Silniki krokowe sg cyfrowo sterowanymi napedami stosowanymi do pozycjonowania. Umozliwiajgq fatwg
kontrole kata i predkosci obrotowej w zakresie od zera do kilku tysiecy obrotéw na sekunde zaleznie od
parametrow silnika i sterownika. Charakterystyczng cechg silnika krokowego jest utrzymywanie rotora
w okreslonej pozycji z petnym momentem trzymajgacym, co oznacza staty pobdr pradu, dlatego tez silniki
krokowe mimo postoju sg niepokojaco ciepte. Zaleta tatwego pozycjonowania silnika stwarza wiele mozli-
wosci aplikacji: od automatyzacji w przemysle, poprzez urzadzenia z zakresu techniki medycznej, zastoso-
wania w przemysle samochodowym na przemysle zabawek i reklam konczac.

Firma WODbit oferuje szerokg game silnikdw krokowych: od miniaturowych dwufazowych, miniaturowych
ze zintegrowanga, przekfadnig, poprzez liniowe aktuatory, klasyczne silniki o $rednicach @ 35, 39, 42, 57,
86mm do najmocniejszych hybrydowych o formacie kryzy 85 i 110mm. Oprdcz dwufazowych proponowane
sq rowniez silniki o wiekszej iloéci pasm, silniki tréjfazowe i pieciofazowe. Szczegdlnie silniki pieciofazowe,
mimo ze wymagajg drozszego sterowania (5 mostkow sterujacych), charakteryzujg sie wieksza dynamika,
precyzjq, momentem trzymajacym i mniejszymi drganiami momentu.

W ofercie firmy znajduje sie kompletny osprzet do konstrukcji uktadéow z napedami krokowymi. Sg to:
sterowniki, zasilacze, indeksery, generatory, karty sterownicze, urzadzenia optoizolujgace, przektadnie
i sprzegta, a nawet uktady scalone do konstrukcji wtasnych sterownikow.

Do zalet silnika krokowego nalezg: mozliwos$¢ kontroli kata obrotu, praca na niskich predkosciach katowych,
zdolno$¢ do szybkiej zmiany kierunku ruchu, rozpedzania i hamowania. Silnik krokowy moze pracowad
w ukfadzie sterowania w petli otwartej, czyli bez czujnika do kontroli potozenia, dzieki czemu mozliwe jest
uproszczenie konstrukcji wielu uktadéw. Rozdzielczos¢ kroku wynosi 15° do 0,72° zaleznie od typu silnika.
Btad pojedynczego kroku moze siegac¢ 3-5% wartosci petnego kata obrotu i co wazne nie nawarstwia sie
przy kolejnych krokach. Silniki krokowe sg napedami precyzyjnymi o prostej budowie (nie posiadajg komu-
tatora); dzieki czemu sg powszechnie stosowane w ploterach, drukarkach, napedach dyskéw, napedach
przemystowych oraz w urzadzeniach medycznych.

Silniki krokowe pradu statego wykonuja skokowy
ruch obrotowy. Legitymujq sie znacznie nizszg
predkoscig obrotowa niz silniki komutatorowe
i bezszczotkowe. Stuza do precyzyjnego pozy-
cjonowania, mozna zadawac im czestg zmiane
kierunku obrotow i doktadnie okresli¢ poto-
zenie katowe. Dla silnika krokowego trzymanie
petnym momentem przy zerowej predkosci jest
stanem normalnym, a nie zabronionym stanem
zwarcia jak dla silnikéw DC.

Tu

Moment [N * m]
e\

Vo) e
Predkosé [kHz]

Typowy wykres zaleznosci moment-predkos¢ silnika krokowego

Moment trzymajacy.

Maksymalny osiggalny moment dla danej predkosci.

Maksymalna czestotliwos¢ krokdw pracy przy obcigzeniu malejacym do zera.
Maksymalna czestotliwos¢ krokdw przy starcie/zatrzymaniu bez rozpedzania/hamowania.

AWM

Sterowanie mikrokrokowe rézni sie od petnokrokowego tym, ze kazdy krok podzielony jest na wiele mniej-
szych mikrokrokéw. Dzieki temu uzyskuje sie przede wszystkim wiekszg rozdzielczo$¢, a co za tym idzie
ptynniejsza i cichobiezng prace. Powodem rezonansu silnika jest pulsujace dostarczanie energii. Przykfa-
dowo, dzieki zastosowaniu mikrokroku 1/32, energia dostarczana na jeden mikrokrok jest ograniczana
tysiqckrotnie w poréwnaniu do pracy petnokrokowej i blisko trzystukrotnie w poréwnaniu z pracg potkro-
kowa. Ptynna praca silnika wywotuje efekt elektrycznej przektadni. Standardowy krok podzielony moze by¢
od 2 do ponad 256 razy. W praktyce juz przy podziale 8 i 16 uzyskuje sie zadowalajace rezultaty zmniej-
szenia wptywu rezonansu silnika. Silnik krokowy jest silnikiem synchronicznym. Obroty rotora powodowane
sg rotacja kluczowanego elektronicznie pola magnetycznego. Wiecej informacji o budowie i sterowaniu
silnikdw krokowych znajduje sie na stronach www.wobit.com.pl oraz www.silniki.pl.

Dane zawarte w skroconym katalogu mogq ulec zmianie bez powiadomienia. Przed ztozeniem zamowienia
prosimy o kontakt w celu aktualizacji danych o dostepnym asortymencie. Nasi doradcy chetnie udzielg
wyczerpujacych informacji oraz doradza przy tworzeniu aplikacji wyrobow z naszego asortymentu.
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Zestawienie silnikéw krokowych

Model Typ silnika Moment Prad fazy | Szerokos¢ x Dlugosé | Srednica osi Strona
(Nm) (A) (mm) (mm) w katalogu

25BY 4801 Unipolarny 0,011 0,5 25x14 @2

25BY 2406 Unipolarny 0,012 0,4 25x14 @2 ’

35BY 48B06 Unipolarny 0,025 0,5 35x14,8 @2

35BY 48B09 Unipolarny 0,03 0,24 35x14,8 @2 ¢

35BYGH 001 Unipolarny 0,05 0,15 35x26 @5

35BYGH 003 Bipolarny 0,09 .5 35x25 a5 >

39BYGH 002 Unipolarny 0,08 0,5 39x20 @5

39BYGH 001 Unipolarny 0,18 1 39x34 @5

39BYGH 402UD Unipolarny 0,11 0,3 39x34 @5

39BYGH 402B Bipolarny 0,11 0,3 39x34 @5 6

39BYGH 603 Unipolarny 0,11 0,16 39x34 @5

39BYGH 405B Bipolarny 0,21 0,4 39x34 @5

39BYGH 702U Unipolarny 0,21 0,4 39x45 @5

42BYGH 012E Bipolarny 0,24 0,6 42x33 @5

42BYGH 102U Unipolarny 0,30 1,2 42x39 @5

42BYGH 101B Bipolarny 0,30 1,7 42x39 @5

42BYGH 802U Unipolarny 0,35 0,8 42x47 a5

42BYGH 404U Unipolarny 0,32 0,4 42x47 @5 7

42BYGH 822BD Bipolarny 0,35 1 42x48 @6

42BYGH 802B Bipolarny 0,30 0,4 42x47 @5

42BYGH 118-01B Bipolarny 0,42 0,5 42x48 @5

57BYG 412 Bipolarny 0,40 1,6 57x41 26,35

57BYG 081 Bipolarny 0,55 1 57x51 26,35

57BYG 081D Bipolarny 0,55 1 57x51 26,35 8

57BYG 707 Bipolarny 1,40 2,3 57x76 26,35

57BYGH 881 Bipolarny 0,50 0,65 57x41,5 26,35

57BYGH 801 Unipolarny 0,55 1,5 57x50 26,35

57BYGH 802 Unipolarny 0,80 1,5 57x55 26,35

57BYGH 806 Unipolarny 0,80 3 57x55 26,35

57BYGH 861 Unipolarny 0,90 0,6 57x55 26,35 9

57BYGH 804 Bipolarny 1,20 3 57x77,5 @8

57BYGH 803 Unipolarny 1,40 1,5 57x77 26,35

57BYGH 807 Unipolarny 1,40 3 57x77,5 26,35

57BYGH 805 Bipolarny 1,60 4,2 57x112 @10

57BYGHM 402D Unipolarny 0,9 2 57x54 26,35

57BYGHM 402 Unipolarny 0,9 2 57x54,5 26,35

57BYGHM 004 Bipolarny 1,0 2,8 57x54,5 26,35 10

57BYGHM 004D Bipolarny 1,0 2,8 57x54 26,35

60BYGH 601 Unipolarny 0,75 3 60x87 @8

60BYGH 604 Bipolarny 0,86 4 60x87 @8 11

60BYGH 603 Bipolarny 1,9 25 60x87 @8

85BYGH 450-08 Bipolarny 2,2 3,5 85x80 @14

85BYGH 450A Unipolarny 4,1 4,5 85x113 214

85BYGH 450C Bipolarny 6 8,5 85x115 12,7 12

85BYGH 450E Bipolarny 6 8,5 85x115 @214

85BYGH 450B Bipolarny 6,3 4 85x153 @14

86BYG 450A-03 Bipolarny 1,5 4,5 86x62 @9,52

86BYG 450A-04 Bipolarny 1.5 4,5 86x62 29,52

86BYG 450B-01 Bipolarny 2,16 4 86x94 @9,52 13

86BYG 450C-01 Bipolarny 2,94 7 86x134 @9,52

110BYGH 201 Bipolarny 11,5 5,5 110x100 @19

110BYGH 401 Bipolarny 22 6,5 110x150 @19 14

110BYGH 601 Bipolarny 30 8 110x210 @19

Typ silnika unipolarnego - mozliwo$¢ pracy ze sterownikiem unipolarnym i bipolarnym
Typ silnika bipolarnego - mozliwos¢ pracy ze sterownikiem bipolarnym oraz unipolarnym (silniki 8-przewodowe)
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A (wsp)

A\

B B B\

Miniaturowe silniczki serii 25BY znajdujq zastoso-
wanie w
wania niewielkich mas. Proponowane sg dwie wersje
silnikéw 12 i 5 woltowe. Silnik 12 woltowy posiada krok
15 stopni, a 5 woltowy krok 7,5 stopnia. Najwieksza
zaletg tych napedoéw jest ich niska cena. O$ o $red-
nicy 2mm fozyskowana jest Slizgowo w spiekanym
tozysku.

Zalecane sterowniki: SUC 63.

1401

krok 7,5° lub 15°

moment do 0,012 Nm
temperatura pracy 0 ~ +40°C
klasa izolacji B

urzadzeniach wymagajacych pozycjono-
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25BY 2406 Unipolarny 15 0,4 30 75 0012 O 0,04
25BY 4801 Unipolarny 75 0,5 10 0,011 0,04
Przewdd 6 zytowy o dtugosci 25 cm,
zakonczony miniaturowym ztgczem 6 stykowym.
KOLORY WYPROWADZEN
MODEL
A A (wsp) A\ B B (wsp) B\
25BY 2406 czarny czerw. braz pomaran. biaty 2064ty
25BY 4801 czerw. pomar. 2064ty czarny braz biaty
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B B B\
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Napedy serii 35BY znajdujg zastosowanie w mi-

niaturowych urzadzeniach wymagajacych pozycjo-
nowania. Proponujemy dwie wersje silnikow 12 i 5
woltowe. Oba modele posiadajg krok 7,5 stopnia.

Silniki

serii 35BY posiadajq wyzszy, niz seria 25BY,

moment. Wersja 5 woltowa moze by¢ montowana

w uktadach

logicznych bez specjalnego sterownika,

a fazy silnika zataczane prostym uktadem elektro-
nicznym.

Zalecane sterowniki: SUC 63, SMC 52

15£01,, 16.8+0.

silnik 2 fazowy z krokiem 7,5°
podwyzszony moment do 0,04 Nm
temperatura pracy 0 ~ +40°C

klasa izolacji B
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35BY 48B06 Unipolarny | 7,5 5 0,5 10 65 | 0,025 | 25 0,08
35BY 48B09 Unipolarny | 7,5 | 12 |0,24| 50 28 | 0,03 2,5 0,08
Przewdd 6 zytowy o dtugosci 40 cm,
zakonczony miniaturowym ztgczem 6 stykowym.
KOLORY WYPROWADZEN
MODEL
A A (wsp) Al B B (wsp) B\
35BY 48B06 czarny czerw. pomaran. nieb. czerwony z06ity
35BY 48B09 czarny czerw. niebieski | pomaran. | czerwony 264ty




A\

Miniaturowy, hubrydowy silnik krokowy o formacie
kryzy 35mm. Wykonany z wuzwojeniem 1,5A,
przeznaczony do dynamicznych zastosowan ze
sterownikiem  chopperowym.  Wykonanie 12V
z napieciem unipolnym dla prostych uktaddéw stero-
wania przy mniejszej wymaganej predkosci obro-
towej.

