modutu sterujgcego

SE = Interfejs SERCOS
PB = PROFIBUS

PL = Interfejs rownolegtly
CO = CANopen, DeviceNet
ET = PROFlInet 10

NN = brak

Interfejs enkodera
ENS = IndraDyn-Motoren, Hiperface® usw. —

L1
NN

Opcje
ENS
| EN1
EN2
MA1
MEM

4
4
=z
Il

NN-L1-S-NN-FW

I— Pulpit sterowniczy

S = Standard
C = Komfort

Technologia bezpieczenstwa

z blokadg rozruchu
bez blokady rozruchu

silniki IndraDyn, Hiperface® itp.
silniki MKW., MKD, MKE

EnDat 21, 1 V,,5 VTTL
Rozszerzenia wejs¢ /wyjé¢ analogowych
emulacja enkodera

brak

Bez wzgledu na rodzaj prefe-
rowanego protokotu komuni-
kacyjnego uzywanego do ste-
rowania, BASIC UNIVERSAL
oferuje szeroki zakres interfejsow
odpowiadajacych standardom
przemystowym. W rezultacie
ten modut sterujacy doskonale
nadaje sie do catego szeregu
zastosowan i dla wszystkich
branz.

Whbudowane sg wtasciwe inter-
fejsy, takie, jak np. Hiperface,
umozliwiajagce podiaczenie
silnikow IndraDyn lub innych
standaryzowanych enkoderow.
Co wigcej, ten modut sterujacy
posiada dodatkowe gniazdo do
podtaczenia innego enkodera,
podtaczenia modutu rozszerzen
analogowych wejs¢ /wyjsc¢ lub
do wysyfania generowanych
sygnatow emulowanego enko-
dera.

Dodatkowa, dotgczana karta
multimedialna (MultiMediaCard)
pozwala na realizacje opcji pro-
stej transmisji lub tez powielania
parametréw napedy zwigzanych
z osiami. Ta sama karta moze
by¢ réwniez uzyta do rozbudo-
wania pamieci dla zintegrowanej
z napgdem logiki sterowania
przemieszczeniami Motion Logic
(opcja wbudowanego oprogra-
mowania).

Do uruchamiania mozna uzywac
podiaczanego komfortowego pul-
pitu sterowniczego albo kompute-
ra PC z zainstalowanym oprogra-
mowaniem narzedzi inzynierskich
IndraWorks.



BASIC UNIVERSAL dwuosiowy-
elastyczny niezawodny | zajmujgcy

malo miejsca

Gniazdo krawedziowe (slot)
Karta multimedialna
(MultiMediaCard)

Interfejsy
Cyfrowe wejscia i wyjscia
Analogowe wejscia i wyjscia
Wyjscia przekaznikowe

Interfejs szeregowy
RS232

-
|"‘I' |' a

Naped 2

Opcje 3i 4

Interfejsy enkoderéw
Moduty rozszerzen wejs¢
/wyj$¢ analogowych

Opcje 1i2
Interfejsy enkoderéow

Opcja bezpieczenstwa
Blokada rozruchu

Technologia SAFET
bezpieczenstwa ON
BOARD

Komunikacja modutu
sterujacego

Interfejs SERCOS
Interfejs PROFIBUS, itp.

Opcjonalny pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy
Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zamawiania dwuosiowych modutow

sterujgcych typu BASIC UNIVERSAL

CDBO01.1C-SE-EN

Opcja

Dwuosiowa wersja
BASIC UNIVERSAL

Komunikacja modutu sterujacego

SE = Interfejs SERCOS

PB = PROFIBUS

ET = PROFInet 10

NN = brak

Opcje 1i2

ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp.
EN1 = silniki MHD, MKD, MKE

EN2 = EnDat 21,1 V,,,5V TTL

NNN = brak

S-EN2-NNN-MA1-S1 -§I-NN-FW

Pulpit sterowniczy

S = Standard
C = Komfort
Technika bezpieczenstwa
L1 = z blokadg rozruchu
S1 = technika bezpieczenstwa
NN = brak
Opcje 3i 4
ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp.
EN1 = silniki MHD, MKD, MKE
EN2 = EnDat 21,1V _,5VTIL
MA1 = Rozszerzenia wejs¢ /wyjé¢ analogowych

| MEM = emulacja enkodera
NNN = brak

Wiele osi ruchu oraz ograniczona
przestrzen miejsca instalacji — to typo-
we wymagania, ktére mozna spetni

w kompetentny i oszczedny spsob
stosujac dwuosiowy modut steruja-

cy BASIC UNIVERSAL. W ramach
pojedynczego dwuosiowego modutu
BASIC UNIVERSAL zaimplementowane
sg wszystkie funkcje cyfrowego stero-
wania dwoma osiami. Korzyscig jest fakt,
ze przy bardzo surowych ograniczeniach
przestrzeni roboczej mozna w ramach
jednego modutu potaczy¢ sterowanie
wieloma napedami, dzigki czemu zmniej-
sza sie powierzchnia zajmowana przez
szafe sterownicza.

Dzigki certyfikowanej technice bez-
pieczenstwa zgodnej z normg EN 954-1,
Kategoria 3, zapewniona jest skuteczna
ochrona zaréwno maszyn i urzadzen, jak
i obstugi. Modut sterujacy posiada zin-
tegrowane funkcje bezpieczenstwa, takie
jak ,Safe stop” (,Bezpieczne zatrzy-
manie”) oraz ,Safe motion” ("Bezpieczny
ruch”) zaimplementowane bezposrednio
w napedzie. Takie rozwigzania zwigkszaja
niezawodnos¢, przy jednoczesnych osz-
czednosciach na elementach monitoruja-
cych i minimalizacji prac instalacyjnych.
W zakresie komunikacji z modutem ste-
rujgcym mozna wybiera¢ pomigdzy inter-
fejsami SERCOS, PROFIBUS oraz
PROFInet 10. W celu zaspokojenia spe-
cyficznych wymagan poszczegolnych
indywidualnych aplikacji, IndraDrive ofe-
ruje dodatkowe opcje umozliwiajace
podiaczenie rozmaitych uktadow sprze-
zenia zwrotnego, podiaczenie roz-
szerzajgcych modutéw wejs¢ /wyjs¢ ana-
logowych lub wysyfanie emulowanych
sygnatow enkodera.

Dwuosiowe moduly sterujgce ofe-

rujg mozliwo$¢ przechowywania para-
metréw napedu zwigzanych z obiema
osiami ruchu. Dane sg przechowywane
na opcjonalnej karcie multimedialnej
MultiMediaCard. W trakcie uruchomienia
urzagdzen mozna uzywac narzedzia inzy-
nierskiego IndraWorks lub komfortowego
pulpitu sterowniczego.
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ADVANCED - pewnosc¢
maksymalne] wydajnosci | elastycznosci

Gniazdo krawedziowe (slot)
Karta multimedialna
(MultiMediaCard)

Interfejsy
Cyfrowe wejscia i wyjscia
Analogowe wejscia i wyjscia
Wyijscia przekaznikowe

Interfejs szeregowy
RS232

Opcjonalny pulpit sterowniczy
Standardowy pulpit sterowniczy |
Komfortowy pulpit sterowniczy

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zamawiania

modutéw sterujgcych typu ADVANCED
CSHO11C-SE-ENS-EN2-NNN-S1-S-NN-FW

Jednoosiowa
wersja ADVANCED

Opcja 1
Interfejs enkodera

Opcja 2

Interfejs enkodera

Modut rozszerzen

wejs¢ /wyjs¢ analogowych
Emulacja enkodera

Opcja bezpieczenstwa

Blokada rozruchu SAFET
Technologia ON
BOARD
Opcja 3

Interfejs enkodera

Modut rozszerzen

wej$¢ /wyjs¢ analogowych

Emulacja enkodera

Modut rozszerzen

wejscé /wyjsé cyfrowych

Komunikacja skrosna (punkt — punkt)

Komunikacja modutu
sterujgcego

Interfejs SERCOS
Interfejs PROFIBUS, itp.

Opcja

Komunikacja modutu sterujgcego
SE = SERCOS interface

PB = PROFIBUS

PL = Interfejs rownolegty

CO = CANopen, DeviceNet

ET = PROFInet 10

NN = brak

Opcija 1 (interfejs enkodera)

ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®, itp.

EN1 = silniki MHD, MKD, MKE
EN2 = EnDat 21,1V 5V TIL
NNN = brak

ENS
EN1
EN2
MA1
MEM
NNN

EN1 =

EN2 =
silniki IndraDyn, Hiperface®, itp. MA1 =
silniki MHD, MKD, MKE MEM =
EnDat 2.1, 1 Vpp, 5V TTL MD1 =
Rozszerzenia wejs¢ /wyjs¢ analogowych D2 =
emulacja enkodera CCD =
brak NNN =

Moduty sterujgce ADVANCED spetnia-
ja najwyzsze wymagania w zakresie
parametréw eksploatacyjnych oraz
dynamiki.

Oprocz najlepszej wydajnosci, urza-
dzenia te obstuguja szeroki wachlarz
interfejsow do komunikacji z urza-
dzeniami sterujacymi oraz koderami.
Whbudowane cyfrowe i analogowe wej-
$cia i wyjcia zapewniajg komunikacje
z systemami sterowania na wyzszym
poziomie hierarchii. Liczba tych wyjs¢
moze by¢ zwigkszana przez zastosowa-
nie modutéw rozszerzen wejs¢ wyjs¢
lub dzieki wyjsciom emulacji enkodera.
ten wysokowydajny modut sterujacy
moze by¢ opcjonalnie wyposazony

w technologie bezpieczenstwa, cer-
tyfikowang na zgodno$¢ z normg EN
954-1, Kategoria 3. Modut sterujacy
ADVANCE jest idealng platforma dla
sterownikéw PLC zintegrowanych

z napedami, czyli IndraMotion MLD.
Wszystko , co potrzebne jest do uru-
chomienia urzadzen, to komputer PC

z narzedziem inzynierskim IndraWorks
lub podtaczony komfortowy pulpit ste-
rowniczy.

Pulpit sterowniczy
S = Standard
C = Komfort

Technika bezpieczenstwa

L =
s1
NN

Opcja 3

z blokadg rozruchu
technika bezpieczenstwa
brak

ENS = silniki IndraDyn, Hiperface®), itp.

silniki MHD, MKD, MKE

EnDat 21,1V _, 5V TIL

Rozszerzenia wejs¢ /wyjé¢ analogowych
emulacja enkodera

Rozszerzenie wej$¢ /wyj$¢ cyfrowych
Wejscia .wyjscia cyfrowe z interfejsem kodera SSI
komunikacja skrosna (punkt — punkt)
brak



Akcesoria -
uzupetnienie dla modutéw sterujgcych

Ponizsze elementy dodatkowe pozwalajg doprowadzi¢ modut sterujacy do doskonatosci — podczas uruchomienia, obstugi lub diagnostyki.

Pulpity sterownicze (panele operatorskie)
Wszystkie moduly sterujace sg wyposazone w standardowy pulpit

sterowniczy dotgczany przez gniazdo wtykowe. Dodatkowa opcja
jest komfortowy pulpit sterowniczy z mozliwoscia wyswietlania .
grafiki. Wyswietlana informacja szybko i pewnie prowadzi ope- 5 .

ratora przez wszystkie etapy procesu uruchomieniowego — nie jest
wymagany zaden komputer PC. Co wiecej, komfortowy pulpit ste-
rowniczy zapewnia mozliwos$¢ przeniesienia parametréw napedu
pomiedzy réznymi systemami napedowymi — szybko i fatwo.

Osobne panele operatorskie
Dla skomplikowanych aplikacji, szcze- [ .
golnie w potaczeniu ze zintegrowana

z napedami logika sterowania prze- - - — g
mieszczeniami Motion Logic, zaleca- as A -'| |
my skorzystanie z naszych kompak- i—
towych terminali sterujgcych L o
IndraControl VCP. Terminale podtgcza %W‘%
sig przez interfejs szeregowy napedu. . e
Poczawszy od prostych wyswietlaczy e bt .4
tekstowych, az do ekranow doty- 17 - .

kowych z mozliwoscig wys$wietlania
grafiki, urzadzenia te zawsze zapew-
niajg wyjatkowo efektywne i ekono-
miczne rozwigzania do obstugi urza-
dzen i wizualizacji ich pracy.

!
-
—

Modut programowy Kabel interfejsowy

Opcjonalna karta multimedialna MultiMediaCard pozwala W czasie prac uruchomieniowych pozwala na podtaczenie kompute-
na fatwg i szybka transmisje lub powielanie parametrow ra PC lub oddzielnego terminalu sterujacego bezposrednio do portu
napedow odnoszacych sie do osi ruchu bez koniecznosci szeregowego RS 232 modutu sterujgcego.

stosowania do tego komputera PC.
Kabel IKB0041 mozna otrzyma¢ w gotowych odcinkach o dtugosci

Ten modut programowy jest dostar- 2, 5, 10 lub 15 metrow.

czany w dwoéch wersjach:

* PFM02.1-016-NN-FW z wbudo-
wanym oprogramowaniem (firm-
ware) napedu,

* PFMO02.1-016-NN-NW wstepnie
formatowany dla prostej transmisji
parametrow

Moduty sterujace
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Przeglad interfejsow

Komunikacja z modutem sterujgcym

kacza analogowe /cyfrowe sterowania
w dla otwartej petli (OPEN LOOP)

=
«
x
@
)

Ztacze wtykowe 2 x 9 stykow
* 8 wejsc¢ cyfrowych

©ONDUIRWN =
—

©ONDTIRWN—

U X Ztacze wtykowe 2 x 5 stykow
éf— L o0 é * 3 wyjscia przekaznikowe
4 =H 4 (24 V DC oraz 230 V AC)
X35 X36

Ztacze wtykowe 2 x 4 styki
* 2 wejscia analogowe
* 2 wyjscia analogowe

NI

Interfejs analogowy

x
«
x
@
)

Ztacze wtykowe 2 x 9 stykow
* wejscia analogowe =10 V
* Cyfrowe wejscia /wyjscia

* Wyjscia przekaznikowe

OCONDTAWN =
———

©ONDTRWN—

(o) Ztacze szufladowe, 15- stykowe, wtyczka

8 - na urzadzeniu
* Emulacja enkodera, sygnaty inkremen-
talne lub absolutne (SSI)

1 * Czestotliwos$¢ wyjsciowa maks. 1 MHz

Interfejs rownolegty

Ztacze szufladowe, 37-stykowe, wtyczka

na urzadzeniu

* 16 wejs¢, zabezpieczenie przed
odwrotna polaryzacja,

* 16 wyj$¢, odpornos¢ na zwarcia

* izolacja sktadowe; statej (DC)

Przydatne rowniez do rozszerzen wejs¢ /wyjs¢ w kombinaciji
z IndraMotion MLD

o -
00000

O\ o000 )/O
© o

Ol o oo o o|O
| &

ol

Interfejs SERCOS

* 2 ztgcza swiattowodowe
* Wybér predkosci transmisji
2, 4, 8 lub 18 Mbodow (Mbit/s)

PROFIBUS DP

ZLACZE SZUFLADOWE
9-STYKOWE
GNIAZDO NA URZADZENIU

CANopen/DeviceNet

Ztacze Open-style, 5-stykowe
* przetacznik do wyboru rodzaju
interfejsu CANopen lub DeviceNet

PROFInet IO

Gniazdo RJ45



Interfejsy enkoderéw Rozszerzenia wejsé /wyjsc¢

Interfejs enkodera ENS dla silnikow Modut rozszerzenia wejs¢ /wyj$¢ analogo-

IndraDyn, Hiperface®, 1 Vpp, 5V TTL wych MA1
Ztacze szufladowe 15-stykowe, gniazdo na
Ztgcze szufladowe 15-stykowe, urzadzeniu
gniazdo na urzadzeniu A * 2 porty wejs¢ 9nalqgowych 10V
e Zasilanie enkodera: 11,6 V /300 mA * 14 bit 8-x powielanie probkowania

(oversampling)
* 2 dwunastobitowe analogowe porty wyj$ciowe

Interfejs enkodera EN1 dla silnikéw MHD, @) Modut rozszerzenia wej$¢ /wyj$¢ cyfrowych
MKD i MKE 12((T5)) s 1. (0]
Ztacze szufladowe 25-stykowe, wtyczka na
. urzadzeniu
Z’fac(zje SZ,Uﬂadowe 15-stykowe, gniazdo na * Zewnetrzne zasilanie od 19 V do 30 V
urzaazeniu ) * 12 wejsc¢, zabezpieczenie przed odwrotng
« Zasilanie enkodera przez magistrale I°C: , 14 polaryzacja
8 V /250 mA lub resolwer: 18,2 V /70 mA o) * 8 wyj$¢, odpornos¢ na zwarcia
o Interfejs enkodera EN2 dla silnikéw EnDat , Modut wej$¢ /wyjs¢ cyfrowych MD1
8 15 1V, 5V TIL z interfejsem SSI

Ziacze szufladowe 44-stykowe, wtyczka na

urzadzeniu

e Zewnetrzne zasilanie od 19 V do 30 V

* 16 wejé¢, zabezpieczenie przed odwrotng
polaryzacja

* 16 wyjs¢, odpornos¢ na zwarcia

Ztacze szufladowe 15-stykowe, wtyczka na
U o urzadzeniu
 Zasilanie enkodera 5 V/300 mA

Gniazdo wtykowe RJ11 dla podtaczenia inter-
fejsu pomiarowego enkodera

Emulacja enkodera Komunikacja skrosna (punkt — punkt)
Emulacja enkodera MEM Komunikacja skrosna (punkt — punkt)
s - Ztacze szufladowe 15-stykowe, wtyczka na |:| CCD
urzadzeniu
* Wewnetrzny zasilacz * 2 gniazda wtykowe 2 x RJ45
9 » Sygnaly enkodera z izolacjg sktadowe;j statej * Modut nadrzedny (master) do podtaczenia

o) * Kodowanie inkrementalne, lub |:| do 5 modutow zaleznych (slave) — interfejs

» Kodowanie potozenia bezwzglednego SERCOS IlI
(format SSI)

* Czestotliwos¢ wyjsciowa maks. 1 MHz

Bezpieczenstwo
Blokada rozruchu L1 Technika bezpieczenstwa S1
Ziacze szufladowe 9-stykowe, gniazdo na
Ztacze szufladowe 9-stykowe, gniazdo na urzadzeniu

* Napigcie zasilajgce 24 V DC

* Napiecie zasilajgce 24 V DC, » Wejscia wyboru trybu pracy panelu,

* Sygnaly napedu A B oraz sygnaly inwersyj- » Sygnat potwierdzenia, wymuszona detekcja
ne O bfedu uspionego oraz kontrola zamknigcia

* Sygnat potwierdzenia drzwiczek diagnostycznych /drzwiczek

= Sygnat potwierdzenia w inwersji bezpieczenstwa.

urzadzeniu

o —_
olzs)jo
o o
. -
o o

iy
puiry

(=]
(3]

Moduly sterujace
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Rexroth IndraDrive —
Oprogramowanie wbudowane (firmware)

Oprogramowanie wbudowane (firm-
ware) moze by¢ dostosowane do o BA_SIC_ . AD_V_ANCE_D
konkretnych aplikacji i uzyte w wielu Wersje jednoosiowe i dwuosiowe Wersje jednoosiowe
elastycznych konfiguracjach X F . X .
; X ; unkcje . Funkcje technolo-
© POdStaWOWy paklet OPEN LOOP Funkcl_e . Funkcl_e technologllczne . éiczne
(zastosowanie dla falownikow) technologiczne -  technologiczne Motion Control .  Motion Control
* Podstawowy pakiet CLOSED T D 7
LOOP (serwosterowanie i aplika- _ Mqtlon Con-trOI ; : _ Mo_tlon Con-trOI O
_ ZTWOSH apiieer Sterowanie przemieszczeniami Sterowanie przemieszczeniami
cje przemiennikow czestotliwosci)
* Pakiety rozszerzen (opcjonalne)
* Logika Motion Logic (opcjonalnie
— IndraMotion MLD) BASIC OPEN LOOP ADVANCED
naped gtowny naped gtowny naped gtowny

Pakiet podstawowy jest z reguty
wystarczajacy do realizacji wigkszo-
éci standardowych funkcji napgdow

; ; OPEN LOOP BASIC OPEN LOOP ADVANCED
— od zwykiego sterowania napie- . o o .
cie /czestotiiwose (VI a2 do trybu Synchronizacja synchronizacja Synchronizacja synchronizacja
pozycjonowania.
Rozmaite pakiety rozszerzen dos- BASIC ADVANCED

rozszerzenia
serwosterowania

rozszerzenia
serwosterowania

tarczajg uzytkownikom wielu opgiji
elektronicznej synchronizaciji, dodat-
kowych funkcji serwosterowania oraz
obslugi napedu gléwnego. Pakiety rozszerzen Pakiety rozszerzen
Swobodnie programowana logika
Motion Logic ze zintegrowanymi

sterlog\(/;\ilg?gfléc zgodntymi z r.mczlr- OPEN LOOP X C(LZCZ?AEKE:\]IEE'&P OPEN LOOP X C(Lz?t\inEKD[\]I;g&P
ma " oraz gotowymi do OTWARTA PETLA) : OTWARTA PETLA) .
wykorzystania funkcjami technolo- ( B . PETLA) ( ETLA) X PETLA)

gicznymi pozwala na fatwa i prosta . .
realizacje skomplikowanych proce- Pakiet podstawowy Pakiet podstawowy

sow obrobki materiatow.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku
sposéb zamawiania oprogramowania

wbudowanego (firmware) IndraDrive ~ F\WWA-INDRV*-M PH-03VRS-D5-1-SNC-ML

Opcja

Oprogramowanie wbudowane IndraDrive —I

Naped sterownika PLC

ML = zlogika Motion Logic i funkc-
jami technologicznymi

TF = nadaje sie do realizacji
funkgji technologicznych

NN = bez logiki Motion Logic

Wersja oprogramowania
MPH = ADVANCED

MPB = BASIC jednoosiowe
MPD = BASIC dwuosiowe

Wersja Pakiety rozszerzen

Wersja 03, aktualne wydanie SRV = rozszerzenie serwosterowania
SNC = synchronizacja elektroniczna

