Moduty liniowe




Moduty liniowe MLA i MLAS stanowig kompletne rozwigzania do realizacji przemieszczen liniowych. Moduty zbudowane s3
w oparciu o dedykowane profile wykonane ze stopu aluminium 6061 T6, zapewniajgcego dobre wtasciwosci wytrzymatosciowe
przy stosunkowo niskiej masie. Konstrukcja profilu jest zgodna z innymi popularnymi systemami tgczeniowymi, co zapewnia
uniwersalnos¢ zastosowan. Moduty, w zaleznosci od wymagan klienta mogg by¢ napedzane silnikiem krokowym, DC lub BLDC
z elektronikg zewnetrzng lub zintegrowang z modutem. Dtugos¢ modutu jest indywidualnie dostosowywana do wymagan klienta.
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MLA modut liniowy z paskiem zebatym

Modut MLA stanowi ekonomiczne urzgdzenie do realizacji
przemieszczent liniowych wymagajgcych pozycjonowania.
Modut zbudowany zostat na dedykowanym profilu
aluminiowym i prowadnicy z szyng profilowa, po ktérej toczy

sie wozek napedzany paskiem zebatym. Rozwigzanie to, mimo
iz nie zapewnia takiej precyzji ruchu jak w przy wykorzystaniu
sruby kulowej, jest w wielu aplikacjach rozwigzaniem
wystarczajgcym, a przede wszystkim bardziej ekonomicznym.
Modut MLA standardowo napedzany jest silnikiem krokowym,
co umozliwia sterowanie w otwartej petli (bez koniecznosci
stosowania drugiego czujnika potozenia). Na zyczenie klienta
moze zosta¢ wyposazony w silnik DC, bgdz korbe umozliwiajgca
sterowanie reczne.

Maksymalna predkos¢ liniowa* 1[m/s]

Doktadnos¢ pozycjonowania* 0,1 [mm]

Maksymalna sita Fmax* 40 [N]

Przetozenie napedu 1 [obr] / 150 [mm]

*Podane parametry zalezg od zastosowanego napedu.

Modut liniowy z silnikiem krokowym

Silniki zakoriczone sa wyprowadzeniami w postaci przewodoéw o dtugosci 15...25 cm.

Istnieje mozliwos¢ dostosowania innego typu silnika krokowego do potaczenia z modutem.

Przyktadowy symbol zamdwieniowy: MLA1500-5HK1

Interfejs:

Silnik krokowy bipolarny (fazy A, /A, B, /B). Wymaga podtgczenia zewnetrznego sterownika silnika krokowego.

Mozliwos$é zamontowania nastepujacych typéw silnikow:

Maks. sita w osi X
(przesuwu wodzka)

Model silnika  Moment (Nm)  Prad (A)

KO 57BYGH802 0.8 1.5 30N
K1 57BYGH804 1.2 B8 45N
K2 57BYGH805 1.6 4.2 65N
K3 60BYGH603 1.9 2.1 80N
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* W zaleznodci od zastosowanogo napodu

MLA -SK modut liniowy z silnikiem krokowym i sterownikiem

Modut liniowy z silnikiem krokowym i sterownikiem silnika krokowego z interfejsem KROK/KIERUNEK. Sterownik
umozliwia sterowanie silnikiem krokowym o pradzie do 4 A i podziale kroku do 1/64 co pozwala na precyzyjng
kontrole wézka modutu z rozdzielczoscig nawet do 0,1 mm.

Interfejs:

Sygnaty KROK (CLK) , KIERUNEK (DIR), ZEZWOLENIE (ENABLE) w standardzie 0-5V.
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Modut liniowy z silnikiem krokowym i wbudowanym kontrolerem ruchu z mozliwoscig programowania i sterowania przez
magistrale RS485 MODBUS-RTU.

Kontroler umozliwia ustalenie dowolnej trajektorii ruchu wdzka oraz realizacji programdéw ruchu zaprogramowanych
przez uzytkownika. Modut MLA-SIC moze by¢ dodatkowo wyposazony w zintegrowany enkoder absolutny, ktory
stuzy do nadrzednej kontroli pozycji napedu oraz zapamietywania pozycji w razie utraty zasilania (wersja MLA-
SICE).