Zalecane sterowniki:
35BYGHO003 - SMC 62
35BYGHO001 - SMC 50

silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%
e temperatura pracy 0 ~ +50°C

- klasa izolacji B

e luz osiowy 0,02mm
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35BYGH 003 Bipol 1,8 3,2 1,5 1,6 35 | 0,09 10 0,15
35BYGH 001 Unipol 1,8 12 10,15 | 80 35 | 0,05 10 0,15
NEE KOLORY WYPROWADZEN
MODEL
[mm] A A\ A (wsp) B B\ B(wsp)
35BYGH 003 26| 5 | - | 25| zoity | bialy - czerw. |czarny -
35BYGH 001 10| 5 | - | 26| zotty | ziel. biaty czerw.| nieb. braz.
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Niewielkie, standardowe  silniczki dwufazowe
0 wysokim stosunku momentu obrotowego do
wymiaréw. Zewnetrzne wymiary: 39*39mm, o$ 5mm.
Szczegdlnie polecamy silniki ...402 i ...405, ktére maja,
wysoki moment w stosunku do zajmowanej kubatury
i atrakcyjng cene. Wyprowadzenia faz (unipolarne,
lub bipolarne) zrealizowane przewodami o dtugosci
30cm.

Zalecane sterowniki: SMC 50, SMC 52, SMC 81.

< silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%

< temperatura pracy 0 ~ +50°C

= rezystancja izolacji min. 100MQ/500VDC
< klasa izolacji B

< waga 0,15kg

e luz osiowy 0,02mm

2 prety M3x05
na przekatnej
C 2 otwory M3x0.5

na przekatnej
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39BYGH 001 Unipolarny 1,8 5 1 5 4 0,18 13 0,15
39BYGH 402UD Unipolarny 1,8 12 0,3 40 45 0,11 20 0,24
39BYGH 402U Unipolarny 1,8 | 12 0,4 30 32 0,11 25 0,20
39BYGH 402B Bipolarny 1,8 | 12 0,3 40 20 0,11 20 0,24
A 39BYGH 405B Bipolarny 1,8 | 12 0,4 30 32 0,21 20 0,24
39BYGH 603 Unipolarny 1,8 | 12 | 0,16 75 50 0,11 20 0,24
A (wsp) 39BYGH 702U Unipolamy | 1,8 | 12 | 04 | 30 | 32 | 0,21 20 0,25
A\ 39BYGH 002 Unipolarny 1,8 | 65| 05 13 7,5 | 0,08 13 0,15
MODEL AlBlc|L KOLORY WYPROWADZEN
B B B\ [mm] A A (wsp) A\ B B (wsp) B\
N (wsp) 39BYGH 001 | 21| - | - | 34| bialy ; w0ty | czerw. | - nieb.
39BYGH 402UD | 14 | 12 | 9 | 34 | czarny z06Mty ziel. nieb. biaty | czerw.
39BYGH 402U 14| - | 9 | 34 | czarny 264ty ziel. czerw. | biaty nieb.
A\ 39BYGH402B |22 | - | - | 34 | bialy - zolty | czerw. - nieb.
r‘WVVVV] 39BYGH 405B 18| - | - | 34 | bialy - 261ty | czerw. - nieb.
B B\ 39BYGH 603 18 | - 34 | czarny 264ty ziel. nieb. biaty | czerw.
39BYGH 702U 22| - | - | 45 | czarny 20ty ziel. czerw. | bialy nieb.
39BYGH 002 21,5/ - | - | 20 | czarny 206ty ziel. | czerw. | bialy nieb.
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Hybrydowe silniki serii 42BYGH charakteryzujg sie
stosunkowo duzym momentem w poréwnaniu do
ich rozmiaréw. Znajdujg zastosowanie tam, gdzie
wazniejsza od dynamiki jest pewnos$¢ zachowania
duzej sity przy matej wykorzystywanej przestrzeni.

Zalecane sterowniki: SMC 51, SMC 62, SMC 81.

< silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%
< podwyzszony moment do 0,42 Nm (wersja

118)

= temperatura pracy 0 ~ +40°C
< klasa izolacji B
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42BYGH 101B Bipol | 18 | 25 | 1,7 | 15 | 3,2 | 0,30 32 0,24
42BYGH 102U Unipol | 1,8 | 36 | 1,2 3 3,2 | 0,30 32 0,24
42BYGH 802B Bipol | 1,8 | 12 | 04 | 30 22 | 0,38 68 0,31
42BYGH 802U Unipol | 1,8 | 12 | 0,8 | 15 12 | 0,35 68 0,31
42BYGH 118-01B Bipol | 1,8 | 12 | 05 | 24 36 | 0,42 75 0,34
42BYGH 404U Unipol | 1,8 | 12 | 0,4 | 30 22 | 0,32 68 0,34
42BYGH 822BD Bipol | 1,8 | 4,6 1 4,6 4 10,35 68 0,34
42BYGH 012E Bipol | 1,8 | 56 | 06 | 93 | 27 | 0,24 24 0,2
AlB[cC]L KOLORY WYPROWADZEN
MODEL AR\ B*\
© [mm] A Al | Ax B B\ | B*

(wsp) (wsp)
42BYGH 101B 22| 5| - |39 czar. | ziel. - - nieb. |czerw| - -
42BYGH 102U 22| 5 | - |39] czar. | ziel. - 26ty |czerw.| nieb. | - | biaty
42BYGH 802B 18| 5 | - |47 | zolty | nieb. - - |czerw.| ziel. - -
42BYGH 802U 18| 5 | - |47 | czar. | ziel. - 261ty |czerw.| nieb. | - | biaty

42BYGH 118-01B |18 | 5 | - | 48| czar. | ziel. - - |czerw.| nieb. | - -
42BYGH 404U 22| 5 | - |47 czar. | ziel. - 206ity |czerw.| nieb. | - |bialy
42BYGH 822BD |23| 6 | 25|48 |czerw.| z6ity | nieb. | czar. | bialy | fiolet. | brgz | ziel.
42BYGH 012E  |23| 5 | - |33 nieb. |czerw.| - - biaty | zétty | - -
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Hybrydowe silniki serii 42BYGHM charakteryzujq
sie stosunkowo duzym momentem w pordwnaniu

do ich rozmiardow. Znajdujg zastosowanie tam, gdzie
wazniejsza od dynamiki jest pewnos$¢ zachowania
duzej sity przy matej wykorzystywanej przestrzeni.

Zalecane sterowniki: SMC 51, SMC 62, SMC 81.

« silnik 2 fazowy z krokiem 0,9° + 5%
e podwyzszony moment do 0,42 Nm

e temperatura pracy 0 ~ +40°C
< klasa izolacji B
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TYP SILNIKA

KROK (%)

NAPIECIE (V)

PRAD (A)

REZYSTANCJA (Q)
INDUKCYJNOSC
(mH)
MOMENT (Nm)

BEZWLADNOSC
ROTORA (gcm?)

WAGA (Kg)
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MODEL

AlD[B]L

KOLORY WYPROWADZEN

[mm]

A

Al

AR
A* B
(wsp)

B\

B*

B*\
(wsp)

42BYGH 101B

22| 5

47

czerw.

ziel.

- nieb.

264ty
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$6.35+0.1

Silniki krokowe serii 57BYG posiadajg wysokie momenty
obrotowe oraz standardowe wymiary flanszy mocujacej,
a takze kroétkie korpusy. Modele ...081 i ...707 sg zawsze
dostepne z magazynu. Seria 57BYG posiada bardzo
dobry stosunek momentu do ceny. Srednica osi 6,35mm.
Dostepne z osig z tytu i otworowaniem pod enkoder
optyczny (HEDS lub inny).

Zalecane sterowniki: SMC 62, SMC 64, SMC 81,
SMC 108, SIC 184, SQCA 244.

< silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%
e temperatura pracy 0 ~ +40°C
< klasa izolacji B
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57BYG 081 Bipol. 1,8 5 1 5 8,6 0,55 110 0,6
57BYG 081D Bipol. 1,8 5 1 5 8,6 0,55 115 0,6
57BYG 412 Bipol. 18|28 | 16 | 18 3,2 0,40 60 0,38
57BYG 707 Bipol. 1841 | 23 | 1,7 6,5 1,40 220 1
vobeL LA ‘B|L KOLORY WYPROWADZEN
[mm A A\ A* AX\ B B\ B* B*\
57BYG 081 | 21| - |51 pomar.|czerw.| braz | zolty | biaty | nieb. | ziel. | czar.
57BYG 081D | 21 |14 |51 | czerw. | 26ty | ziel. | brgz | nieb. |czarny| biaty | fiolet.
57BYG 412 |21 | - |41 |czarny| ziel. - - nieb. | czerw. - -
57BYG 707 |20 | - |76 | bialy |czerw. - - 261ty | nieb. - -
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Hybrydowe silniki krokowe serii 57BYGH to Sredniej wiel-
kosci silniki krokowe o podwyzszonym momencie, dzieki

zwiekszonej srednicy rotora w stosunku do standardowych
silnikdbw o podobnych rozmiarach. Sg najczesciej stosowane
w matych maszynach CNC, ploterach, automatach podaja-
cych, transporterach.

Zalecane sterowniki: SMC 62, SMC 64, SMC 116,
SMC 108, SIC 184, SQCA 244.
Dla uzyskania duzej dynamiki: SMC 139.

silnik 2 fazowy z krokiem 1,8°
podwyzszony moment do 1,6 Nm (wersja 805)
wielkos$¢ standardowa 57 mm
temperatura pracy 0 ~ +40°C
klasa izolacji B
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57BYGH 801 Unipol. | 1,8 3,3 15 2,2 815 0,55 150 0,73
57BYGH 802 Unipol. | 1,8 4,8 15 3,2 6,7 0,80 280 0,81
57BYGH 803 Unipol. | 1,8 6,3 1,5 4,2 9,6 1,40 440 11
57BYGH 804 Bipol. 1,8 3,3 3 1,1 1,4 1,20 440 11
57BYGH 805 Bipol. 1,8 4,2 4,2 1 2,67 1,60 650 1,8
57BYGH 806 Unipol. | 1,8 2,7 3 0,9 1,2 0,80 280 0,81
57BYGH 807 Unipol. 1,8 2,5 3 0,85 1,3 1,4 440 11
57BYGH 861 Unipol. | 1,8 12 0,6 20 57 0,9 440 0,8
57BYGH 881 Bipol. 1,8 6,5 | 0,65 10 60 0,5 150 0,55
A ‘ D ‘ L KOLORY WYPROWADZEN
* *
MODEL - ARl A B | (V';p) B
57BYGH 801 21 |6,35| 50 | czar. | ziel. | zotty - czerw.| nieb. | biaty -
57BYGH 802 | 20,6 | 6,35 | 55 | czar. | ziel. | zotty - czerw.| nieb. | biaty -
57BYGH 803 | 20,6 | 6,35 | 77 | czar. | ziel. | zotty - czerw.| nieb. | biaty -
57BYGH 804 | 21,6 | 8 |77,5| zotty | nieb. |czerw.| pomar. | fiolet. | nieb. | biaty | braz
57BYGH 805 | 20,6 | 10 | 112 | ziel. | zéity |czerw.| pomar. | nieb. | fiolet. | biaty | szary
57BYGH 806 | 20,6 | 6,35 | 55 |czerw.| z6tty | nieb. | czar. | brgz. | ziel. | bialy | fiolet.
57BYGH 807 | 20,6 | 6,35 | 77,5 | zotty |czerw.|czarny| nieb. | braz. | ziel. | bialy | fiolet.
57BYGH 861 | 20,6 | 6,35 | 55 | czar. | ziel. | zotty - czerw.| nieb. | biaty -
57BYGH 881 | 20,6 | 6,35 | 41,5 |czerw.| nieb. - - z6ity | biaty - -
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Silniki hybrydowe serii 57BYGHM to $redniej wiel-
kosci silniki krokowe o podwyzszonym momencie
w stosunku do standardowych silnikéw w podobnych
rozmiarach oraz o dwukrotnie wiekszej ilosci krokéw
na obrét. Wysoki moment pozwala na uzyskanie
wiekszej niz przy innych typach silnikow serii 57BYG
precyzji i ptynnosci ruchu, nawet bez stosowania
mikrokroku.

