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Wprowadzenie

Oddajemy w rece zainteresowanych unikalny katalog obejmujacy wybor z oferty silnikdw pradu statego naraz dwaéch renomowanych
producentow niemieckich: firmy Buehler Motor z siedzibg w Norymbergii i Dunkermotoren z siedzibg w Bonndorf.

Firma Buehler zdobyta mocng pozycje w wymagajacym rynku automotive sprzedajac ok. 75% produkcii silnikow do zastosowan w
samochodach gtownie osobowych takich marek jak BMW, Mercedes, Porsche. Spetnienie wysokich wymagan jakosciowych, cenowych
i terminowosci dostaw tego segmentu rynku silnikow DC wywindowaty jako$¢ produkcji do najwyzszego poziomu co owocuje bardzo
udanymi produktami przy atrakcyjnej cenie produktu masowego. To przenosi si¢ na dostepno$¢ tych produktow praktycznie z magazynu juz
od matych ilosci, mimo szerokiego asortymentu. Silniki tego producenta opisano na stronach 10 do 21. Na stronach od 22 do 36 natomiast
opisane s silniki i przektadnie drugiego producenta o charyzmatycznej precyzji szwarcwaldzkich rzemie$inikow. Zamawiane wg katalogu
Dunkermotoren dowolne kombinacje silnika z przektadnig, enkoderem, hamulcem i elektronikg sterujacq produkowane sg na wysoce
zautomatyzowanych liniach produkcyjnych z niemiecka doktadnoscig i terminowoscia.

Dzieki elastycznemu systemowi produkciji, zarzadzanemu przez system SAP procesowi dostaw, obstugi magazynu i linii produkcyjnych,
tacznie Dunkermotoren produkuje dziennie 10 ton silnikow o mocach od pojedynczych do 450W.

Inzynierowie firmy WObit w trosce o klientow w Polsce pofaczyli te dwie rdzne oferty w jednym katalogu stwarzajac mozliwo$¢ wstepnego
wyboru optymalnego dla danej aplikacji napedu nie tylko pod katem spetnienia, jakze waznych wymogow technicznych, ale i oczekiwan
ekonomicznych i logistycznych, jednocze$nie przedstawiajac pokrotce alternatywe rodzimych rozwigzan uktadow sterujgcych silnikami
pradu statego.

Szczeg6towe dane techniczne znajdziecie panstwo w katalogach opisanych ponizej.
Zawartos¢ 65 stronnicowego katalogu Buehler:

Silniki DC 1W do 314W

Silniki DC ze zintegrowang przektadnig zwyktg, planetarng, $limakowa

Actuatory liniowe

Silniki BLDC

Zawarto$¢ 32 stronnicowego katalogu Dunkermotoren (ang./niem.):
Silniki komutatorowe GR

Silniki komutatorowe z wbudowang elektronikg GR..SI

Przektadnie planetarne i Slimakowe

Sterowniki silnikow

Osprzet: enkodery, tacho, hamulce, przewody

Zawarto$¢ 85 stronnicowego katalogu Dunkermotoren (ang./niem.):
Silniki bezszczotkowe BG

Silniki bezszczotkowe z wbudowang elekironika

Przektadnie planetarne i Slimakowe

Sterowniki silnikow

Osprzet: enkodery, tacho, hamulce, przewody
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Informacje wstepne:

Informacije znajdujace sie w tabelach sg zgodne z normami: VDE530/EN60034. Bazuja one na zatozeniu, iz silnik byt testowany w warunkach
zblizonych do ideatu i wszystkie teoretyczne uwarunkowania zostaty spetnione. W rzeczywistej aplikacji znamionowy moment (wymagany)
silnika czesto bedzie wyzszy, poniewaz warunki pracy napedu beda sie roznity od warunkow jego testowania. Dla wielu aplikacji w doborze
odpowiedniego napedu wystarczg najwazniejsze parametry pobrane z tabel i z charakterystyki. W wielu przypadkach nie ma mozliwosci
obliczenia toleranciji parametrow i wspotczynnikow temperaturowych, informacje zawarte w tabelach sg wystarczajace do oszacowania
tych wiasnos$ci. Stopien ochrony jest podawany tylko dla obudowy — w zwigzku z tym stopien uszczelnienia osi zalezy od aplikujacego
naped.

Silnik pradu statego zamienia moc elektryczng na moc mechaniczng. Odbywa sig to z pewnymi stratami, wigc sprawnosc tego procesu
nie bedzie nigdy rowna 100%. Straty mocy odbywaja sie poprzez tarcie oraz wydzielanie przez naped energii cieplnej. Zalezno$¢ migdzy
mechaniczng mocg wyjsciowa i elektryczng moca wejsciowa definiowana jest jako sprawno$¢. Sprawno$¢ jest silnie uzalezniona od
momentu obcigzajacego silnik.

Sprawnos$¢ mocy:

Pin = VN X IN;

n=P0ut/Pin<1:> Pou =P = (/30 000) x (n xT,)

t
Obwaod magnetyczny oraz sposob uzwojenia silnika definiuja konwersje mocy elektrycznej na mechaniczng. Stata napieciowa kE i stata
momentowa kt sg wzglednymi wartosciami, ktdre charakteryzuja parametr sprawnosci.

Stata napigciowa jest to stosunek predkosci silnika do napigcia indukowanego w jego uzwojeniach.
Zalezno$c¢:

- 3
n=(1/k)x10°xU, |
- pokazuije, iz napiecie indukowane w uzwojeniach jest wprost proporcjonalne do predko$ci watu wyjsciowego.

Stata momentowa jest to zalezno$¢ pomiedzy predkoscig silnika i pobieranym przez niego pradem.

Wzér T = kt X (IN - IO)
- obrazuije, iz pradu jest proporcjonalny do predkosci.

Zalezno$¢ statej napieciowej i statej momentowej:
kt =3/mx kE

Silniki mocy utamkowej albo mikrosilniki.

Stosunek mocy pomigdzy najmniejszymi i najwiekszymi maszynami elekirycznymi jest jak 1:1000 dla mikromaszyn. Wedtug starego
nazewnictwa silniki mocy utamkowej to silniki 0 mocy ponizej TkW. Nowsze zrddfa okreslajg mianem mikrosilnikow, silniki o mocy mniejsze;
niz 750W. Rozwoj techniki i powszechna miniaturyzacja sprawiaja, ze mikrosilniki s3 powszechne w urzadzeniach codziennego uzytku:
komputer, drukarka, odtwarzacz CD, wieza HI-FI, kamera, aparat fotograficzny, telefaks, programator, elektryczna szczoteczka do zebow,
zegarek, zabawki -to tylko kilka przyktadow. Ocenia sig, ze w przecietnym gospodarstwie domowym znajduje sie kilkadziesigt mikrosilnikow.
Sa one konstruowane pod konkretne zastosowanie. Okoto 75% s3 to silniki pradu statego, zaréwno komutatorowe jak tez z komutacja
elektroniczna.