Kontroler posiada takze uniwersalne wejscia i wyjscia pozwalajgce na reakcje modutu na zdarzenia zewnetrzne lub
sterowanie zewnetrznymi urzadzeniami.

Do programowania / konfigurowania urzgdzenia dostepna jest aplikacja SIC-KONFIGURATOR, ktdra poprzez
ztgcze USB pozwala w tatwy sposob skonfigurowaé parametry pracy modutu oraz przetestowac parametry ruchu.
Dodatkowe oprogramowanie ML-PROG umozliwia stworzenie programoéw ruchu do samodzielnej pracy modutu.

Wstasciwosci zintegrowanego kontrolera:

* Programowana trajektoria ruchu (pozycja, predkosé, przyspieszenie),

* Pamiec¢ do 300 komend ruchu

e Kontrola i pamie¢ pozycji (wersja MLA-SIC-E),

¢ Uniwersalne wejscia i wyjscia,

e Interfejs RS485 MODBUS-RTU pozwalajacy na sterowanie wieloma modutami jednoczesnie
o Ztacze USB do konfigurowania / programowania modutu,
e Intuicyjne oprogramowanie w jezyku polskim.
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MLA -DC Modut liniowy z silnikiem DC i przektadnia

Modut wyposazony jest w silnik DC firmy Buehler model 1.61.050.xxx. W zaleznosci od modelu silnik moze by¢
zasilany napieciem 12 V lub 24 V. W zaleznosci od przektadni silnika mozliwe jest uzyskanie momentu od 15 N
i predkosci 1,1 m/s (przetozenie 6,3) do 200 N i predkosci 0,035 m/s (przetozenie 377).

Modut liniowy wyposazony w silnik DC charakteryzuje sie bardzo wysokga kulturg pracy. Dzieki specyfice dziatania
silnika DC wdzek modutu porusza sie bardzo ptynnie i cicho, dlatego znajduje on zastosowanie w takich aplikacjach,
jak urzadzenia medyczne, fotografia, reklama oraz inne wymagajgce wymienionych wyzej cech. Zaréwno silnik DC,
jak i modut liniowy moze zosta¢ wyposazony w enkoder, ktéry umozliwi kontrole pozycji oraz doktadng kontrole
predkosci przesuwu. Wyposazenie silnika w zintegrowany z nim enkoder zwieksza, przy tej samej rozdzielczosci
enkodera, rozdzielczos¢ pozycjonowania uktadu multiplikujgc ja przez przetozenie przektadni.

Dla zwiekszenia estetyki rozwigzania opartego o silnik DC, silnik ten na specjalne zyczenie klienta moze zostaé
zamkniety w obudowie z aluminium.
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Przyktadowy symbol zaméwieniowy: MLA1500-5HD1

Interfejs:

Silnik DC 12 V/24 V, prad 0,6...3,5 A. Wymaga podtaczenia zewnetrznego sterownika silnika DC.

Moment obrotowy

Predkos¢ znamionowa

Napiecie Symbol Model silnika Prad [A] [mNm] T
DO 1.61.050.440 3.3 400 460
D1 1.61.050.441 3.5 800 240
D2 1.61.050.442 3.5 1500 116
D3 1.61.050.443 3.6 2900 64
D4 1.61.050.444 24 900 92
12V
D5 1.61.050.445 2.5 1800 48
D6 1.61.050.446 2.5 3300 24
D7 1.61.050.447 1.9 4000 14
D8 1.61.050.448 1.5 5000 7.2
D9 1.61.050.449 1.2 5000 4.0
D10 1.61.050.460 1.65 400 460
D11 1.61.050.461 1.75 800 240
D12 1.61.050.462 1.75 1500 116
D13 1.61.050.463 1.8 2900 64
D14 1.61.050.464 1.2 900 92
24V
D15 1.61.050.465 1.25 1800 48
D16 1.61.050.466 1.25 3300 24
D17 1.61.050.467 0.95 4000 14
D18 1.61.050.468 0.75 5000 7.2
D19 1.61.050.469 0.6 5000 4.0
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MLA - SX Modut liniowy z serwomotorem pradu przemiennego