Zalecane sterowniki: SMC 62, SMC 64, SMC 81,
SIC 184, SQCA 244.

< silnik 2 fazowy z krokiem 0,9°
< podwyzszony moment do 1,6 Nm
< model D z dwiema osiami
< temperatura pracy 0 ~ +40°C
< klasa izolacji B
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57BYGHM 004 bipol. | 0,9 2,5 2,8 0,9 3,3 1,00 260 0,70
57BYGHM 004 D bipol. | 0,9 2,5 2,8 0,9 3,3 1,00 270 0,75
57BYGHM 402 D | unipol. | 0,9 3,6 2 1,8 2,5 0,90 270 0,70
57BYGHM 402 unipol. | 0,9 3,6 2 1,8 2,5 0,9 260 0,60
MODEL A lB]D]JL KOLORY WYPROWADZEN
[mm] A Al |[A(wsp)| B B\ |B (wsp)
57BYGHM 004 21 - | 6,35|54,5| zotty |nieb. - ziel. |czerw. -
57BYGHM 004 D 21 | 19 | 6,35 | 54,5 | czerw. | nieb. - biaty | zotty -
57BYGHM 402 D 22 13 | 6,35 | 54,5 | czerw. | nieb. | bialy ziel. |czarny| zoity
57BYGHM 402 21 - | 6,35 |54,5| nieb. |zolty | czarny |czerw.| ziel. | bialy
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Model 60BYGH to najnowszy dwufazowy, hybrydowy
silnik krokowy w ofercie firmy WObit. Nieznacznie
zwiekszone wymiary skutkujg wieksza srednica rotora
i podwyzszonym momentem trzymajacym.

Zalecane sterowniki: SMC 62, SMC 64,
SMC 116, SMC 108, SIC 184, SQCA 244,

< silnik dwufazowy
< krok 1,8°
< momentdo 1,9 Nm
< temperatura pracy 0 ~ +40°C

32+0.2
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601 6 unipol 5,6 3 08 | 0,75 1 300 | 0,80
60BYGH 603 4 bipol 5 2,5 2 19 9,5 570 | 1,34
604 8 bipol 14 4 0,35 | 0,86 1 570 | 1,34
KOLORY WYPROWADZEN
A* B*
MODEL A A\ A* ! B B\ B* !
(wsp) (wsp)
60BYGH601 nieb | czerw. | biaty - czarny | ziel. 2064ty -
60BYGH603 czerw | ziel. - - 26ty | nieb.
60BYGH604 biaty | fiolet braz | zielony | czerw | zoity nieb | czarny
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Silniki serii 85BYGH o kroku 1,8° to jedne
z najmocniejszych silnikow dwufazowych ofero-
wanych przez WObit. Silnik 85BYGH450B posiada
moment 6,3Nm. Silniki w zaleznosci od modelu
majgq wyprowadzenia bipolarne Ilub unipolarne.
Z dynamicznym sterowaniem, konkurencyjny dla
serwonapedow w obszarze nizszych predkosci pozy-
cjonowania. Posiada potezne tozyska kulkowe i 0$
o $rednicy 14mm z podwdjnym Scieciem.

Zalecane sterowniki: SIC 184, SMC 116, SMC 139.

« podwyzszony moment do 6,3 Nm
« temperatura pracy 0 ~ +40°C
= izolacja klasy B
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450-08 4 bipol 3,6 8IS} 1 2,20 6 200 1,7
450A 6 unipol 2,8 45 | 0,64 | 410 | 53 350 2,8
85BYGH 450B 8 bipol 3,8 4 095 | 630 | 88 580 3,8
450C 4 bipol 2,8 85 | 0,33 6 15 350 2,8
450E 4 bipol 2,8 85 | 0,33 6 15 350 2,8
L KOLORY WYPROWADZEN
MODEL B*
[mm] A A\ |A* (wsp)| A"\ | B B\ B"\ | D
(wsp)
85BYGH450-08 80 nieb. | czerw - - | z6ity | biaty - - 14
85BYGH450A 113 |czarny| ziel. 264ty - |czerw.| nieb. | biaty - 14
85BYGH450B 153 | czerw | zoity biaty |czar| brgz | ziel | fiolet. | nieb. | 14
85BYGH450C 115 | czerw | nieb - - ziel | czarny - - 1127
85BYGH450E 115 | czerw | nieb - - ziel | czarny - - 14
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Silniki serii 86BYG450 to standardowe, $red-
niej wielkosci silniki oferowane przez WObit.
Najmocniejszy z serii, silnik 86BYGH450C-01 posiada
moment 2,94 Nm. Silniki maja wyprowadzenia bipo-
larne 8-przewodowe. Do standardowych osi o $red-
nicy 9,52mm oferowane sg odpowiednie sprzegta,
np. typu Oldham.

Zalecane sterowniki: SIC 184, SMC 116, SMC 139.

« silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%
= podwyzszony moment do 2,94 Nm

= wielko$¢ standardowa 86 mm

« temperatura pracy 0 ~ +40°C

- klasa izolacji B
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86BYG 450A-03 Bipol | 1,8 16 36 | 045 2 15 | 056 | 1,6
86BYG 450A-04 Bipol | 1,8 14 45 | 031 | 13 15 | 056 | 1,6
86BYG 450B-01 Bipol | 1,8 3 4 075 | 35 | 216 | 11 2,6
86BYG 450C-01 Bipol | 1,8 2 7 0,29 2 294 | 1.8 4
KOLORY WYPROWADZEN
MODEL L [mm]
A A\ A* A\ B B\ B* B*\
86BYG 450A-03 | 62
86BYG 450A-04 | 62
biaty | fiolet | braz | ziel. | czerw | zotty | nieb. | czarny
86BYG 450B-01 | 94
86BYG 450C-01 | 134
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Silniki krokowe serii 110BYGH to najpotez-
niejsza seria silnikow, ktdére znajdujg zastosowanie
w maszynach do pozycjonowania sporych mas. Silniki
serii 110BYGH posiadajg wysokg jakos¢ i bardzo
atrakcyjna cene dzieki czemu sa alternatywq dla
innych napeddw, np. silnika BLDC z przekfadnia.

Zalecane sterowniki: SMC 139.

< silnik 2 fazowy z krokiem 1,8° + 5%
< wyprowadzenia bipolarne

< moment do 30 Nm

= wysoka jakos¢

< praddo 8A
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110BYGH 201 Bipol 1,8 3,2 515 0,58 10,1 11,5 | 5500 5
110BYGH 401 Bipol 1,8 4 6,5 0,6 12,8 22 10900 | 8,5
110BYGH 601 Bipol 1,8 4 8 0,5 11 30 16200 | 11,7

Silnik ma czute magnesy przez co nie toleruje udaréw mechanicznych.

MODEL L KOLORY WYPROWADZEN
[mm] A A\ B B\
110BYGH 201 100 zielony 2061ty biaty czerwony
110BYGH 401 150 zielony 2061ty biaty czerwony
110BYGH 601 210 zielony 26Mty biaty czerwony




ienie sterownikoéw silnikéw krokowych

Wiasciwosci Prad Napiecie Maksymalny Strona
maksymalny | zasilania (V) podziat kroku w katalogu
A)
SUC 63 2- fazowy unipolarny 3 DC 7 do 24 V 2 16
SMC 50 2- fazowy bipolarny 0,75 DC 15do 28V 8 17
SMC 51 2- fazowy bipolarny 1,5 DC 18 do 36 V 16 18
SMC 61 2- fazowy bipolarny 1,5 DC 18 do 36 V 2 18
SMC 52 2- fazowy bipolarny 2,5 DC 17 do 28 V 8 19
SMC 62 2- fazowy bipolarny 2 DC 18 do 36 V 8 20
SMC 81RP 2- fazowy bipolarny i3 DC 18 do 36 V 32 21
SMC 63RP 2- fazowy bipolarny 3 DC 18 do 36 V 2 21
SMC 64v2 2- fazowy bipolarny 3,5 DC 18 do 36 V 16 22
SMC 116GP 2- fazowy bipolarny 6,7 DC 18 do 36 V 8 23
SMC 108 2- fazowy bipolarny 7,5 DC 18 do 38 V 16 24
SMC 139 2- fazowy bipolarny 8,2 DC25do 75V 16 25
STC 102 3- osiowy, 2- fazowy bipolarny 2,5 AC 10 do 20 V 8 26
SQCA 244 4- osiowy, 2- fazowy bipolarny 4 DC 12 do 36 V 64 27
SIC 184 serwokontroler, 1- osiowy, 2- fazowy 4 DC 12 do 40V 64 28
bipolarny
stawienie urzadzen do kontroli ruchu sterownikow silnikéw krokowych
Model Wiasciwosci Zasilanie (V) Ilosc¢ osi Strona
w katalogu
MI 1.8.8 Zadajnik trajektorii 1-osiowy DC 7 do 36 V 1 29
MI 3.8.9 Zadajnik trajektorii 3-osiowy DC 10 do 36 V 3 30
MG-ZT1 Zadajnik trajektorii 1-osiowy z wyswietlaczem i klawiaturg, DC 12 do 36 V 1 31
lub AC 230 V
AP 3.8.4 Optoizolacja portu LPT DC 24V 3 32

zyktady podtaczen silnikow krokowych do sterownikoéw bipolarnych

Przyktad podtaczenia silnika krokowego
bipolarnego.

silnika.

Przyktad podtaczenia silnika krokowego
unipolarnego. Uzwojenia poftaczone réwnolegle
w celu uzyskania wiekszej predkosci maksymalnej

Przyktad podtaczenia silnika krokowego
unipolarnego. Uzwojenia potaczone szeregowo
w celu uzyskania wiekszego momentu silnika.




Sterownik SUC 63BP wyposazony jest w listwe zaci-
skowg ARK dla przytaczy silnika. Skonstruowany jest
jako osobny uktad wyposazony w radiator. Konstrukcja
modelu RP przystosowana jest do zastosowan przemy-
stowych. Moze by¢ sterowany sygnatami kierunek, krok,
enable. Model SUC 63BK wyposazony jest wytacznie
w potaczenia typu pin. Zaréwno dla przytaczy silnika, jak
i sygnatdow. Ma on budowe modutowg i stuzy do zabu-
dowy na listwie jako jeden z elementow systemu steru-

jacego. Nie posiada radiatora.

SUC 63BP
Typ SUC 63BP SUC 63BK
Napiecie zasilania DC 7 do 24V DC 7 do 24V
Prad fazowy 3A 3A
Nastawienie pradu - -
Automat. redukcja pradu - -
Rodzaj pracy Unipolarny Unipolarny
Podziat krokowy 1, % 1, 2
Czestotliwos¢ kroku 0 do 10 kHz 0 do 10 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Nie Nie
Prad sygn. wejsciowych oV, 0,5 mA oV, 0,5 mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C
Potaczenie silnika Ztacze Srubowe Piny
Potaczenie sygnatow Piny Piny
Wymiary 85*40*30 mm 85*%40*30 mm
Sposéb mocowania Sruby M3 Sruby M3

Wiasciwosci:

- stopien mocy z tranzystorami

HEXFET Power MOSFET,

- sterowanie petno lub pétkrokowe,

e prad fazy do 3A,

e zasilanie 7 do 24 V pradu statego,

e budowa w formie modutu do wpinania w ptyte, lub

jako niezalezny sterownik ze ztgczami,
e kontrolka zasilania - LED czerwony,
< wymaga tylko jednego napiecia zasilania

(napiecie dla logiki tworzone wewnetrznie),
« mozliwo$¢ dowolnego przeprogramowywania z poziomu

mikroprocesora sterujgcego.

SUC 63BK
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SMC 50 jest sterownikiem przeznaczonym do wspot-
pracy z dwufazowym silnikiem krokowym. Umozliwia
sterowanie petnokrokowe lub krokiem podzielonym na 2,
4 lub 8 czesci, wymuszajac odpowiednig  wartos$¢
pradu w uzwojeniu silnika niezaleznie od napiecia zasi-
lania sterownika. Kazdy impuls prostokatny pojawiajacy
sie na wejsciu kroku (KROK) powoduje przeskok silnika
o jeden krok lub mikrokrok, w zaleznosci od gtebo-
kosci podziatu krokowego ustawionego w sterowniku
za pomocg zworek (M1 i M2). Prad znamionowy silnika
ustalany jest za pomocg potencjometru znajdujacego
sie na plycie gtéwnej sterownika. Potencjometr umoz-
liwia zmiane pradu fazy sterownika w zakresie 0,15A
do 0,75A. Modularna budowa sprzyja tatwemu konstru-
owaniu wieloosiowych ukfadow sterujacych, np. maszyn
CNC.