Podziat silnikow pradu statego oferowanych przez P.P.H. WObit Witold Ober:

- Silniki komutowane elektromechanicznie ,tradycyijnie” zwane tez komutatorowymi (szczotkowe),
- Silniki komutowane elektronicznie zwane tez bezkomutatorowymi (bezszczotkowe)

Komutacjg nazywamy doprowadzanie zasilania w sposob periodyczny do odpowiednich uzwojen umieszczonych w rotorze. Silniki
komutowane ,tradycyjnie” (szczotkowe) sg wyposazone w mechaniczny komutator. Jest to element przetaczajacy umieszczany na osiach
maszyn elektrycznych (silnikow, pradnic) zwanych komutatorowymi. Stuzy do dostarczania badz odbioru energii elekirycznej z wirnika
(rotora) oraz synchronizowanym z obrotem przetaczaniem uzwojen wirnika. Zasilanie do komutatora doprowadzane jest przy uzyciu szczotek.
Wada tego typu silnikow jest zuzycie szczotek i zniszczenia komutatora w skutek tarcia mechanicznego przy jednoczesnym przeptywie
pradu (iskrzenie). Jezeli wymagana jest zdecydowanie wigksza zywotno$¢ napedu nalezy zastosowac silnik bezszczotkowy pradu statego
(BLDC) z komutacja elektroniczng. Nie ma w nim (oprocz wysokiej klasy tozysk kulkowych) zuzywajacych sig czesci mechanicznych a
dodatkowo przy odpowiednim sterowaniu uzyskuje sie wyzsza sprawno$c¢ silnika.



Wskazania aplikacyjne, ktérymi warto kierowac sie przy doborze
silnikéw DC i BLDC.

W szerokim zakresie produktow oferowanych przez Dunkermotoren i Buehler znajduija sig silniki DC i BLDC w zakresie mocy znamionowej
od 1 do 450W. Ponizsza lista okresla informacje, kidre powinna posiada¢ osoba dobierajaca napedu do danej aplikacji. Aby uniknac
ewentualnych ktopotéw podczas pracy urzadzenia koricowego oraz przewidziec i wyeliminowac problemy konieczne jest podanie doradcy
jak najwiekszej ilosci informacii technicznych na temat aplikacji. W oparciu o wieloletnie doSwiadczenie firm Dunkermotoren i Buehler
Motor oraz WODbit, mozliwe jest zapobieganie ktopotom przed ich wystapieniem, zanim dojdzie do oddania maszyny. Profilaktyka ta pozwala
unikna¢ wielu niezrecznych i ktopotliwych sytuacji. Odpowiedzi na ponizsze pytania beda pomocne w doborze odpowiedniego silnika oraz
przektadni do niego:

Jaki jest przewidywany tryb pracy napedu? Ciagty, przerywany — z jakim wypetnieniem, periodyczny,...
Jaka jest oczekiwana zywotno$¢ napedu?

Jaki moment obrotowy oraz predko$¢ maja by¢ osiagnigte na wale wyjsciowym?

Jaka jest warto$¢ dostepnego napiecia zasilajacego? Czy jest ono state, czy przemienng?

Czy sa jakie$ specjalne uwarunkowania dotyczace warunkow pracy zespotu napedowego (temperatura,
wilgotno$¢, wibracje...)?

Przy jakiej wartosci temperatury silnik ma zosta¢ odtaczony od napigcia?

Czy istnieje mozliwo$¢ nadmiernego obciazania osi (osiowo lub katowo)?

Jakie sg zadania dotyczace elektroniki sterujacej silnikiem (napedem)?

Czy silnik bedzie sterowany cyfrowo czy analogowo w czasie rzeczywistym (on-line) poprzez bus — system (magistrale)?
0. Czy aplikacja wymaga sprzezenia zwrotnego w uktadzie regulacji z wykorzystaniem enkodera,
tachopradnicy, hamulca, czy tez system napedowy bedzie pracowat w petli otwartej?

ko

SN

Kiedy juz sa okreSlone powyzsze specyfikacje silnika wazne jest aby nie zostaty przekroczone wartosci graniczne napedu. Nalezy zatem
zatozy¢ pewng tolerancje wartoSci parametrow silnika.

W zaleznosci od predko$ci wirowania watu wyjsciowego, ktora jest wymagana moze by¢ zastosowany silnik bez przektadni lub z przektadnia
(reduktorem obrotow). Wybor przetozenia przektadni w duzym stopniu zalezy od maksymalnego ciggtego momentu operacyjnego jaki
trzeba uzyskac.

Kiedy juz wybrany zostanie silnik, nalezy dobra¢ odpowiednig przektadnie (na podstawie parametrow z katalogu), korzystajac z nastgpujacego
wZzoru:

M, = MIO /(ixn)

gdzie:

MS — moment silnika,

M _— dopuszczalny moment przenoszony przez przektadnie,

P . .
i — przetozenie przektadni,
n — sprawnosc¢ przektadni.

1! Prosimy zwroci¢ szczegolng uwage na dobdr odpowiedniej przektadni do warunkow, ktdre istnieja w aplikaciji.



Moment znamionowy oraz znamionow3 predkosc obrotowa obliczy¢ mozna wedtug nastepujacych
zaleznosci:

M =M _Xxixn
nwy ns

n =n_/i
nwy s

gdzie:

Mn — moment znamionowy na wyjsciu przektadni,
Mns = moment znamionowy silnika [Nm],

i — przetozenie przektadni,

n — sprawnos¢ przektadni [%],

N — Znamionowa predko$c na wyjsciu przektadni,
i znamionowa predkosc silnika.

Poréwnanie silnikdw komutatorowych i bezszczotkowych pradu
statego.