Dziekizamontowaniu napedu serwo, modut liniowy uzyskuje znaczne predkosciliniowe oraz zdolnos¢ do przenoszenia
wiekszych obcigzen. Serwonaped pozwala takze na tatwa integracje modutu w maszynach wyposazonych w tego
typu jednostki napedowe. Dzieki zintegrowanemu enkoderowi o rozdzielczosci 2500 impulséw na obrét, uzytkownik
uzyskuje mozliwos¢ precyzyjnej kontroli pozyciji. Silnik serwo moze by¢é montowany na module w sposéb bezposredni
oraz poprzez przektadnie planetarng prostg lub katowa. Wraz z modutami liniowymi dostepne sg3 silniki serwo
o mocach od 80 do 400 WAT.

Silniki serii SMH60S moga by¢ dodatkowo wyposazone w hamulec zabezpieczajacy ukfad liniowy w pozycji pionowe;j
podczas utraty napiecia zasilania.

Serwomotor wymaga zastosowania zewnetrznego kontrolera.

Serwomotory kompatybilne z modutami MLA:

Predkos¢ obrotowa

Model silnika Moment [Nm] [ Kontroler serwo Zasilanie
s1 SMH60S-0020 200 0,64 3000 CD420-AA-000 220 VAC
S2 SMH60S-0040 400 1,27 3000 CD420-AA-000 220 VAC
S3 575-0008 80 1 800 CD120-AA-000 60 VDC
sS4 575-0015 150 1,5 800 CD120-AA-000 60 VDC
S5 575-0010 100 1 1000 CD120-AA-000 60 VDC

MLA - BX Modut liniowy z silnikiem BLDC
&4 Modut liniowy wyposazony w silnik BLDC charakteryzuje sie bardzo wysoka kulturg pracy. Dzieki specyfice dziatania
silnika BLDC wdzek modutu porusza sie ptynnie i cicho. Wraz z modutem dostepne sg zaréwno napedy posiadajace
zintegrowang elektronike, jak i takie, ktére wymagaja zewnetrznego sterowania. Zintegrowana elektronika dostepna
jest w kilku wersjach i umozliwia kontrole napedu za pomoca wejscia analogowego lub magistrali sieciowej.
Procz niewatpliwych zalet estetycznych, ktére predestynujg wykorzystanie MLA z silnikiem BLDC do takich
zastosowan, jak np. aplikacje medyczne, fotografia, reklama i inne wymagajgce wysokiej kultury pracy, modut z tego
typu napedem przystosowany jest do pracy ciaggtej. Przy czym zaleznie od cyklu pracy oraz warunkéw zewnetrznych,
moze wystapi¢ potrzeba okresowej wymiany paska napedowego.
Dynamika oraz osiggane obcigzenia maksymalne sa wieksze niz, te ktére oferuje zestaw wyposazony w silnik
krokowy, przy zachowaniu mozliwosci precyzyjnego pozycjonowania napedu.

Silniki BLDC kompatybilne z modutami MLA:

Moc znamionowa Moment Znamionowa Napiecie zasilania
Model silnika (W] T L o) predkosc ob.rotowa Znamionowy prad [vDC]
[obr/min]
B1 BG65x25SI/PI 50 0,17 3100 4 24
B2 BG65x50SI/PI 100 0,26 3100 5,6 24
B3 BG655x25SI/Pl 110 0,365 2770 5,6 24
B4 BG65Sx50SI/PI 170 0,467 3190 8 24
B5 BG75x25SI/PI 400 0,61 3900 12,2 24
B6 BG75x50SI/PI 580 0,76 4050 16 24
B7* 1.25.037.203 50 0,08 5700 3,3 24
B8* 1.25.037.403 90 0,2 4400 5 24
B9* 1.25.058.401 175 0,4 4200 8,6 24

*W przygotowaniu

MLA - R Modut liniowy o napedzie recznym

Modut liniowy o napedzie recznym zostat wyposazony w specjalng korbe pozwalajaca na tatwe pozycjonowania
wozka. Znajdzie on zastosowanie wszedzie tam, gdzie sporadycznie zachodzi potrzeba zmiany pozycji. Zestaw taki
moze by¢ dodatkowo wyposazony w enkoder oraz w licznik z wyswietlaczem okreslajgcy potozenie wézka.