Jezyki sterowanie MSP = ro;szerzenie dla napedu

niemiecki, angielski, francuski, wtoski, O = Otwarta petla gtéwnego }

hiszpanski 1 = Zamknieta petla ALL = wszystkie rozszerzenia

NNN = brak rozszerzen



pakietu podstawowego

Funkcje dostosowywane do
potrzeb klienta

| Wszystkie standardowe funkcje pierwotnie wiaczone do

| Rozszerzenia dla poszczegolnych funkcji
| Funkcje technologiczne specyficzne dla danej branzy
| Zintegrowana logika Motion Logic zgodna z normami IEC

Pakiet podstawowy

BASIC

OTWARTA | ZAMKNIE-
PETLA | TAPETLA

ADVANCED

OTWARTA | ZAMKNIE-
PETLA | TAPETLA

Podstawowe funkcje

Ogolne sterowanie silnikiem
z zastosowaniem krzywej
napigcie /czestotliwos¢ (V/f),
z kompensacja poslizgu,
ochrong | x R oraz ochrong
przed utykiem wirnika

Sterowanie zorientowane
na prace autonomiczna,
bez sprzezenia zwrotnego

Elektroniczna tabliczka
znamionowa

Automatyczne dostrojenie
petli regulacyjnych

Generator punktu pracy dla
optymalizaciji sterowania

Przemieszczenie do statego
punktu zatrzymania

Programowalna reakcja
na btedy

Sterowanie hamowaniem

Funkcje oscyloskopu

Podstawowe funkcje OTWARTEJ PETLI (OPEN LOOP)

Generator predkosci narastaja-
cej liniowo

Funkcja potencjometru
regulowanego silnikiem

Podstawowe funkcje ZAMKNIETEJ PETLI (CLOSED LOOP)

Sterowanie potozeniem, pred-
koscig i momentem

Ustawienie w potozeniu po-
czatkowym sterowane przez
naped

Ustawienie w zgdanym potoze-
niu sterowane przez naped

Interpolacja wewnatrz napedu

Tryb blokowy

Ograniczenie pofozenia, pred-
ko$ci i momentu

Przemieszczenie do ustalonego
punktu zatrzymania

Automatyczne ustawienie
komutacji

Punkt przetaczania na drodze
przemieszczenia z progowymi
wartosciami dla wigczenia (ON)
i wylaczenia (OFF)

Emulacja enkodera (inkremen-
talna lub absolutna (format SSI)

Pakiety rozszerzen BASIC ADVANCED
ZA- ZA-
OLVI;I.IIZ\LTA MKNIETA OLVI;"\LR:A MKNIETA
PETLA PETLA
Rozszerzenia serwosterowania
tatwa kompensacja luzu przy
L - [ - [ ]
zmianie kierunku ruchu
Korekcja btedu osiowego - - - [
Korekgja btedu kwadrantu - - - [
Kompensacja momentu tarcia - [ - °
Sonda pomiarowa z funkcja
; . - 1 - 2
szybkiego zatrzymania
Dynamiczna grupa krzywek - [ - (]
Naped giéwny
Przetaczanie bloku parametrow [ [ ] [
Tryb pozycjonowania wrzeciona - [] - [
Zmiana przekfadni sterowana B _ °
przez naped
Synchronizacja
Synchronizacja predkosci ° ° ° °
Synchronizacja kata - ° - °
Tryb kotka pomiarowego - [ - °
Rzeczywista i wirtualna o$ wiodaca [ [] ° [
Krzywka (wartosci stabelaryzo-
- L] - [ ]
wane)
Krzywka (wartosci wyliczane _ _ _ °
analitycznie)
Sonda pomiarowa z pomiarem 1 _ 1 _
czasu
Sonda pomiarowa z funkcja syn- _ 1 _ 9
chronizacji
Dynamiczna grupa krzywek - [ - [
Logika Motion Logic BASIC ADVANCED
ZA- ZA-
OLVI;I.IIZ\LTA MKNIETA OLVIg'\I?:A MKNIETA
PETLA PETLA
IndraMotion MLD
Dowolnie programowalna zgodnie
znormg IEC 61131-3
Programowanie
IL, ST, FBD, LD i SFC
4 rodzaje zadan (periodyczne,ape- o [ o o
riodyczne, sterowane zdarzeniami)
Obstuga bibliotek uzytkowanika
Pakiety technologiczne zorientowa-
ne na procesy

) Moduly sterujgce BASIC majg ograniczone parametry eksploatacyjne

Oprogramowanie wbudowane (firmware)
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Rexroth IndraMotion MLD -
zintegrowana logika Motion Logic

Pierwszy na swiecie otwarty system
napedow

Funkcje napedow IndraMotion MLD taczg
W sobie sterowanie przemieszczeniami

i logike przetwarzania informagcji tworzac
nowoczesng otwartg platforme automatyzacii
realizujgcg modutowa koncepcje sterowania
maszynami i urzadzeniami przemystowymi.
Zintegrowana z napgdami logika Motion
Logic zmniejsza lub nawet catkowicie elimi-
nuje potrzebe stosowania systemow stero-
wania wyzszego poziomu.

Otwarte standardy

Standaryzowane jezyki programowania oraz
zintegrowane inzynierskie oprogramowanie
ramowe IndraWorks upraszczajg planowanie
projektu, programowanie, obstuge urzadzen
i ich diagnostyke. W tym samym czasie
uzytkownik bezposrednio wnosi do projektu
napedow swojg wiedze technologiczng

i zabezpiecza w ten sposob poziom
konkurencyjnosci wtasnych rozwigzan.
Programowanie jest zgodne w norma

IEC 61131-3 i moze by¢ realizowane

w nastepujacych jezykach:

* Lista instrukcji (IL)

* Tekst strukturalny (ST)

» Schemat blokow funkcjonalnych (FBD)

* Schematy drabinkowe (LD)

+ Sekwencyjne schematy funkcjonalne (SFC)
Dostepnos¢ standaryzowanych modutow
w bibliotekach funkcji zgodnych ze stan-
dardem PLCopen daje uzytkownikowi
mozliwos¢ korzystania z catego bogactwa
funkcji sterowania przemieszczeniami.

Elastyczne programowanie

Dzieki technice programowania definiowanej
przez uzytkownika zapewniona jest swo-
boda i elastycznos¢ postepowania w pro-
cesie konfigurowania aplikacji uzytkownika

i dostosowywania jej do wiasnych wymagan.
Uzytkownik ma catkowitg swobode faczenia
innowacyjnych funkcji sterowania ruchem,
obszernych bibliotek predefiniowanych funk-
cji, a takze pakietéw zorientowanych na
konkretne procesy technologiczne i two-
rzenia z tych wszystkich elementow jednego
perfekcyjnego rozwigzania automatyki.

Szybciej osiggna¢ swoj cel

Nawet rozlegte i skomplikowane aplikacje
moga by¢ obstugiwane i zarzagdzanie

z duzg tatwoscia dzieki gotowym do uzycia
blokom funkcyjnym i predefiniowanym pakie-
tom technologicznym. Elementy te mozna
ze sobg faczy¢ tworzac wiasny program
uzytkownika lub po prostu wykorzystywac
je jako konfigurowalne funkcje.

Innowacyjne moduly dla dowolnych
aplikacji

Biblioteki funkcjonalne:
Kolekcja blokow funkcjonalnych zgodny-
ch z |IEC oraz PLCopen

Biblioteki uzytkownika:
Kolekcja blokéw funkcjonalnych opraco-

wanych przez uzytkownika
Przykfady elementow skiadowych:
* Moduty PLCopen * Pakiety technologiczne:
Bloki funkcjonalne zorientowane na
procesy technologiczne, np. kontrola

* Grupy funkcji krzywkowych
« Sterowanie procesami rejestracji

» Kontrola naprezen naprezen
* Kontrola petli
* Nawijarki * Programy uzytkownika:

* Przetwarzanie zapotrzebowan
* Rozbudowane funkcje napedow
- zmienny ruch powrotny,
- adaptacyjne sterowanie predkoscig
podawania materiatow,

nalnych i pakietéw technologicznych
specyficzna dla konkretnej aplikacji.

- analogowe sterowanie sitg
oraz wiele innych

Naped

Logika sterowania przemieszczeniami Motion Logic

Program uzytkownika

A A A A

Logika PLC Biblioteka funkgji Pakiety Biblioteka
zgodna technologiczne uzytkownika
z|[EC 61131-3

System wykonawczy, obstuga wej$¢ /wyjs¢, komunikacja

A
v

Oprogramowanie wbudowane (firmware)

Kombinacja rozmaitych blokéw funkcjo-



Idealna koordynacja uktadéw nape-
dowych i systemow sterowania
I Ekonomiczne rozwigzania dla jednoosiowych i wieloosiowych
aplikacji bez koniecznosci stosowania dodatkowego sprzetu
I Minimalizacja prac inzynierskich dzigki konfiguracji zgodnej
z |EC oraz PLCopen
| Predefiniowane pakiety technologiczne dla szybszej imple-

mentacji rozwigzan systemowych

Rozwigzania jednoosiowe IndraMotion MLD MLD-S MLD-S MLD-M
BASIC ADVANCED ADVANCED
TeTTITTTTTT = Liczba osi 1 1 do 6
v 0] - - -
e . Modut sterujacy Modut sterujacy Modut sterujacy
—EE \(’:VST;?T;Z rszpzrft"f’riaster) BASIC ADVANCED ADVANCED
T Sterownik PLC y eany CSsB CSH CSH, opcjonalnie z CCD
-_— ) Opcja oprogramowania
- »MH@% wbudowanego (firmware) i ML ML
‘ = Wydajnosé
Pulpit ole\i:atorSk' = Zalezy od stopnia wy- 100 ps na 1000 instrukcji
(HMD) korzystania napedu BA- dla listy instrukcii (IL) i przy wykorzystaniu
| SIC przetwarzania bitowego i tekstowego
h Zadania
- Liczba zadan 4
IndraMotion MLD-S - - - —
) ] . typy zadan Periodyczne, aperiodyczne, sterowane zdarzeniami
Zintegrowana logika do sterowania C
g Y . . zas cyklu ms 2 1 1
przemieszczeniami — Motion Logic Pamieé programu
Oprogramowanie firmware
03VRS KB 192
Oprogramowanie firmware
04VRS KB ok. 350
Pamiec dla przechowywania danych
na elementy sterowania bajt 248 248 248
%U z opcjg MD1 oraz MD2
- - *MLgﬁh 0 g g oprogramowanie firmware KB - 32 32
o g . . 03VRS
HD HD HD z opcjg MD1 oraz MD2
Pulpit et E | of of oprogramowanie firmware KB - 64 64
operatorski 04VRS
(HMI) * """ 0w = O Programowanie
System programowania Rexroth IndraWorks
* * * Lista instrukgji (IL), Tekst strukturalny (ST), Schemat blokow funkcjonalnych
Jezyki programowania (FBD)
IndraMotion MLD-M Schematy drabinkowe (LD) lub Sekwencyjne schematy funkcjonalne (SFC)
Zintegrowana logika do sterowania Interfejs do programowania RS 232 (Ethernet w trakcie opracowania)
przemieszczeniami — Motion Logic — Funkcje uruchamiania opro- Punkty kontrolne (breakpoint), praca krokowa, praca cykliczna, zapis /wymusze-
z komunikacjg skosna — punkt - punkt gramowania (debugging) nie, sledzenie probkowania, symulacja, zmiany na biezaco (on—line)

Dostarczane biblioteki Specyficzne dla systemu, specyficzne dla napedéw oraz PLC open

Jak osiqgnqé SWC')j cel szybciej dZieki Komunikacja z modufami sterujagcymi

zastosowaniu standardow

Interfejsy SERCOS, PROFIBUS, PROFInet 10, DeviceNet, CANopen, interfejs
rownolegly, interfejs analogowy, analogowo /cyfrowy dla trypou OPEN LOOP,
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Rozwigzanie Motion Logic bazujace na IndraMotion MLD

uktadach napedowych eliminuje potrzebe o e T o

stosowania systemow sterowania wyzsze- Wejscia 50 7

go poziomu. Standaryzowane jezyki pro- Wejscia /wyjécia (ustawienia

gramowania oraz interfejsy sg rowniez definiowane przez uzyt- 30 4 W zaleznosci od liczby
pomocne przy sprowadzaniu kosztow kownika) i typu modutow steruja-
szkolenia i pracy inzynierskiej do minimum. ~ Opcja MD1 - 12E/8 A oych oraz f;séﬁsowa"y o
Przez zastosowanie bibliotek zawierajg- Opcja MD2 - 16 E/16 A

cych gotowe do uzycia funkcje oraz pakie- Interfejs réwnolegly 16 E/16 A 16 E/16 A

ty technologiczne uzytkownik moze sko- Analogowe wejscia i wyjcia

rzystac z dostepnej wiedzy technologicz- na module sterujgcym -1 1E/2A W zaleznosci od liczby
nej, co jeszcze bardziej obniza koszty prac . Ci gﬁgrf;:;i:s'?; if;ﬂjaéh
inzynierskich. Uzytkownik moze wiozy¢ z opcja MAT 2E2A 2E2A y opoi y

sSwojg cenng wiedze bezposrednio w pro-
jektowanie samego napedu, dusytansujqc " Odnosi sie do modutu sterujacego CSB01.1C
w ten sposob swojg konkurencje.
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Safety-on-Board
zintegrowana technika bezpieczenstwa

Czy to w przypadku obrabiarek, czy tez
w procesie drukowania, pakowania,
montazu czy aplikacji z dziedziny robo-
tyki — ochrona ludzi przed niekontrolo-
wanymi ruchami maszyny jest zawsze
najwyzszym priorytetem.

Czytlene wytyczne wydane przez
Unie Europejska

Wszyscy producenci maszyn sg zobo-
wiazani do przeprowadzenia oceny
zagrozenia i analizy ryzyka przed zbu-
dowaniem jakiejkolwiek konstrukciji.
Takie postepowanie jest narzu-

cone przez Europejska Dyrektywe
Maszynowsg 98/37/EC. Ponadto nale-
zy prowadzi¢ dziatania zmierzajace

do stopniowej eliminacji potencjalnego
zagrozenia. Bezpieczenstwo powinno
by¢ zintegrowane z maszynami i urza-
dzeniami oraz spetnia¢ wymagania
norm technologicznych.

Jak to mozna osiagngc?

IndraDrive przewyzsza biezace stan-
dardy technologiczne, gdyz zapewnia
integracje zabezpieczen bezposrednio
w uktadzie napedowym, co skutkuje
niezwykle krétkim czasem reakciji sys-
temu. Tak wigc IndraDrive nie tylko
spefnia biezace wymagania w zakre-
sie technologii bezpieczenstwa, lecz
IndraDrive jest szybsze, gdyz ruch
jest monitorowany bezposrednio

w miejscu powstawania. Jest to decy-
dujaca zaleta, w szczegolnosci, gdy
trzeba przyktadowo w bezposredni
spos6éb monitorowaé¢ napedy bez-
posrednie lub inne uktady napedowe
o wysokiej dynamice.

Najkrotszy czas reakcji dla uktadow
napedowych o najwyzszej dynamice
W ramach nowej generacji napedéw
IndraDrive oferowanych przez firme
Bosch Rexroth, caty wachlarz funk-

cji zabezpieczajacych jest wbudowany
bezposrednio w uktad napgdowy — bez
zadnych obejs¢ przez obwody steruja-

Ruchy osi sg minimalizowane dzieki ultrakrétkiemu czasowi reakciji

. {n'_-.-_:# .'El'f"" .

“ I- Cz rystukrotny wzrost bezpleczens 1

R | -
-

I Technikfa bezpiéczaﬁﬁa Indra;Drive

e

= i) [ |
A1 1)
Klasyczne technologie zabezpieczajgce /M

Ruchy osi w mm w przypadku scenariusza awarii

" o

przezr i .m flrm osch Rexroth

Zanim uzytkownik w ochranianym obsza-
rze zdazy zareagowac na biad przy
sygnale potwierdzenia podtgczonym do
zaciskow elektrycznych, liniowa os ze
Srubg kulowa przesunie sie od 100 do

200 mm, a silnik liniowy przemiesci sie
0 400 do 800 mm. Technika bezpie-
czenstwa IndraDrive wykrywa btad

w czasie 2 ms, a 0§ w tym czasie
zdazy sie przesunaé o zaledwie 2 mm.

ce. Takie rozwigzanie zwieksza nie-
zawodnos¢, pozwala zaoszczedzic P —— 6
na dodatkowych elementach moni- -

torujacych i obniza koszty catej insta-
lacji i zawigzany z tym naktad pracy. i ——

To wszystko stato sie mozliwe dzie-
ki dodatkowemu oprogramowaniu

i nadmiarowym uktadom sprze-
towym. Bezstykowe monitorowanie
wszystkich wyznaczonych wartosci
granicznych pozwala na reakcje sys-
temu w niezmiernie krétkim czasie,
mniejszym od 2 ms. gdy tylko btad

zostanie wykryty, wszystkie nape- e
dy zostajg automatycznie zatrzymane -
w zalezno$ci od wybranej kategorii oo o

wytaczenia (0, 1 lub 2).
Nasza technologia bezpieczenstwa
zostata zweryfikowana przez
akredytowang organizacje i uznana
za zgodnag z wymaganiami normy
EN 954-1, Kategoria 3.



Inteligentne i bezpieczne

| Certyfikowana trzecia kategoria bezpieczenstwa
zgodna z normg EN 954-1

| Rozbudowane funkcje zabezpieczajace

| Minimalne czasy reakgji

| Niezaleznos¢ od systemu sterowania

| Bezposrednia integracja wewnatrz maszyny

Funkcje zabezpieczajgce wbudowane w ukfad napedowy skutecznie chronia ludzi i sprzet

Wysoka niezawodnos¢ z racji zintegrowanych funkcji zabezpieczajgcych zgodnie z normg EN-954-1, Kategoria 3
Niezwykle krotki czas reakcji (< 2 ms) podczas komunikowania si¢ z wewnetrznymi uktadami monitorujgcymi

Brak koniecznos$ci stosowania dodatkowych uktadéw pomiarowych czy czujnikow

Mozliwos¢ stosowania we wspdipracy z dowolnymi systemami sterujgcymi wyzszego poziomu

Dynamiczne probkowanie on-line wejs¢ i $ciezek odcinania w czasie normalnej pracy

Wybor tych funkcji bezpieczenstwa, ktore nie sg krytyczne dla parametrow czasowych systemu np. przez sterownik PLC
Interfejs PROFIsafe w ograniczonej konfiguracji i mniejszym naktadem pracy na instalacje

Klient oszczedza na kosztach certyfikacji
Krotki czas uruchomienia oraz minimalne wymagania serwisowe w czasie pracy

0077,

t

N

Blokada dla bezpiecznego startu

(Kategoria zatrzymania O wg normy EN 60204-1)
Odcigcie momentu dla napedow, napedy sa

w bezpieczny sposéb odtaczane od napigcia
zasilajgcego

Bezpieczne zatrzymanie

(Kategoria zatrzymania 1 wg normy EN 60204-1)
Monitorowane unieruchomienie — sterowane
przez sterownik lub przez naped, bezmomentowe
unieruchomienie napgdow, napedy sg w bezpi-
eczny sposob odiaczane od napiecia zasilajacego

Bezpieczne zatrzymanie pracy

(Kategoria zatrzymania 2 wg normy EN 60204-1)
Monitorowane unieruchomienie — sterowane
przez sterownik lub przez naped. Zatrzymywane
sg napedy, podczas gdy wszystkie funkcje stero-
wania sg podtrzymywane.

Bezpieczne zmniejszenie predkosci

Po wydaniu potwierdzenia, bezpieczne zmniej-
szenie predkosci moze by¢ stosowane do
wykonywania przemieszczen w specjalnych
trybach pracy

Bezpieczny kierunek obrotéow

Oprocz bezpiecznego zmniejszenia predkosci
mozliwe jest réwniez zdefiniowane bezpieczne-
go kierunku obrotow

i)k

ik

Bezpieczne ograniczenie predkosci
Vitax maksymalnej
Maksymalna predkos¢ jest monitorowana
w bezpieczny sposob niezaleznie od
: wybranego trybu pracy.