Cecha Silnik BLDC Komutatorowy silnik DC
Komutacja Elektroniczna komutacja oparta 0 pozycje Komutacja szczotkowa
rotora odczytywang z czujnikow Halla komutatorem umieszczonym na rotorze
Konserwacja Niska spowodowana brakiem szczotek Wymagana konserwacja periodyczna
Zywotnosé Diuzsza Krotsza

Charakterystyka momentowa

Sptaszczona — dopuszczalne operacie na
catym zakresie predko$ci ze znamionowym
obcigzeniem

Sptaszczona w pewnym zakresie — przy
wyzszych predkosciach tarcie szczotek
rosnie, zatem redukuje sie uzyteczny
moment

Sprawnosé

Wysoka — nie ma spadku napiecia na
szczotkach

Rozna w roznych zakresach,
obnizona przez komutator

Wspétczynnik mocy wyjSciowej w
stosunku do rozmiarow

Wysoki — zredukowany rozmiar z powodu
lepszej charakterystyki termicznej.
Poniewaz silniki BLDG majg uzwojenia na
statorze, ktory jest potgczony z obudowg
rozproszenie ciepta jest lepsze

Niski — Produkowane ciepto jest wigksze i
wydziela sie w postaci energii termicznej

Bezwtadno$¢ rotora

Mata, poniewaz zawiera magnesy trwate ze
stopow ziem rzadkich, co powoduje duza
dynamike rozpedzania

Wyzsza bezwtadno$¢ rotora co ogranicza
dynamike charakterystyki

Zakres predkosci Wyzszy — nie ma ograniczen Nizszy — mechaniczne ograniczenia przez
mechanicznych spowodowanych przez szczotki
szczotki/komutator
Poziom generowanych szuméw Niski Wysoki
elektrycznych
Koszty budowy Wyzsze — uzycie wysokiej klasy magnesow Niskie
podnosi koszty
Sterowanie Kompleksowe i drogie Proste i tanie

Zalecenia dotyczace sterowania

Wymagany jest sterownik aby silnik mogt
sig krecic. Ten sam sterownik moze by¢
uzyty do kontroli predkosci

Dla statej predkosci nie jest wymagany
sterownik. Jest on konieczny jedynie kiedy
chcemy jg regulowac
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Charakterystyki silnika

Wykres zaleznosci predko$S¢ — moment

W charakterystyce predko$¢ — moment, napigcie zasilajace jest
state. Predko$¢ spada ze wzrostem momentu obcigzajacego 0$
wyjsciowa. Wykres moze by¢ sporzadzony w oparciu o dwa
punkty definiujgce: pierwszy jest okreslany jako bieg jatowy silnika,
czyli jest on w tym momencie nieobcigzony, drugi mierzony jest
przy maksymalnym obcigzeniu momentem, ktory spowoduje
zatrzymanie sie watu wyjsciowego silnika (uwaga ten stan w
ujeciu maszyn elekirycznych okreslany jest stanem zwarcia).

PredkoSC na biegu jatowym i przy obcigzeniu momentem
powodujgcym zwarcie silnika sg wprost proporcjonalne do
napiecia zasilajagcego. Zmiana wartosci napigcia powoduje
powstanie réwnolegtych wykresow predko$¢ — moment.

Stata regulacji predkosciR _=n_/T, =An/ AT definiuje poziom
X m~ o' A

nachylenia charakterystyki.

Poziom nachylenia wykresu moze stuzy¢ do poréwnywania
dwach roznych silnikow. Mniejsze nachylenie tym mniejsza rdznica
predko$ci przy zmianie napiecia zasilajacego.

Wykres zaleznosci prad — moment

Prad i moment s3 wprost proporcjonalne. Zwigkszenie
momentu powoduje zwigkszenie pobieranego przez silnik pradu.
Charakterystyka pradowa jest definiowana przez dwa punkty: prad
na biegu jatowym lo i prad w stanie zwarcia silnika Is.

Prad na biegu jatowym jest generowany przez tarcie wewnegtrzne
silnika TF = ktx IO.

Maksymalny prad silnika (prad zwarcia) jest ograniczony przez
rezystancje wewnetrzng, wzglednie przez rezystancje uzwojenia.
Jest on definiowany przez wzor: IS = TS/ kt.

s

redkosc n

Maoment M M.
RYS.1

lo

Moment M M.
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Silniki - informacje wstepne

Wykres zalezno$ci moc wyjSciowa — moment
Moc wyjsciowa silnika jest okreslana przez:
POut = PN = (/30 000) x (nN xTN)

Moc wyjsciowa jest to pole na wykresie ograniczone prostokgtem
ponizej charakterystyki predko$¢ — moment.

Maksymalna moc wyjsciowa jest osiggana w potowie momentu
maksymalnego badz w potowie predkosci na biegu jatowym.

Wykres mocy jest parabolg. Maksymalna warto$¢ jest
proporcjonalna do kwadratu napiecia zasilania silnika.

M "~ Moment M M,

Wykres sprawnosci.

n=(m/30000)x (nxT)/(VxlI)

Sprawnosc¢ reprezentuje zaleznoS¢ pomiedzy mocg wyjsciowq i
moca wejsciowa.

Przy statym napigciu zasilania sprawno$¢ rosnie ze wzrostem
predkosci i rosnie przy spadku momentu obcigzajacego.

Przy matym momencie wewnetrzne straty wywotane przez tarcie
przewazajg nad wartoscig obcigzajacego momentu i sprawno$cé
krokowo maleje az do zera.

Maksymalna sprawnosc jest obliczana wg wzoru:

—(1_ -1/22 .
nmax = (1 (IO/IS) ) M. Moment M M.

(Oznacza to, iz maksymalna sprawnosc jest uzyskiwana przy okoto  Rys.4
1/7 momentu zwarciowego.

WWW.Silniki.com
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Silniki z przektadniami Buehler Motor

Buehler Motor produkuje przekfadnie planetarne, Slimakowe i zebate, ktorych przetozenia pozwalaja na uzyskanie momentow (w przypadku
silnikow tego producenta) od 10mNm do 10Nm.

Zebatki uzywane w przektadniach sa wykonywane z plastiku, mosigdzu, niklu, stali lub spiekanych metali. Na obudowy przektadni
wykorzystuje sie materiaty takie jak plastik, aluminium, blachy cynkowane. tozyskowanie silnika jest konstruowane ze spiekow metali, ktore
s3 centrycznie zamocowane wzgledem osi silnika. Jest rowniez kilka typow, w ktorych wykorzystuije sie plastikowe tozyska $lizgowe.

W zalezno$ci od wspdtczynnika wypetnienia pracy zywotnos$c przektadni i silnikow moze by¢ zawarta pomiedzy 100 godzinami i kilkoma
tysigcami godzin pracy. Nie jest mozliwe podanie zywotno$ci bez znajomosci cyklicznosci pracy napedu.

Katalog zawiera znamionowy moment dla kazdego z motoreduktoréw. Przy niskich przetozeniach znamionowy moment jest ograniczony
przez wtasnosci silnika. Przy wysokich przetozeniach (i >= 100) znamionowy moment jest ograniczany przez wytrzymato$¢ mechaniczng
zebatek uzytych w przektadni.

Silniki z przektadniami produkowane przez Buehler Motor nie sa przystosowane do pracy ciggtej. Maksymalny moment w ciagtej pracy
powinien by¢ usytuowany w granicach 50% znamionowego.