12
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MLA-H - modut pasywny

Pasywny modut liniowy jest bardzo czesto wykorzystywany w systemach XYZ w sktad ktérego wchodzi wieksza ilosé
modutéw. Przy niewielkich uktadach bramowych wystarczajgce jest jezeli jedna z rownolegtych osi jest napedowa,
podczas gdy druga spetnia jedynie funkcje podporowa. Modut pasywny pozbawiony jest silnika, a takze elementu
przenoszacego naped w postaci sruby lub paska co pozwala zminimalizowac¢ koszt wykonania wieloosiowego uktadu
ruchu liniowego.

MLA - S(X) Modut liniowy w wykonaniu specjalnym

Modut liniowy MLA/MLAS zostat tak przygotowany, by w tatwy sposéb umozliwiaé przygotowanie rdznych
konfiguracji zaleznie od potrzeb klienta.

Na zyczenie klienta moze on zosta¢ dodatkowo uszczelniony w celu ochrony przed zabrudzeniem mechanizmu
napedowego. Uszczelnienie dobierane jest zgodnie z wymaganiami aplikacji.

W przypadku zaistnienia potrzeby wyposazenia modutu w dodatkowe urzgdzenie, zmiany koloru, montazu
innego napedu niz standardowy, badz tez integracji dedykowanego kontrolera ruchu, prosimy o kontakt z Dziatem
Doradztwa Technicznego i Sprzedazy WObit pod adresem wobit@wobit.com.pl.

Systemy XYZ budowane na bazie modutu MLA

Dzieki dostepnosci réznorodnych akcesoridw, a takze kompatybilnosci profilu MLA z innymi systemami profilowymi,
moduty liniowe produkowane przez WObit stanowig fatwe oraz ekonomiczne rozwigzanie stuzace do budowy
wieloosiowych systeméw XYZ. Roboty kartezjariskie zbudowane na bazie modutu MLA/MLAS umozliwiaja realizacje
zaréwno aplikacji wykonawczych, jak i testowych, czy pomiarowych.

Przyktad

Do budowy prostego skanera laserowego wystarczy wykorzysta¢ punktowy czujnik laserowy drogi oraz 3 moduty
liniowe MLA, z czego minimum dwa z nich muszg by¢ aktywne.

W przypadku plotera istnieje konieczno$¢ wykorzystania 4 modutéw, w celu realizacji ruchu wrzeciona w osi
Z. Oznacza to, ze wykorzystujac 3 moduty MLA/MLAS aktywne i jeden modut pasywny mozemy realizowa¢ np.
aplikacje frezowania.

Parametry ruchu robota sg zalezne od zastosowanych rozwigzan napedowych. WODbit dostarcza jednak catg game
réznych napedoéw, sposrod ktérych mozna dokonac¢ wyboru w zaleznosci od realizowanej aplikacji.

13
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Modut liniowy MLAS oparty jest na bazie profilu aluminiowego,
prowadnicy liniowej oraz Sruby kulowej. Zastosowanie sruby
kulowej pozwala na przenoszenie bardzo duzych sit oraz
zapewnia sporg precyzje ruchu, umozliwiajagcg ustalenie
potozenia z doktadnoscig do setnych czesci mm.