SMC 50M
Typ SMC 50M SMC 50B
Napiecie zasilania DC 15 do 28V DC 15 do 28V
Prad fazowy 0,15-0,75A 0,15 -0,75A
Nastawienie pradu Potencjometr Potencjometr
Automat. redukcja pradu Nie Nie
Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny
Podziat krokowy 1,1/2,1/4,1/8 1,1/2,1/4, 1/8
Czestotliwos¢ kroku 500 500
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Nie Nie
Prad sygn. wejsciowych oV, 0,5mA oV, 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C
Potaczenie silnika Piny Ztacze $rubowe
Potaczenie sygnatow Piny Piny
Wymiary 50,5*%40,5%¥22mm 50,5*%40,5%¥22mm
Spos6b mocowania Modut Uchwyt na szyne DIN 35mm

Wiasciwosci:

- interfejs sterujacy KROK/KIERUNEK,

- wysoka czestotliwos$¢ kroku do 500kHz,

e prad znamionowy max 0.75A na faze,

- ustawianie prgdu za pomocg miniaturowego
potencjometru na ptytce sterownika,

< mikrokrok z podziatem do 1/8,

podbicie pradu (141% pradu petnokrokowego),
zabezpieczenie termiczne koncéwkek mocy,
zabezpieczenie przeciwprzebiciowe,
zabezpieczenie zaniku napiecia zasilania,
podtgczenie sygnatdéw sterujacych za pomocg
dwurzedowego ztacza grzebieniowego,
przystosowanego do zacisniecia tasmy

10 zytowej (ztacze IDC10),

aluminiowy profil L ksztattny (B) lub modut do

wpiecia w ptyte (M).

SMC 50B




SMC 51 to nowoczesny, miniaturowy mikrokrokowy
sterownik 2-fazowego silnika krokowego pozwalajacy
na ptynng prace zespotu napedowego. Standardowo
wykonany jest na profilu L-ksztatthnym przeznaczonym
do zabudowy. Zawarte w sterowniku SMC 51 stopnie
mocy zbudowano na uktadach pracujacych przy czesto-
tliwosci 20kHz. Nieliniowe przetworniki D/A pozwalaja na
uzyskanie podziatu krokowego 1/16. Uktad wyposazony
jest w ciggty pomiar temperatury. Sterownik posiada
wewnetrzny generator dla dwoch predkosci jazdy wybie-
ranych zworkg na ptytce sterownika (w tym jedna
z miekkim startem).

- mikroprocesor, scalone stopnie mocy
e ochrona nadnapieciowa
- izolowane galwanicznie wejscia i wyjscia

SMC 51 BP < automatyczna redukcja pradu
Typ SMC 51 BP SMC 61 RP
Napiecie zasilania DC 18 do 36V DC 18 do 36V
Prad fazowy 0,4-1,5A 0,4-1,5A
Nastawienie pradu Rezystor staty Rezystor staty
Automat. redukcja pradu Tak, do 50% Nie
Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny
Podziat krokowy 1, %2, Va, 1/8, 1/16 1, 2
Czestotliwos¢ kroku 0 do 16 kHz 0 do 16 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Dla wejsc¢ i wyjsc Nie
Prad sygn. wejsciowych Dla 5V max. 20mA oV, 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C
Potaczenie silnika Ztacze $rubowe Ztacze $rubowe
Potaczenie sygnatow Ztacze miniaturowe Ztaqcze miniaturowe
Wymiary 75*65*33mm 40*65*20mm
Spos6b mocowania Wkrety, otwory pod $ruby M3 Uchwyt na szyne DIN35

Miniaturowy

kiem krokowym. Kazdy

ekonomiczny
przeznaczony jest do wspdtpracy z dwufazowym silni-
impuls taktujgqcy powoduje
obrét silnika o jeden krok lub pot kroku, w zaleznoséci od
podziatu krokowego ustawionego przy pomocy sygnatu
2. Prad znamionowy silnika ustalajg rezystory wstawione
w odpowiednie miejsca od strony elementéw (standar-

sterownik

dowo ustawiona jest wartos¢ pradu 1A).

Sterownik SMC 61 standardowo posiada pasywne chto-
dzenie w postaci profilu aluminiowego i uchwyt na szyne
monterskg. Sterownik zabezpieczony jest temperatu-

rowo.

= mikroprocesor, scalony stopie mocy dla
silnikéw dwufazowych bipolarnych
e zasilanie, sygnaty do silnika i sterujgce na ztaczach

Srubowych
= wskaznik zasilania

SMC 61

SMC 61 RP
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Sterownik SMC 52 szczegdlnie dobrze nadaje sie do
budowy systeméw wieloosiowych, gdzie napedami sg
silniki krokowe 2-fazowe o pradzie fazy do 2,5A. Umoz-
liwia sterowanie petnokrokowe lub krokiem podzielonym
na 2, 4 lub 8 czesci, wymuszajac odpowiednig wartosc
pradu w uzwojeniu silnika niezaleznie od napiecia zasi-
lania sterownika. Kazdy impuls prostokatny pojawiajacy
sie na wejsciu kroku (KROK) powoduje przeskok silnika
o jeden krok lub mikrokrok, w zaleznosci od gtebo-
kosci podziatu krokowego ustawionego w sterowniku
za pomocg zworek (M1 i M2). Prad znamionowy silnika
ustalany jest za pomoca potencjometru znajdujacego sie
na ptytce drukowanej sterownika. Potencjometr umoz-
liwia zmiane pradu fazy sterownika w zakresie 0,9A do
2,5A. Sterownik posiada wskaznik napiecia zasilania oraz
wskaznik aktywnosci sygnatu ENABLE (zo6tty LED).

SMC 52 WM
Typ SMC 52M SMC 52LB
Napiecie zasilania DC 17 do 28V DC 17 do 28V
Prad fazowy 0,9 - 2,5A 0,9 - 2,5A
Nastawienie pradu Potencjometr Potencjometr
Automat. redukcja pradu Nie Nie
Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny chopper
Podziat krokowy 1, %2, Va, 1/8 1, 2, Va, 1/8
Czestotliwos¢ kroku 0 do 500 kHz 0 do 500 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Nie Nie
Prad sygn. wejsciowych Dla OV max. 0,5mA Dla 0V max. 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C
Potaczenie silnika Piny Ztacze srubowe
Potaczenie sygnatow Ztacze pinowe na ptyte Ztacze pinowe na ptyte
Wymiary 60*47,5%22mm 60*50*25mm
Sposdb mocowania Modut Uchwyt na szyne DIN 35 mm

Wiasciwosci:

e interfejs sterujacy KROK/KIERUNEK,

- wysoka czestotliwos$¢ kroku do 500kHz,

e prad znamionowy max 2.5A na faze,

e ustawianie pradu za pomocg miniaturowego

potencjometru na ptytce sterownika,
e mikrokrok z podziatem do 1/8,

podbicie pradu dla pracy mikrokrokowej
(141% wartosci pradu w petnym kroku),
zabezpieczenie termiczne koncéwki mocy,
zabezpieczenie przeciwprzebiciowe,
zabezpieczenie zaniku napiecia zasilania logiki.

SMC 52 WP



Sterownik SMC 62WP posiada podziat krokowy realizo-
wany przy pomocy zworek lub sygnatami M1 i M2. Prad
znamionowy silnika ustalajg, dotaczone do fabrycznie
wlutowanych, dodatkowe rezystory wstawione w odpo-
wiednie miejsca od strony elementéw (standardowo usta-
wiona jest warto$¢ pradu 1A). Sterownik jest zabezpie-
czony termicznym wytacznikiem, ktéry po przekroczeniu
temperatury 85°C blokuje sygnat LUZ powodujac tym
samym odtgczenie silnika mimo taktowania go sygnatem
KROK. Sterownik posiada aktywne chtodzenie (radiator
i wentylator). Sterownik SMC 62BP rozni sie od modelu
WP sposobem mocowania oraz brakiem wentylatora.
Chtodzenie jest wiec pasywne (katownik AL 2 mm), a do
mocowania stosuje sie dwie $ruby M3. Pozostate para-
metry sgq niezmienione.

SMC 62WP
Typ SMC 62WP SMC 62BP
Napiecie zasilania DC 15 do 36V DC 15 do 36V
Prad fazowy 0,3 -2A 0,3-2A

Nastawienie pradu

Tak, DIP-SWITCH

Tak, DIP-SWITCH

Automat. redukcja pradu

Tak, do 65%

Tak, do 65%

Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny

Podziat krokowy 1,1/2,1/4,1/8 1,1/2,1/4,1/8
Czestotliwos¢ kroku 0 do 60 kHz 0 do 60 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Nie Nie

Prad sygn. wejsciowych Dla 0V max. 0,5mA Dla 0V max. 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C

Potaczenie silnika

Ztacze srubowe

Ztacze srubowe

Potaczenie sygnatow

Ztacze $rubowe

Ztacze $rubowe

Wymiary 51*95*%47 mm 55*%66*40 mm
Sposéb mocowania Uchwyt na szyne DIN35 Sruby M3
Opcje GEN 1 GEN 1

Wiasciwosci:

- scalony stopief mocy z logika,

e miniaturowe wymiary: 55x89x50mm,

e chroniony temperaturowo i nadnapieciowo,
- jedno napiecie zasilania max 36V,

< wysoki prad znamionowy (max 2A),

e mikrokrok z podziatem do 1/8,

= nastawiane wartosci pradu znamionowego,
< automatyczna redukcja pradu do 65%,

e zasilanie i sygnaty do silnika na ztaczach $rubowych.

SMC 62BP
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Sterownik SMC 81RP wyrdznia sie matymi wymiarami,
podziatem krokowym 1/32, pradem 1,5A na faze. Prace
sterownika kontroluje maty procesor RISC. Sterownik
dobrze nadaje sie do obstugi matych i srednich silnikow
krokowych dwufazowych o pradzie fazy do 1,5A, zapew-
niajac ptynna prace uktadu napedowego dzieki gtebo-
kiemu podziatowi krokowemu. Sterownik SMC81RP
zabudowany jest w profilu U-ksztattnym.

= mikroprocesor, scalony stopiert mocy dla silnikéw
dwufazowych bipolarnych
- zasilanie, sygnaty do silnika i sterujace na

ztqczach

SMC 81RP
Typ SMC 81RP SMC 63RP
Napiecie zasilania DC 18 do 36V DC 18 do 36V
Prad fazowy 0,5-3A 0,5-3A
Nastawienie pradu Rezystor staty Rezystor staty
Automat. redukcja pradu Nie Nie
Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny
Podziat krokowy 1, V>, Y&, 1/8, 1/16, 1/32 1, %
Czestotliwos¢ kroku 0 do 16 kHz 0 do 16 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS
Optoizolacja Nie Nie
Prad sygn. wejsciowych Dla OV max. 0,5mA oV, 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C
Potaczenie silnika Ztacze Srubowe Ztacze $rubowe
Potaczenie sygnatow Listwa stykow ztoconych dwurzedowa Ztacze miniaturowe
Wymiary 45*%80*25 mm 40*85*20 mm
Sposdb mocowania Uchwyt na szyne DIN35 Sruby M3

Miniaturowy sterownik SMC 63RP przeznaczony jest
do wspdtpracy z dwufazowym silnikiem krokowym.
Prad znamionowy silnika ustalaja rezystory wlutowane
w odpowiednie miejsca od strony elementéw (standar-
dowo ustawiona jest warto$¢ pradu 1A), napiecie zasi-
lania do 36V pradu statego. Sterownik SMC 63 stan-
dardowo posiada pasywne chtodzenie w postaci profilu
aluminiowego. Jego najwiekszym ograniczeniem jest
maty podziat kroku.