1. Budowa silnika DC:

PP rITIy
[/
Fg
| d
—D — b ¢ — e — — f— s — i — e e— e o — e — e
e‘ -
[/
[/
5 ' D :
VTP TTTrIrIysi \_L./
2. Budowa silnika DC z przektadnia:
L
a9 bF----1 e e O e, S -Dt =
X Y
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Silniki komutatorowe
- Buehler Motor

1.16.018.031

Miedziany, 3-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — F, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 20;

2 - polowe magnesy trwate;

2 spiekane z brazu tozyska;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Znamionowe napiecie U, [V] 12
Znamionowa moc P, (W] 14
Znamionowy moment M, [Nem] 0,2
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 6500
Znamionowy prad l, [A] 0,3
Predko$¢ bez obcigzenia n, [obr/min] 11700
Prad bez obciazenia l, [A] 0,06
Moment startowy M, [Ncm] 0,45
Prad startowy R [A] 0,6
Dtugosc silnika L [mm] 23,3
Srednica silnika D/F [mm] @17,6/13,7
Dtugo$¢ osi XY [mm] 9/8,6
Srednica osi d [mm] 31,8

1.16.011.xxx

Miedziany, 3-segmentowy komutator;

5-segmentowy dla 1.16.011.304;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — F, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 20;

2-polowe magnesy trwate;

2 spiekane z brazu tozyska; e

Stalowa, antykorozyjna obudowa; o

o

Znamionowe napiecie U, vl 12 24 12 12 24 X

Znamionowa moc P W] 2,1 1,9 3,6 3,8 3,6 =

Znamionowy moment M, [Ncm] 0,4 0,4 0,5 0,45 0,5 —

Znamionowa predkosc n, [obr/min] 5000 4600 6850 8000 6850 (75}

Znamionowy prad 1, [A] 0,35 0,18 0,59 0,65 0,3 ;

Predko$¢ bez obciazenia n, [obr/min] 7400 7500 10350 12000 10150 =

Prad bez obcigzenia l, [A] 0,05 0,03 0,09 0,12 0,08 >
Moment startowy M, [Nem] 1,2 1 14 14 1,6
Prad startowy R [A] 0,9 0,4 1,6 1,75 0,81
Dtugo$¢ silnika L [mm] 30 30 27 27 27

Srednica silnika D/F [mm] J 23,5/18 J 23,5/18 J 24/18 @ 24/18 3 24/18
Dlugo$¢ osi XY [mm] 12/- 12/- 8,5/12,5 21,6/11,4 11,5/-

Srednica osi d1/d2 [mm] 32 32 32 @2 @2
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Silniki komutatorowe
- Buehler Motor

1.13.078.xxx

Miedziany, 3-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — F, dla reszty — A;

Stopien ochrony: IP 30;
2-polowe magnesy trwate;
2 spiekane z brazu tozyska;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Miedziany, 7-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia: - H; dla reszty — A;

Stopien ochrony: IP 40;
2-polowe magnesy trwate;
2 spiekane z brazu tozyska;

tozyska kulkowe w modelu 1.13.021.605;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Znamionowe napiecie U, V] 12 24
Znamionowa moc P, W] 43 43
Znamionowy moment M, [Ncm] 0,1 0,1
Znamionowa predko$¢ n, [obr/min] 4060 4100
Znamionowy prad l, [A] 0,63 0,32
PredkoS¢ bez obcigzenia n, [obr/min] 5900 6100
Prad bez obciazenia l, [A] 0,09 0,04
Moment startowy M, [Nem] 0,31 0,31
Prad startowy Iy [A] 1,8 09
Diugo$¢ silnika L [mm] 48 48
Srednica silnika D [mm] @228 @228
Diugos¢ osi XY [mm] 15,5117 15,5/17
Srednica osi d1/d2 [mm] @25 @25
1.13.021.xxx

Znamionowe napiecie U, [V] 12 24 24 12 24 12
Znamionowa moc P [W] 6,3 6,3 8,8 10 10 2,8
Znamionowy moment M, [Ncm] 2 2 2,1 3,2 3,2 1
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3000 3000 4000 3000 3000 2650
Znamionowy prad l, [A] 0,9 0,5 0,54 1,2 0,6 0,45
Predko$c bez obcigzenia n, [obr/min] 4400 4200 5250 4100 4200 4100
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,1 0,05 0,07 0,1 0,07 0,07
Moment startowy M, [Nem] 6,1 6,1 8,5 12 12 2,8
Prad startowy R [A] 2,5 1,3 2 4,8 2,4 1,15
Dtugo$¢ silnika L [mm] 51 51 51 75,5 75,5 42
Srednica silnika D [mm] @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31
Dtugosé osi XY [mm] 17/16 17/16 12,5/16 17/16 17/16 12,5/16
Srednica osi d1/d2 [mm] @25 @25 @3 @3 @3 @25
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Silniki komutatorowe
- Buehler Motor

1.13.055.xxx @

Miedziany, 8-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

tozyska kulkowe;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Znamionowe napiecie U, V] 12 24
Znamionowa moc P, (W] 13 13
Znamionowy moment M, [Nem] 4 4
Znamionowa predkos¢ n, [obr/min] 3100 3000
Znamionowy prad l, [A] 2,0 1,0
Predkos¢ bez obciazenia n, [obr/min] 4500 4500
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,32 0,16
Moment startowy M, [Ncm] 12 12
Prad startowy R [A] 5,85 2,9
Dtugos¢ silnika L [mm] 60 60
Srednica silnika D [mm] @ 35 @ 35
Dtugos$¢ osi XY [mm] 20/13 20/13
Srednica osi d1/d2 [mm] @4 @4
1.13.046.xxx

Miedziany, 7-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

2 fozyska kulkowe; S
Stalowa, antykorozyjna obudowa; 8
[ [ [ [ aws [ am =
Znamionowe napiecie U, V] 12 24 -
Znamionowa moc P, W] 19 19 c
Znamionowy moment M, [Nem] 6 6 -
Znamionowa predkos¢ n, [obr/min] 3000 3000 o
Znamionowy prad L, (Al 2,4 1,2 =
Predko$¢ bez obcigzenia n, [obr/min] 3800 3800 =
Prad bez obciazenia l; [A] 0,3 0,15 =
Moment startowy M, [Ncm] 29 29
Prad startowy I [A] 10 5,2
Dtugosc silnika L [mm] 78 78
Srednica silnika D [mm] @ 40 @ 40
Dtugosé osi X [mm] 20 20
Srednica osi d [mm] @4 @4
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Silniki komutatorowe
- Buehler Motor

1.13.018.xxx

Miedziany, 12-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

tozyska kulkowe dla silnikow 1.13.018.101/102;
Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Znamionowe napigcie U, [v] 12 24 12 24
Znamionowa moc P [W] 25 25 5 25
Znamionowy moment M, [Nem] 8 8 8 8
Znamionowa predkosc¢ n, [obr/min] 3000 3000 3000 3000
Znamionowy prad l, [A] 3,2 1,7 3,4 1,7
Predkos¢ bez obciazenia n, [obr/min] 4000 4000 3900 4000
Prad bez obciazenia l, [A] 0,5 0,28 0,5 0,22
Moment startowy M, [Nem] 35 35 35 35
Prad startowy R [A] 13 6 13 6
Dtugo$¢ silnika L [mm] 64,5 64,5 64,5 64,5
Srednica silnika D [mm] @48 @48 @48 @48
Dtugosé osi X [mm] 16 16 23 23
Srednica osi d [mm] 35 @5 @5 @5
1.13.075.xxx