MLAS modut liniowy ze $Srubg kulowa

Maksymalna predkosé liniowa* 0,2 [m/s]

Doktadnos¢ pozycjonowania* 0,01 [mm]

Maksymalna sita Fmax* 1000 [N]

Przetozenie napedu 1 [obr] / 4 [mm]

*Podane parametry zalezg od zastosowanego napedu.
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Mozliwos¢ zamontowania nastepujacych silnikow:

Maks. sita w osi przesuwu Maks. sita w osi przesuwu

Model silnika Moment [Nm] Prad [A] wozka dla sruby o skoku 4 wozka dla sruby o skoku 5
mm [N]* mm [N]*
KO 57BYGH802 0,8 15 880 700
K1 57BYGH804 1,2 3 1300 1050
K2 57BYGH805 1,6 4,2 1750 1400

Silniki zakoriczone s wyprowadzeniami w postaci przewodéw o dtugosci 15..25 cm.

Istnieje mozliwos¢ dostosowania modutu do innego modelu silnika krokowego.

Catkowita dtugos¢ modutu dla wersji ze srubg o skoku 4 mm = efektywny zakres ruchu + 166 mm + dtugosc silnika
Catkowita dtugos¢ modutu dla wersji ze srubg o skoku 5 mm = efektywny zakres ruchu + 171 mm + dtugosc¢ silnika
Przyktadowy symbol zamdéwieniowy MLAS=0200-5EK1

Interfejs: Silnik krokowy bipolarny (fazy A, /A, B, /B)

Wymaga podtaczenia zewn. sterownika.

* - przy zatozeniu sprawnosci Sruby 70%.
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MLAS — SX Modut liniowy z serwomotorem pradu przemiennego

Wl

Dziekizamontowaniu napedu serwo, modutliniowy uzyskuje znaczne predkosciliniowe orazzdolnosé do przenoszenia
wiekszych obcigzen. Serwonaped pozwala takze na tatwa integracje modutu w maszynach wyposazonych w tego
typu jednostki napedowe. Dzieki zintegrowanemu enkoderowi o rozdzielczosci 2500 impulséw na obrét, uzytkownik
uzyskuje mozliwos¢ precyzyjnej kontroli pozycji. Silnik serwo moze by¢ montowany na module w sposéb bezposredni
oraz poprzez przektadnie planetarng prostg lub katowa. Wraz z modutami liniowymi dostepne s3 silniki serwo
o mocach od 80 do 400 WAT.

Silniki serii SMH60S moga by¢ dodatkowo wyposazone w hamulec zabezpieczajgcy ukfad liniowy w pozycji pionowej
podczas utraty napiecia zasilania.

Serwomotor wymaga zastosowania zewnetrznego kontrolera.

Serwomotory kompatybilne z modutami MLA:

Predkos¢ obrotowa

Model silnika Moment [Nm] [obr/min] Kontroler serwo Zasilanie
S1 SMH60S-0020 200 0,64 3000 CD420-AA-000 220 VAC
S2 SMH60S-0040 400 1,27 3000 CD420-AA-000 220 VAC
S3 575-0008 80 1 800 CD120-AA-000 60 VDC
S4 575-0015 150 1,5 800 CD120-AA-000 60 VDC
S5 575-0010 100 1 1000 CD120-AA-000 60 VDC

Systemy XYZ budowane na bazie modutu MLAS

Dzieki dostepnosci réznorodnych akcesoridw, a takze kompatybilnosci profilu MLA z innymi systemami profilowymi,
moduty liniowe produkowane przez WObit stanowig fatwe oraz ekonomiczne rozwigzanie stuzace do budowy
wieloosiowych systeméw XYZ. Roboty kartezjariskie zbudowane na bazie modutu MLA/MLAS umozliwiaja realizacje
zaréwno aplikacji wykonawczych, jak i testowych, czy pomiarowych.

Przyktad

Do budowy prostego skanera laserowego wystarczy wykorzysta¢ punktowy czujnik laserowy drogi oraz 3 moduty
liniowe MLA, z czego minimum dwa z nich muszg by¢ aktywne.

W przypadku plotera istnieje konieczno$¢ wykorzystania 4 modutéw, w celu realizacji ruchu wrzeciona w osi
Z. Oznacza to, ze wykorzystujgc 3 moduty MLA/MLAS aktywne i jeden modut pasywny mozemy realizowaé np.
aplikacje frezowania.