Bezpieczny zakres potozenia bezwzglednego
Oprocz bezpiecznego zmniejszenia predkosci

i bezpiecznej zmiany kierunku obrotéw, mozliwe
jest rowniez wybranie funkcji bezpiecznego
zakresu potozenia bezwzglednego

Bezpieczne otwarcie zamka drzwi

Dopiero, gdy wszystkie napedy w danej strefie
beda w bezpiecznym stanie, mozliwe jest odblo-
kowanie zamka drzwi zabezpieczajacych.

Bezpiecznie ograniczony skok

Po wydaniu potwierdzenia, bezpiecznie ogranic-
zony skok w okreslonych granicach moze by¢
stosowany do wykonywania przemieszczen

w specjalnych trybach pracy

Bezpieczne monitorowanie zatrzymania
Ta funkcja moze by¢ zaimplementowana przy
uzyciu bezpiecznie monitorowanego czasu
zatrzymania lub bezpiecznie monitorowanego
czasu opodznienia oraz monitorowania predyk-
cyjnego

I
N
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Safety-on-Board —
badz po bezpieczne| stronie

Blokada dla bezpiecznego startu
Blokada dla bezpiecznego startu jest
najefektywniejszym ekonomicznie
rozwiazaniem zapobiegajagcym nieza-
mierzonym uruchomieniom napedu.

Napiecie zasilajgce jest elektronicznie

odcinanie w dwoch kanatach. Blokada
ponownego uruchomienia jest uaktyw-
niana za posrednictwem dwoch dodat-

System sterowania Naped System sterowania

kowych sygnatow 24 V.

Ta funkcja moze by¢ wybrana dla
wszystkich modutow sterowania za
wyjatkiem BASIC OPEN LOOP.

Naped

Sprzgzenie +———]
zwrotne ¢——— ]

]

QOdcinanie na dwdch kanatach

I: P .| Modut sterujacy I: P .| Modut sterujacy
Interfejs Interfejs
SERCOS, SERCOS,
PROFIBUS PROFIBUS
itp. itp.

Sprzezenie +———]
zwrotne ¢—

QOdcinanie w dwoch kanatach

T .
= 24V —I £
24V : H

Blokada uruchomienia realizowana za pomoca stykdw rozwiernego i zwiernego (NC/NO) lub za pomocg dwoéch stykow rozwiernych (NC)

Bezpieczne zatrzymanie

i bezpieczny ruch ruchu oraz bezpiecznego potozenia bez-
Moduty sterujgce ADVANCED oraz dwu- wzglednego. Ten rodzaj bezpieczenstwa
osiowe BASIC UNIVERSAL oferujg jest gwarantowany przez dwa dodat-
wszystkie mozliwe funkcje bezpieczen- kowe odrebne systemy procesorowe,
stwa — tacznie z funkcjg bezpiecznego ktére wykonujg niezaleznie i oddzielnie

wszystkie odpowiednie obliczenia oraz
monitorujg sie nawzajem.
Dwukanatowy wybér wymaganej funk-
cji bezpieczenstwa moze by¢ doko-
nany w rozmaity sposob.

System sterowania Naped
I: SERCOS, PROFIBUS itp. :I Modut
< > sterujacy
T T T T -
T—+—+— . 5
1 4= 1 1 > T’i
[ | N c
T 10 »1/0 c
t t t ‘I/ > 6
< 1 1 1 1 g
Sprzezenie oo - 2 M
zwrotne [ I | _ 2
) - :
«Li_ > 5
P ~ 5
24V —— o "|o 3
—~ T >
~L >

Opcja
bezpieczenstwa

Wybdr i sprzezenie zwrotne za posrednictwem sygnatow 24 V — najprostszy sposob



System sterowania

Naped

Modut
sterujacy

<
<

SERCOS

<
<
Sprzezenie
zwrotne

<
<

Interfejs
SERCOS

SERCOS

Kanat

24V —

10| |Kanat 2

VVYVY

Opcja

bezpieczenstwa

Odcinanie w dwéch kanatach

Wybor i sygnat sprzezenia zwrotnego za posrednictwem komunikacji modutéw sterujacych (kanat 1)

System sterowania

Safety
Control

PROFilsafe

oraz sygnatow 24 V (kanat 2) — dla uproszczenia okablowania

PROFIBUS /PROFlsafe

AA

\A 4

\A 4

PROFIsafe

A

Sprzezenie
zwrotne
<

24V —

PROFIsafe
wejscia
/wyjécia

» PROFIsafe

Naped

Modut
sterujacy

Opcja
bezpieczenstwa

QOdcinanie w dwdch kanatach

Wybor i sygnat sprzezenia zwrotnego za posrednictwem interfejsu

PROFlsafe - rozwiazanie przyjazne dla uzytkownika

i
©
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Rexroth IndraWorks —
narzedzie do zadan inzynierskich

Proste i przyjazne dla uzytkownika
narzedzie Rexroth IndraWorks jest
idealnym $rodowiskiem dla wszystkich
systeméw sterowania i napgdow ofe-
rowanych przez firme Bosch Rexroth.
To inzynierskie oprogramowanie ramo-
we faczy w jednym zintegrowanym
interfejsie wszystkie narzedzia wyma-
gane dla:

Konfiguragji,
Programowania
Parametryzaciji

Obstugi maszyn i urzadzen
Wizualizaciji

Diagnostyki

Nawigacja w projekcie

Programowanie

i

-
"8

Parametryzacja

==

Zalety

Zintegrowane oprogramowanie ramo-
we dla wszystkich zadan inzynierskich
Narzedzia zorientowane na aplikacje
Inteligentny system wskazéwek i pod-
powiedzi dla uzytkownika

Obstuga przyjazna dla uzytkownika,
funkcje wybierane z poziomu menu
Standaryzowane programowanie
zgodne z normg |IEC 61131-3
Biblioteka modutéw programowych
zgodnych z PLCopen

Otwarta architektura z wykorzystaniem
zintegrowanej technologii FDT/DTM
Technologia Microsoft.NET

Oprogramowanie IndraWorks D dla

IndraDrive moze by¢ dostarczane na

ptytach CD-ROM

* Nr do sktadania zaméwien:
SWA-IWORKS-D**-xxVRS-DO-
CD650-COPY

lub w kombinacji z edytorem funkgcji

krzywkowych CamBuilder

* Nr do sktadania zamowien:
SWA-IWORKS-DC*-xxVRS-DO-
CD650

Obstuga urzadzen

R —
R =R F

IndraWorks

~= Obstuga maszyn urzadzen
i wizualizacja ich pracy
zorientowana na zadania

Narzedzia

Wizualizacja
Diagnostyka /konserwacja

Elementy dotaczane

Rexroth IndraWorks - zintegrowane inzynierskie oprogramowanie ramowe do planowania projektu,
programowania, parametryzacji, obstugi maszyn i urzadzen oraz monitorowania



Kreator uruchomien
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IndraWorks - uniwersalne inzynier-

skie oprogramowanie ramowe

| Jedno narzedzie do wszystkich zadan zwigzanych
z automatyzacja

I Uruchomienie pod kontrolg systemu wskazowek
zapewnia szybkie osiggniecie pozadanych wynikow
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Programowanie

| Konfiguracja projektu w trybie off-line
I Srodowisko programowe przyjazne dla uzytkownika

Automatyczne strojenie

IndraWorks w interaktywny sposéb prowadzi
uzytkownika przez wszystkie etapy procesu
uruchomienia, wymagajac jedynie wprowa-
dzania odpowiednich danych. Wszystkie war-
tosci, ktére musza by¢ wprowadzone w cza-
sie uruchomienia odnoszg si¢ bezposrednio
do mechanicznych wlaéciwoéci danej maszy-
ny, Ten fakt upraszcza wprowadzanie danych,
pozwalajac jednoczesnie w dowolny sposob
wybiera¢ jednostki miary.

Uzytkownik indywidualnie organizuje catg
sekwencje ruchow urzadzenia wybierajac

je sposrod szerokiego zestawu trybéw pozy-
cjonowania przedstawianych w formie graficz-
nej. Po skompilowaniu, wybrany zestaw para-
metréw jest przechowywany w postaci pliku

i moze by¢ fatwo przestany do innej maszyny
za posrednictwem rozproszonej magistrali lub
interfejsu szeregowego RS232.

Tryb off-line

s TV
-

S ——————

Tryby pracy odnoszace sie do danej maszy-
ny oraz zwiazanie z nimi parametry robocze
moga by¢ zaprogramowane zawczasu w try-
bie off-line, a nastgpnie przetransmitowane
do maszyny

Dla zintegrowanych z napgdami sterowni-
kow PLC dostepne sg wszystkie funkcje

i tryby programowania zgodne z norma

IEC 61131-3.

Dzigki blokom funkcjonalnym PLCopen
mozna szybko i przejrzyscie wbudowac funk-
cje realizowane przez naped do witasnego
programu sterownika PLC.

Zintegrowane funkcje technologiczne
Konfigurowalne funkcje technologiczne
oparte na logice Motion Logic pozwalajg
uzytkownikowi na realizacje petnego zakre-
su rozmaitych zadan zorientowanych na pro-
cesy technologiczne — taki sposob poste-
powania nie wymaga zadnych umiejetnosci
w zakresie programowania.

Oscyloskop czterokanatowy

I
i tH

|

I

Dostepne jest wbudowane oprogramowanie
czterokanatowego oscyloskopu pomagajace
w procesie optymalizacji pracy napedu, usu-
wania uszkodzen i prewencyjnej konserwacii
oraz obstudze systemu. W celach dokumen-
tacyjnych wszystkie pomiary oraz zwigzane
z nimi ustawienia moga by¢ wydrukowane
lub przechowywane w postaci plikow.

Wartosci parametréw dla wszystkich
wewnetrznych funkcji zwigzanych ze sterowa-
niem sg automatycznie ustawiane w momen-
cie podigczania silnikow IndraDyn.

Te ustawienia sg idealne dla wigkszosci apli-
kacji i nie wymagaja zadnych pézniejszych
modyfikacji. Jesli wymagania sg bardziej
skomplikowane, dostepna jest funkcja auto-
matycznego strojenia (auto-tuning) pomaga-
jaca uzytkownikowi zmodyfikowa¢ ustawienia
do sterowania konkretng maszyna.

CamBuilder (opcjonalnie)

E T D £l
= FEE———— | -

Rexroth CamBuilder jest graficznym narze-
dziem programowych przeznaczonym

do tworzenia klasycznych elektronicznych
funkcji krzywkowych. Po wprowadzeniu

kilku parametrow mozna tatwo i szyb-

ko zaimplementowa¢ rozmaite aplikacje.
Odwzorowywane funkcje krzywkowe moga
by¢ bezposrednio przetransmitowane

do napedow i modutéw sterujacych produkciji
firmy Bosch Rexroth.
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=

(=]
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Rexroth IndraSize —
szybki 1 bezpieczny doboér napedu

IndraSize - przyjazny dla uzytkownika
program do doboru napedu — jest naj-
szybszym sposobem wyszukania opty-
malnego uktadu napedowego dla kon-
kretnej maszyny. Bez wzgledu na to, czy
stosowane jest klasyczne sterowanie

za pomocg osi serwomechanizmu, czy
naped bezposredni, IndraSize pozwa-
la na zdefiniowanie w kilku krokach ide-
alnej kombinaciji silnika i napedu.

Mechanika
Oprogramowanie IndraSize jest kom-
patybilne ze wszystkimi standardowymi
mechanizmami napedowymi, takimi, jak:
« Sruba z nakretkg kulkowa
— z obracajacy sie sruba,
« Sruba z nakretkg kulkowa
— z obracajaca sie nakretka
* Mechanizm zebatkowy
* Naped pasowy
* Naped bezposredni, liniowy
* Naped bezposredni, obrotowy
* Podajnik rolkowy (walcowy)
* Obracajacy si¢ noz

Za pomocg symulacji graficznej mozna
zilustrowa¢ kinematyke maszyny, skta-
dajace;j sie z silnika i wspotpracujacych
wybranych elementéw mechanicznych
i wykorzystujace rézne mechanizmy
przekazania napedu:

* Sprzegta

* Naped pasowy

* Przekfadnie zebate

Dowolna liczba powyzszych mechani-
zmoéw moze byc¢ taczona ze sobg
w dowolnej kolejnosci.

i -

Profile ruchu

Za pomocg IndraSize mozna dowol-

ny sposob komponowac petne pro-
gramy (profile) ruchéw i przemieszczen
wykorzystujac do tego celu pojedyncze
sekwencje ruchow roboczych.

Co wiecej, IndraSize pozwala na bar-
dzo tatwe zdefiniowanie typowych apli-
kacji przez wprowadzenie odpowied-
nich parametréow. W pozniejszym cza-
sie aplikacje moga by¢ modyfikowane.
Dotyczy to nastepujacych zastosowan:
* Podajnik rolkowy (walcowy)

* Podajniki pras

* Pita latajaca

* Nawijarki

* Obracajace sie noze

Oprogramowanie do pobrania
Oprogramowanie IndraSize mozna
pobra¢ bezposrednio ze strony
internetowe;:
www.boschrexroth.com/indrasize

Systemy mechaniczne
Sruba z nakretka kulkowa

- z obracajaca sie sruba

Sruba z nakretka
kulkowa - z obracajaca
sie nakretka

Naped pasowy

Mechanizm zebatkowy
z kotem zebatym

Naped bezposredni,
liniowy

Naped bezposredni,
obrotowy

Mechanizm rolkowy

00 b i e b G0

i wiele wiecej



Pie¢ krokow

do wybrania wiasciwego napedu

Bez wzgledu na to, czy trzeba roz- Krok 1
wigzac¢ proste czy skomplikowane
zadanie zwigzane z mechanizmem
napedowym, w kazdym przypadku

i profilu ruchu

Wyboér systemu mechanicznego

Krok 4
Wybér napedu z wygenerowanej i prze-
filtrowanej listy mozliwych urzadzen

oprogramowanie IndraSize przepro-
wadzi bezbtednie uzytkownika przez
pie¢ krokéw procesu wyboru az do
pomyslnego zakonczenia. Nalezy
programowi pozwoli¢ prowadzi¢ sie
przez kolejne etapy, poczawszy od
wybrania rodzaju systemu mecha-
nicznego oraz zwigzanego z tym pro-
filu przemieszczen wprost do punktu,
w ktorym uzytkownikowi przedsta-

wiana jest optymalna kombinacja v
silnika i modutu napedowego wraz
Krok 2

z tabelg lub wykresem przedstawia- o N
Wprowadzenie informacji

jacymi charakterystyki robocze. :
o elementach mechanicznych
i pofaczeniowych

Krok 5
Okreslenie sposobu przedstawienia
wynikéw

Krok 3
Zdefiniowanie cyklu ruchu
urzadzenia

(o))
w

(=]
©

Prace inzynierskie i obstuga urzadzen
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IndraDyn S

Synchroniczne silniki MSK dla wszystkich zastosowan wymagajacych momentu

do 230 Nm

Synchroniczne silniki MKE w obudowie przeciwwybuchowej do pracy w potencjalnie
wybuchowej atmosferze

IndraDyn A

Chtodzone powietrzem asynchroniczne silniki MAD o mocy znamionowej do 100 kW
Chtodzone ciecza asynchroniczne sitowniki (serwomotory) MAF o mocy znamionowej
do 85 kW

IndraDyn L

Synchroniczne silniki liniowe o sile przesuwu do 21 500 N

IndraDyn H
Wysokoobrotowe silniki bez obudowy (zestawy) dla predkosci do 30 000 obr/min
(1/min, min") i maksymalnych momentach do 4 500 Nm

IndraDyn T
Synchroniczne silniki momentowe o zakresach momentéw obrotowych do 13 800
Nm i predkosciach do 2 000 obr/min.

Przektadnie planetarne
Planetarne przektadnie GTE dla zastosowan standardowych
Planetarne przektadnie GTE dla zastosowan wymagajacych wysokiej doktadnosci

Silniki standardowe i silniki przektadniowe
Szeroki zakres silnikow produkowanych przez najlepszych swiatowych producentow
i mogacych wspotpracowac z IndraDrive

Potezna rodzina

| Szeroki typoszereg silnikow obejmujacy wysokosprawne
silniki w obudowie i silniki bez obudowy (zestawy)

| Pokrycie caftego zakresu warto$ci mocy

| Precyzyjne uktady sprzezenia zwrotnego

| Bardzo dynamiczne synchroniczne silniki liniowe

| Konstrukcje specjalne do pracy w potencjalnie wybucho-

wej atmosferze zgodne z normami ATEX lub UL/CSA

(=
=2
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IndraDyn S -

silniki MSK spetniajgce wszystkie wymagania

Cechg szczegolnie wyrozniajgcy typo-
szereg silnikow MSK jest szerokie spek-
trum dostepnych mocy i waski przedziat
parametréow pomiedzy poszczegdlnymi
modelami. Wysoka gestos¢ momen-

tu obrotowego tych silnikow pozwala na
ich wyjatkowo zwartg budowe przy mak-
symalnym momencie nawet do 230 Nm.

W zaleznosci od wymaganego poziomu
doktadnosci mozemy dostarczy¢

silniki z uktadem sprzezenia zwrotnego
spefniajagcym wymagania standardowe
albo wymagania wysokiej doktadnosci.
Obydwie wersje sprzezenia zwrotnego
dostepne sa w konfiguracji bez lub

z przetwornikiem absolutnym.

Rexroth

Liczne dodatkowe opcje, takie, jak
wpust, hamulec, zmniejszone bicie oraz
klasa ochrony IP65 oznaczaja, ze te sil-
niki moga by¢ uzywane dostownie do
wszystkich zastosowan.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po
kroku sposob zamawiania serwomo- Opcja

tor6w MSK MSK060C-0600-NN-S1-UGO-NNNN

Silnlik Inne wersje
* Wielko$¢ (np. ,060") Standardowa

* Catkowita dtugos¢ (np. ,C")
* Uzwojenia (np. ,0600")

System chtodzenia

NN = maturalne chtodzenie

konwekeyjne

Chtodzenie wymuszone (FN)
Opcja chtodzenia cieczg dla
niektorych wielkosci

Sprzezenie zwrotne
S1 = jednoobrotowy enkoder
(Hiperface), 128 inkrementow
M1 = wieloobrotowy enkoder
(Hiperface), 128 inkrementow +
przetwornik absolutny w normach
4096 obrotow,
S2 = jednoobrotowy enkoder (EnDat), Wat

2048 inkrementow _ . TR
M1 = wieloobrotowy enkoder (EnDat), G = uGsIzag:él\rllviZ};C)?ﬁr\?v(:ﬁjmem

2048 inki tow + twor-
Rl g P = Wopust zgodny z normg DIN 6885-1

nik absolutny w normach 4096 zgoany 2 O
obrotéw oraz z pierscieniem uszczelnlajqcym watu

S Wersja do pracy w warunkach
niebezpiecznych, zgodna z Grupa

Sprzetu |l, Kategoria 3, G oraz D

Klasa wibraciji

N = Standardowa, tylko w zestawieniu ze
sprzezeniem zwrotnym typu S1 lub M1
S = Zmniejszona, przesunigcia liniowe

zgodne z DIN 42995, tylko w zestawi-
eniu ze sprzezeniem zwrotnym typu S2
lub M2

Bez hamulca
z hamulcem zwalnianym elek-
trycznie

- O



Najwyzsza moc przy

najmniejszych wymiarach

| Maksymalne momenty obrotowe do 230 Nm

| Maksymalne predkosci do 9 000 obr /min

| Uktad sprzezenia zwrotnego dla szerokiego i rézno-
rodnego zakresu zastosowan

| Wysoka klasa ochrony przeciwwybuchowej IP65

| Mozliwo$¢ wyboru systemu chfodzenia

Typ silnika Predkos¢ | Staly moment| Moment Prad Prad Moment - Wymiary
maksymalna | spoczynkowy| maksymalny | znamionowy | maksymalny | bezwtadnosci
Nyax M, M., In i Jr A B C @D | OE | OF | @G H
[obr./min] [Nm] [Nm] [A] [A] [kgm?] [mm]| [mm]| [mm]| Imm]l| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]
B-0900 9.000 0,4 1,8 1,5 6,8 0,000013 152,5
MSKo30 C-0900 9.000 0,8 4,0 1,6 6,75 0,000030 54 es | 2° ° 40 | 63 | 45 1985
B-0600 6.000 1,7 51 2.4 10,8 0,000100 155,5
MSKo40 C-0600 6.000 27 8,1 3,7 16,7 0,000140 82 185,56 80 14 50 95 6.6 |1245
B-0300 5.000 3,0 9,0 1.8 84 0,000280 173
SK050 B-0600 6.000 : : 8,7 16,7 : 98 40 19 95 115 9 1345
) €-0300 ©.000 5,0 15,0 31 14,0 0,000330 203 ’
C-0600 6.000 ' ' 6,2 279 !
B-0300 6.000 3,1 14,0
B-0600 6,000 5,0 15,0 6. 275 0,000480 181
MSK060 C-0300 3.500 5.0 22,5 116 50 24 95 130 9 156
C-0600 6.000 8,0 24,0 9.8 441 0,000800 226
C-0150 3.000 4,6 14,0
C-0300 3.000 13,0 33,0 9,2 28,0 0,002910 238
C-0450 6.000 14,0 42,0
D-0150 2.500 6,4 19,3
MSK070 D-0300 3.000 175 525 12,8 38,6 0,003740 140 | 268 58 32 130 165 11 202
D-0450 6.000 19,3 579
E-0150 2.500 8,0 241
E-0300 4.000 23,0 69,0 16,0 48,0 0,004580 298
E-0450 6.000 241 72,3
D-0200 4.000 73 32,8
D-0300 4.500 175 66,0 9,05 41,0 0,002500 312
D-0450 6.000 15,4 69,3
MSKO071 £-0200 4.000 9.07 44.9 140 58 32 130 165 " 202
E-0300 4.500 23,0 84,0 13,1 59,0 0,002900 352
E-0450 6.000 20,0 90,1
B-0200 4.000 15,5 69,7
B-0300 4.500 18,4 82,7
B-0400 2,500 28,0 102,0 25,2 1131 0,019200 368
B-0450 4.500 28,8 129,4
MSK100 C-0200 3.500 18,8 84,9 192 60 32 130 215 " 211,56
C-0300 4.000 38,0 148,0 21,9 98,6 0,027300 434
C-0450 4.000 37,6 169,0
D-0200 2.000 13,0 58,5
D-0300 3.000 48,0 187,0 22.3 100.6 0,035000 502
D-0200 4.000 22,8 102,5
D-0300 4.500 50,0 160,0 30,6 1379 0,009320 410
D-0450 6.000 417 188,0
MSK101 E-0200 4.000 336 1513 192 80 38 180 | 215 14 258
E-0300 4.500 70,0 231,0 41,6 1874 0,013800 501
E-0450 6.000 58,3 262,4