Miedziany, 12-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;

Stopien ochrony: IP 40;
2-polowe magnesy trwate;

= 2 tozyska kulkowe;
o Stalowa, antykorozyjna obudowa;
(&b ]
o[ tsemex [ [ ] o6 [ 214 |
- Znamionowe napiecie U, [V] 24 24
- Znamionowa moc P, (W] 130 200
. Znamionowy moment M [Ncm] 40 60
. Znamionowa predkoS¢ n, [obr/min] 3200 3200
= Znamionowy prad 1, [A] 8 12
~ | Predkos¢ bez obciazenia N, [obr/min] 3900 3900
= Prad bez obciazenia l, [A] 0,7 0,8
Moment startowy M, [Nem] 225 345
Prad startowy I [A] 42 64
Dtugo$¢ silnika L [mm] 102,5 123
Srednica silnika D [mm] @76 @76
Dtugosé osi X [mm] 30 30
Srednica osi d [mm] 8 8
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Silniki komutatorowe
- Buehler Motor

1.13.044.xxx @

Miedziany, 12-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

2 tozyska kulkowe;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Znamionowe napiecie U, [v] 12 24 12 24
Znamionowa moc P W] 47 47 56 56
Znamionowy moment M, [Ncm] 15 15 18 18
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3000 3000 3000 3000
Znamionowy prad l, [A] 6,2 3,1 7.3 3,5
Predko$¢ bez obciazenia n, [obr/min] 3900 3900 3900 3800
Prad bez obciazenia l, [A] 0,4 0,2 0,4 0,2
Moment startowy M, [Nem] 64 64 84 94
Prad startowy Iy [A] 24 12 31 16
Dtugo$¢ silnika L [mm] 88,4 88,4 103,4 103,4
Srednica silnika D [mm] @ 51,6 @ 51,6 @ 51,6 @ 51,6
Diugosc€ osi XY [mm] 25/15 25/15 25/15 25/15
Srednica osi d1/d2 [mm] @6 @6 @6 @6

rys. silnik DC 1.13.044.xxx

39 @25 88.6+1 15

®6:0 01

@754

®25+am

35

+e /EHI_JLLH_ 55

ZLACZE 4.8x08 M4 gleb.: B(4x)
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1.61.065.xxx

Waga: 150g;

Miedziany, 3-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — F; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 20;

2-polowe magnesy trwate;

2 spiekane z brazu tozyska;

Metalowe i plastikowe zgbatki przektadni;
Stalowa, antykorozyjna obudowa;

1.61.065.xxx 423/463 | 424/464 | 425/465 | 426/466 421/467 428/468
Znamionowe napiecie U, V] 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, | [Nem] 45 9 15 20 20 30
Znamionowa predko$¢ n. | [obr/min] 136 64 34 18 95 4.6

Znamionowy prad l, [A] 0,17/0,09 | 0,17/0,09 | 0,14/0,08 | 0,12/0,065 | 0,075/0,044 | 0,075/0,044
Moment maksymalny M. | [Nem] 6,3 12,6 21 28 28 42
Stopni przektadni - = 4 5 6 7 8 9
Przetozenie - = 27,4 56,6 116,9 2415 4992 1031,6
Dtugosc¢ silnika L [mm] 40,5 40,5 40,5 40,5 40,5 40,5
Srednica silnika D/F [mm] 29x40 29x40 29x40 29x40 29x40 29x40
Dtugosé osi X [mm] 10,8 10,8 10,8 10,8 10,8 10,8
Srednica osi d [mm] @3 @3 33 @3 @3 @3
1.61.042.xxx
Waga: 180g;
Plastikowa obudowa przektadni;
Miedziany, 7-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;
2-polowe magnesy trwate;
Stalowa, antykorozyjna obudowa silnika;
2 spiekane z brazu tozyska;
Metalowe i plastikowe zebatki przektadni;
1.61.042.xxx 328/341 322/342 323/343 324/344 325/345
Znamionowe napiecie U, [V] 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, | [Nem] 15 30 60 60 60
Znamionowa predkosc n, | [obr/min] 150 64 27 12 55
Znamionowy prad I, [A] 0,54/0,27 0,52/0,26 0,46/0,23 0,28/0,14 0,2/0,1
Moment maksymalny M. | [Nem] 21 42 84 84 84
Stopni przektadni = = 3 4 5 6 7
Przetozenie = s 22,5 5ok 137 338 834
Dtugos¢ silnika L [mm] 56 56 56 56 56
Srednica silnika D [mm] @30 @ 30 @ 30 @ 30 @30
Dtugos¢ osi X [mm] 12,5 12,5 12,5 12,5 12,5
Srednica osi d [mm] @4 @4 @4 @4 @4
Catkowity rozmiar [mm] 60,5x44 60,5x44 60,5x44 60,5x44 60,5x44




- Buehler Motor

1.61.046.xxx

Waga: 150g;

Miedziany, 7-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

2 spiekane z brazu tozyska;

Metalowe i plastikowe zgbatki przektadni;

Miedziany, 12-segmentowy komutator;
Klasa izolaciji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;

Znamionowe napiecie U, [v] 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, [Nem] 2,5 7 15 30 30
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 1040 335 121 43,5 15,5
Znamionowy prad I, [A] 0,7/0,35 0,6/0,3 0,5/0,25 0,39/0,195 0,22/0,11
Moment maksymalny | M_,, | [Ncm] 3,5 9,8 21 42 42
Stopni przektadni = = 1 2 3 4 5
Przetozenie = = 2,9 9,9 30,8 96 299
Dtugo$c¢ silnika L [mm] 60,5 60,5 60,5 62,5 62,5
Srednica silnika D [mm] @ 30 @ 30 @ 30 @ 30 @ 30
Dtugo$c¢ osi X [mm] 12,5 12,5 12,5 12,5 12,5
Srednica osi d [mm] @5 @5 @5 @5 @5
Srednica przektadni D1 [mm] @ 35 @ 35 @ 35 @ 35 @ 35
1.61.050.xxx
Waga: 1200g;

Stopien ochrony: IP 40;
2-polowe magnesy trwate;
2 spiekane z brazu tozyska;

Stalowa, antykorozyjna obudowa;

Metalowe i plastikowe zgbatki przektadni;