Parametry ruchu robota s3 zalezne od zastosowanych rozwigzan napedowych. WODbit dostarcza jednak catg game
réznych napedow, sposrdd ktérych mozna dokonac wyboru w zaleznosci od realizowanej aplikacji.
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Akcesoria montazowe
Szereg komponentéw mechanicznych umozliwiajacy fatwy montaz

mechanicznej.

MLA-KM1

Komponent mechaniczny

umozliwia montaz do ptytki

wozka modutu liniowego
pod katem 90 stopni drugi

modut liniowy lub dowolny

element mechaniczny.

MLA-KM1

16

MLA-KM2

Ten element rdzni sie od
poprzednika mozliwoscig
zamocowania do ptytki
wozka

w czterech potozeniach
dzieki odpowiedniemu
odwierceniu.

40

00

0

0 0
004

MLA-KM3

Element umozliwiajacy
zamocowanie drugiego
modutu wspétosiowo
réwnolegle ,jeden na
drugim” lub ,jeden na
drugim” pod katem 90
stopni.

www.emechanika.com
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zarowno modutéw liniowych pomiedzy sobg jak i modutu liniowego do konstrukcji

MLA-KM4

Komplet elementéw
umozliwiajgcy
zamocowanie modutu
liniowego do podtoza
lub do innego modutu

MLA-KM5

Komponent umozliwiajacy
zamocowanie na profilu
modutu liniowego czujnikow
zblizeniowych indukcyjnych
petnigcych role czujnikéw

liniowego. Element kraricowych.
nadaje sie takze do
faczenia z innymi
profilami aluminiowymi.
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Akcesoria montazowe
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Akcesoria montazowe
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Czujniki dedykowane

W celu zwiekszenia mozliwosci istnieje mozliwos$¢ doposazenia modutu liniowego w indukcyjny czujnik zblizeniowy stuzacy do wyznaczania potozenia bazowego.

Sterowniki dedykowane

Modut liniowy MLA moze zosta¢ wyposazony w jeden z dedykowanych sterownikéw. Cze$¢ z

PRO8-1.5

Indukceyjny czujnik zblizeniowy
e $rednica gtowicy 8mm

¢ odlegtos¢ detekcji do 1.5mm
e wskaznik LED

e wyjscie NPN lub PNP

GC-MK2, MK5

Liniat magnetyczny

® bezstykowy pomiar drogi

e rozdzielczo$¢ 2 pum i 5 um

e zasilanie 5 VDC

¢ wyjscie inkrementalne (TTL)

MHK40
Optoelektroniczny przetwornik obrotowo-impulsowy MHK40 jest
przemystowym przetwornikiem inkrementalnym w atrakcyjnej cenie,
w obudowie metalowej, przeznaczonym do bezposredniego montazu
na osi obiektu np. silnika. Zamiast watka przetwornik wyposazony jest
w tuleje przeznaczong do mocowania na o$ o $rednicy 6, 8, 10 lub 12mm.

nich mogg zostaé w petni zintegrowane

z modutem, inne natomiast wymagajg montazu w szafie sterowniczej. Poza prostymi sterownikami przyjmujacymi tylko sygnaty CLK/DIR oferujemy réwniez
,inteligentne” generatory trajektorii ruchu mogace petni¢ jednoczesnie funkcje prostego sterownika PLC.

MG-ZT1

Jednoosiowy generator
trajektorii z panelem
operatorskim

* Wspodtpraca ze sterownikiem silnikdw
krokowych

e Zasilanie 230 VAC lub 15...36 VDC

* Panel przedni z przyciskami oraz
wyswietlaczem

* Wbudowany generator trajektorii

* Uniwersalne wejscia i wyjscia

* Ztgcze USB do konfiguracji
i programowania

* Nieulotna pamie¢ programu

* Mozliwos¢ pracy bez komputera PC

* Protokét MODBUS-RTU

* Bezptatne oprogramowanie PC

M1 3.8.9

Trzyosiowy, programowalny
generator trajektorii

dla silnikow krokowych

* Wspotpraca z trzema sterownikami
silnikow korkowych

* Napiecie zasilania 10..36 VDC

* Wbudowany generator trajektorii

* Uniwersalne wejscia i wyjscia

o Ztgcze USB

¢ Nieulotna pamie¢ programu

* Mozliwos$¢ pracy bez komputera PC

* Wskazniki LED

* Obudowa przystosowana do montazu
na szynie DIN.