< mikroprocesor, scalone stopnie mocy dla
silnikdw dwufazowych bipolarnych

e sygnaly sterujace silnika na ztgczu
miniaturowym

e sygnaly zasilania i silnika na ztqczu ARK

SMC 63RP



SMC 64WP V2

Miniaturowy sterownik SMC 64v2 przeznaczony jest
do wspodtpracy z dwufazowym silnikiem krokowym
z uzwojeniem bipolarnym (8- lub 4-przewodowym) lub
unipolarnym 6-przewodowym wiaczanym jako bipo-
larny. Umozliwia on sterowanie z petnym krokiem lub
podziatem kroku na 2 /4 /5 / 8/ 10 lub 16 czesci.
Prad znamionowy silnika ustalany jest za pomoca
miniaturowych przetacznikéw w zakresie 1,2 - 3,5A.
W trybie obnizonego poboru pradu (do 50%) wyste-
puje zanik impulséw zegarowych (automatyczna
redukcja po 0,5sek). Sterownik SMC 64v2 standar-
dowo posiada aktywne chiodzenie w postaci radia-
tora z wentylatorem (W) i przeznaczony jest do
mocowania na szynie monterskiej. Do zabudowy w
urzadzeniu przewidziano wersje (B) z radiatorem
katowym z blachy aluminiowej (grubo$¢ 2mm).
Sterownik posiada wbudowany generator, ktory pozwala
na zaprogramowanie dwdch predkosci silnika. Dodat-
kowa zworka pozwala wiaczy¢ funkcje ,SOFTSTART”,
ktora tagodnie rozpedza silnik do wybranej predkosci.

Typ SMC 64WP V2 SMC 64BP V2

Napiecie zasilania DC 18 do 36V DC 18 do 36V

Prad fazowy 1,2 -3,5A 1,2 - 3,5A

Nastawienie pradu DIP SWITCH DIP SWITCH

Automat. redukcja pradu Tak, do 50% Tak, do 50%

Rodzaj pracy Bipolarny Bipolarny

Podziat krokowy 1, 1/2, 1/4, 1/5, 1/8, 1/10, 1/16 1, 1/2, 1/4, 1/5, 1/10, 1/16
Czestotliwos¢ kroku 0 do 16 kHz 0 do 16 kHz

Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS TTL, CMOS

Optoizolacja Dla wejsc¢ i wyjsc Dla wejsc i wyjsc

Prad sygn. wejsciowych 15 mA 15 mA

Zakres temperatur pracy 0 do 40°C 0 do 40°C

Potaczenie silnika Ztacza wtykowe srubowe Ztacza wtykowe srubowe
Potaczenie sygnatow Ztacza wtykowe srubowe Ztacza wtykowe srubowe
Wymiary 56*102*52 mm 75*85*40 mm

Sposéb mocowania Uchwyt na szyne DIN35 Sruby M3

Witasciwosci:

= mikroprocesor, scalone stopnie mocy dla silnikdw

dwufazowych bipolarnych,

ochrona temperaturowa, napieciowa

i przeciwzwarciowa (czesciowa, nie zabezpiecza
przed zwarciem do zasilania i pomiedzy fazami),
wysoki prad znamionowy 3,5A (4A chwilowy),
praca petno-, potkrokowa lub mikrokrokowa
(1/4, 1/5, 1/8, 1/10, 1/16),

dwie programowalne czestotliwosci taktowania,
funkcja miekkiego startu i nawrotu,

wejécie analogowe 0-5V do zadawania predkosci,
optoizolacja sygnatow wejsciowych

i wyjsciowych,

odtaczalna automatyczna redukcja pradu,
zasilanie, sygnaty do silnika i sterujace

na listwach roztacznych typu Combicon.

SMC 64BP V2
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SMC 116GP
Typ SMC 116GP
Napiecie zasilania DC 15 do 36V
Prad fazowy 3-6,7A
Nastawienie pradu Rezystor staty
Automat. redukcja pradu Tak
Rodzaj pracy Bipolarny
Podziat krokowy 1, Y2, Va, 1/8
Czestotliwos¢ kroku 0 do 10 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS
Optoizolacja Dla wejsc
Prad sygn. wejsciowych 20 mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C

Potaczenie silnika

Ztacze wtykowe $rubowe

Potaczenie sygnatow

Ztacze srubowe

Wymiary

90*145%29 mm

Sposdb mocowania

Sruby M3

Wiasciwosci:

< mikroprocesor, stopnie mocy FET lowRon,

e miniaturowe wymiary modutu: 112x46x23mm,
< zamknigta obudowa z profilu aluminiowego,

e ochrona przeciwzwarciowa, nadnapieciowa,

e zasilanie 15V - 36 VDC,

< wysoki prad znamionowy max 6,7A na faze,
< mikrokrok z podziatem do 1/8,

< automatyczna redukcja pradu,

- izolowane galwanicznie wejscia.

SMC 116GP to miniaturowy, atrak-
cyjny cenowo, mikrokrokowy sterownik
2-fazowego silnika krokowego o pradzie
sterowania do 6,7A. Wykonywany jest
w profilu zamknietym (G) przeznaczonym
do zabudowy wewnatrz maszyny czy
szafy sterujacej. W uktadzie sterujgcym
zawarte sg nieliniowe przetworniki
D/A pozwalajace na uzyskanie podziatu
krokowego 1/8. Uktad wyposazony
jest w precyzyjny uktad kontroli pradu
i kontroli przecigzen.

Sterownik ma prad ustalany fabrycznie,
przy zamawianiu nalezy podac prad fazy
silnika, np. 4A, 4,5A, 5A, 6A lub 6,7A.



SMC 108 WP
Typ SMC 108 WP
Napiecie zasilania DC 18 do 38V
Prad fazowy 3-7,5A

Nastawienie pradu

Tak (DIP switch)

Automat. redukcja pradu

Tak, do 50%

Rodzaj pracy Bipolarny
Podziat krokowy do 1/16
Czestotliwo$¢ kroku 0 do 10 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS
Optoizolacja Dla wejsc
Prad sygn. wejsciowych 20 mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C

Potgczenie silnika

Ztacze wtykowe $rubowe

Potaczenie sygnatéw

Ztacze wtykowe Srubowe

Wymiary

120*110*43 mm

Sposdb mocowania

Uchwyt na szyne DIN35

Wiasciwosci:

e stopnie mocy w nowoczesnej technologii DirectFET™,

< mikroprocesor oraz specjalizowany uktad sterujacy
TMC239, wyposazony w precyzyjny uktad kontroli pradu i
kontroli przecigzen gérnej i dolnej gatezi mostka mocy,

e jedno napiecie zasilania +18V.. +38V,

< wysoki prad znamionowy - max 7,5A na faze,

e wybdr pradu uzwojenia silnika:
3;3,5;4,2,5;6; 6,2; 6,5; 7,5A,

e podziat kroku: 1/1, 1/2, 1/4, 1/5, 2/5, 1/8, 1/10, 1/16,

- optoizolowane wejscia,

< automatyczna redukcja pradu,
- zasilanie i sygnaty sterujace na zigczach wtykowych

Srubowych,

e obudowa przystosowana do montazu na szynie DIN.

SMC 108 jest nowoczesnym sterow-
nikiem przeznaczonym do wspdtpracy
z dwufazowym silnikiem krokowym
z uzwojeniem bipolarnym (8- Ilub
4-przewodowym) lub  unipolarnym
6-przewodowym  wigczanym  jako
bipolarny. Umozliwia on  stero-
wanie z pelinym  krokiem lub
podziatem kroku 1/2, 1/4, 1/8, 1/16,
a takze 1/5, 1/10, 2/5 wymuszajac
statg wartos¢ pradu w uzwojeniu,
niezaleznie od wartosci napiecia zasi-
lania. Sterowanie kierunkiem obrotéw
odbywa sie za pomocg wejscia DIR.
Dodatkowo sterownik zostat wyposa-
zony w wejscia ENABLE zezwalajace na
prace silnika.

www.silniki.pl
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SMC 139WP
Typ SMC 139WP
Napiecie zasilania DC 25 do 75V
Prad fazowy 3-8,2A
Nastawienie pradu DIP switch
Automat. redukcja pradu DIP switch
Rodzaj pracy Bipolarny

Podziat krokowy

1, Y2, 2/5, Ya, 1/8, 1/10, 1/16

Czestotliwos¢ kroku

0 do 50 kHz

Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS
Optoizolacja Dla wejsc
Prad sygn. wejsciowych 20 mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C
Potgczenie silnika Combicon

Potaczenie sygnatow

Ztacza wtykowe srubowe

Wymiary

80*162*40 mm

Sposdb mocowania

Uchwyt szyny monterskiej

Wiasciwosci:

< mikroprocesor, stopnie mocy FET lowRon,

< zamknigta obudowa z profilu aluminiowego,

e ochrona przeciwzwarciowa oraz termiczna,

e czestotliwos¢ kroku do 50kHz,

- cyfrowy filtr sygnatu kroku,

- ustawianie pradu za pomocg miniaturowych przetacznikdéw
DIP,

- optoizolowane wejscia,

< automatyczna redukcja pradu,

- zasilanie i sygnaty do silnika na listwach roztgcznych,

 dodatkowe, oddzielone galwaniczne zasilanie +5V dla
sterowania wejs$¢ optoizolowanych,

e chtodzenie wymuszone wentylatorem.

SMC 139WP jest mikrokrokowym, wyso-
konapieciowym  sterownikiem silnika
krokowego, zaprojektowanym do stero-
wania silnikbw o pradzie fazy do 8.2A.
Uzytkownik ma do dyspozycji 8 nastaw
pradow z zakresu od 3 do 8.2A przy
jednym zasilaniu 25 do 75V napiecia
statego oraz 8 gtebokosci podziatow
krokowych.

Potezne tranzystory MOSFET w izolo-
wanej galwanicznie obudowie mocowane
sq na solidnej belce, oddaja w nieza-
wodny sposob ciepto na obudowe chto-
dzong wentylatorem.

Sterownik SMC 139 wykonany jest
w aluminiowej obudowie z radiatorem
i wentylatorem wymuszajacym chito-
dzenie. Obudowa ma mozliwo$¢ monto-
wania do szyny monterskiej. Roztaczne
listwy zaciskowe dla zasilania, silnika
i sygnatow sterujgacych pozwalajg na
szybki montaz i demontaz bez potrzeby
odkrecania przewodow.

Uktad wyposazony jest w precyzyjny
uktad kontroli pradu i kontroli przecigzen
gornej i dolnej gatezi mostka mocy.

Sterownik ma wbudowany wewnetrzny
uktad zasilania izolowanego galwanicznie
+5V wyprowadzonego na zewnatrz
w celu utatwienia uzytkownikowi aplikacji
(np. do zasilania transoptoréw).



STC 102WP
Typ STC 102WP
Napiecie zasilania AC 20V
Prad fazowy 0,8-2,5A
Nastawienie pradu Potencjometr x3
Liczba stanéw mocy 3
Automat. redukcja pradu Nie
Rodzaj pracy Bipolarny
Podziat krokowy 1, Y2, Va, 1/8
Czestotliwos¢ kroku 0 do 500 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS
Optoizolacja Nie
Prad sygn. wejsciowych Dla OV max. 0,5mA
Zakres temperatur pracy 0 do 40°C

Potgczenie silnika

Ztacze Srubowe

Potaczenie sygnatéw

Piny

Wymiary

100*85*76 mm

Sposdb mocowania

Uchwyt na szyne DIN35

Wiasciwosci:

e zintegrowany zasilacz z kondensatorami o duzych

pojemnosciach,

e proste sterowanie trzech niezaleznych osi,
e prad do 2.5A na faze ustawiany za pomoca

potencjometru,
e mikrokrok do 1/8,

- optoizolowane wejscia dla wytacznikéw kraficowych dla
kazdej osi oraz stopu awaryjnego,

e sygnaty sterujace oraz zasilania do jednostki
zarzadzajacej (5VDC) dostepne na dwurzedowym ztaczu
grzebieniowym przystosowanym do zacisniecia tasmy 16

zytowej,

e podtaczenie wytacznikow krancowych za pomocq
dwurzedowego ztacza grzebieniowego przystosowanego
do zacisniecia tasmy 10 zytowej.

STC 102WP jest miniaturowym sterow-
nikiem trzyosiowym, przeznaczonym do
sterowania matych i s$rednich silnikéw
krokowych dwufazowych. Uktad monto-
wany jest na aluminiowym profilu
L-ksztattnym dodatkowo chtodzonym
wentylatorem. Dzigeki zintegrowanemu
zasilaczowi sterownik wymaga jedynie
zewnetrznego transformatora i podania
odpowiednio dla kazdej osi sygnatéw
sterujacych, co upraszcza uktad
w porownaniu do rozwigzania zbudowa-
nego z trzech niezaleznych koncéwek
mocy i zasilaczy. Sterownik domysinie
ma aktywny sygnat ENABLE, co umoz-
liwia sterowanie tylko sygnatami Krok
i Kierunek.