Znamionowe napiecie U, [V] 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, [Nem] 40 80 150 290
Znamionowa predko$¢ n, [obr/min] 460 240 116 64
Znamionowy prad l, [A] 3,3/1,65 351,75 351,75 3,6/1,8
Moment maksymalny M. [Nem] 56 112 210 406
Stopni przektadni = = 2 2 3 3
Przefozenie . . 6,3 12 24,7 46,7
Dtugo$¢ silnika L [mm] 129 129 129 129
Srednica silnika D [mm] @ 51,6 @ 51,6 @ 51,6 @ 51,6
Diugo$¢ osi XY [mm] 25/15 25/15 25/15 25/15
Srednica osi d1/d2 [mm] @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6
Srednica przektadni D1 [mm] @70 @70 @ 70 @70

www.wobit.com.pl

WWwWWw.Silniki.com




Silniki komutatorowe z przektadnia

- Buehler Motor

1.61.050.xxx
Waga: 1200g;

Miedziany, 12-segmentowy komutator;
Klasa izolaciji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;
2 spiekane z brazu tozyska;
Stalowa, antykorozyjna obudowa;
Metalowe i plastikowe zgbatki przektadni;

.com

WWW.Silniki

Znamionowe napigcie V] 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment [Nem] 90 180 330 400 500 500
Znamionowa predko$¢ [obr/min] 92 48 24 14 7,2 4
Znamionowy prad [A] 2,412 2,5/1,25 2,5/1,25 1,9/0,95 1,5/0,75 1,2/0,6
Moment maksymalny [Nem] 126 252 462 560 700 700
Stopni przektadni = 8 9 4 5 6 7
Przetozenie = 24,7 46,7 96,5 182,7 377 714
Dtugosc silnika [mm] 114 114 114 114 114 114
Srednica silnika [mm] @ 51 @ 51 @ 51 @ 51 @ 51 @ 51
Dtugos$¢ osi [mm] 25/15 25/15 25/15 25/15 25/15 25/15
Srednica osi [mm] @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6 @ 8/6
Srednica przektadni [mm] @70 @70 @70 @70 @70 @70
1.61.070.xxx @
Waga: 230g;
Silnik DC z przektadnig planetarng;
Wat wyjSciowy tozyskowany kulkowo;
Plastikowa obudowa przektadni;
Miedziany, 8-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — H, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;
2-polowe magnesy trwate;
2 spiekane z brazu tozyska;
Zebatki przektadni z tworzywa sztucznego;
Znamionowe napigcie U, [v] 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, [Nem] 65 130 130
Znamionowa predko$c¢ n, [obr/min] 103 53 28
Znamionowy prad l, [A] 1,4/0,72 1,4/0,7 1,05/0,5
Moment maksymalny max [Nem] 91 182 182
Stopni przektadni = 2 2 2
Przetozenie = = 25,2 541 108,3
Dtugo$c silnika L [mm] 94 94 85
Srednica silnika D [mm] @ 35 @ 35 @ 35
Dtugo$c¢ osi X [mm] 18 18 18
Srednica osi d [mm] @6 @6 @6
Srednica przektadni D1 [mm] O 47 0 47 O 47
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1.61.117.xxx
Waga: 95¢;

Silnik DC z przektadnig planetarng;
Obudowa przektadni z tworzywa sztucznego;
Miedziany, 3-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — F; dla reszty — A;

Stopien ochrony: IP 20;

2-polowe magnesy trwate;
Zebatki przektadni z metalu i tworzywa sztucznego;
Stalowa, antykorozyjna obudowa silnika;

1.61.117.xxx 310/360 311/361 312/362 313/363 314/364
Znamionowe napiecie U, [V] 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, [Ncm] 15 20 35 40 40
Znamionowa predko$¢ n, [obr/min] 205 145 65 47 34

Znamionowy prad l, [A] 0,72/0,36 0,66/0,33 0,58/0,29 0,49/0,24 | 0,38/0,19
Moment maksymalny M. [Ncm] 30 30 60 60 60
Stopni przektadni = = 2 2 3 3 3
Przetozenie = = 19,2 28,4 69,1 102 152
Dtugosé silnika L [mm] 75,6 75,6 80,7 80,7 80,7
Srednica silnika D [mm] @228 3228 @228 @228 @228
Dtugos¢ osi XY [mm] 11,4/17 11,4/17 11,4/17 11,4/17 11,4/17
Srednica osi di/d2 | [mm] @ 4/2,5 @ 4/2,5 @ 4/2,5 @ 4/2,5 @ 4/2,5
Srednica przektadni D1 [mm] @22 @22 @22 @22 @22
N
1.61.117.xxx
Waga: 95¢;
Silnik DC z przektadnig planetarng;
Obudowa przektadni z tworzywa sztucznego;
Miedziany, 3-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — F, dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 20;
2-polowe magnesy trwate;
Zebatki przektadni z metalu i tworzywa sztucznego;
Stalowa, antykorozyjna obudowa silnika;
1.61.117.xxx 315/365 316/366 317/367 318/368
Znamionowe napigcie U, V] 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M, [Ncm] 45 50 60 65
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 21 15 10 7
Znamionowy prad l, [A] 0,36/0,18 0,32/0,15 0,29/0,14 0,26/0,13
Moment maksymalny M [Nem] 80 80 80 80
Stopien przektadni - = 4 4 4 4
Przetozenie - c 249 369 546 809
Dtugos$¢ silnika L [mm] 85,8 85,8 85,8 85,8
Srednica silnika D [mm] @228/ @228/ @228/ @228/
Dtugos¢ osi XY [mm] 11,417 11,417 11,4/17 11,417
Srednica osi d1/d2 [mm] @ 4/2,5 @ 4/2,5 @ 4/2,5 @ 4/2,5
Srednica przektadni D1 [mm] @ 22 @ 22 @ 22 @ 22




1.61.077.xxx

Waga: 250g;

Silnik DC z przekfadnig planetarna;

Miedziany, 8-segmentowy komutator;

Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 40;

2-polowe magnesy trwate;

Stalowa, antykorozyjna obudowa silnika;

Zebatki przektadni z metalu i tworzywa sztucznego;
Obudowa przektadni z tworzywa sztucznego;

1.61.077.xxx 611/621 | 612/622 | 613/623 | 714/724 | 715/725 | 716/726
Znamionowe napigcie U, [V] 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
Znamionowy moment M. [Ncm] 30 95 100 100 180 200
Znamionowa predko$¢ N, | [obr/min] 260 140 75 40 23 14