Wszystkie powyzsze specyfikacje dotycza podstawowej wers;ji silnika ze sprzezeniem zwrotnym typu S1 oraz bez hamulca

A i
MMax
M . Y
o T
w EF
Q 8
f gl
- —1& 0
N Max C B ! f OA
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IndraDyn S —

silniki MKE do pracy w potencjalnie wybu-
chowe] atmosferze

Typoszereg silnikow MKE zostat zapro-
jektowany specjalnie do stosowania

w zakfadach produkcyjnych, w ktorym
moga istnie¢ mieszanki wybuchowe
powietrza i fatwopalnych gazow, par,

mgly czy pytu:

* Przemyst chemiczny

* Gornictwo

* Drukarnie

* Obrébka drewna

* Produkcja farb

* Mtyny

* Przetwérstwo zywnosci

* Rafinerie

* Duze instalacje zbiornikowe
oraz wiele innych

Prosta instrukcja, opisujaca krok po

Dzieki szerokiemu zakresowi momentow
obrotowych, az do maksymalnej wiel-
kosci 190 Nm, istnieje mozliwos¢ wybo-
ru rozmaitych wielkosci silnika w obu-
dowie przeciwwybuchowej. Wszystkie

silniki majg certyfikat ATEX i/lub sg zgod-

ne z wymaganiami UL /CSA

Te silniki moga by¢ dostarczane

z calym szeregiem opcji — hamul-
cem, wpustem oraz z jednoobroto-
wym lub wieloobrotowym uktadem
sprzezenia zwrotnego.

kroku sposob zamawiania serwomo- Opcja
torow MKE
MKEO37B-144-AG0-BENN
Silnik
* Wielkos¢ (np. ,087)
* Catkowita diugos¢ (np. ,B")
* Uzwojenia (np. ,144")

Sprzezenie zwrotne

A = jednoobrotowe sprzezenie zwrot-
ne (Hiperface), 128 inkrementow

B" = jednoobrotowe sprzezenie zwrot-
ne (EnDat), 2048 inkrementow

C = wieloobrotowe sprzezenie
zwrotne (Hiperface), 128 inkre-
mentéw; 4096 obrotow potozenia
bezwzglednego

D" = wieloobrotowe sprzezenie zwrot-
ne (EnDat), 2048 inkrementow;
4096 obrotéw, potozenia
bezwzglednego,

 Nie odnosi sig¢ do MKEO37 oraz MKE 047

Wat

G = Giadki wat z pier$cieniem
uszczelniajgcym walu,

P = Wpust zgodny z normg DIN
6885-1 oraz z pierscieniem
uszczelniajgcym watu

Wiot kabla

4 = Srednica 13 — 16 mm
Srednica 17 — 19,5 mm
Zgodny z normami
amerykanskimi (UL)

6
N

konstrukcja obudowy
E?= zgodna z normami europejskimi (ATEX)
U= zgodna z normami amerykanskimi (UL)

2 Wersja E dostepna jedynie z podiaczeniem napigcia
zasilajgcego wg opcji B

Podtaczenie zasilania
A = Od strony A

B = Od strony B

L= Z lewej strony

R = Z prawej strony

0 = Bez hamulca

1=z hamulcem zwalnianym

elektrycznie



Najwyzszy poziom
bezpieczenstwa

| Maksymalne momenty obrotowe do 190 Nm

| Maksymalne predkoéci do 9 000 obr /min

| Caty szereg roznych systemoéw sprzezenia zwrotnego
| Obudowa przeciwwybuchowa

| Zgodno$¢ z normami ATEX oraz UL/CSA

Predkos¢ Staty moment Moment Prad Prad Moment - Wymiary
maksymalna | spoczynkowy| maksymalny | znamionowy | maksymalny | bezwtadnosci
Nyax M, Myox In i Jr A B C @D | OE | OF | @G H
[obr./min] [Nm] [Nm] [Al [A] [kgm?] [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]
MKEO37 B-144 9.000 0,9 4 47 21,2 0,00003 60 283 20 9 40 70 4.5 123
MKEO047 B-144 6.000 27 1,3 71 392 0,00017 88 | 287 | 30 14 | 50 | 100 | 6,6 | 146
B-047 3.200 43,5 13,9 62,6
MKE098 12,0 0,00430 144 | 383 50 24 110 165 11 202
B-058 4.000 43,5 17,5 79
B-024 2.000 21,7 977
28,0 102 0,01940 492
B-058 4.000 40,1 180,5
MKE118 D-012 1.000 17,5 78,8 194 60 32 130 | 215 14 -
D-027 2.000 48,0 187 31,3 140,9 0,03620 664
D-035 3.000 42,2 190

[JXXDD] —

MMax o Qn

OE

e

N Max

Certyfikaty uznawane na catym
Swiecie

Fpa i aiiast s b Lst

Silniki MKE byly certyfikowane przez =T

niemiecki instytut metrologiczny _”fg_“
$wiadczacy ustugi badawcze i tech- i ’ &
niczne, PTB Braunschweig,, zgod-

nie z Dyrektywa 94/9/EC — ATEX95

(PTB 03 ATEX 1108 X & Il 2 G/D

EEx d IIB T4 IP6X T 135 °C). =

Certyfikaty sg uznawane przez

wszystkie kraje cztonkowskie Unii et e e Silnik MKE zgodny z Silnik MKE zgodny
Europejskiej, a takze cztonkow orga- e normg ATEX — skrzynka Z norma AL./SCA
nizacji CENELEC spoza Europy. zaciskowa ze zlgczami - skrzynka zaciskowa
Silniki MKE oparte na normach ame- kablowymi typu EExd z liniami do zainstalowa-
rykanskich (UL/CSA) odpowiadaja- nia ostony kablowe;j

ce Klasie I, Grupom C i D wg norm
UL508C, UL674 oraz UL1446,
zostaty certyfikowane bezposrednio
przez Underwriters Laboratories Inc.
(UL) w USA.

siniki NI
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IndraDyn A —
asynchroniczne silniki MAD o wysokie] mocy

Dzigki swojej fenomenalnej gestosci Konstrukcja silnikow jest tatwa w obstu-
mocy typoszereg silnikow MAD jest dze co oznacza, ze istnieje nawet moz-
predestynowany do napedzania serwo- liwo$¢ wymiany wentylatora w czasie
mechanizméw oraz napedéw gtéwnych normalnej pracy silnika — jest to szcze-
(watow) maszyn i urzadzen, takich jak: golng zaletg w branzy drukarskie;.

obrabiarki, prasy drukarskie czy urza-
dzenia technologiczne do formowania
metali.

Jednoobrotowe i wieloobrotowe uktady
sprzgzenia zwrotnego o wysokiej roz-
dzielczosci oraz wyjatkowa jakos¢ robo-
cza gwarantujg najwyzsza dokfadnos¢
operacji obrobki. Oprécz wpustu na
wale oraz hamulca, silniki te moga by¢
dostarczane ze specjalnym podzespo-
tem tozysk dla aplikacji wysokoobroto-
wych lub dla aplikacji, gdzie wystepuja
zwiekszone obcigzenia promieniowe.
Kategoria ochrony IP65 obejmuje
nawet silniki wentylatorow, co skutkuje
tym, ze sg one przydatne do pracy

w najbardziej wymagajacych warunkach
przemystowych.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po
kroku sposob zamawiania asynchro- Opcja

nicznych serwomotorow MAD MAD100C-0100-SA-S1-AH0-05-N1

Silnik Klasa wibraciji
* Wielkosé (np. ,100") 1 =R
+ Catkowita dtugos$é¢(np. ,C") 2 =8
* Uzwojenia (np. ,0100") 3 = St

Podzespot tozysk

N Standardowy

HY = Wysokoobrotowy

Vv Wzmocnione

n Dotyczy tylko MAD100 oraz MAD 130

System chitodzenia
SA = wentylator osiowy,
SL = Nasadka wentylatorowa

Konstrukcja

Przetwornik 05 = Montaz kotnierzowy

S2 = jednoobrotowe sprzezenie Wat 35 = Montaz kotnierzowy lub
zwrotne (EnDat), 2048 e L montaz na kopach
|n!<rementow o niem uszczelniajgcym Hamulec

M2 = wieloobrotowe sprzezenie Przytacze elektryczne el 0 = Bez hamulca postojowego
,Zertne (EnDat)’ 2048 = wtyczka po stronie A, H = Gtadki wat bez pierscie- 1 = z hamulcem postojowym zwalnia-
LI 0 ALl = wtyczka po stronie B nia uszczelniajacego nym elektrycznie,
LR wtyczka z lewej strony P = Z wpustem i pierscie- 3 = zhamulcem zwalnianym elek-

CO0 = enkoder inkrementalny,
2048 inkrementow

wiyczka z prawej strony a= E'e\;;ﬁ;f:;e'gﬁfgg trycznie, wzmocniony,

skrzynka zaciskowa po stronie A pierscienia uszczelniaja- 5 = zhamulcem postojowym zaciska-
skrzynka zaciskowa po stronie B cego nym elektrycznie,

XTMxorwr>r



Wydajnosc¢ i tatwos¢ obstugi
| Znamionowa moc wyjsciowa do 100 kW
| Maksymalne predkosci do 11 000 obr /min

| Systemy sprzezenia zwrotnego dla wielorakich

i r6znorodnych aplikacji
| Wysoki stopien ochrony IP65, tacznie z silnikiem
wentylatora

| Latwos¢ obstugi i serwisowania silnikéw

Typ silnika Predkos¢ Predkos¢ Moment Moment Moc Prad- Moment Wymiary
znamionowa | maksymalna| znamionowy | maksymalny | znamionowa | znamionowy |bezwtadnoscj
ny Myax My My BN lly Js A B (o3 oD | OE | OF | G H
[obr./min] | [obr./min] [Nm] [Nm] [kwW1 [A] [kgm?] | [mm]{ [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]
B-0050 500 3.000 34 751 1,8 5,3
B-0100 1.000 6.000 31 74,7 3,2 8,9
B-0150 1.500 9.000 28 68,0 4,4 11,8 0,0190 462
B-0200 2.000 11.000 28 66,2 5,9 14,6
B-0250 2.500 11.000 25 61,5 6,5 16,2
C-0050 500 3.000 51 112,3 27 8,2
C-0100 1.000 6.000 50 118,8 5,2 13,2
MAD100 C-0150 1.500 11.000 48 110,4 75 19,7 0,0284 192 | 537 60 32 130 | 215 14 260
C-0200 2.000 9.000 45 105,5 9,4 25,7
C-0250 2.500 11.000 40 98,9 10,5 27,8
D-0050 500 3.000 70 153,6 3,7 10,1
D-0100 1.000 6.000 64 146,5 6,7 19,3
D-0150 1.500 9.000 59 140,8 9,3 25,6 0,0392 612
D-0200 2.000 11.000 54 129,8 11,3 2718
D-0250 2.500 11.000 50 118,7 13,1 392,42
B-0050 500 3.000 95 208,8 5,0- 12,8
B-0100 1.000 6.000 88 209,2 9,2 241
B-0150 1.500 9.000 80 193,56 12,6 32,3 0,0840 570
B-0200 2.000 10.000 80 1872 16,8 43,0
B-0250 2.500 10.000 75 176,5 19,6 472
C-0050 500 3.000 140 307,9 7,3 19,7
C-0100 1.000 6.000 125 3079 13,1 36,4
MAD130 C-0150 1.500 9.000 117 275,2 18,4 48,9 0,1080 260 | 640 | 110 42 250 | 300 18 338
C-0200 2.000 10.000 110 2529 23,0 57,0
C-0250 2.500 10.000 100 2414 26,2 67,0
D-0050 500 3.000 180 395,6 9,4 24,2
D-0100 1.000 6.000 170 417,8 17,8 437
D-0150 1.500 9.000 155 374,6 24,3 61,5 0,1640 770
D-0200 2.000 10.000 150 340,7 31,4 71,3
D-0250 2.500 10.000 120 310,0 31,4 72,0
B-0050 500 3.000 220 483,9 11,5 26,08
B-0100 1.000 6.000 200 460,9 20,9 43,5
B-0150 1.500 6.000 190 440,1 29,9 61,6 0,2500 748
B-0200 2.000 6.000 160 375,3 33,5 75,8
MAD160 C-0050 500 3.000 240 528,2 12,6 276 316 110 55 | 300 | 350 8 893
C-0100 1.000 6.000 225 5272 23,6 52,6 03110 a3s
C-0150 1.500 6.000 215 496,0 33,8 75,3 !
C-0200 2.000 6.000 210 4942 440 93,9
C-0050 500 3.000 325 715,5 17,0 38,2
C-0100 1.000 6.000 300 665,0 31,4 774
C-0150 1.500 6.000 270 665,0 424 108,2 04580 979
C-0200 2.000 6.000 250 594 4 524 104,6
MAD180 D-0050 500 3.000 390 8578 20.4 397 320 140 60 | 300 | 350 18 449
D-0100 1.000 6.000 370 901,5 38,7 82,4
D-0150 1.500 6.000 340 792,9 53,4 107,8 0,5940 1089
D-0200 2.000 6.000 300 768,2 62,8 1174

Wszystkie powyzsze specyfikacje dotyczg podstawowej wers;ji silnika bez hamulca. Maksymalna predkos¢ zalezy od wersji podzespotu tozyskowego.
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10 | Silniki

IndraDyn A —
asynchroniczne sitowniki (serwomotory) MAF
chtodzone cieczg

Chtodzone cieczg silniki typoszere-
gu MAF sg szczegolnie przydatne
do zastosowan, gdy wymagany

jest najwyzszy moment obrotowy

na bardzo ograniczonej przestrzeni
instalacji. Jednoczesnie wyjatkowy
system chtodzenia zapewnia izolacje
termiczna silnikdw oraz maszyn, a co
za tym idzie, najwyzszg jako$¢ obréb-
ki. Szybkie sprzegta ze zintegrowang
szczelnoscia upraszczajg prace
obstugowe i serwisowanie.

Rozmaite opcje, takie jak hamulce,
réznego rodzaju systemy sprzezenia
zwrotnego, kilka klas wibraciji

oraz mozliwos¢ wyboru roznych
watéw pozwalajg na dopasowanie
wiasciwego silnika MAF do potrzeb
konkretnej aplikaciji.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob
zamawiania asynchronicznych serwomotoréw MAF Opcja

MAF100C-0100-FQ-S1-AH0-05-N1

Silnik Klasa wibraciji
* Wielkos¢ (np. ,100") 1 =R
* Catkowita dtugos¢ (np. ,C”) 2 =S
« Uzwojenie (np. ,0100") 3 =81
Podzespot tozysk
N = Standard
Podtaczenie systemu chiodzenia H” = Wysokoobrotowy
FQ = gwint pofaczeniowy, V = Wzmocniony
FR = sprzegto szybkozlaczne " Dotyczy tylko MAF100 oraz MAF 130
Konstrukcja
. 05 = Montaz kotnierzowy
Przetyvornlk o 35 = Montaz kotnierzowy lub
S2 = jednoobrotowe sprzezenie montaz na kopach
zwrotne (EnDat), 2048 inkre- Wat
mentow G = Gladki wal z pierscieniem Hamulec postojowy
M2 = wieloobrotowe sprzezenie uszczelniajacym walu, 0 = Bez hamulca
zwrotne (EnDat), 2048 inkre- Przytacze elekiryczne H= Gladki waf bez 1 = z hamulcem zwalnianym elek-
mentow przy; 4096 obrotow A = wtyczka po stronie A, pierscienia trycznie,
polozenia absolutnego wtyczka po stronie B uszczelniajacego 3 = zhamulcem zwalnianym elek-
P= Z wpustem i pierécieniem

wtyczka z lewej strony
wtyczka z prawe strony . Q= Zwpustem, lecz
skrzynka zaciskowa po stronie A bez pierécienia

skrzynka zaciskowa po stronie B uszczelniajacego

trycznie, wzmochniony,
5 = zhamulcem postojowym zaci-
skanym elektrycznie,

CO = enkoder inkrementalny, 2048

: n uszczelniajgcym
inkrementow jacy

xXTMxox$rm
L I I



Najwyzsza moc
przy najmniejszych wymiarach
| Znamionowa moc wyjsciowa do 85 kW
| Maksymalne predkosci do 11 000 obr /min
| Uktad sprzezenia zwrotnego dla szerokiego i roznorodne-

go zakresu zastosowan
| Wysoka klasa ochrony IP65

| Chtodzenie ciecza z podtaczeniem przez sprzegto szybko-

ztaczne
Typ silnika Predkosé Predkosé Moment Moment Moc Prad Moment Wymiary
znamionowa | maksymalna|znamionowy | maksymalny | znamionowa | znamionowy | bezwladnosci
ny Nyax My M. BN g Ik A B Cc oD | OE | OF | OG H
[obr./min] | [obr./min] [Nm] [Nm] [kwl [A] [kgm?] [mm]| [mm] | [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]| [mm]
B-0050 500 3.000 50 109,7 2,6 8,5
B-0100 1.000 6.000 46 110,2 4,8 14,3
B-0150 1.500 9.000 42 101,4 6,6 18,1 0,0190 382
B-0200 2.000 11.000 38 92,4 8,0 23,9
B-0250 2.500 11.000 33 83,6 8,64 26,0
C-0050 500 3.000 70 153,7 3,9 121
C-0100 1.000 6.000 68 154,0 7,5 19,0
MAF100 C-0150 1.500 9.000 66 149,5 10,4 279 0,0284 192 457 60 38 130 | 215 14 260
C-0200 2.000 11.000 64 145,2 13,4 36,7
C-0250 2.500 11.000 62 1381 16,23 40,2
D-0050 500 3.000 88 193,3 4,6 14,5
D-0100 1.000 6.000 84 194,0 8,8 25,1
D-0150 1.500 9.000 79 185,3 12,4 32,7 0,0320 532
D-0200 2.000 9.000 80 182,3 16,8 431
D-0250 2.500 9.000 75 1775 19,63 45,8
B-0050 500 3.000 116 254,7 6,1 14,7
B-0100 1.000 6.000 112 2547 11,7 28,4
B-0150 1.500 9.000 115 264,0 18,1 43,7 0,0790 408
B-0200 2.000 10.000 100 2379 20,9 51,7
B-0250 2.500 10.000 90 220,9 23,566 55,5
C-0050 500 3.000 155 340,0 8,1 21,0
C-0100 1.000 6.000 150 340,2 15,7 38,0
MAF130 C-0150 1.500 9.000 145 329,8 22,8 53,2 0,1010 260 478 110 42 250 | 300 18 | 338
C-0200 2.000 10.000 135 3147 28,3 69,8
C-0250 2.500 10.000 125 298,4 32,72 75,5
D-0050 500 3.000 230 506,3 12,0 32,3
D-0100 1.000 6.000 220 505,7 23,0 52,0
D-0150 1.500 9.000 200 4844 31,4 72,6 0,1510 608
D-0200 2.000 10.000 200 461,4 41,9 93,9
D-0250 2.500 10.000 190 4321 49,74 113,0
B-0050 500 3.000 270 5945 14,1 34,25
B-0100 1.000 6.000 260 5927 272 73,7
B-0150 1.500 6.000 250 570,8 39,3 89,6 0,2300 618
B-0200 2.000 6.000 240 550,1 50,3 108,5
MAF160 C-0050 500 3.000 340 7478 178 474 816 110 60 | 300 | 350 8 393
C-0100 1.000 6.000 325 746,4 34,0 91,2 09600 708 63
C-0150 1.500 6.000 300 681,4 471 109,56 ! N
C-0200 2.000 6.000 285 6774 59,7 136,0 10
C-0050 500 3.000 435 986,2 22,8 50,0
C-0100 1.000 6.000 390 956,7 40,84 90,7 2
C-0150 1.500 6.000 365 858,1 57,33 128,8 0,4900 792 é
MAF180 C-0200 2.000 6.000 318 739,2 66,6 154,0 390 140 60 | 300 | 350 18 449 n
D-0050 500 3.000 500 1100,2 26,2 60,4
D-0100 1.000 6.000 460 1094,5 48,17 94,8
D-0150 1.500 6.000 435 1013,4 68,33 135,56 0,6100 902
D-0200 2.000 6.000 400 1008,0 83,8 168,5

Wszystkie powyzsze specyfikacje dotyczg podstawowej wers;ji silnika bez hamulca. Maksymalna predkos¢ zalezy od wersji podzespotu tozyskowego.
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10 | Silniki

IndraDyn L —

silniki linlowe o maksymalnej dynamice

Zwartos¢ budowy, niewielkie rozmiary

i bardzo wysokie sity o wartosciach az
do 21 500 N — to wyzwania, ktérym
synchroniczne silniki liniowe IndraDyn

z moga sprosta¢ z godng podziwu fat-
woscig. Wzigwszy pod uwage wyjatkowa
niskg pulsacje dziatajacej sity, silniki te

sg szczegdlnie przydatne w aplikacjach,
gdzie stawiane sa maksymalne wymaga-

nia w zakresie przyspieszen i doktadnosci.