Dzieki mozliwosci podbijania wartosci
pradu przy sterowaniu mikrokrokowym
(141% wartosci pradu petnokrokowego),
sterownik zapewnia zachowanie dyna-
miki i mocy w odniesieniu do sterowania
petnokrokowego, przy jednoczesnym
zmniejszeniu niekorzystnego wptywu
rezonansow silnika.

Koncéwka mocy sterownika STC102
posiada szereg zabezpieczen (tempera-
turowe, zaniku napiecia zasilania czesci
logicznej, przeciwprzebiciowe mostka),
co czyni sterownik odpornym na zie
warunki pracy, jak i btedy montazu.
Sterownik posiada réwniez czterowej-
$ciowq optoizolacje, ktérg mozna wyko-
rzysta¢ na przyktad do obstugi wytacz-
nikow krancowych. Ztacze sygnatowe
sterownika przystosowane jest do podta-
czenia sterownika firmy PERFORM prze-
znaczonego do zarzadzania ruchami
maszyn 3- osiowych.

www.silniki.pl
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SQCA 244
Typ SQCA 244
Napiecie zasilania DC 12 do 36V
Prad fazowy 2,5-4A

Nastawienie pradu

Tak (DIP switch)

Automat. redukcja pradu

Tak (do 50%)

Rodzaj pracy Bipolarny
Podziat krokowy do 1/64
Czestotliwos¢ kroku 0 do 50 kHz
Sygnaty wejsciowe TTL, CMOS
Optoizolacja Nie

Zakres temperatur pracy 0 do 40°C

Potaczenie silnika

Ztacze wtykowe srubowe

Potaczenie sygnatow

Ztacze wtykowe $rubowe, LPT

Wymiary

80*%162*40 mm

Spos6b mocowania

Uchwyt szyny monterskiej

Wiasciwosci:

- stopnie mocy dla maks. 4 silnikéw krokowych,

e zasilanie 12..36 VDC,

e prad znamionowy - max 4A na faze,
= wybdr pradu fazy silnika: 4A, 3.5A, 3A, 2.5A,
e podziat kroku: 1/2, 1/8, 1/10, 1/16, 1/20, 1/32,

1/40, 1/64,

e ztacze LPT do potaczenia z komputerem
(wspétpraca z programami np. MACH2, MACH3),

= 4 uniwersalne optoizolowane wejscia (3..24V),

= 2 uniwersalne wyjscia przekaznikowe,

= wskazniki LED zasilania / wejs¢ / wyjs¢,

e obudowa otwarta- profil aluminiowy
przystosowany do montazu na szynie DIN.

SQCA 244 to poczwoérny sterownik
silnika krokowego, dedykowany do stero-
wania maszyn CNC. Umozliwia stero-
wanie silnikami krokowymi pradem do 4A
i z podziatem krokowym maksymalnie
1/64.

Sterownik posiada przetaczniki umozli-
wiajace zmiane podziatu kroku oraz pradu
dla kazdego kanatu osobno. Sterownik
posiada standardowe wejscia sygnatow
CLOCK/DIR wyprowadzone na roztacz-
nych ztaczach srubowych oraz wspdline
wejécie ENABLE. Ponadto sterownik
wyposazony zostat w ztacze LPT, ktdre
pozwala na bezposrednie sterowanie
silnikami z komputera PC (np. za pomocq
oprogramowania MACH). Do dyspozycji
uzytkownika sg takze dwa wyjscia prze-
kaznikowe oraz cztery optoizolowane
wejscia, ktére mogg byc¢ sterowanie za
pomocg portu LPT.



SIC 184
Typ SIC 184
Napiecie zasilania DC 12 do 40V

Rodzaj pracy

Kontroler trajektorii silnika
krokowego (mikroindekser
1-osiowy z wbudowanym
sterownikiem mocy)

Programowanie trajektorii
ruchu

Tak (pamiec¢ do 300 komend)

Czestotliwos$¢ generatora
trajektorii

0-40 KHz

Wejscia dedykowane

Start, Stop, Homel, Home2

Wejscia/wyjscia uniwersalne

2 wejscia, 2 wyjscia typu OC

Wyjscia sygnatu dla
zewnetrznego sterownika mocy

Tak (TTL)

Mozliwos$¢ wspdtpracy z
enkoderem

Tak (inkrementalny TTL, PushPull)

Parametry wbudowanego ste

rownika mocy

Rodzaj pracy

Bipolarny

Prad fazowy

0,2 - 4A

Nastawianie pradu

Tak (konfigurowane programowo)

Automat. redukcja pradu

Tak (konfigurowana programowo)

Podziat krokowy

Do 1/64

Interfejsy komunikacyjne

USB (wspotpraca z programem
SIC184-PC), RS485 (wspotpraca
z programem ML-PROG lub
protok6t MODBUS-RTU)

Podtaczenie sygnatéw i silnika

Ztacza wtykowe srubowe

Sposéb mocowania

Uchwyt na szyne DIN 35mm

L Erral Hidl J

3

e
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Sterownik PLC

SIC 184 jest programowalnym
sterownikiem silnikow krokowych
o pradzie sterowania do 4A. Oprocz
koncéwki mocy posiada takze indekser
i generator trajektorii, ktéry pozwala
na precyzyjne okreslenie pozycji, pred-
kosci i przyspieszenia ruchu silnika.
Zaprogramowany sterownik moze
wykonywaé program skitadajacy sie
z 300 komend ruchu. Ponadto sterownik
moze wspoétpracowaé z enkoderem
inkrementalnym, co pozwala na jeszcze
wiekszg kontrole pozycji silnika kroko-
wego.

Oprécz wejs¢ uruchamiajacych/zatrzy-
mujacych, program SIC 184 posiada
takze uniwersalne 2 wejscia, 2 wyjscia
oraz dedykowane wejscia bazujace
pozycje silnika. Pozwala to na zupetne
wyeliminowanie sterownika PLC w niekto-
rych zastosowaniach.

Wiasciwosci:

e zintegrowany stopien mocy do 4A
i podziale kroku do 1/64,

e mozliwos¢ ptynnej regulacji pradu
silnika i redukcji pradu,

= programowalny generator trajektorii
ruchu (pozycja, predkosé,
przyspieszenie) z indekserem
(mozliwos$¢ zaprogramowania do
300 komend ruchu),

= mozliwos¢ wspdtpracy z dowolnym
enkoderem inkrementalnym,

= uniwersalne 2 wejscia (3...24V) i 2
wyjscia tranzystorowe 1A/30VDC,

e interfejs USB do konfigurowania,
programowania i diagnozowania
sterownika + intuicyjne
oprogramowanie konfiguracyjne
(SIC184-KONFIGURATOR),

* interfejs RS485 MODBUS-RTU do
komunikacji miedzy sterownikami
lub sterowania z nadrzednego
kontrolera, np. sterownika PLC/
panelu HMI,

e intuicyjne oprogramowanie w jezyku
polskim do programowania ruchow
modutu.
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Mikroindekser MI 1.8.8 jest uniwersalnym urzadze-
niem do zadawania trajektorii ruchu i pozycjono-
wania na obiekcie za posrednictwem programowalnych
i nieprogramowalnych sterownikoéw silnikow krokowych.
Wykorzystuje on program sterujagcy WINMI dotaczony
do zestawu, instalowany na PC komunikujacym sie
z urzadzeniem za pomocg facza szeregowego RS232.
Szczegolnie przydatny okaze sie wszedzie tam, gdzie
zachodzi konieczno$¢ cyklicznego wykonania skompli-
kowanych, powtarzalnych sekwencji ruchow o wielu
parametrach (zaréwno pozycji jak i predkosci).

Zadanie budowy programowalnej trajektorii ruchu dla
silnika krokowego jest zazwyczaj trudne dla zwyktego,
programowalnego sterownika PLC. Indekser MI 1.8.8
wykorzystuje sprzetowe generowanie trajektorii ruchu
i zostat gtdwnie po to zaprojektowany, chociaz przej-
muje tez czes$¢ prostych funkcji sterownika PLC.

MI 1.8.8
Typ MI 1.8.8
Napiecie zasilania DC 7 do 36 V

Rodzaj pracy

Kontroler trajektorii dla
1 sterownika mocy silnika
krokowego (mikroindekser

1-osiowy) 3 15
Pro'gramv:')_wanie Tak (pamie¢ do 1000 komend) s 0000000 0000000 e
trajektorii ruchu
Czestotliwos¢
generatora 0-40 KHz
trajektorii O
Wejscia dedykowane | Start, Stop, Home RS232
Wejscia/wyjscia 8 wejs¢, 4 wyjscia OC, 2 wyjscia
uniwersalne 0D, 2 wyjscia przekaznikowe
Wyjécia sygnatu (o]
dla zewnetrznego TTL
sterownika mocy
Mozliwos¢ 1 7 8 14
wspotpracy Nie © (0000000 QQo0000) &
z enkoderem

Interfejsy
komunikacyjne

RS232 (wspotpraca
z programem WINMI)

Uktad wyjsé MI 1.8.8

Podtaczenie
sygnatéw i silnika

Ztacza $rubowe

rer - araiv “'.
| SH@SNGN | S | D | Gt || e [y

|

Zrzut ekranu programu WINMI

Pin | Sygnat Pin | Sygnat Pin | Sygnat
Zasilanie Out 6 -

1 l7~36vpc | 1L |In4 2L | EFT(OD)
Zasilanie Out 5 -

2 | GND 12 ]In3 22 | | EFT(0D)

3 GND wejs¢ | 13 [ In2 23 | Out 4 (0OC)

4 RUN 14 In1l 24 Out 3 (0C)

5 HOME 15 | Pk 1_NC 25 | Out 2 (OC)

6 STOP 16 |Pk1_COM | 26 | Out1 (0C)

7 In 8 17 Pk 1_NO gi’ GND

8 |In7 18 | Pk 2_NC 28 | DIR

9 In 6 19 |Pk2_COM | 29 | STEP

10 |In5 20 | Pk 2_NO 30 | ENABLE




MI 3.8.9
Typ MI 3.8.9
Napiecie zasilania DC 10 do 36V

Rodzaj pracy

Kontroler trajektorii dla 3
sterownikédw mocy silnikow
krokowych (mikroindekser 3-
osiowy)

Programowanie trajektorii
ruchu

Tak (pamie¢ do 999 komend)

Czestotliwos$¢ generatora
trajektorii

0-40 KHz

Mikroindekser MI 3.8.9 jest uniwer-
salnym urzadzeniem stuzacym do
zadawania trajektorii ruchu dla 3 silnikdw
krokowych poprzez dowolny sterownik
mocy. MI3.8.9 pefni role matego ster-
ownika PLC, dedykowanego dla kontroli
ruchu silnikdw krokowych.

Urzadzenie jest przydatne wszedzie
tam, gdzie zachodzi koniecznos¢
cyklicznego wykonania skomplikowanych
i powtarzalnych sekwencji ruchéw o wielu
parametrach (np. pozycja, predkos¢)
z rozpedzaniem i kontrolowanym zatrzy-
maniem silnika. Dotgczone do urzadzenia
oprogramowanie PC, komunikujace sig
poprzez taqcze USB, pozwala na proste
i intuicyjne zaprogramowanie trajek-
torii ruchu dla 3 silnikdw krokowych.
Program umozliwia réwniez podglad
aktualnych parametrow silnikdéw, stanéw
wejs¢ i wyjsc, oraz sterowanie w czasie
rzeczywistym. Po  zaprogramowaniu

urzgdzenie moze dziata¢ niezaleznie -
bez komputera PC.

Wejscia dedykowane

Start, Stop, HomeX1, HomeX2,
HomeY1, HomeY2, HomeZ1,
HomeZzZ2

Wejscia/wyjscia uniwersalne

6 wejsé, 7 wyjscia typu OC, 2
wyijscia przekaznikowe

Wyjscia sygnatu dla
zewnetrznego sterownika mocy

TTL

Mozliwos$¢ wspdtpracy z
enkoderem

Nie

Interfejsy komunikacyjne

USB (wspotpraca z programem
MI3.8.9-PC lub poprzez otwarty
protokét komunikacyjny COM)

Podtaczenie sygnatdw i silnika

Ztacza wtykowe srubowe

Wiasciwosci:

- generacja trajektorii dla trzech sterownikow silnikow

krokowych,

= intuicyjne oprogramowanie z mozliwoscig podgladu

wykonywanego programu,

e programowanie i komunikacja przez port USB,

- 2 optoizolowane wejscia specjalne RUN i STOP,

= 6 optoizolowanych wejs$¢ ogdlnego przeznaczenia,
= 7 wyjs¢ tranzystorowych typu OC,

= 2 wyjscia przekaznikowe.