Znamionowy prad I, [A] 1,4/0,7 1,4/0,7 1,4/0,7 |0,85/0,425 | 0,85/0,425 | 0,55/0,275
Moment maksymalny | M. | [Ncm] 42 77 140 140 252 280
Stopni przektadni ) - 2 2 2 3 3 3
Przetozenie - - 11,6 21,4 39,7 72 135 250
Dtugosc silnika L [mm] 1071 107,1 1071 89 89 89
Srednica silnika D [mm] @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31
Dtugos¢ osi XY [mm] 20/16 20/16 20/16 20/16 20/16 20/16
Srednica osi di/d2| [mm] @ 6/3 @ 6/3 @ 6/3 @ 6/3 @ 6/3 @ 6/3
Srednica przektadni D1 [mm] @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31 @ 31
N
1.61.090.xxx
Waga: 850g;
Silnik DC z przekfadnia $limakowa;
Plastikowa obudowa przektadni;
Miedziany, 12-segmentowy komutator;
Klasa izolacji: dla uzwojenia — H; dla reszty — A;
Stopien ochrony: IP 20;
Metalowe i plastikowe zebatki przektadni;
Stalowa, antykorozyjna obudowa silnika;
1.61.090.xxx 003 004
Znamionowe napiecie U, V] 24 24
Znamionowy moment M, [Nem] 300 500
Znamionowa predkos$é n, [obr/min] 56 20
Znamionowy prad I, [A] 2,3 15
Moment maksymalny M. [Ncm] 420 700
Stopien przektadni = = 1 2
Przetozenie = = 55 170,5
Dtugosc¢ silnika L [mm] 155,5 155,5
Srednica silnika D [mm] @ 51,6 @ 51,6
Diugo$¢ osi XY [mm] 20/15 19/15
Srednica osi d [mm] 8 @8
Catkowity rozmiar [mm] 40x77x96,8 58x77x96,8




Silniki komutatorowe z przekitadniami
- Buehler Motor

Silnik DC z przekfadnig $limakowa. Typ: 1.61.090.003.
Producent: Buehler Motor.
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Silnik DC z przekfadnig $limakowa. Typ: 1.61.090.004.
Producent: Buehler Motor.
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Silniki z serii 1.61.090.00x moga by¢ wyposazone w inkrementalne przetworniki obrotowo-impulsowe o rozdzielczo$ci 400 impulséw na
obrot w standardzie wyjscia TTL.
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Silniki komutatorowe
Dunkermotoren

GR22iG 30.2

Podfaczenia za pomoca ptaskich konektorow;

Standardowa wersja dostepna z tozyskami $lizgowymi;

Rozne dtugosSci osi dostgpne na zamowienie;

Silniki dostepne z przektadniami planetarnymi typu PLG 24 (GR22)
i PLG 32.0 (patrz str. 23);

Mozliwa kombinacja silnikdw G 30.2 z enkoderem, i hamulcem;

Znamionowe napiecie U, [v] 6 12 24 12 24 40

Znamionowa moc P, W] 2,5 2,5 2,5 4 4 4

Znamionowy moment M, [Nem] 0,46 0,47 0,48 1 1 1
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 4000 5000 4600 2900 3000 3500
Znamionowy prad l, [A] 0,83 0,47 0,23 0,6 0,31 0,21
Predko$¢ bez obciazenia n, [obr/min] 7800 8700 8100 4900 5000 5400
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,22 0,14 0,07 0,15 0,08 0,05
Moment startowy M, [Nem] 1,09 1,4 1,4 2,8 3 3,27
Prad startowy I Al 1,6 1,14 0,54 14 0,77 0,55

Dtugo$¢ silnika L [mm] 43,5 43,5 43,5 40 40 40
Srednica silnika D [mm] @ 22 3@ 22 @ 22 @ 30 @ 30 @ 30

Diugos¢ osi X [mm] 12 12 12 14 14 14
Srednica osi d [mm] @2 @2 @2 @25 @25 @25

G 30.1iG 30.0

Podfaczenia za pomoca ptaskich konektorow;

tozyskowanie: dla G 30.1 — Slizgowe, dla G 30.0 — kulkowe;
Specjalne uzwojenie dostepne na zaméwienie;

Rozne dtugosci osi lub wyprowadzenie osi z dwdch stron dostepne
na zamowienie;

Mozliwa kombinacja silnika z przektadnig PLG 32.0 (lub PLG 30 — dla
ilosci powyzej 100 sztuk jednorazowo);

Dostepnosc¢ z enkoderem, tachopradnica i hamulcem.

Znamionowe napiecie U, V] 12 24 40 12 24 40
Znamionowa moc P, [W] 6 6 6 10 10 10
Znamionowy moment | M, [Nem] 1,65 1,7 1,75 3 3 3
Znamionowa predko$¢ | N, | [obr/min] 3300 3400 3600 2980 3030 2810
Znamionowy prad 1, [A] 0,9 0,45 0,28 1,4 0,71 0,4
Predkosc bez obciazenia | N, | [obr/min] | 4650 4850 5100 4130 4260 4100
Prad bez obcigzenia I, [A] 0,18 0,09 0,06 0,25 0,13 0,07
Moment startowy M, | [Ncm] 5,4 6,1 6,3 12,9 12,1 12,3
Prad startowy R [A] 2.4 1,4 0,93 46 25 1,46
Dtugo$¢ silnika L [mm] 50 50 50 75 75 75
Srednica silnika D [mm] @ 30 @ 30 @ 30 @ 30,6 @ 30,6 @ 30,6
Diugos¢ osi X [mm] 14 14 14 18 18 18
Srednica osi d [mm] @25 @25 @25 @3 @3 @3
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GR 42x25 i GR 42x40
Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);
Specjalne uzwojenie dostepne na zamowienie;
Rozne dtugosci osi lub wyprowadzenie jej z dwoch stron dostepne
na zamowienie; Stopien ochrony: IP 50; wyzszy na zamowienie;
Kulkowe tozyskowanie osi (dla projektow mozliwe jest tozyskowanie

Slizgowe. Dostepno$¢ z przektadnig planetarng (PLG 32,42S,52) lub katowa

Silniki komutatorowe
Dunkermotoren

(SG 45, 62). Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnica;

Znamionowe napiecie U, [v] 12 24 40 12 24 40
Znamionowa moc P, (W] 15 15 15 20 20 20
Znamionowy moment M, [Ncm] 3,9 3,8 3,9 5,3 5,7 5,7
Znamionowa predkos¢ n, [obr/min] 3450 3600 3700 3750 3100 3400
Znamionowy prad l, [A] 1,9 0,9 0,6 2,7 1,2 0,8
PredkoS¢ bez obcigzenia n, [obr/min] 4350 4200 4400 4550 3800 3950
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,34 0,17 0,11 0,44 0,18 0,12
Moment startowy M, [Ncm] 19 20 22 32 33 36
Prad startowy I [A] 7.8 4 2,76 13,2 5,68 3,97
Dtugosc silnika L [mm] 70 70 70 85 85 85
Srednica silnika D [mm] @42 @42 @42 @42 @42 @ 42
Dtugosé osi X [mm] 20 20 20 20 20 20
Srednica osi d [mm] @5 @5 35 @5 @5 @5
GR 53x30