Istnieje wybor pomiedzy rozmaitymi
wielkosciami silnikéw dostosowanych
do typowych wymagan. Silniki moga
by¢ dostarczane w standardowych obu-
dowach lub w obudowach termicznych
zapewniajacych maksymalng stabilnos¢
temperaturowa,.

Kombinacja kilku silnikéw liniowych-
zaréwno w uktadzie szeregowym, jak

i rownolegtym — tworzy dostawy do cat-
kiem nowej koncepcji budowy maszyn
pozwalajgcych na ogromne zwigkszenie
sity wymaganej do obrébki.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zama-

wiania synchronicznych silnikow liniowych IndraDyn L

Element podstawowy

= —

]

Opcja

MLP140C-0170-FS-NOCN-NNNN

Obudowa
S Powtoka standardowa
T Powtoka termiczna

Silnik (element podstawowy)

* Wielkos¢ (np. ,140")
* Catkowita dtugos¢ (np. ,C")

* Uzwojenie (np. ,0170")

Opcja

MLS140S-3A-0150-NNNN

Max

Fn

VFMax VN

Diugosé segmentu

0150 = 150 mm
0450 = 450 mm
0600 = 600 mm

Silnik (element dodatkowy)
* Wielko$¢ (np. ,140")
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Wysoka dynamika i doktadnos¢
| Maksymalne sity do 21 500 N
| Maksymalne predkoéci do 600 m /min

| Zwarta konstrukcja

I Niski poziom pulsacji sity

| Zminimalizowane rozproszenie ciepta dzigki zasto-

sowaniu powtoki termicznej

| )
Powtoka standardowa Powtoka termiczna
Typ silnika Znamiono-| Maksymalna Predkos¢ Predkos¢ Prad Prad Catkowita | Szerokos¢| Dlugosé Masa | Catkowita | Szerokos¢| Diugosé Masa
wa sifa sila znamionowa maksymalna zZnamionowy maksymalny | wysoko$¢| elem. elem. elem. | wysokosc| elem. elem. elem.
0 dzialaniu| przy zabudowy| podsta- | podsta- | podsta- | zabudowy| podsta- | podsta- | podsta-
ciaglym sile F wowego | wowego | wowego wowego | wowego | wowego
Fy Frax N VE Max Iy Iiax A B c m, A B c m,
[N] [N] [m/min] [m/min] [Al [A] [mm] | [mm] | [mm] | [kgl | [mm] | [mm] | [mm] [kal
A-0300( 250 800 500 300 4,2 20 210 47 235 61
MLP040 B-0150| 370 1150 300 150 4,2 20 100 108
B-0250| 370 1.150 400 250 5,3 27 285 6,1 310 81
B-0300| 370 1150 500 300 6 35
A-0150 | 550 2.000 200 150 5,5 36
A-0220( 550 2.000 360 220 6,3 35 285 8,4 310 10,9
A-0300( 550 2.000 450 300 10,5 55
B-0100| 820 2.600 200 100 5,5 28
B-0120| 820 2.600 220 120 5,8 42
MLPO70 B-0150| 820 2.600 260 150 6,2 48 130 360 10,4 138 385 13,4
B-0250| 820 2.600 400 250 10 55
B-0300| 820 2.600 450 300 12 70
C-0120| 1.200 3.800 180 120 8,9 55
C-0150( 1.200 3.800 250 150 10 62 510 14,5 535 18.4
C-0240( 1.200 3.800 350 240 13 70
C-0300( 1.200 3.800 450 300 19 110
A-0090( 1.180 3.750 150 90 6,6 38
A-0120( 1.180 3.750 190 120 8 44 360 135 385 17
A-0150 | 1.180 3.750 220 150 10 55
A-0190| 1.180 3.750 290 190 12 7 61,4 73,9
MLP100 B-0120| 1.785 5.600 190 120 12 70 160 510 187 168 535 23.3
B-0250| 1.785 5.600 350 250 22 130
C-0090( 2.310 7150 170 90 13 90
C-0120| 2.310 7150 190 120 15 85 660 24 685 29,7
C-0190| 2.310 7150 290 190 23 140
A-0120| 1.680 5.200 190 120 12 70 360 17 385 21,2
Botsol 241s | 7650 | 100 8 05
MLP140 - - 208
C-0050( 3.150 10.000 110 50 13 70
C-0120| 3.150 10.000 190 120 21 125 660 32 685 38,9
C-0170| 3.150 10.000 250 170 29 140
A-0090| 2.415 7.450 170 90 13 70 360 23 385 28.3
A-0120| 2.415 7.450 190 120 16 88 200
B-0040| 3.465 10.900 100 40 13 70 510 33 535 40
B-0120| 3.465 10.900 190 120 22 130
MLP200 C-0090| 4.460 14.250 170 90 23,3 120 268
C-0120| 4.460 14.250 190 120 30 175 660 42 685 50,7
C-0170| 4.460 14.250 220 170 46 210
D-0060| 5.560 17.750 140 60 28 140
D-0100| 5.560 17.750 180 100 46 210 810 51 835 61,3
D-0120| 5.560 17.750 190 120 53 225
A-0090( 3.350 11.000 160 90 19 110 385 408
A-0120| 3.350 11.000 190 120 23 138
MLP30o B0070| 5150 | 16.300 140 70 28 140 ~ ~ ~ B 770 | aes | 535 | 583
B-0120| 5.150 16.300 190 120 35 205
C-0060| 6.720 21.500 110 60 29 140 685 74.9
C-0090| 6.720 21.500 150 90 37 212

Wszystkie powyzsze specyfikacje dotycza pracy przy chtodzeniu cieczg i przy zasilaniu z magistrali pradu statego 540 V DC.
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IndraDyn H —
wysokoobrotowe silniki do zabudowy

Wysokoobrotowe silniki bez obudowy
IndraDyn H chtodzone ciecza osiggajg
maksymalne momenty obrotowe do

4 500 Nm przy predkosciach az do
30 000 obr./min

Dzieki szerokiemu zakresowi statych

i stabilnych mocy wyjéciowych, krot-
kiemu czasowi rozruchu oraz niskiej
temperaturze wirnika, silniki te sg pre-
ferowane do zastosowania jako naped
gtowny oraz w innych podobnych
obszarach zastosowan.

Nowy wbudowany system chtodzenia
utatwia integracje silnika i napedzane;j
maszyny oraz zwieksza wydajnos¢
uktadu chtodzacego.

W celu zapewnienia szczegolnie
tatwego montazu i demontazu silni-
ka mozemy dostarczy¢ na zyczenie
zmontowany wirnik silnika zawierajacy
elementy montazowe z odpowiednimi
potaczeniami hydraulicznymi.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob
zamawiania wysokoobrotowych silnikéw IndraDyn H Opcja

Stojan

Wirnik

MSS182A-0100-FA-NOCN-NNNN

Silnik (stojan)
* Wielkos¢

» Uzwojenia

Opcja
MRS182A-1N-0075-NNNN

Wersja wirnika
Silnik (wirnik) 1N
* Wielkos¢ (np. ,182") 2N

z gtadkim otworem
elementami montazowymi

(np. ,182")

* Catkowita dfugos¢ (np. ,A")

(np. ,0100")

Wewnetrzna srednica wirnika
Kazdemu wymiarowi typoszeregu wir-
nikéw odpowiada wiasciwa srednica
wewnetrzna. Dodatkowe szczegoty sa
zamieszczone w instrukcji konfiguracii.

* Catkowita diugos¢ (np. ,A") i podtaczeniem hydraulicznym



Wysoka dynamika i doktadnos¢
| Maksymalne momenty obrotowe do 4 500 Nm

| Maksymalne predkoéci do 30 000 obr./min

| Szeroki zakres wartosci mocy wyjsciowej

| Zintegrowany ukfad chtodzenia

| Bezposrednia integracja z konstrukcjg maszyny

Typ silnika Predkosé Predkosé Moment Moment Moc Prad Prad Moment bez- Wymiary
znamionowa | maksymalna| znamionowy | maksymalny | znamionowa | znamionowy | maksymalny |wtadnosci wirnika'
ny Max My M., [Py [y 1 I OA B ach
[obr./min] [obr./min] [Nm] [Nm] [kw] [A] [A] [kgm?] [mm]| [Imm]l| [mm]
B-0800 8.000 30.000 12 30 10 18 48 0,0030 160
MSS102 D-0800 8.000 30.000 20 45 17 24 69 0,0040 120 210 46
F-0800 8.000 30.000 33 75 28 39 100 0,0060 310
B-0700 7.000 28.000 35 80 26 38 100 0,0110 185
MSS142 D-0700 7.000 28.000 50 115 37 55 145 0,0140 160 235 58
F-0700 7.000 28.000 65 150 48 68 180 0,0170 285
B-0400 4.000 20.000 50 115 21 42 110 0,0140 206
D-0400 4.000 20.000 70 160 29 64 170 0,0180 256
MSS162 F-0310 3100 15.500 90 200 29 64 170 0,0220 180 306 68
J-0200 2.000 10.000 120 275 25 64 170 0,0280 381
A-0100 1.000 6.000 12 30 1,25 4 1 00089 85
A-0250 2.500 12.000 12 30 3 1 32 '
MSS182 B-0280 2.800 12.000 100 230 29 64 170 0,0310 200 235 85
D-0260 2.600 12.000 140 320 38 7 200 0,0390 285
F-0200 2.000 12.000 200 450 42 71 200 0,0530 385
A-0200 2.000 11.000 105 270 22 45 130 0,0500 215
B-0150 1.500 8.200 140 390 22 52 141
0,0640 265
MSS202 B-0210 2.100 11.500 140 390 31 68 180 220 96
D-0170 1.700 9.300 175 480 31 68 180 0,0770 315
F-0120 1.200 6.600 245 650 31 68 180 0,1040 415
B-0100 1.000 6.000 250 575 26 68 180 0,1190 265
MSS242 D-0070 700 4.200 375 860 28 50 180 0,1670 270 365 110
F-0060 600 3.600 425 970 27 68 180 0,1930 415
B-0065 650 3.000 400 900 27 71 200 0,2680 315
MSS272 D-0050 500 2.200 525 1.200 28 71 200 0,3350 300 | 390 135
F-0040 400 1.800 650 1.500 27 7 200 0,4030 465
B-0035 350 1.500 650 1.550 24 62 180 0,6170 380
D-0028 280 1.200 820 1.950 24 60 160 0,7510 455
MSS312 F-0028 280 1.200 975 2.275 29 62 180 0,8850 340 | 530 170
H-0025 250 1100 1125 2.750 30 62 180 1.0640 630
H-0085 850 3.400 1100 2.750 98 197 570 '
B-0025 250 1.000 1.375 2.875 36 85 250 1,5250 430
MSS382 D-0020 200 800 1.775 3.700 37 85 250 1,9110 405 | 530 240
F-0018 180 720 2170 4.500 M 84 250 2,2960 630
Wszystkie powyzsze specyfikacje dotycza pracy przy chtodzeniu ciecza i przy zasilaniu z magistrali pradu statego 540 V DC. " Zalezy od wersji wirnika 2
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IndraDyn T —

silniki momentowe do zabudowy

Silniki momentowe IndraDyn T s3 silni-
kami modutowymi chtodzonymi ciecza
i zostaty zoptymalizowane do osiggania
najwyzszych momentow obrotowych,
az do 13 800 Nm. Sktadajg sie one

ze stojana z tréjfazowym uzwojeniem
oraz wirnika z magnesem statym.
Typowe obszary zastosowan dla takich
silnikow obejmujg uktady bezposred-
niego napedu stotéw obrotowych lub
osi wahliwych w osrodkach obrébki
materiatow. Jednakze te silniki stano-
wig réwniez innowacyjne podejscie

do rozwigzan w zakresie inzynierskich
aplikacji w mechanice i robotyce,
maszynach do przerobki tworzyw
sztucznych, maszynach od obrébki
drewna, budowy tokarek i maszyn

o specjalnym przeznaczeniu.

Na zyczenie mozemy dostarczy¢ te
silniki opcjonalnie w postaci wstepnie
zmontowanych modutéw, co pozwala
na ich fatwa i szybka instalacje.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po kroku sposob zamawia-

nia silnikow momentowych IndraDyn T

Stojan MST530B-0070-FT-NOCN-NNNN

Silnik (stojan)
* Wielko$¢é (np. ,530")

* Catkowita dtugos¢ (np. ,B")
* Uzwojenia (np. ,0070")

Wirnik

Silnik (wirnik) / |\
* Wielkos¢ (np. ,530")

* Catkowita dlugos¢ (np. ,B”)

Opcja

Opcja
MRT530B-3A-0410-NNNN

Podtaczenia elektryczne

CN = osiowe, po stronie o wigkszej
$rednicy @

SN = osiowe, po stronie o mniejszej
$rednicy @

RN = promieniowe, po stronie
o wigkszej srednicy @

Wewnetrzna srednica wirnika
Moga by¢ dostarczane wirniki o réznych
wartosciach srednicy wewnetrznej



przeciazeniu

| Latwos¢ montazu

Potezne i bezposrednie

| Maksymalne momenty obrotowe do 13 800 Nm
| Wyjatkowo wysoka zdolno$¢ do pracy przy

| Chtodzenie ciecza i powtoka termiczna

| Petny moment obrotowy nawet w stanie spoczynku

Typ silnika Moment Moment Predkosé Predkosé Prad Prad Moment bez- Wymiary
zZnamionowy maksymalny przy M, znamionowa | znamionowy maksymalny |wiadnosci wirnika®
My Max Nyimmax ny Iy Itax I OA B oc
[Nm] [Nm] [obr./min] [obr./min] [A] [A] [kgm?] [mml | [mm] | [mm]
A-0200 9 15 900 2.000 75 16 0,0008 63
MST130 C-0050 25 40 225 500 75 12 0,0018 150 103 60
E-0020 42 65 90 200 75 12 0,0029 143
A-0050 35 90 225 500 6,5 20 0,0059 95
MST160 C-0050 70 180 225 500 13 40 0,0108 180 145 80
E-0050 105 270 225 500 19,5 60 0,0158 195
A-0027 50 100 122 270 7 25 0,0120 75
C-0027 122 270 13 50
— 120 250 0,0230 120
MST210 C-0050 225 500 25 100 230 120
D-0070 150 300 315 700 32 120 0,0270 150
E-0027 240 500 122 270 24 90 0,0420 195
B-0018 220 460 81 180 14,8 60 0,0800 105
D-0002 11 25 6,3 25
D-0004 350 700 20 45 10,4 30 0,1100 135
MST290 ——— 310 200
D-0018 81 180 26 100
E-0004 18 40 12,5 50
— 575 1150 0,1700 195
E-0018 81 180 35 125
B-0018 375 900 81 180 20 70 0,1900 120
D-0012 54 120 16,5 60
MST360 ———— 525 1150 0,2700 385 150 260
D-0018 81 180 28 100
E-0018 875 1.900 81 180 42 141 0,4400 210
B-0012 540 1.200 54 120 22 70 0,4500 120
700006 810 1.800 27 60 188 50 0,6400 150
MST450 D-0012 54 120 33 100 480 350
E-0006 27 60 32 88
— 1.400 3.250 1,0100 210
E-0012 54 120 46 125
B-0010 800 1.800 45 100 28,6 Yl 0,9200 120
C-0010 1.200 2.700 45 100 31,2 88 1,2500 150
MST530 E-0010 2.100 4.700 45 100 64 212 1,9200 565 210 410
G-0007 4.200 9.200 32 70 96 305 3,8400 370
L-0006 6.300 13.800 27 60 120 380 5,7600 520

Wszystkie powyzsze specyfikacje dotycza pracy przy chtodzeniu cieczg i przy zasilaniu z magistrali pradu statego 540 V DC.
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10 | Silniki

GTE -
przekfadnie planetarne
dla zastosowan standardowych

W potaczeniu z naszymi dynamicznymi

silnikami MSK; typoszereg kompakto-

wych przektadni planetarnych typu GTE

gwarantuje wysokie momenty obrotowe

we wszystkich standardowych aplika-

cjach. -

Typowe obszary zastosowan obejmuja
proste systemy przerébcze i uktady
automatyki z napedami zebatkowymi lub
synchronicznymi napgdami pasowymi.

Przektadnie planetarne GTE moga spro-
sta¢ dostownie wszystkim wymaganiom
w zakresie wydajnosci i parametréw
roboczych dzigki tagodnemu stopniowa-
niu wielkosci przektadni oraz wysokiej
gestosci mocy.

Jednostopniowe lub dwustopniowe
przektadnie planetarne moga by¢ dostar-
czane z gtadkim watem lub wpustem.

Prosta instrukcja, opisujaca krok po
kroku sposob zamawiania przektadni Opcja

planetarnych GTE GTE060-NN1-004A-NNO3

Przektadnia planetarna
* Wielkos¢  (np. ,040")

Liczba stopni przektadni

1 Jednostopniowa Kombinacja silnikéw i przektadni

2 Dwustopniowa Silnik GTEO060 | GTE080 | GTE120 | GTE160
030 NNO2 NNO2 - -
040 - NNO3 NNO3 -
| ‘% 050 - - NN20 NN20
= 060 - - NN21" | NN21
Wat wyjsciowy i luz zwrotny 070 - - - NN16
A = Z wpustem 071 - - _ NN16

B = Walgtadk ) Mozliwa jest jedynie kombinacja z jednostopniowymi przektadniami



Oszczednosci przy matych
wymiarach

| Idealne dla aplikacji standardowych

| Maty luz zwrotny

| Mozliwo$¢ wyboru dowolnej pozycji montazu

| Cicha praca

| Nie wymagaja smarowania przez caly okres eksploatacii

Typ Przelozenie | Nominalna MaksymalanMaksymalna Nominalny Nominalny Maksymalny [ Maksymalny Luz Sztywnos¢ | Sprawnosé¢| Moment | Masa
prze- kinema- predkos¢ | predkos¢ | predkosc moment moment moment moment zwrotny |  skretna bez-
ktadni tyczne wejsciowa | wejsciowa [ wyjsciowa [ wejsciowy wyjsciowy wejsciowy wyjsciowy wiadnosci
i Ny i ax Nout max My Mourn My rax Moyt vax " D . n J m
fobr/min] | Tobr/min] | fobr/min] | [Nm] [Nm] [Nm] INml | oy | o | o6 | Gkgem? | kgl
3| 4.000 13.000 4.333 4 12 4 12 0,135
jedno- 4| 4.000 13.000 3.250 4 16 4 16 < 20 15 96 0,093 09
stopniowa| 5| 4.000 13.000 2.600 3,2 16 3,2 16 0,078
GTE060 8| 4.000 13.000 1.625 1,9 15 1,9 15 0,065
dwa- 12| 4.000 13.000 1.083 3,7 44 3,7 44 0,127
stopniowa| 20 |  4.000 13.000 650 2,2 44 2,2 44 < 25 1,5 94 0,075 11
40| 4.000 13.000 325 1 40 1 40 0,064
3| 4.000 7.000 2.333 13,3 40 13,3 40 0,770
jedno- 4.000 7.000 1.750 12,5 50 12,5 50 < 19 45 06 0,520 21
stopniowa 4.000 7.000 1.400 10 50 10 50 0,450
GTE080 4.000 7.000 875 6,3 50 6,3 50 0,390
dwu- 12| 4.000 7.000 583 10 120 10 120 0,720
stopniowa| 20 | 4.000 7.000 350 6 120 6 120 < 17 5,2 94 0,440 2,6
40| 4.000 7.000 175 2,8 110 2,8 110 0,390
3| 3.500 6.500 2167 26,7 80 26,7 80 2,630
dwu- 3.500 6.500 1.625 25 100 25 100 < 8 11 96 1,790 6
stopniowa| 5| 3.500 6.500 1.300 22 110 22 110 1,530
GTE120 3.500 6.500 813 15 120 15 120 1,320
dwu- 12| 3.500 6.500 542 21,7 260 21,7 260 2,560
stopniowa| 20 |  3.500 6.500 325 13 260 13 260 < 12 1 94 1,500 8
40| 3.500 6.500 163 5,8 230 5,8 230 1,300
3.000 6.500 2167 133,3 400 133,3 400 12,140
jedno- 3.000 6.500 1.625 112,56 450 112,56 450 < 6 325 96 7,780 18
stopniowa| 5| 3.000 6.500 1.300 90 450 90 450 6,070
GTE160 3.000 6.500 813 56,3 450 56,3 450 4,630
dwa- 12| 3.000 6.500 542 66,7 800 66,7 800 12,370
stopniowa| 20 | 3.000 6.500 325 40 800 40 800 < 10 35 94 6,650 22
40| 3.000 6.500 163 17,5 700 17,5 700 5,280

siniki [ERIE
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GTM -

przektadnie planetarne
dla maksymalne] wydajnosci

Typoszereg precyzyjnych planetarnych
przektadni GTM, charakteryzujacych
sie wyjatkowo wysoka gestoscig mocy
oraz matg wartoscig luzu zwrotnego,