Panel gtéwny darmowego programu
do obstugi mikroindeksera MI 3.8.9
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MG-ZT1

Typ

MG-ZT1

Napiecie zasilania

AC 230 lub DC 12-36

Rodzaj pracy

Kontroler trajektorii dla 1
sterownika mocy silnika
krokowego (mikroindekser
1-osiowy z wyswietlaczem)

Programowanie trajektorii
ruchu

Tak (pamiec¢ 10 programéw x 25
komend)

Czestotliwos$¢ generatora
trajektorii

0-40 KHz

Wejscia dedykowane

Start, Stop, Homel, Home2

Wejscia/wyjscia uniwersalne 2 wejscia, 2 wyjscia typu OC
Wyjscia sygnatu dla TTL

zewnetrznego sterownika mocy

Mozliwos$¢ wspdtpracy z Nie

enkoderem

Interfejsy komunikacyjne

USB (wspotpraca z programem
MG-ZT1-PC), RS485 (protokot
MODBUS-RTU)

Podtaczenie sygnatdw i silnika

Ztacza wtykowe srubowe

Witasciwosci:

= zasilanie 230 VAC lub 12...36 VDC - w zaleznosci od wersji,

Jednoosiowy zadajnik z  serii
MG-ZT1 w potaczeniu ze sterownikiem
mocy umozliwia generowanie trajek-
torii ruchu dla dowolnego silnika kroko-
wego. Urzadzenie znajduje zastosowanie
w aplikacjach, gdzie zachodzi koniecz-
nos¢ cyklicznego wykonywania sekwencji
ruchéw watu silnika o wielu parametrach,
takich jak pozycja, predkos$¢, przyspie-
szenie i hamowanie.

Oprécz  wyjs¢ sterujgcych  zadajnik
posiada dodatkowe wyjscia przekazni-
kowe oraz cyfrowe wejscia optoizolo-
wane, co pozwala na podtaczenie innych
urzadzen automatyki takich jak na przy-
ktad czujniki optyczne, sygnalizatory
zewnetrzne.

Najwazniejsza zaleta zadajnika serii
MG-ZT1 jest wyswietlacz graficzny oraz
proste menu umozliwiajace konfiguracje
urzadzenia i programowanie trajektorii
ruchu silnika. Takie rozwigzanie catko-
wicie zwalnia uzytkownika z koniecznosci
podtgczania modutu do komputera PC.

Urzadzenie mozna réwniez zaprogra-

mowac¢ i skonfigurowaé z poziomu
komputera PC, przy wykorzy-
staniu interfejsu USB oraz darmo-

wego oprogramowania dostarczanego
zmodutem. Nalezy zaznaczy¢, ze zadajnik
po odtgczeniu od komputera dziata catko-
wicie samodzielnie.

Ponadto urzadzenie wyposazone jest
w interfejs RS-485, ktory pozwala na
komunikacje z innymi urzadzeniami
w popularnym standardzie MODBUS
RTU.

= wspdipraca z dowolnymi sterownikami silnikow krokowych posiadajgcymi wejscia stertujgce: CKL,
DIR, EN, w standardzie TTL,
- 2 optoizolowane wejscia specjalizowane: RUN i STOP do uruchamiania i zatrzymywania programu

z pamieci wewnetrznej,

- 2 optoizolowane wejscia ogélnego przeznaczenia,

= 1 wejscie optoizolowane dla czujnika krancowego HOME,

= 2 wyjscia przekaznikowe do sterowania urzadzeniami zewnetrznymi,

= nieulotna pamie¢ wewnetrzna pozwalajgca na zapis maksymalnie do 10 programoéw po 25 komend
z mozliwoscig taczenia programéw (funkcja zagniezdzania programoéw),

e interfejs USB do komunikacji z komputerem PC,

e interfejs RS485 do komunikacji z innymi urzgdzeniami w standardzie MODBUS RTU np. ze

sterownikiem PLC,

- panel przedni z przyciskami oraz wyswietlaczem graficznym do sterowania silnikiem
oraz programowania urzadzenia,
= obudowa aluminiowa - stopien ochrony IP40.



AP 3.8.4 stanowi adapter przejsciowy
miedzy komputerem, a elementami
wykonawczymi  (sterowniki  silnikdéw
krokowych, czujniki krancowe itp.)
maszyny CNC.

Uktady napedowe poszczegdlnych osi,
naped wrzeciona i inne urzadzenia
W maszynie moggq wykorzystywacd
niebezpieczne napiecie od 30 do 400V.
Przypadkowe zwarcie moze zniszczy¢
komputer i inne elementy sterujace.
Ponadto wystepujace przepiecia na
liniach sterujacych réwniez moga trwale
uszkodzi¢ port LPT komputera, Iub
powodowac zaktdcenia pracy maszyny.

AP 3.8.4 ) )
Zastosowanie AP  3.8.4 ogranicza
praktycznie do zera powstanie takiej

Typ AP 3.8.4 mozliwoéci. Dzieki catkowitej izolacji
Napigcie zasilania DC 22 do 26V galwanicznej wej$é-wyjs¢ AP 3.8.4 zabez-
Izolowane wejécia 4 piecza pgrt rownolegty komputera przed
o mozliwosciq jego uszkodzenia. Ponadto
Izolowane wyjscia 8 . . Y .

— — dopasowuje poziomy napiec sterujacych,
Wyjscia przekaznikowe 1 a takze formuje sygnaty wyjsciowe.
Maks. prad przekaznikow 2A
Zfacza sygnatowe LPT, ztacze Srubowe Adapter AP 3.8.4 umozliwia pod’fa_cz_erjle

. do komputera trzech sterownikéw
Wymiary 100x80x75mm silnikdbw  krokowych,  zewnetrznych

czujnikéw (np. wytacznikéw krancowych,
pozycjonujacych, przycisku awaryjnego
zatrzymania). Wbudowane przekazniki
Wiasciwosci: moga stuzy¢ do zatgczania napedu freza,
pompy chtodziwa itp.
- petnaizolacja galwaniczna 4 wejsc i 8 wyjs¢,
e 6 wyjs¢ typu nadajnik linii dla sterowania trzema
osiami maszyny CNC,
= 2 wyjscia przekaznikowe dla zataczania np.
wrzeciona, pompy,
e 4 wejscia np. dla wytacznikow krafncowych,
pozycjonujacych, stopu awaryjnego,
- dopasowanie poziomoéw napie¢ miedzy LPT,
a sterownikami maszyny CNC,
- formowanie sygnatow wyjsciowych,
e napiecie zasilania od 20-28 V DC,
= wspoipracuje z wiekszoscig programow
do obrobki CNC sterowanych przez port LPT
komputera (np. Mach).
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Podstawowym zadaniem sprzegta jest przeniesienie ruchu z jednej osi na druga. W przypadku wysta-
pienia braku osiowosci taczonych elementéw mogg wystepowac silne momenty skretne, ktére w efekcie
doprowadzajgq do uszkodzenia watkéw napedowych lub tozysk, w ktorych sg umieszczone. W celu T | 1
kompensacji wystepujacych niedoktadnosci pozycjonowania osi oraz wystepujacych momentow skret- | i |
nych stosuje sie sprzegta. Poprawny wybdr sprzegta jest istotnym elementem w projekcie aplikacji.

Wystepuje kilka rodzajéw sprzegiet, ktére mozna podzieli¢ ze wzgledu na sposéb mocowania, sztywnosé

skretng oraz uzyty materiat. !

Wsrdd sprzegiet oferowanych przez firme WODbit wyrdzniajq sie:

Sprzegta dyskowe SDZ i dwudyskowe SBZ - pierscienie zaciskowe potaczone sg odpowiednio z dyskiem ze specjal-
nego stopu, ktéry sztywno przenosi obcigzenie momentem obrotowym, zapewniajac jednoczesnie pewng elastycznosé
w kierunku osiowym. Sprzegta dyskowe najchetniej stosowane sa w szybkich napedach pozycjonujacych z silnikami Serwo.

Sprzegta helikalne aluminiowe SHZ i SHA oraz aluminiowe nacinane SND - wykonane sg z jednego kawatka aluminium i zapewniajg
duzg trwatos$¢ przy matym momencie bezwtadnosci i relatywnie duzym przenoszonym momencie. Parametry zwoju helikalnego i grubos¢ $cian
jest tak dobrana, aby zapewni¢ maty kinematyczny btad przeniesienia przy mozliwie duzej elastycznoséci w pozostatych kierunkach. Czesto
stosowane przy faczeniu osi napedu z enkoderem.

Sprzegta typu OLDHAM - wygodne w montazu, bo trzyczesciowe sktadajq sie z: dwdch pierscieni zaciskowych lub dociskowych i wymiennej
wkitadki izolacyjnej przenoszacej moment napedowy. Sprzegta te dobrze nadajq sie do przekazywania napedu na optoelektroniczne przetwor-
niki obrotowe, do matych i $rednich napedoéw.

R - |
Bl = &
— .._-_____...-l'
H . e
N J — g !
e — —_ —_—
0 “ I i I '
(N n @ -
Typ dwudyskowe zaciskowe dyskowe zaciskowe krétkie helikalne dociskowe helikalne dociskowe
Srednica sprzegta A 25 32 48 25 32 42 16 20 32 16 25 32
! 8,9.53, 6, 6.35, 6, 6.35,
Srednice otworu D1 [mm] 5 6 6,6.35, | 12, 14, 5 6 6,6.35, | 1571> 4,56, | g 953 5,6, 8 953
e 8, 9.53, 15, 16, ! 8,9.53, e 3,4,5, | 6.35,8, P 3,4,5, 6.35, 8, o
6.35, 8, 6.35, 8, 12.7, 14, 10, 12, 10, 12,
10, 12, 18, 19, 10, 12, 6, 6.3 9.53, 6, 6.35 9.53, 10,
A . 9.53, 10 9.53, 10 15, 16, 12.7, 14, 12.7, 14,
Srednice otworu D2 [mm] 12.7,14 | 20 12.7,14 | i 10 15 12 i5
Dtugos¢ sprzegta L [mm] 32 38 50 23.5 28.1 33.2 22 25 38 22 30 38
Sztywnos¢ skretna [Nm/rad] | 450 1000 2100 630 1600 2600 20 30 140 20 48 140
Max. moment [Nm] 1.4 2.6 6.7 1.4 2.6 4.5 0.4 0.7 2 0.4 1.2 2
Masa [g] 42.4 82.5 244.2 31.1 61 124.1 11.9 21.2 82.5 11.9 39.7 82.5
75 92.7 128 48 73.5 88.8 38 42 103 26 37 64
Cena netto [PLN] SBZ25- SBZ32- SBZ48- SDZ25- SDZ32- SDz42- SHA16- | SHA20- | SHA32- SHAI16- | SHAI25- | SHAI32-
6-10 10-10 12-20 5-6 6-6 8-8 4-6 4-8 10-10 4-5 8-10 10-10
@- il
! — | @
— N S =~
N &= N = N
L B | J —
) | E
ne>J5 0 ¥ n @ 0N =
Typ helikalne zaciskowe Unilat zaciskowe Oldham dociskowe Oldham dociskowe
Srednica sprzegta A 20 25 48 28 33.7 41.4 085 12.7 1), il 33.3 41.3
, . 10, 12, 8, 9.53, 9.53, 10,
Srednice otworu D1 [mm] 456 5,6, 14, 15, 56 6 6.35 6, 6.35, 0, 4, 10, 12, 12,12.7,
6’35’ 8’ 6.35, 8, 16, 18, 6’35’ 8 8! 9'53’ 8, 9.53, 3 4 4.76. 5 0, 3,4,4.76, | 4.76, 12.7, 14, 15,
9‘53’ 16 9.53, 10, | 19, 20, 9'53’ 1’0 1’0 . 10, 12, poT e 5,6, 6.35 5,6, 14, 15, 15.87,
Srednice otworu D2 [mm] o 12 22, 24, o 12.7 6.35, 8 15.87, 16, 18,
25 16 19, 20
Dtugos¢ sprzegta L [mm] 25 30 54 25.4 30.7 38.1 12.7 15.9 22 42 50.8
Sztywnos¢ skretna [Nm/rad] | 30 48 640 92 146 299 30 65 115 615 1200
Max. moment [Nm] 0.7 1.2 8.2 1.7 2.5 3.5 0.21 0.5 1.7 9 17
Masa [g] 21.2 39.7 263.7 26 20 40 4 11 12 72 148
47 61 198 89.46 96.66 114.3 40 44 50 104 126
Cena netto [PLN] SHZ20- SHZ25- SHZ48- SuUz28- SUZ34- SuUz41- SOD09-4-4 SOD13-5-5 S0Z19- S0Z33- S0z41-
6-8 6-6 12-14 12-14 8-10 6-8 6-6 10-10 14-14

34
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M 0 d u* I l n I o wy M LA Modut liniowy MLA stanowi ekonomiczne urzadzenie do realizacji
przemieszczen liniowych wymagajacych pozycjonowania. Modut
bazuje na profilu aluminiowym o zastrzezonym wzorze przekroju
i szynowej prowadnicy liniowej, po ktérej toczacy sie wodzek

GOTOWY MODUL PRIEMIESICIEN LINIDOWYCH napedzany jest paskiem zebatym. Pozycjonowanie paskiem
zebatym jest tansza alternatywa dla drogich rozwiazan bazujacych
PROSTA KONSTRUKCJA na rubach pociagowych.
KOMPATYBILNOSC 7 INNYMI SYSTEMAMI Modut napedzany jest standardowo silnikiem krokowym, a ruch
: obrotowy két zebatych zamieniany jest na przemieszczenie liniowe
POLACIEN ALUMINIOWYCH wozka prowadnicy za pomoca paska zebatego.