* Bezptatne oprogramowanie PC

SMC 108
Dwufazowy sterownik
silnika krokowego

* Programowana trajektoria ruchu
(pozycja, predkosé, przyspieszenie)
* Pamiec do 300 komend ruchu
* Kontrola i pamie¢ pozycji (wersja MLA-
SIC-E)
* Uniwersalne wejscia i wyjscia
 Interfejs RS485 MODBUS-RTU
® Ztacze USB do konfigurowania
/ programowania modutu
 Intuicyjne oprogramowanie w jezyku
polskim

SIC 184
Programowalny sterownik
silnika krokowego

* Jednoosiowy sterownik silnika
krokowego
* Napiecie zasilania 12...40V DC.
* Regulowany prad fazy do 4 A
* Wbudowany generator trajektorii
* Mozliwos¢ wspodtpracy z enkoderem
* Uniwersalne wejscia i wyjscia
® Ztacze USB do konfiguracji
i programowania
* Protokét MODBUS-RTU
* Wspotpraca z PLC i HMI itp.
* Bezptatne oprogramowanie PC

www.emechanika.com

SQCA 244
Czteroosiowy sterownik
silnika krokowego

* Niezalezne sterowanie 4 silnikami
e Zasilanie 12..36 VDC
* Regulowany prad fazy do 4 A
¢ Regulowany podziat kroku do 1/64
® Ztacze LPT do pofaczenia
z komputerem (wspotpraca
z programami np. MACH2, MACH3)
* 4 uniwersalne optoizolowane wejscia
* 2 uniwersalne wyjscia przekaznikowe
* Wskazniki LED

MLA SIC/SK

Sterowanie silnikiem modutu odbywa sie
przy pomocy wbudowanego kontrolera,
posiadajgcego mozliwos¢ ustalenia
dowolnej trajektorii ruchu oraz realizacji
programéw ruchu zaprogramowanych
przez uzytkownika. Modut MLA-SIC moze
by¢ dodatkowo wyposazony

w zintegrowany enkoder absolutny,
ktory stuzy do nadrzednej kontroli
pozycji napedu oraz zapamietywania
pozycji w razie utraty zasilania (wersja
MLA-SIC-E).

Kontroler posiada takze uniwersalne
wejscia i wyjscia pozwalajace na reakcje
modutu na zdarzenia zewnetrzne lub
sterowanie zewnetrznymi urzadzeniami.
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Symbol zamoéwieniowy

ML

A

S

0373 | -

P3

K1

SKK

Opcja

E: enkoder;

PR1:1 czujnik indukcyjny;
PR2: 2 czujniki
indukcyjne;

M: tasma magnetyczna;
S(X): wykonanie
specjalne w opcji X;

Zintegrowana elektronika
SKK: sterownik silnika
krokowego krok/
kierunek;

SIC: programowalny
sterownik silnika
krokowego;

*SDC: sterownik silnika
DC;

*SB: sterownik silnika
BLDC;

Silnik

KX: krokowy wersja X;

DX: DC wersja X;

BX: BLDC wersja X;
SX: serwomotor AC wersja X;

R: naped reczny;

Przektadnia

np. P3: przetozenie 3:1;

brak oznaczenia: bez przektadni;

llo$¢ wézkéw na prowadnicy
np. 2: 2 wozki;
brak oznaczenia: 1 wozek;

Prowadnica
H: wysoka (naped paskiem);
E: niska (naped srubg kulowg);

5:T5;2:T2,5

Skok sruby (jezeli naped sruba)
5:5mm; 4:4 mm

Podziat két zebatych (jezeli naped paskiem)

Zakres ruchu
np. 0373: 373 mm

Rodzaj napedu
S: $ruba kulowa;

brak oznaczenia: pasek zebaty;

Profil
A: 70x40 mm;

Modut liniowy

* w przygotowaniu
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