Na zadanie moga by¢ dostarczane
przektadnie jednostopniowe i dwustop-
niowe, z gtadkim watem lub z wpu-

stem, a takze ze zmniejszonym luzem

zostatl zaprojektowany w celu monto- zwrotnym.
wania bezposrednio na silnikach.
Wysoki wspodtczynnik sprawnosci prze-
ktadni powoduije, iz sg one przydatne l
do pracy ciagtej w trybie S1, a wiec -
idealne do zastosowania na przyktad
w maszynach drukarskich.
W kombinacji z dynamicznymi silnikami
IndraDyn projektowane ukfady osiggaja
najwyzsze predkosci, przyspieszenia @
oraz optymalna dokfadnos$¢ pozycjo- :
nowania. t
Prosta instrukcja, opisujaca krok po
kroku sposob zamawiania przektadni Opcja
planetarnych GTM GTMO075-NN1-004A-NNO3
Przekfadnia
* Wielko$¢ (np. ,-75")
Kombinacja silnikéw i przektadni
Silnik GTMO060 | GTM075 | GTM100 | GTM140 | GTM180 | GTM240
030 NNO2 - - - - -
Liczba stopni przc_akladni 040 NNO3 | NNo3 . . N .
1 = Jednostopniowa
2 = Dwustopniowa 050 - NN20 | NN20 | NN20 - -
5 060 - NN21 NN21 NN21 - -
= 070 - - NN16 NN16 NN16 -
071 - - NN16 NN16 NN16 -
Wat wyjsciowy i luz zwrotny | 100 - - - NNo9 | NNo9 -
‘é - sv‘;"{pgﬂ:fkri“ 101 - - - | NN19 | NNTO | -
C = Z wpustem i ograniczonym 037 NN13 - - - - -
luzem zwrotnym w 047 NN14 | NN14 - - - -
D = Wat gtadki, ograniczony § 098 - - NNO6 | NNO6 - -
luz zwrotny 118 - - - | ~Noo [ NNoo | -
100 - - - - NNO09 -
g 130 - - - - NN117 [ NN119
160 - - - - - NN12V
P 100 - - - - NNO8 -
= 130 - - - - NN11" | NN11"
" Mozliwa jest jedynie kombinacja z jednostopniowymi przektadniami



Najwyzsza doktadnosé
i elastycznos¢

| Wysoka dokfadnos¢ przekazywania napedu dla
najwyzszej precyzji pozycjonowania

| Minimalne straty mocy podczas pracy ciagtej

| Zoptymalizowany ksztatt zebow przektadni w celu
zapewnienia cichej pracy

| Odpornos¢ na wptywy srodowiskowe, obudowa
uszczelniona hermetycznie

| Wysoki moment przyspieszajacy jest osiagany dzigki
zwartej i sztywnej konstrukcii.

Typ Przelozenie | Nominalna| Maksy- Maksy- Nominalny Nominalny Maksymalny [ Maksymalny Luz Sztywnos¢ | Sprawnosé¢ | Moment- | Masa
prze- klimatyczne | predkosé malna malna moment moment moment moment zwrotny |  skretna bez-
ktadni wejsciowa | predkos¢ | predkosé wyjsciowy wyjsciowy wejsciowy wyjsciowy | standar- wiadnosci
wejsciowa | wyjsciowa dowy/zre
dukowany
i Ny N Ny ax Nour ax My n Mourn M vax Moyt max [rmin [Nn?/nh n J ()
[obr/min]| [obr/min]| [obr/min] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] katowel katowal [%] [kgem?] | [kgl
3.000 5.000 1.250 6,25 25 12,5 50 0,16
jedno- 5| 4.000 6.300 1.260 5,00 25 10 50 0,16
<6/<3 > 97 1,6
stopniowa| 7| 5.000 8.000 1143 3,60 25 71 50 0,15
GTM060 3,5
10| 6.000 10.000 1.000 2,00 20 4 40 0,14
dwu- 20| 4.000 6.300 315 1,25 25 2,5 50 012
<8/L6 > 94 2,2
stopniowa| 50 |  6.000 10.000 200 0,50 25 1 50 0,10
3.000 5.000 1.250 21,30 85 425 170 0,55
jedno- 5| 4.000 6.300 1.260 20,00 100 40 200 0,47
<6/<3 > 97 2,9
stopniowa| 7| 5.000 8.000 1143 12,10 85 24,3 170 0,41
GTMO075 8,2
10| 6.000 10.000 1.000 6,00 60 1 110 0,38
dwu- 20| 4.000 6.300 315 4,25 85 8,56 170 0,47
<8/<6 >94 3,8
stopniowa| 50 | 6.000 10.000 200 2,00 100 4 200 0,47
2.300 4.000 1.333 40,00 120 73,3 220 2,80
jedno- 4| 2500 4.000 1.000 42,50 170 85 340 2,00
stopniowa| 5| 3.000 5.000 1.000 40,00 200 80 400 <4/<2 > 97 1,64 5,7
GTM100 7| 4.000 6.300 900 24,30 170 48,6 340 24 1,36
10| 5.000 8.000 800 12,00 120 22 220 1,22
dwu- 20| 3.000 5.000 250 8,50 170 17 340 1,56
<6/L4 > 94 75
stopniowa| 50 |  5.000 8.000 160 4,00 200 8 400 1,44
3 1.800 3.200 1.067 93,30 280 186,7 560 8,20
jedno- 4| 2.000 3.200 800 105,00 420 210 840 6,75
stopniowa| 5| 2.500 4.000 800 100,00 500 200 1.000 <4/<2 > 97 5,54 11,56
GTM140 7| 8.000 5.000 714 60,00 420 120 840 48 4,59
10| 4.000 6.300 630 28,00 280 56 560 4,10
dwu- 20| 2.500 4.000 200 21,00 420 42 840 5,29
<6/<4 >94 15
stopniowa| 50 | 4.000 6.300 126 10,00 500 20 1.000 4,96
3 1.300 2.500 833 240,00 720 480 1.440 36,00
jedno- 4| 1.500 2.500 625 255,00 1.020 510 2.040 24,50
stopniowa| 5| 2.000 3.200 640 240,00 1.200 480 2.400 <4/<2 > 97 18,80 27
GTM180 7 2.500 4.000 571 145,70 1.020 2914 2.040 148 14,50
10| 3.000 5.000 500 72,00 720 144 1.440 12,30 ~
dwu- 20| 2.000 3.200 160 51,00 1.020 102 2.040 6,95 £
<6/<4 >94 35 )
stopniowa| 50 | 3.000 5.000 100 24,00 1.200 48 2.400 5,45
3 800 2.000 667 600,00 1.800 1.000 3.000 128,00
jedno- 4| 1.000 2.000 500 625,00 2.500 1.250 5.000 97,60
GTM240 | stopniowa| 5 1.200 2.500 500 600,00 3.000 1.200 6.000 <4/<2 340 > 97 76,40 62
1.500 3.000 429 35710 2.500 714,3 5.000 59,90
10| 2.000 3.500 350 180,00 1.800 300 3.000 51,10
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Silniki standardowe | motoreduktory —
dla prostych zastosowan

Do stosowania z przemiennikami
czestotliwosci zalecamy uzywanie
napedéw IndraDrive z motoreduktorami
lub z trojfazowymi silnikami asynchro-
nicznymi produkowanymi przez NORD
Drive Systems lub VEM Motors.

Na zgdanie mozemy dostarczy¢ kom-
pleksowe rozwigzania, sktadajace sie

z modutow sterujacych oraz z silnikow
pochodzacych réwniez z firmy Bosch
Rexroth.

Nasz zakres motoreduktorow obejmuje
rozmaite typy przektadni zaliczanych do
roznych kategorii wydajnosci:

« Silniki z przektadnig zebatg czotowg
0 znamionowej mocy wyjsciowej do
160 kW i momentach do 26 000 Nm

* Katowe silniki przektadniowe
0 znamionowej mocy wyjsciowej
do 200 kW oraz momentach
do 200 000 Nm

* Silniki przektadowe z przektadnia
stozkowa o znamionowej mocy
wyjsciowej do 160 kW oraz momen-
tach do 23 000 Nm

* Silniki przektadniowe z przektadnig
slimakowa o znamionowej mocy
wyjsciowej do 15 kW oraz momen-
tach do 3 000 Nm

Nasz typoszereg tréjfazowych silnikow

asynchronicznych obejmuje:

* Standardowe silniki o mocy
wyjsciowej do 500 kW

* Energooszczedne silniki o mocy
wyjsciowej do 335 kW

Te silniki sg szczegdlnie przydatne

do pracy wraz z przemiennikami

czestotliwosci i wyrdzniajg sie

nastepujacymi wiasciwosciami:

* Konstrukcja silnika spetnia wymaga-
nia normy DIN EN 60034 (IEC 72),

* Wymiary montazowe oraz korelacja
wyjsciowa jest zgodna z normami
DIN 42673, 42677,

» Wykonanie w wersji wzmocnionej,
z szarego zeliwa

* Klasa ochrony IP 55, opcjonalnie
wyzsze kasy ochrony az do IP 65,

* klasa izolacji F z rezerwg termiczna,
opcjonalnie klasa izolacji H,

* Dodatkowe opcje, obejmujace
hamulce, sprzezenie zwrotne,
pofozenie skrzynki zaciskowej, itp.




1,0 x INenn

Z t

| 1,1 X |Nenn 1{1,5x |Nenn | 2 x INenn
1,0 x Inenn 1,0 x INenn 1,0 X INenn
1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 ~ 1 1 -
imini 9 min it imni 4min it 2si 18s it

Moc mechaniczna

Praca ciaggla

Praca przy przecigzeniu

Praca przy przecigzeniu

Praca przy przecigzeniu

silnika Lo cos ¢ n 1 x 1, (> 10 min) 1,1 x I, (1 min) 1,5 X Iy, (1 min) 2 x .. (25)
P 1 X |y, (9 min) 1 X |y, (4 min) 1 X |y, (18 5)
HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0012
11 kW 26 A 0,79 76,6 % HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMS01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020
HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012
HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0012 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028
1,56 kW 34A 0,81 78,8 % HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMS01.1N-W0020
HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012
HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028
2,2 kW 52A 0,76 81,0 % HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020
HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0012
HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028
3 kW 6,7 A 0,79 82,6 % HMS01.1N-W0020 HMS01.1N-W0020 HMS01.1N-W0020 HMS01.1N-W0020
HMDO1.1N-W0012 HMDO1.1N-W0020 HMDO1.1N-W0020 HMDO1.1N-W0020
HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0028 HCS02.1E-W0054"
4 kW 88 A 0,78 84,2 % HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0036 HMSO01.1N-W0036
HMDO1.1N-W0020 HMDO1.1N-W0020 HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036
HCS02.1E-W0054" HCS02.1E-W0054" HCS02.1E-W0054" HCS02.1E-W0054"
5,5 kW 11,8 A 0,77 85,7 % HMSO01.1N-W0020 HMSO01.1N-W0036 HMSO01.1N-W0036 HMSO01.1N-W0036
HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036
HCS02.1E-W0054" HCS02.1E-W0054" HCS02.1E-W0070" HCS02.1E-W0070"
75 kW 15 A 0,84 87,0 % HMSO01.1N-W0036 HMS01.1N-W0036 HMSO01.1N-W0036 HMS01.1N-W0036
HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036 HMDO1.1N-W0036
1 KW o1 A 0,85 88,4 % HCS02.1E-W0070" HCS02.1E-W0070" HCS02.1E-W0070" HCS03.1E-W0070"
HMS01.1N-W0036 HMS01.1N-W0054 HMS01.1N-W0054 HMS01.1N-W0054
15 KW 28 A 0,86 89,4 % HCS083.1E-W0070" HCS083.1E-W0070" HCS03.1E-W0070" HCS03.1E-W0070"
HMSO01.1N-W0054 HMSO01.1N-W0054 HMSO01.1N-W0070 HMSO01.1N-W0070
18,5 kW 345 A 0,86 90,0 % HCS083.1E-W0070" HCS03.1E-W0070" HCS03.1E-W0100" HCS03.1E-W0100"
HMS01.1N-W0054 HMS01.1N-W0070 HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150
29 KW 49 A 0,84 90,5 % HCS03.1E-W0070" HCS083.1E-W0100" HCS03.1E-W0100" HCS03.1E-W0100"
HMSO01.1N-W0070 HMSO01.1N-W0150 HMSO01.1N-W0150 HMSO01.1N-W0150
30 kKW 555 A 0,85 91,5 % HCS03.1E-W0100" HCS03.1E-W0100" HCS03.1E-W0150" HCS03.1E-W0150"
HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150
37 kW 67 A 0,86 92,5 % HCS083.1E-W0100" HCS083.1E-W0150" HCS03.1E-W0150" HCS03.1E-W0150"
HMSO01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150 HMSO01.1N-W0150 HMSO01.1N-W0150
45 kW 81 A 0,86 93,0 % HCS03.1E-W0150" HCS03.1E-W0150" HCS03.1E-W0210" HCS03.1E-W0210"
HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0150 HMS01.1N-W0210 HMS01.1N-W0210
55 KW 985 A 0,86 93,5 % HCS03.1E-W0210" HCS083.1E-W0210" HCS03.1E-W0210" HCS03.1E-W0210"
HMSO01.1N-W0150 HMS01.1N-W0210 HMSO01.1N-W0210 HMSO01.1N-W0210
75 KW 134 A 0,86 941 % HCS03.1E-W0210" HCS03.1E-W0210" _ B

HMSO01.1N-W0210

HMSO01.1N-W0210

Powyzsze wybrane przyktady odnosza sie do pracy 4-biegunowego standardowego silnika z zasilaniem trojfazowym pragdem zmiennym 3 AC 400 V/50 Hz

przy czestotliwosci przetaczania 4 kHz i czestotliwosci obrotowej > 4 Hz

" z dtawikiem HNL

siniki [ERIE
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Elementy dodatkowe




Filtry sieciowe

Akcesoria dla wszelkich

zastosowan

| Filtry i dfawiki zapewniajace kompatybilnos$¢ elektro-
magnetyczna podczas pracy

| Elementy zapewniajace pochtanianie duzych sil
hamowania

| Kondensatory magazynujace energie dla realizacji
sekwencji dynamicznych

| Akcesoria dla uproszczonego montazu i instalacji

* Filtry zapewniajace kompatybilnos¢ elektromagnetyczng (EMC) dla zasilaczy i przeksztatinikow

* Dla zmniejszenia oddziatywania na sie¢ zasilajaca

Filtry sieciowe z wbudowanym dtawikiem
* Do bezposredniego montazu na modutach zasilajacych serii HCS03

Dtawiki
* Dla poprawy ciagtych parametréw wyjsciowych magistral statoprgdowych
* Dla redukgcji sktadowych harmonicznych

Filtry silnikowe
* Dla ochrony uzwojen silnikéw przez nadmiernym wzrostem napigcia

* Dla skutecznej redukcji nieprawidtowosci w liniach zasilajgcych silniki elektryczne

Rezystory uptywowe
» Dla odbioru energii od silnika pracujacego w trybie generatora
* Do bezposredniego montazu na modutach zasilajacych serii HCS03

Moduty rezystora uptywowego
* Rezystor uptywowy i klucz w jednym module
* Dla zwigkszenia mocy hamowania

Kondensatory magistrali statlopradowej
* Modut kondensatora dla dynamicznego magazynowania energii

* W celu oszczednos$ci miejsca moga by¢ potaczone w jeden modut razem z modutami zasilajgcymi

lub przeksztaftnikami

Inne akcesoria
* Podstawowe akcesoria do montazu i instalacji

» Blachy ekranowe do przytagczenia kabli silnikowych do modutow zasilajgcych z zachowaniem

kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC)

 Adapter szafki sterowniczej stuzacy do tworzenia kombinacji modutéw o réznej gtebokosci
* Modutowe przedtuzacze magistrali do mostkowania odcinkéw dtuzszych, niz $rednie odlegtosci

pomiedzy grupami napedow

Elementy dodatkowe =| &
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Filtry sieciowe —

dla zasilaczy HMVO1oraz modutow

zasilajgcych HCS02

Filtry sieciowe Straty
Prad ciagty mocy Szerokos¢ W Wysokosé H Glebokosé D Masa

dla zasilaczy HMVO1 A w mm mm mm kg
HNFO1.1A-F240-E0051-A-480-NNNN 51 <89 100 440 262 15
HNFO01.1A-M900-E0051-A-480-NNNN 51 <91 100 440 262 15
HNFO01.1A-F240-E0125-A-480-NNNN 125 <127 150 440 262 18
HNF01.1A-M900-E0125-A-480-NNNN 125 <174 150 440 262 30
HNFO1.1A-F240-E0202-A-480-NNNN 202 <238 150 440 262 29
HNFO01.1A-M900-E0202-A-480-NNNN 202 <373 250 440 262 37
HNFO01.1A-F240-R0026-A-480-NNNN 26 <73 100 440 262 14
HNF01.1A-M900-R0026-A-480-NNNN 26 <77 150 440 262 17
HNFO1.1A-F240-R0065-A-480-NNNN 65 <163 150 440 262 25
HNFO01.1A-M900-R0065-A-480-NNNN 65 <157 150 440 262 26
HNFO01.1A-F240-R0094-A-480-NNNN 94 <135 150 440 262 28
HNF01.1A-M900-R0094-A-480-NNNN 94 <146 150 440 262 29
dla modutoéw zasilaczy HCS02 A w mm mm mm kg
NFDO03.1-480-007 7 3,9 50 160 90 0,7
NFD03.1-480-016 16 6,4 55 220 90 1
NFD03.1-480-055 55 25,9 90 220 105 2
NFDO03.1-480-075 75 30,4 90 240 145 3,5

Wszystkie dane odnoszg si¢ do wartosci nominalnych przy zasilaniu z sieci tréjfazowej 3 AC 400 V.
Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.

it 4

Filtry sieciowe zapewniajg utrzymanie
sig w dopuszczalnych granicach przewi-
dzianych dla kompatybilnosci elektroma-
gnetycznej (EMC) oraz ttumienie pradu
ucieczkowego generowanego przez kon-
densatory liniowe.

Filtry Rexroth sg optymalnie dopasowa-
ne do zespotow napedowych i sg ska-
lowalne w sensie wartosci pradu, liczby
napedoéw oraz diugosci kabla prowadza-
cego do silnika.

W celu zapewnienia bezawaryjnej pracy
filtry sg zintegrowane z kablami silniko-
wymi, zapewniajac zgodno$¢ z normami
EN 61800-3, Klasa A, grupa 2, nawet,
jesli diugos¢ kabli sigga az 75 m.

—




Filtry sieciowe
ze zintegrowanym dtawkiem —
dla modutow zasilajacych

HCS03

Filtry sieciowe Straty Nominalna

ze zintegrowanym dtawikiem Prad ciagly mocy indukcyjnos¢ | Pojemnos¢ | Szerokos¢ W | Wysokosé H | Giebokosé D Masa
A w uH uF mm mm mm kg

HNKO1.1A-A075-E0050-A-500-NNNN 50 50 3 x 571 3x1,1 125 3225 251,5 15

HNKO1.1A-A075-E0080-A-500-NNNN 80 80 3 x 362 3x2,2 225 310 270 20

HNKO01.1A-A075-E0106-A-500-NNNN 106 110 3 x 240 3x2.2 225 310 270 20

HNKO01.1A-A075-E0146-A-500-NNNN 146 130 3x 170 3x2.2 350 380 270 28

Wszystkie dane odnosza si¢ do wartosci nominalnych przy zasilaniu z sieci trojfazowej 3 AC 400 V
Dokfadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastepnych.

ey

Kombinacja filtrow sieciowych i diawi-
kow w jednym urzadzeniu upraszcza
montaz i instalacje. Zespét jest po pro-
stu zamocowany pod spodem modutu
zasilajgcego tworzac jeden, co oszcze-
dza miejsce. Jest to rowniez wyjatkowo

tatwa droga zapewnienia zgodnosci
z dyrektywami zawartymi w normie
EN 61800-3. Klasa A, Grupa 2.