MOZLIWOSC BUDOWANIA KONSTRUKCJI PRZESTRZENNYCH [N zwiekszenia precyzji ruchu dedykowany profil aluminiowy

" zaprojektowano do wykorzystania szynowych prowadnic liniowych
. FRIELOZENIE RUCHU DEROTOWEGO NA LINIOWY HGR i wézkéw HGH15 lub prowadnic miniaturowych MGR i wézkow

1 [osr/s]= 150 [mm/s] MGW12.

Profil wykonany z najpopularniejszego, utwardzanego stopu

WYMIENNE PLYTKI MOCUJACE NAPED aluminium 6061 T6, zapewnia dobre wiasnosci wytrzymatosciowe
oraz stosunkowo niska mase. Masa samego profilu o dtugosci
KOMPAEKTOWA OBUDOWA 1 [m] i wymiarze zewnetrznym 70x40 [mm] wynosi 1,81 [kg].
Profil, w ktérym osadzona jest prowadnica mozna taczy¢ z innymi
ATRAKCYINA CEMNA modutowymi systemami konstrukcji aluminiowych. Sam profil moze
by¢ réwniez wykorzystany jako element noény w projektowanych
konstrukcjach ztozonych.
| S— o Zintegrowany gklad sterowania s'llnlklem _krokowym zam!(nle_ty
| < dmei=— Pofgczenie dwéch modutéw w kompaktowej obudowie eliminuje nadmiar kabli i sprawia, ze
. Samy ¥ wr " W ukiad manipulatora kartezjariskiego XY konstrukcja jest zwarta i nie nalezy martwi¢ sie o dodatkowe
N i . elementy sterowania. Dostepna jest elekironika ze zwyklym

sterowaniem mikrokrokowym kontrolowanym wejsciami
impulsowymi i sterowaniem kierunku oraz bardziej zaawansowana
elektronika sterujaca, zawierajaca indekser oraz enkoder absolutny,
a takze wersja z inteligentnym napedem bazujacym na silniku

4 . . bezszczotkowym firmy Dunkermotoren.
” . » Enkoder magnetyczny zamontowany pod silnikiem wraz ze
[ zblizeniowym czujnikiem krancowym zapewniaja weryfikacje
potozenia wobzka, a dotaczone oprogramowanie umozliwia
'.‘-""‘"---_ programowanie trajektorii ruchu w bardzo intuicyjny sposob.
Interfejs USB umozliwia fatwe potaczenie z kazdym komputerem
--“_“"‘h—- PC. Uktad sterowania posiada dodatkowo wejscia/wyjscia,
ktére moga by¢ dowolnie skonfigurowane i wykorzystane np. do
synchronizacji z drugim modutem, badz do sterowania innymi

- elementami wykonawczymi.

70£0,2

Rys.1 Wymiary profilu

Model urzadzenia pomiarowego
oparty na modutach liniowych serii ML




Cechy:

Zastosowanie:

- gotowy modut przemieszczen liniowych,

- doktadno$¢ 0,1 [mm],

- prosta konstrukcja,

- kompatybilno$¢ z systemami potaczen aluminiowych,
- paski i kota zebate T5,

- konstrukcja urzadzen pomiarowych,

- urzadzenia wykonawcze jedno- i wieloosiowe,
- roboty kartezjanskie,

- linie produkcyjne,

- przetozenie ruchu obrotowego na liniowy: - transport.
1 [obr/s] = 150 [mm/s],
- wymienne ptytki mocujace naped.
Dane techniczne (dla modutu liniowego MLA0373-5HK1SKK):
Maks. predko$¢ liniowa (dot. zastosowanego silnika krokowego) 0,6 [m/s]
Dokfadno$¢ pozycjonowania (predkosé lin.<1/3Vmax, obciazenie 0,1 [mm] i
- 10% Fmax) —
1
Maks. przyspieszenie 200 [obr/s?] T s
Materiat profilu Aluminium 6061-T6
Masa profilu 1,81 [kg/m] o )
Moment obrotowy silnika 1,2 [Nm] ! N
Maksymalna sita F 20 [N] - -
Masa kompletnego modutu 3,4 [kg] Rys.4 Wozek HGH15
Dane prowadnicy liniowej
um
Zastosowane prowadnice HGH15 a0
Maks. dopuszczalna predkos¢ liniowa 3 [m/s] 2 e -
Maks. No$noé¢ statyczna prowadnicy C 25,31 [kN] T
Maks. No$noé¢ dynamiczna prowadnicy C; 11,38 [kN] i "
Masa prowadnicy HGR15 1,45 [kg/m] 1ol
Odchytka réwnolegtosci wozka wzgledem prowadnicy patrz rys.3
Wariancja WySkOéCi H 0 02 [mm] " Bon 1000 1500 2000 2A00 JIDO0 JBO0D ADDD mem
Wariancja szerokosci N 0,02 [mm]
Tolerancja wysokosci H +0,1 [mm] Rys.3 Odchytka réwnolegtosci
wbzka wzgledem prowadnicy
Fran-ZC K
— * _‘ —
Rys.2 Dopuszczalne obcigzenia
MZ
Moment statyczny
i I . M, [Nm] M, [Nm] M, [Nm]
Sl = = =k HE= 170 150 150
Symbol zamowieniowy:

ML A 0373 = 9 H K1 SK K
Modut Profil Efektywny Podziatka két | T y p | Typ silnika Typ elektroniki Rodzaj
Liniowy zakres ruchu zebatych prowadnicy interfejsu

A: 70x40 mm 0373: 373 mm 5:T5 M: MGW K 1 SK - sterownik silnika | K:  krok/

.q_" M2: 2xMGW | 57BYGH804 | krokowego kierunek

g_ 2:T2,5 H: HGH K 2 SB — sterownik silnika BLDC | C: CAN
o H2: 2xHGH 57BYGH805

Q K 3 :

g- 60BYGH603

- E: EGH B: silnik | SI — sterownik inteligentny z | S: RS485
"‘;; E2: 2xEGH BLDC indekserem

o R: RGH X: brak

(=] R2: 2xRGH | silnika

PPH. WODbit zastrzega sobie mozliwo$¢ wprowadzania zmian. Niniejsza ulotka nie stanowi oferty w rozumieniu prawa, zawarte dane maja charakter informacyjny.




Roboty kartezjanskie oparte na modutach liniowych MLA

Przenoszeniemateriatdw (ang. materialhandling) jestbranzg, wktdérejwykorzystywanesg
elementy uktadow regulacji automatyki. Transportery tasmowe, obrotowe czy tez roboty
SCARA sg najbardziej typowymi rozwigzaniami stosowanymi w tego typu aplikacjach.
W przypadku przenoszenia stosunkowo niewielkich mas oraz braku wymagan dotycza-
cych wysokiej precyzji ruchu nie ma koniecznosci uzycia drogich rozwigzan opartych na
robotach przemystowych. Firma WODbit oferuje uktady jedno, dwu i trzyosiowe, ktorych
budowa jest oparta na osiach liniowych znajdujacych sie w jej ofercie.

Przyktad tego typu rozwigzania przedstawiono na fot. 1.
Jest to ukfad trzyosiowy w catosci przygotowany przez
pracownikéw firmy WObit. Robot kartezjanski zostat zbudo-
wany na komponentach znajdujgcych sie w ofercie tego
dostawcy rozwigzan automatyki. Podstawowym elementem
sq w tym przypadku moduty liniowe typu MLA wyposazone
w silniki krokowe typu 60BYGH603 dysponujagce momentem
trzymajacym o wartosci 1,9Nm. Sg to jednostki o pradzie fazy
2,5A oraz skoku 1,8 stopnia (200 krokdéw na peten obrot).
Kazda z osi liniowych posiada zintegrowany sterownik mocy
z wejsciami binarnymi KROK/KIERUNEK/LUZ. Zintegrowane
uktady sterujace pozwalajg ustawi¢, w zaleznosci od zastoso-
wanego silnika, prad jego fazy oraz wprowadzi¢ odpowiedni
podziat krokowy (od 2 do 1/64). O$ X uktadu mechanicznego
zawiera dwa moduty liniowe MLAO0553-5HK3SKK sterowane
réwnolegle w osiach Y oraz zastosowano pojedyncze elementy
wykonawcze. W celu uzyskania mozliwosci bazowania uktadu
po wiaczeniu napiecia zasilania kazda o$ zostata wyposa-
zona w wytaczniki krancowe. W tym celu uzyto czujnikéw
indukcyjnych typu PR12-4DP (24VDC, PNP). Sensory kran-
cowe zostaty zamontowane po obu stronach kazdej osi aby
dodatkowo zabezpieczy¢ uktad przed przekroczeniem zakresu
mechanicznego i wprowadzeniem w ten sposéb ewentualnych  Fot. 1 Schemat blokowy zawierajacy

uszkodzen mechanicznych wynikajacych z tego faktu. przyktadowg konfiguracje napedu liniowego.

Nadrzedny uktad sterowania oraz zasilanie zostaty ulokowane w szafce sterowniczej, ktéra posiada zamonto-
wane ztacza umozliwiajgce podtaczenie elementéw wykonawczych. Zasilanie zostato zrealizowane poprzez
zastosowanie zasilaczy niestabilizowanych typu ZN200-L. Sercem skrzynki sterowniczej jest mikroindekser
trzyosiowy typu MI 3.8.9, ktéry umozliwia zaprojektowanie trajektorii ruchu kazdej z osi. Odbywa sie to
poprzez podtaczenie uktadu do komputera osobistego za pomocg interfejsu USB. Po zapisaniu w pamiegci
indeksera poszczegdlnych trajektorii ruchu mozna przystgpi¢ do ich wykonywania. Poszczegdlne pozycje
w uktadzie kartezjanskim sg wykonywane po ustawieniu odpowiednich kombinacji na wejsciach cyfrowych
sterownika nadrzednego/w sposdb sekwencyjny/z opdznieniami czasowymi. Jest to zalezne od uzyt-
kownika programujacego indekser za pomocg darmowego, intuicyjnego oprogramowania dostarczanego
w komplecie przez WODbit.

Opisany powyzej uktad pracuje w petli otwartej i napedzany jest silnikami krokowymi. Podobne uktady
moga by¢ wyposazone w silniki BLDC, klasyczne DC czy tez krokowe zintegrowane z enkoderami umiesz-
czonymi w petli sprzezenia zwrotnego. Istnieje mozliwos¢ zintegrowania napedow z przektadniami plane-
tarnymi wysokiej sprawnosci. Zastosowanie silnikow BLDC zwieksza znacznie dynamike uktadu. Firma
WODbit przygotowuje w catosci projekt na zyczenie klienta i na podstawie danych przez Niego dostarczo-
nych. W przypadku przerostu wymagan aplikacji nad mozliwosci mikroindeksera czy tez zintegrowanych
z silnikami BLDC uktaddéw WObit zapewnia mozliwos¢ zastosowania konkurencyjnych cenowo sterownikow
PLC firmy KINCO. Wszelkie pytania i watpliwosci prosimy kierowac¢ do dziatu Doradztwa Technicznego
i Sprzedazy firmy P.P.H. WObit E.K.J. OBER s.c.