Y — A
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Przyktad montazu
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dla zasilaczy HMVO1
oraz modutow zasilajgcych HCS02

Dtawiki Straty Nominalna
Prad ciggty mocy indukcyjnos¢ | Pojemnos¢ | Szerokosé W| Wysokosé H | Giebokos¢ D Masa

A w uH uF mm mm mm kg
HNLO1.1E-1000-N0012-A-500-NNNN 12 40 3 x 1.000 - 120 164 61 27
HNLO1.1E-1000-N0020-A-500-NNNN 20 60 3 x 1.000 - 150 184 66,5 3,8
HNLO1.1E-0600-N0032-A-500-NNNN 32 75 3x 600 - 150 184 66,5 45
HNLO1.1E-0400-N0O051-A-480-NNNN 51 165 3x 400 - 180 225 112 13,5
HNLO1.1E-0200-N0125-A-480-NNNN 125 170 3x 200 - 230 295 148 24
HNLO1.1E-0100-N0202-A-480-NNNN 202 200 3x 100 - 265 350 152 33
HNLO1.1R-0980-C0026-A-480-NNNN 26 225 3x 980 3x 10 210 245 172 16
HNLO1.1R-0590-C0065-A-480-NNNN 65 310 3x 590 3x20 300 360 205 45
HNLO1.1R-0540-C0094-A-480-NNNN 94 420 3x 540 3x20 340 385 229 65
Wszystkie dane odnosza si¢ do wartosci nominalnych przy zasilaniu z sieci trojfazowej 3 AC 400 V
Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.

Iﬂ1 [ [1 j
T

Diawiki moga by¢ stosowane jako
wyposazenie opcjonalne, dofaczane
do modutow mocy w celu zwigkszenia
dopuszczalnej wartosci dla ciggte;
obcigzalnosci wyj$ciowej magistral
statopradowych zasilaczy i modutow
zasilajgcych.

Jesli stosowane sg zasilacze z funkcjg
zwrotu energii, to zastosowanie
dfawikéw jest zawsze wymagane.

Difawiki redukuja réwniez wptyw skia-
dowych harmonicznych w pradzie pty-
nacym w sieci zapobiegajac jednocze-
$nie niepozadanym sprzgzeniom zwrot-
nym w obwodzie.




Dtawiki —

dla modutow zasilajgcych HCS03

Dtawiki Straty Nominalna
Prad ciagly mocy indukcyjnos¢ Szerokos¢ W Wysokosé H Giebokosé D Masa
A w uH mm mm mm kg
HNLO1.1E-0571-N0O050-A-500-NNNN 50 50 3 x 571 100 208 183 13
HNLO1.1E-0362-N0080-A-500-NNNN 80 80 3 x 362 205 175 180 17
HNLO1.1E-0240-N0O106-A-500-NNNN 106 100 3 x 240 205 193 210 17
HNLO1.1E-0170-N0146-A-500-NNNN 146 130 3x 170 250 205 230 23

Wszystkie dane odnosza sig do warto$ci nominalnych przy zasilaniu z sieci tréjfazowej 3 AC 400 V

Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.

Moduly zasilajace serii HCS03 osig-
gaja wyzszg ciagta obcigzalnos¢ wyj-
$ciowa, jesli wyposazone sg w dta-
wiki. Zmniejszajg udziat skladowych h

ar-

monicznych w pradzie ptynacym w sieci,
zapobiegajac jednoczesnie niepozada-

nym sprzezeniom zwrotnym w obwod

zie.

Taka kombinacja jest zgodna z dopusz-

czalnymi wartosciami kompatybilnosc
elektromagnetycznej (EMC) dla ener-

getycznych sieci przemystowych, okre-

$lonymi w normie EN 61000-2-4.

B

HNLO1.1E-0571...

HNLO1.1E-0362... bis HNLO1.1E-0170...
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Cf HO
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Elementy dodatkowe
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Filtry silnikowe —
dla modutéw zasilajgcych HCSO03

Filtry silnikowe Prad Straty Nominalna
ciggly mocy indukcyjno$é | Szerokos¢ W Wysokos¢ H Gtebokosé D Masa
A w uH mm mm mm kg
HMFO1.1A-NOK2-D0045-A-500-NNNN 45 120 3 x 160 125 330 270 15
HMFO01.1A-NOK2-D0073-A-500-NNNN 72 160 3 x 100 225 315 270 20
HMFO01.1A-NOK2-D0095-A-500-NNNN 95 190 3x 78 225 315 270 20
HMFO01.1A-NOK2-D0145-A-500-NNNN 145 220 3x 50 350 400 260 38

Wszystkie dane odnoszg si¢ do wartosci nominalnych przy zasilaniu z sieci trojfazowej 3 AC 400 V oraz czestotliwosci zegara 4 kHz.
Maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa wynosi 200 Hz.
Doktadne przyporzadkowanie do zespotow napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastepnych.

— ]/

n o

| I
Kombinacja stromych charakterystyk
przetaczania typowych dla nowoczes-
nych falownikow oraz dfugich kabli
silnikowych moze czesto powodowac L
przejéciowe przepiecia ha zaciskach i 0
silnika. Takie zjawisko, wraz z pradem j
up{ywnoéci kabli silnikowych, moze byC R N N R IR R

™

%%%%%% :

zmniejszone przez zastosowanie filtra
silnikowego na wyjsciu falownika

Rozwigzanie to ma nastegpujace zalety: J O | %

* Wozrost napiecia jest ograniczony do
wartosci ponizej 1 kV/ps

* lzolacja uzwojenia jest chroniona
przez ograniczenie pikowych wartosci
napiecia do nie wigcej, niz 1000 V

* Mozliwa jest praca kilku silnikow
podtaczonych rownolegle do jednego o i
falownika za posrednictwem dtugich ﬂi_r T l ﬂ—ﬂ Tl H ] =
linii zasilajgcych

* Zgodnos$¢ z rosngcymi wymaganiami
w zakresie kompatybilnosci elektroma-
gnetycznej (EMC) dzigki zmniejszeniu
napie¢ zaktécajacych.

T B

Przyktad montazu



Rezystory uptywowe —

dla modutow zasilajgcych HCS03

Typ rezystora Maksymalny Moc hamowania
uplywowego moﬁﬂgw czas maksy- czas czas Wider-
zasilajacych | trwania malna ton teycle stand Szerokos¢ W | Wysokos¢ H | Giebokos¢ D Masa

kWs kW kW s s Q mm mm mm kg
HLRO1.1N-0300-N17R5-A-007-NNNN 37 0,30 37 1 120 20,5 123 300 196 3
HLRO1.1N-0470-N11R7-A-007-NNNN 56 0,47 56 1 120 13,7 223 300 210 4,5
HLRO1.1N-0780-NO7R0-A-007-NNNN 93 0,78 93 1 120 8,2 223 300 210 55
HLRO1.1N-1K08-NO5R0-A-007-NNNN 130 1,08 130 1 120 5,8 350 300 220 8

Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.

-
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Jesli moduty zasilajgce HCSO03 sg sto-
sowane podczas pracy generatorowej,
to dostepny jest szeroki wybér wyjat-
kowo matogabarytowych rezystorow
uptywowych dla rozmaitych poziomow

poboru mocy.

Rezystor uptywowy jest montowany
bezposrednio ponad przetwornikiem
(przemiennikiem). Taki zwarty rozktad
urzadzen upraszcza rowniez prace
instalacyjne. Jednoczesnie przeptyw
powietrza odprowadzanego z przetwor-
nika zapewnia skuteczng wentylacje.

Trwata konstrukcja i wysoka wytrzyma-
toéc¢ dielektryczna elementow rezysto-
rowych pozwala na stosowanie prace
z wysoka mocg obcigzajaca oraz przy
obciagzeniu impulsowym. Elementy rezy-
storéw sg ognioodporne oraz zabez-
pieczone przed dziataniem szkodliwych
czynnikéw $rodowiskowych przez cat-
kowite pokrycie powtoka ochronna.

Ji

L s s s s
B

Przyktad montazu

Elementy dodatkowe :.‘| &



84 11 | Elementy dodatkowe

Rezystory uptywowe,
wersja do pracy w ciezkich warunkach —
dla modutow zasilajgcych HCS03

Typ rezystora uptywowego Maksymalny Moc hamowania
m%‘:’l::gw czas  maksy- czas czas Rezys-
zasilajacych| trwania malna ton teycle tancja Typ | Szerokos¢ W| Wysokosé H| Giebokos¢ D Masa
kWs kW kW s s Q mm mm mm kg
HLRO1.1N-01K6-N18R0O-A-007-NNNN 109 1,6 34 33 120 20,0 A 185 586 120 5,2
HLRO1.1N-03K5-N19R0-A-007-NNNN 252 35 31 8 120 21,3 B 300 270 490 9,5
HLRO1.1N-04K5-N18R0-A-007-NNNN 432 45 33 13 120 20,2 B 400 270 490 13
HLRO1.1N-06K5-N18R0-A-007-NNNN 686 6,5 33 21 120 20,2 B 400 270 490 13
HLRO1.1N-10KO-N18R0-A-007-NNNN 1.080 10 33 32 120 20,2 B 600 270 490 22
HLRO1.1N-02K0-N15R0-A-007-NNNN 137 2 40 3,4 120 16,7 A 185 686 120 6,2
HLRO1.1N-05K0-N15R0-A-007-NNNN 360 5 40 9 120 16,9 B 400 270 490 13
HLRO1.1N-07K0-N14R0-A-007-NNNN 672 7 43 16 120 15,7 B 600 270 490 22
HLRO1.1N-09K5-N13R0-A-007-NNNN 1.003 9,5 46 22 120 14,6 B 600 270 490 22
HLRO1.1N-14K5-N13R0-A-007-NNNN 1.566 14,5 46 34 120 14,6 B 800 270 490 33
HLRO1.1N-04K5-N07R4-A-007-NNNN 246 45 81 3 120 8,3 B 300 270 490 9,5
HLRO1.1N-08K5-NO8R0-A-007-NNNN 612 8,5 75 8,2 120 9,0 B 600 270 490 22
HLRO1.1N-11K0-NO7R3-A-007-NNNN 1.056 11 82 13 120 8,2 B 600 270 490 22
HLRO1.1N-15K0-NO8R1-A-007-NNNN 1.584 15 74 21 120 9,1 B 800 270 490 33
HLRO1.1N-24K0-N07R2-A-007-NNNN 2.592 24 83 31 120 8,1 C 795 710 490 80
HLRO1.1N-06K5-NO6R1-A-007-NNNN 356 6,5 98 3,6 120 6,9 B 400 270 490 13
HLRO1.1N-12K5-NO5R5-A-007-NNNN 900 12,5 | 109 8,3 120 6,2 B 800 270 490 33
HLRO1.1N-17K0-NO5R1-A-007-NNNN 1.632 17 117 14 120 5,7 B 1.000 270 490 43
HLRO1.1N-23K0-NO5R5-A-007-NNNN 2.429 23 109 22 120 6,2 C 595 710 490 56
HLRO1.1N-36K0-NO5R4-A-007-NNNN 3.888 36 111 35 120 6,1 C 995 710 490 93
Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.
Wersja rezystoréw uptywowych prze- Typ A Typ C
znaczona dla cigzkich warunkéw pracy 0 . 0 i -
musi by¢ uzywana zawsze dla takich DQ Qo
aplikacji, gdy wystepuije silne zjawisko
odzyskiwania energii w ciagu wzgled-
nie diugiego okresu czasu. Taka sytu- o o
acja ma na przyktad miejsce w cza- H " N °
sie opuszczania cigzkich tadunkéw
lub podczas hamowania duzych mas
posiadajgcych znaczny moment bez- - -
wiadnosci. 0 4.0 J 2 C
I o)
W zaleznosci od wymaganej mocy T ] B
hamowania istnieje duzy wybor rezy-
storow uptywowych o malych gaba- Typ B T =490 mm
rytach, oferujacych rozmaite poziomy
mocy i przeznaczonych do stosowania : :
z kazdym z modutéw mocy. 4
© © & @y
o O
T % B




Moduty rezystorow uptywowych —
dla zasilaczy HMVO1
oraz modutow zasilajgcych HCS02

Typ rezystora uptywowego Maksymalny Czas Moc hamowania
odbiér energii trwania  Maksymalna  czas ton teycte Szerokosé W (Wysokosé H|Gigbokos¢ D|  Masa
kWs kW kW s s mm mm mm kg
HLBO01.1C-01K0-NO6R0-A-007-NNNN 100 1 100 5 100 65 352 251,5 5,8
HLBO01.1D-02K0-NO3R4-A-007-NNNN 500 2 100 1 250 100 440 309 12,2

Doktadne przyporzadkowanie do zespotéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.
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Podtaczenie modutu rezystora uptywo-
wego pozwala na zwigkszenie zarow-
no mocy ciagtej, jak i szczytowej mocy
pracy generatorowe;.

Modut rezystora uptywowego umoz-
liwia rowniez wykorzystanie w ukfadzie
napgdowym funkcji zwarciowych magi-
strali statopragdowej (DC).

Ta funkcja umozliwia réwniez wyha-
mowanie silnikow synchronicznych
nawet w przypadku awarii napiecia
zasilajgcego.

Elementy dodatkowe :.‘| &



86

11 | Elementy dodatkowe

Kondensatory magistrali statloprgdowe| —
dla zasilaczy HMVO1
oraz modutow zasilajgcych HCS02

Typ kondensatora magistrali DC Pojemnosé Szerokos¢ W Wysokos¢ H Giebokos¢ D Masa
mF mm mm mm kg
HLCO01.1C-01M0-A-007-NNNN 1 50 352 251,5 3,2
HLCO01.1C-02M4-A-007-NNNN 2,4 50 352 251,5 4,3
HLCO01.1D-05M0-A-007-NNNN 5 75 440 309 8,6
Doktadne przyporzadkowanie do zespotoéw napedowych jest przedstawione w przegladowych tabelach wyboru na stronie 88 i nastgpnych.
(X 6 J
s 178
L
&
Kondensatory magistrali stalopragdowej
T

poprawiajg bilans mocy w aplikacjach,

w ktérych cykle pracy maszyny nastepuijg
szybko jeden po drugim, np. w rolkowych

urzadzeniach podajgcych lub w maszy-
nach do ciecia w locie.

Po podtaczeniu do magistral stafoprado-

wych kondensatory pradu statego dziatajg

jako tymczasowe zbiorniki do magazyno-

wania energii i zmniejszajg wydzielanie sie

ciepta w szafkach sterowniczych przez
odcigzenie rezystorow uptywowych.

W przypadki awarii zasilania sieciowe-
go zmagazynowana energia pozwa-

la na wykonanie kontrolowanego ruchu
powrotnego urzadzenia. Zabezpiecza

to przed uszkodzeniem zaréwno obrabia-

ny element, jak i narzedzie, np. w maszy-
nach do wycinania kot zebatych (dtutow-
nicach).




Inne akcesoria

Podstawowe akcesoria HASO1

Zestaw podstawowych akcesoriow zawiera wszystkie elementy
montazowe oraz elementy mocujace. W zaleznosci od zastosowan, dost-
arczamy te akcesoria wraz ze wszystkimi listwami (szynoprzewodami)
taczacymi dla napiecia sterujacego oraz dla magistrali statopradowe;..

Blacha ekranowa HAS02

Blacha ekranowa spetnia wymagania kompatybilnosci elektromagnety-
cznej w zakresie metody taczenia kabli silnikowych do zastosowanego
modutu sterujgcego. Stuzy on réwniez jako uchwyt kablowy..

Adapter szafki sterowniczej HAS03

Adaptery szafki sterowniczej stuza do utworzenia kombinacji modutéw zasilajagcych HSCO02 i dotaczanych do nich opcji
wyposazenia dodatkowego, modutu rezystora uptywowego HLB oraz zewnetrznego kondensatora rozszerzajagcego HLC,
wraz z modutami serii IndraDrive M. Do wyréwnania gtebokosci instalacji dolnego modutu uzywa sie $rub dystansowych,
co pozwala na utworzenie rownej ptaszczyzny czotowej z jednorodng wysokoscig instalacji wszystkich modutow.

Modut rozszerzenia magistrali RKB0001
Wszystkie moduty sterowania sg wyposazone w kabel magistralowy dopasowany do szerokosci odpowiedniego modutu
i stuzacy do transmisji sygnatéw sterujacych.

Jesli pomiedzy poszczegolnymi modutami sterujgcymi wystepuje wzglednie duza odlegto$¢, mozemy dostarczy¢ potrzeb-
ne modutowe przediuzacze magistrali. Sg one dostarczane w odcinkach o réznej dtugosci, wahajacej si¢ w przedziale
od 0,5 do 40 m.

Elementy dodatkowe =| &
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Elementy dodatkowe —
przewodnik dla doboru e

ementow

Elementy sktadowe

HMVoO1.
1E-W0030

HMVo1.
1E-W0075

HMVo1.
1E-W0120|

HMVo1.
1R-W0018

HMVo1.
1R-W0045

HMVo1.
1R-W0065|

HCS02.
1E-W0012

HCS02.
1E-W0070

HCS03.
1E-W0070

HCS02.
1E-W0028|

HCS02.
1E-W0054]

HCS03.
1E-W0100

HCSO03.
1E-W0150

HCS03.
1E-W0210

Filtry sieciowe HNF

HNFO01.1A-F240-E0051-A-480-NNNN

6/240

6/240

HNF01.1A-M900-E0051-A-480-NNNN

15/900

12/900

HNFO01.1A-F240-E0125-A-480-NNNN

6/240

6/240

6/240

HNFO01.1A-M900-E0125-A-480-NNNN

15/900

12/900

12/900

HNFO01.1A-F240-E0202-A-480-NNNN

6/240

6/240

HNF01.1A-M900-E0202-A-480-NNNN

15/900

12/900

HNFO01.1A-F240-R0026-A-480-NNNN

6/240

HNF01.1A-M900-R0026-A-480-NNNN

15/900

HNFO01.1A-F240-R0065-A-480-NNNN

6/240

HNF01.1A-M900-R0065-A-480-NNNN

15/900

HNFO01.1A-F240-R0094-A-480-NNNN

6/240

HNFO01.1A-M900-R0094-A-480-NNNN

15/900

Filtry sieciowe NFD03

NFD03.1-480-007

1/75

NFDO03.1-480-016

1/75

NFD03.1-480-030

1/75

NFD03.1-480-055

1/75

NFD03.1-480-075

1/75

Uwaga: 6/240 = filtr sieciowy dla maksymalnie 6 napedow i dla catkowitej diugosci kabli silnikowych do 240 m. Podane wartosci sg przyblizone i zalezg od indywidualnych zastosowan.

Filtry sieciowe HNK z wbudowanym dtawikiem mocy

HNKO01.1A-A075-E0050-A-500-NNNN

HNKO01.1A-A075-E0080-A-500-NNNN

HNKO01.1A-A075-E0106-A-500-NNNN

HNKO1.1A-A075-E0146-A-500-NNNN

Dtawik HNL

HNLO1.1E-0400-N0051-A-480-NNNN

HNLO1.1E-0200-N0125-A-480-NNNN

HNLO1.1E-0100-N0202-A-480-NNNN

HNLO1.1R-0980-C0026-A-480-NNNN

HNLO1.1R-0590-C0065-A-480-NNNN

HNLO1.1R-0540-C0094-A-480-NNNN

HNLO1.1E-1000-N0012-A-500-NNNN

HNLO1.1E-1000-N0020-A-500-NNNN

HNLO1.1E-0600-N0032-A-500-NNNN

HNLO1.1E-0571-N0050-A-500-NNNN

HNLO1.1E-0362-N0080-A-500-NNNN

HNLO1.1E-0240-N0106-A-500-NNNN

HNLO1.1E-0170-N0146-A-500-NNNN




Elementy sktadowe

HMVo1.
1E-W0120

HMVoO1. HMVo1.

1E-W0030

HMVo1.
1E-W0075|

HMVo1.

1R-W0018| 1R-W0045|

HMVo1.
1R-W0065|

HCS02.
1E-W0012

HCS02. | HCS02.
1E-W0028| 1E-W0054

HCS02.
1E-W0070|

HCSO03.
1E-W0070|

HCSO03.
1E-W0100

HCSO03.
1E-W0150

HCS03.
1E-W0210

Filtry silnikowe HMF

HMF01.1A-NOK2-D0045-A-500-NNNN

HMFO01.1A-NOK2-D0073-A-500-NNNN

HMFO01.1A-NOK2-D0095-A-500-NNNN

HMFO01.1A-NOK2-D0145-A-500-NNNN

Rezystor uptywowy HLR

HLRO1.1N-0300-N17R5-A-007-NNNN

HLRO1.1N-01K6-N18R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-03K5-N19R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-04K5-N18R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-06K5-N18R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-10K0-N18R0-A-007-NNNN

O|0|0|0|0O|e

HLRO1.1N-0470-N11R7-A-007-NNNN

HLRO1.1N-02K0-N15R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-05K0-N15R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-07K0-N14R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-09K5-N13R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-14K5-N13R0-A-007-NNNN

O|O|0|0|O|e

HLRO1.1N-0780-N07R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-04K5-N07R4-A-007-NNNN

HLRO1.1N-08K5-NO8R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-11K0-NO7R3-A-007-NNNN

HLRO1.1N-15K0-NO8R1-A-007-NNNN

HLRO1.1N-24K0-N0O7R2-A-007-NNNN

O|0|0|0|O|e

HLRO1.1N-1K08-NO5R0-A-007-NNNN

HLRO1.1N-06K5-NO6R1-A-007-NNNN

HLRO1.1N-12K5-NO5R5-A-007-NNNN

HLRO1.1N-17K0-NO5R1-A-007-NNNN

HLRO1.1N-23K0-NO5R5-A-007-NNNN

HLRO1.1N-36K0-NO5R4-A-007-NNNN

O|O|0|0|O|e

® Wersja standardowa O Wersja do p

Jednostka hamujaca HLB

racy w trudnych warunkach

HLBO01.1C-01K0-NO6RO-A-007-NNNN

(6] (6] (6] (6]

(0]

(0]

o

HLBO01.1D-02K0-NOBR0-A-007-NNNN

O Z adapterem szafki sterowniczej HAS03 do wyréwnania réznic glebokosci poszczegélnych modutéw

Kondensator dodatkowy HLC

HLCO01.1C-01M0-A-007-NNNN

o (6] (6] o

o

o

HLCO01.1C-02M4-A-007-NNNN

o o o o

o

o

HLC01.1D-05M0-A-007-NNNN

O Z adapterem szafki sterowniczej HAS03 do wyréwnania roznic glebokosci poszczegdlnych modutéw

Elementy dodatkowe
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Elementy dodatkowe —
przewodnik dla doboru elementow

Elementy sktadowe o © < =] ©
= |2 (2|23 |2|3[3|2|3|3|3%|3|3|5|3|3|=2|3|3|=2|3]|:3
Sdlala)gle gl2lge 2 glg|z 22| & A a) LA
1<) 1) 1) 1} 1) S ) 1} 1} ) ) 1} S 1} 1) 12 S S S = = 8 8

Podstawowe akcesoria HASO1

HAS01.1-050-072-MN [ ] [} ° °

HAS01.1-065-048-CN °

HASO01.1-065-NNN-CN ° °

HAS01.1-075-072-MN [ ] [ ]

HAS01.1-100-072-MN °

HAS01.1-105-048-CN [ ]

HASO01.1-105-NNN-CN )

HAS01.1-125-072-CN

HAS01.1-125-NNN-CN

HAS01.1-150-072-MN [ ] °

HASO01.1-150-NNN-MN | ®

HAS01.1-175-072-MN [}

HASO01.1-175-NNN-MN °

HAS01.1-200-072-MN [

HAS01.1-225-072-CN

HASO01.1-225-NNN-CN

HAS01.1-250-072-MN [ ]

HAS01.1-250-NNN-MN [} °

HAS01.1-350-072-CN

HAS01.1-350-072-MN (] [}

HASO01.1-350-NNN-CN

HAS01.1-350-NNN-MN ° °




Elementy skitadowe

HMSO01.1N-W0020

HMS01.1N-W0036

HMSO01.1N-W0054
HMSO01.1N-W0070

HMSO01.1N-W0150

HMSO01.1N-W0210
HMDO1.1N-W0012

HMDO1.1N-W0020

HMDO01.1N-W0036
HCS02.1E-W0012
HCS02.1E-W0028

HCS021E-W0054

HCS021E-W0070
HCS03.1E-W0070

HCS031E-W0100

HCS03.1E-W0150
HCS03.1E-W0210

HNKO1.1A-..-E0050

HNKO1.1A-..-E0080

HNKO1.1A-..-E0106

HNKO1.1A-..-E0146

Blacha ekranowa HAS02

HAS02.1-001-NNN-NN o

HAS02.1-002-NNN-NN

HAS02.1-003-NNN-NN

HAS02.1-004-NNN-NN

HAS02.1-005-NNN-NN

HAS02.1-006-NNN-NN

HAS02.1-007-NNN-NN

HAS02.1-008-NNN-NN

HAS02.1-009-NNN-NN

Elementy sktadowe

HCS02.1E-W0012

HCS02.1E-W0028

HCS02.1E-W0054

HCS02.1E-W0070

HLBO11C

HLCo1.1C

Adapter szafki sterowniczej HAS03

HASO03.1-002-NNN-NN

HAS03.1-004-NNN-NN

Elementy dodatkowe =| Q
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Elementy dodatkowe —

kable potgczeniowe

Silnik

Modut sterujacy

Kabel zasilajacy

Kabel sprzezenia zwrotnego

MSKO030B-0900
MSKO030C-0900
MSKO040B-0600
MSK040C-0600
MSK050B-0300, -0600
MSK050C-0300, -0600
MSKO060B-0300, -0600
MSK060C-0300, -0600

HMDO01-W0012
HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4302

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4303

MSK070C-0150, -0300, -0450
MSKO070D-0150
MSKO070E-0150
MSK071D-0200, -0300, -0450
MSKO071E-0200, -0300

HMDO01-W0012
HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4306

HMSO01.1N-W0054
HMSO01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4307

MSK100B-0200
MSK100D-0200

HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4325

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4320

MSK070D-0300, -0450
MSKO070E-0300
MSKO071E-0450

HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4308

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4309

HMx01.1N-W0150
HMx01.1N-W0210
HCS03.1E-W0100
HCSO03.1E-W0150

RKL4310

MSK100B-0300
MSK100C-0200, -0300
MSK100D-0300

HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4326

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4321

RKG4200




Silnik

Modut sterujacy

Kabel zasilajacy

Kabel sprzezenia zwrotnego

MSK100B-0400
MSK100B-0450

HMx01.1N-W0020
HMx01.1N-W0036
HCS02.1N-W0012
HCS02.1N-W0028

RKL4327

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4322

MSKO070E-0450

HMSO01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4314

HMx01.1N-W0150
HMx01.1N-W0210
HCS03.1E-W0100
HCSO03.1E-W0150

RKL4315

MSK100C-0450

MSK101D-0200, -0300

MSK101E-0200

HMS01.1N-W0054
HMS01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4323

HMS01.1N-W0150
HMSO01.1N-W0210
HCSO03.1E-W0100
HCS03.1E-W0150

RKL4328

MSK101D-0450
MSK101E-0300

HMS01.1N-W0054
HMSO01.1N-W0070
HCS02.1N-W0054
HCS02.1N-W0070
HCS03.1E-W0070

RKL4324

HMSO01.1N-W0150
HMSO01.1N-W0210
HCS03.1E-W0100
HCS03.1E-W0150

RKL4329

MSK101E-0450

HMSO01.1N-W0150
HMSO01.1N-W0210
HCS03.1E-W0100
HCS03.1E-W0150

RKL4330

RKG4200

Powyzsze tabele zawierajg jedynie wybrane elementy z naszej szerokiej oferty kabli potaczeniowych. Kable dla innych silnikéw sg opisane w dokumentaciji zatytutowanej:

»Kable potaczeniowe — wybrane parametry”. Wszystkie powyzsze dane odnoszg si¢ do silnikow z naturalnych chtodzeniem konwekcyjnym.

Elementy dodatkowe =| 3
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Stowniczek

Adapter szafki
sterowniczej

ADVANCED

BASIC

Biblioteka funkc;ji

Biblioteka uzytkownika

Blacha ekranowa

CLOSED LOOP

Czestotliwosé¢
przetaczania

Diawik mocy

EMC

Filtr sieciowy

Filtr silnikowy

IndaDrive C

IndaDrive M

IndraDyn A

IndaDyn H

Sruby dystansowe stosowane do wyréwnania
gtebokosci réznych modutow

Moduly sterujgce o maksymalnej
wydajnosci i dynamice oraz posiadajace
wiele opcji konfiguracyjnych

Moduly sterujace dla zastosowan
standardowych

Zestaw blokow funkcjonalnych
odpowiadajacych normom IEC oraz PLCopen.

Zbior blokéw funkcjonalnych opracowanych
przez uzytkownika.

Panel potagczeniowy dla zapewniania
kompatybilnosci elektromagnetycznej potaczen
kabli silnikowych do modutu sterowania
napedem.

Zamknieta petla sterowania (dziatanie regulo
wane automatycznie), w ktorej urzadzenie
regulowane jest monitorowane za pomoca
uktadu pomiarowego, a wyniki pomiaréw sg
przekazywane do napedu

Czestotliwos¢ zegara dla modulaciji
szerokoscig impulsu (PWM).

Stosowany w celu zwigkszenia ciagtej
obcigzalnosci wyjsciowej magistral
statopradowych oraz do ttumienia sktadowych
harmonicznych.

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

Filtry zapewniajace kompatybilnos¢
elektromagnetyczng (EMC) dla zasilaczy
modutéw zasilajgcych stosowane do

zmniejszenia sprzezenia zwrotnego obwodow.

Stosowany do zabezpieczenia uzwojenia
silnika przed nadmiernymi wzrostami napigcia.

Seria kompaktowych napedow

Seria napedéw modutowych, zawierajacych
moduly przeksztaltnika oraz zasilacza

Silniki chtodzone powietrzem lub ciecza

Wysokoobrotowe silniki do zabudowy

IndraDyn L

IndraDyn S

IndaDyn T

IndraMotion MLD

IndraSize

IndraWorks

Kabel sprzezenia

zwrotnego

Kabel zasilajacy

Klucz rezystora

Kondensator magistrali

statopradowej

Logika Motion Logic

Magistrala modutowa

Moc hamowania

Modut programowy

Synchroniczne silniki liniowe

Synchroniczne silniki, réwniez do pracy
w potencjalnie wybuchowej atmosferze

Synchroniczne silniki momentowe
do zabudowy

Zintegrowane rozwigzanie automatyki,
realizujgce funkcje napedow, sterowania
przemieszczeniami oraz logiki procesow
technologicznych

Narzedzie programowe stosowane do doboru
wielkosci urzadzen oraz do wyboru napgdow
w oparciu o charakterystyki maszyn

Zestaw inzynierskich narzedzi programowych
stuzacych do planowania projektu,
parametryzacji, uruchomienia, diagnostyki, etc.

Kabel stuzacy do potaczenia enkodera silnika
z interfejsem sprzezenia zwrotnego w module
sterujgcym

Kabel stuzacy do potaczenia silnika
z zespotem napgdowym.

Tranzystor, ktéry wigcza i wytacza
rezystor uptywowy

Opcjonalny element dodatkowy stosowany
do zwigkszenia ilosci energii, ktéra moze byc
zmagazynowana na potrzeby magistrali
statopradowej

Zintegrowane rozwiazanie automatyki,
obejmujace funkcje napedow, sterowanie
przemieszczeniami oraz logike procesow
technologicznych.

Potaczenie magistralowe pomiedzy zespotami
napedowymi stuzace do wymiany
wewnetrznych sygnatow sterujacych.

Moc, ktéra jest odzyskiwana w czasie pracy
regeneracyjnej dziatania silnikow elektrycznych

Karta multimedialna MultiMediaCard dla
utatwienia transmisji parametréw napedu
odnoszacych sie do osi bez koniecznosci
uzywania komputera PC.



Modut rezystora
uplywowego

Modut sterowania

Modut zasilajacy

Modutowy przedtuzacz
magistrali

Napiecie magistrali
stalopradowe;j

Obnizenie parametrow
znamionowych

OPEN LOOP

Oprogramowanie

wbudowane (firmware)

Pakiet technologiczny

Podstawowe akcesoria

Program uzytkownika

Przeksztattnik

Regeneracja linii

Uniwersalny modut zawierajacy rezystor
uptywowy i klucz stosowany
do zwigkszenia mocy hamowania

Czes¢ zespotu napedowego realizujgca
wszystkie funkcje sterowania oraz
zapewniajaca interfejs do zainstalowania
wewnatrz zespotéw napgdowych

Pobiera z sieci zasilajgcej napigcie o stafej
amplitudzie i czestotliwosci, a generuje
tréjfazowy prad przemienny o zmiennej
amplitudzie i czgstotliwosci

Opcjonalne pofaczenie magistralowe stuzace
do mostkowania odcinkéw dtuzszych, niz
$rednie odlegtosci pomiedzy poszczegdlnymi
modutami do sterowania napedem.

Napiecie state (DC) generowane

na podstawie napiecia przemiennego (AC)
sieci zasilajacej i podawane dalej na zespoly
napedowe, stuzy rowniez jako bufor

do magazynowania energii

Obnizenie wartosci podanych w specyfikacii
na skutek zmian warunkéw pracy urzadzenia

Otwarta petla sterujaca (praca sterowana),
w czasie ktérej sterowane urzadzenie nie jest

monitorowane przy uzyciu technik pomiarowych.

Oprogramowanie specyficzne dla danego
rodzaju sprzetu realizujgce funkcje uktadu
napedowego

Blok funkcjonalny zorientowany na proces
technologiczny, np. kontrole naprezen.

Wszystkie czesci montazowe i sprzet,
a takze listwy potaczeniowe dla napie¢
sterujgcych oraz magistrali statopradowe;.

Kombinacja roznych blokéw funkcjonalnych
/pakietéw technologicznych specyficzna dla
danej aplikacji.

Pobiera napiecie state (DC) i generuje
trojfazowy prad przemienny o zmiennej
amplitudzie i czegstotliwosci

Odwrotny przeptyw energii do sieci zasilajacej
wystepujacy podczas pracy regeneracyjnej
napedu.

Rezystor uptywowy

Safety-on-Board

Zasilacz

Zespot napedowy

Dla mocy wejsciowe] w czasie pracy
regeneracyjnej (zamieniana na ciepto)

Technika bezpieczenstwa zintegrowana
z napedem, certyfikowana na zgodnose
z normami EN 954-1, Kategoria 3.

Pobiera z sieci zasilajacej napiecie o statej
amplitudzie i czestotliwosci, a generuje
napiecie state na magistrali statopradowe;j.

Cze$¢ modutu sterujgcego napedem
zawierajgca ukfady elektroniczne do regulaciji
mocy stuzace do sterowania silnikami, uzywany
do podtrzymywania modutu sterujacego.

Stowniczek
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Wzory

Walec ciagnacy, naped zebatkowy

F,V -~

| m |

R

Naped srubowy z nakretka kulowa

tH " e

Naped z kotem pasowym

>M,n
[

Przekiadnia zebata

Ji I

Ny

=

Ny

Predkos¢

n=

v+ 1000

Predkos¢

Moment obrotowy

M=F:r
_ F-h
" 2.1-1000
M=m-g.r

Moment obrotowy

M2

Moc wyjsciowa Moment bezwiadnosci masy

p= Y J=m-r?

60

F h 1
B, J=m|—

60 2 - 1- 1000
p=m"9°V J=m-r?

60

Moc wyjsciowa Moment bezwiadnosci masy

> S



Inne wzory

Czestotliwo$¢ obrotow

Energia kinetyczna ruchu
obrotowego

Energia kinetyczna ruchu
postgpowego

Predko$¢ obrotowa silnika
synchronicznego

Predkos¢ synchroniczna

Moc elektryczna czynna

60

J . &2
W = D) Moc elektryczna pozorna

m [ v \
W = 5 (%) Moc elektryczna bierna

f-60 . . . .

n= T Napiecie magistrali statoprgdowe;j
v=2-f "Cp Sita

Przeliczenie jednostek

Wielkos¢ fizyczna Nazwa jednostki Przelicznik Nazwa jednostki

sita funt sity 11bf = 4,4482 N niuton

moc kon mechaniczny 1hp = 7457 W wat

diugos¢ cal 1in = 254 mm milimetr

diugos¢ stopa 1ft = 0,3048 m metr

masa funt 1lb = 0,4536 kg kilogram
Legenda

a — przyspieszenie [ms?]
F - sita [N]

f — czestotliwosé [s7]

g - przyspieszenie grawitacyjne [9,81 ms?]

h - skok sruby [mm]
| - natezenie pradu [A]

i - przefozenie kinematyczne

— Moment bezwladnosci masy [kgm?] r — promien [m]

— moment obrotowy [Nm]

S - moc pozorna [VA]

- masa [kg] U - napiecie [V]
— predkos¢ obrotowa [obr/min] v — predkos¢ [m/min]
— moc [W] W - Energia [Ws]

- liczba par biegunow

— moc bierna [var]

Tp — podziatka biegunowa

@ — czestosc obrotowa [s7]

>
o
o
N
=
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Dokumentacja

| iInformacje dodatkowe

Dodatkowe informacje na temat
IndraDrive oraz IndraDyn mozemy
dostarczy¢ w postaci dokumentagcji
drukowanej, na ptycie CD-ROM, DVD
lub przesta¢ przez Internet.

Mozna réwniez skontaktowac sie
bezposrednio z miejscowg agencja
dystrybucyjng firmy Rexroth.
Odpowiedni adres mozna znalezé na
ostatniej stronie oktadki niniejszego
dokumentu.

Dokumentacja — wersja drukowana

.  System napedow
IndraDrive
Planowanie projektu
Podrecznik
R911309635/DE
R911309636/EN

1”

& =D

§ & s
et |

J{ Lk B

s

~~  Modut zasilajagcy
HCS02

IndraDrive C
Planowanie projektu
Podrecznik
R911306137/DE
R911306138/EN

e
B
e —

<« - Modut zasilajgcy
HCS03
IndraDrive C
Planowanie projektu
Podrecznik
R911307048/DE
R911307049/EN

I

e
e
—

{

?-'_'

Przeksztattnik
IndraDrive M
Planowanie projektu
Podrecznik
R911295013/DE
R911295014/EN

Zasilacze

IndraDrive M
Planowanie projektu
Podrecznik
R911299228/DE
R911299229/EN

Moduly sterujace
IndraDrive
Projektowanie
R911295011/DE
R911295012/EN

Moduly sterowania
IndraDrive
Planowanie projektu
Podrecznik
R911295011/DE
R911295012/EN

Oprogramowanie
wbudowane
(Firmware)
R911299224/DE
R911299225/EN

Technologia
bezpieczenstwa
Instrukcje aplikacyjne
R911297837/DE
R911297838/EN

IndraMotion MLD
Instrukcje aplikacyjne
R911306071/DE
R911306084/EN

Indralogic
Instrukcja
Programowania
R911305035/DE
R911305036/EN

Elementy dodatkowe
Planowanie projektu
Podrecznik
R911306139/DE
R911306140/EN

Informacja

0 usuwaniu
uszkodzen
R911297318/DE
R911297319/EN



IndraDyn S
Planowanie projektu
Podrecznik
R911296288/DE
R911296289/EN

IndraDyn A
Planowanie projektu
Podrecznik
R911295054/DE
R911295781/EN

IndraDyn L
Planowanie projektu
Podrecznik
R911293634/DE
R911293635/EN

IndraDyn H
Planowanie projektu
Podrecznik
R911297894/DE
R911297895/EN

IndraDyn T
Planowanie projektu
Podrecznik
R911291224/DE
R911298798/EN

Przekfadnie
planetarne GTE
Podrecznik
R911308841/DE
R911308842/EN

Przektadnie
planetarne GTM
Podrecznik
R911297320/DE
R911297321/EN

Kable potaczeniowe
Wybrane informacje
R911280894/DE
R911280897/EN

Dokumentacja na ptytach CD/DVD
Kompletna dokumentacja dla rozwigzan

IndraDrive oraz IndraDyn ma ptytach
CD-ROM lub DVD

== | R911306531/DE oraz EN

Dokumentacja on-line

Calg aktualng dokumentacje mozna
réwniez pobrac ze strony internetowe;j
www.boschrexroth.com/brcdoku

Pobranie IndraSize

IndraSize — oprogramowanie do wybo-
ru i dopasowania wielkosci elementow
sktadowych systemu mozna pobrac ze
strony www.boschrexroth.com/indrasize

Rexroth on-line

Informacje o Bosch Rexroth AG oraz

o naszych wyrobach i rozwigzaniach
systemowych mozna znalez¢ odwiedzajac
strone internetowg www.boschrexroth.com

Informacje dodatkowe



Bosch Rexroth Sp. z o.0.

Biuro Rzeszow

ul. Hoffmanowej 19

35-016 Rzeszow

tel.: +48 (17) 865 86 07

fax: +48 (17) 865 87 70

e-mail: rzeszow@boschrexroth.pl

Bosch Rexroth Sp. z o.0.

Biuro Szczecin

ul. Cukrowa 12

71-004 Szczecin

tel.: +48 (91) 483 67 82

fax: +48 (91) 435 89 77

e-mail: szczecin@boschrexroth.pl

Bosch Rexroth Sp. z 0.0.

Biuro Wroctaw

ul. Wymystowskiego 3

55-080 Nowa Wie$ Wroctawska
tel.: +48 (71) 364 73 20

fax: +48 (71) 364 73 24

e-mail: wroclaw@boschrexroth.pl

Rexroth
Bosch Group

Centrala w Polsce:

Bosch Rexroth Sp. z o.0.
ul. Staszica 1

05-800 Pruszkow

Polska

tel.: +48 22 738 18 00

fax: +48 22 758 87 35
e-mail: info@boschrexroth.pl
http://www.boschrexroth.pl

Biura Regionalne:

Bosch Rexroth Sp. z o.0.

Biuro Gdansk

ul. Galaktyczna 32

80-299 Gdansk

tel.: +48 (68) 520 89 90

fax: +48 (58) 552 54 75
e-mail: gdansk@boschrexroth.pl

Bosch Rexroth Sp. z o.0.

Biuro Katowice

ul. Wiejska 46

41-253 Czeladz

tel.: +48 (32) 363 51 00

fax: +48 (32) 363 51 01

e-mail: katowice@boschrexroth.pl

Bosch Rexroth Sp. z 0.0.

Biuro Poznan

ul. Krucza 6

62-080 Tarnowo Podgérne

tel.: +48 (61) 816 77 60

fax: +48 (61) 816 77 64
e-mail: poznan@boschrexroth.pl

Bosch Rexroth Sp. z 0.0.

Biuro Pruszkéw

ul. Staszica 1

05-800 Pruszkow

tel.: +48 (22) 738 19 00

fax: +48 (22) 738 19 05

e-mail: pruszkow@boschrexroth.pl
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