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Silnik dostepny z wbudowanym kontrolerem predkosci (wersja Sl);
Specjalne uzwojenie na wyzsze napigcie zasilania dostepne na zamowienie;
Wykonanie z dwoma osiami 0 réznych wymiarach dostgpne na zamowienie;
Stopien ochrony: IP 50. Na zamdwienie wyzszy;

0$ tozyskowana kulkowo;

Dostepnos$c¢ z przektadnia planetarng (PLG 52) lub katowg (SG 62); S
Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnica; 8
- 7 G0 | -
Znamionowe napiecie U, [VDC] 12 24 40 60 -
Znamionowa moc P [W] 40 40 40 40 -
Znamionowy moment M [Ncm] 9 10 10 10 o—
Znamionowa predkos$¢ n [obr/min] 3790 3600 3680 4000 i
Znamionowy prad l [A] 45 2,3 1,3 0,9 =
PredkosS¢ bez obcigzenia n [obr/min] 4490 4200 4280 4500 =
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,58 0,28 0,17 0,12 =
Moment startowy M, [Ncm] 57 67 66 69
Prad startowy I [A] 23,7 13,5 7,7 5,6
Dtugos¢ silnika L [mm] 95 95 95 95
Srednica silnika D [mm] @ 52 @ 52 @ 52 @ 52
Dtugosc¢ osi X [mm] 20 20 20 20
Srednica osi d [mm] @6 @6 @6 @6
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Silniki komutatorowe

Dunkermotoren

GR 53x58

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Silnik dostepny z wbudowanym kontrolerem predkosci (wersja Sl);
Wykonanie z dwoma osiami o roznych wymiarach dostgpne na zamowienie;
Stopien ochrony: IP 50. Na zamowienie wyzszy;

0$ tozyskowana kulkowo;

Dostepno$¢ z przektadnia planetarng (PLG 52) lub katowa (SG 62);

Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnica;

Znamionowe napiecie U, [VDC] 12 24 40 60

Znamionowa moc P, W] 60 60 60 60

Znamionowy moment M [Nem] 15,5 17 17 17
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3000 3000 3000 3450
Znamionowy prad l, [A] 5,5 2,9 1,9 1,3
Predkosc¢ bez obciazenia n, [obr/min] 3200 3250 3450 3600

Prad bez obciazenia l, [A] 0,44 0,2 0,14 0,1
Moment startowy M, [Ncm] 114 143 139 144
Prad startowy I [A] 35,3 22,8 14,4 10,3
Dtugo$¢ silnika L [mm] 125 125 125 125
Srednica silnika D [mm] @ 52 @ 52 @ 52 @ 52
Dtugos$¢ osi X [mm] 20 20 20 20
Srednica osi d [mm] @6 @6 @6 @6
GR 63x25

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Silnik dostepny z whudowanym kontrolerem predkosci (wersja Sl);
Wykonanie z dwoma osiami o réznych wymiarach dostgpne na zamowienie;
Stopien ochrony: IP 50. Na zamowienie wyzszy;

0$ fozyskowana kulkowo;

Dostepnos$¢ z przektadnia planetarng (PLG 52, PLG 60, PLG 75) lub katowa
(SG 80 lub SG 120);

Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnica;

Znamionowe napiecie U, [VDC] 12 24 40 60
Znamionowa moc P, [W] 50 50 50 50
Znamionowy moment M, [Ncm] 13,7 14 13,3 14,5
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3100 3300 3500 3300
Znamionowy prad l, [A] 5,2 2,7 1,7 1,1
Predkosc¢ bez obciazenia n, [obr/min] 3600 3600 3800 3600
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,6 0,36 0,21 0,14

Moment startowy M, [Ncm] 82 108 118 116
Prad startowy lg [A] 27 18 12 7,6
Dtugosc¢ silnika L [mm] 95 95 95 95
Srednica silnika D [mm] @ 63 @ 63 3 63 @ 63

Dtugos$¢ osi X [mm] 25 25 25 25
Srednica osi d [mm] @8 @8 @8 @8
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Silniki komutatorowe
Dunkermotoren

GR 63x55

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Silnik dostgpny z wbudowanym kontrolerem predkosci (wersja Sl);

Wykonanie z dwoma osiami o roznych wymiarach dostgpne na zamowienie;

Stopien ochrony: IP 50. Na zamowienie wyzszy;

0$ tozyskowana kulkowo;

Dostepnosc¢ z przektadnig planetarng (PLG 52, PLG 60, PLG 75) lub katowa

(SG 80 lub SG 120);

Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnicg;

Znamionowe napiecie U, [VDC] 12 24 40 60
Znamionowa moc P, W] 100 100 100 100
Znamionowy moment M, [Nem] 24 27 27 28,5
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3000 3350 3450 3350
Znamionowy prad 1, [A] 8,7 4,9 3 2
Predkosc¢ bez obcigzenia n, [obr/min] 3500 3650 3600 3600
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,8 0,4 0,28 0,2
Moment startowy M, [Ncm] 202 211 210 200
Prad startowy I [A] 64 40 28,6 19,7
Dtugo$c¢ silnika L [mm] 125 125 125 125
Srednica silnika D [mm] @ 63 @ 63 @ 63 @ 63
Dtugosé osi X [mm] 25 25 25 25
Srednica osi d [mm] @8 @8 @8 @8
GR 80x40

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Wykonanie z dwoma osiami o roznych wymiarach dostgpne na zamowienie;
Stopien ochrony: IP 50. Na zamowienie wyzszy;

0$ tozyskowana kulkowo;

Dostepno$c¢ z przektadnig planetarng (PLG 60, PLG 75) lub katowa (SG 120); &
Mozliwe wykonanie z enkoderem, hamulcem, tachopradnicg; 8
N I N B— 1 E—
Znamionowe napiecie U, [VDC] 12 24 40 60 -
Znamionowa moc P, [W] 120 120 120 120 =
Znamionowy moment M, [Ncm] 34,5 35 35 35 -—
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 2900 2900 3500 3250 o
Znamionowy prad l, [A] 11,5 58 4 2,5 =
Predkosc bez obciazenia n, [obr/min] 3100 3200 3450 3400 =
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,96 0,46 0,33 0,24 =
Moment startowy M, [Nem] 240 310 341 316
Prad startowy I [A] 93,74 46,4 38 26,4
Dtugos¢ silnika L [mm] 135 135 135 135
Srednica silnika D [mm] @ 80 @ 80 @ 80 @ 80
Dtugo$¢ osi X [mm] 30 30 30 30
Srednica osi d [mm] @12 @12 @12 @12

www.wobit.com.pl




Silniki komutatorowe
Dunkermotoren

GR 80x80

Standardowa wersja jest wykonana z przewodami (300mm);

Wykonanie z dwoma osiami 0 roznych wymiarach dostgpne na zamowienie;
Stopien ochrony: IP 50. Na zamOwienie wyzszy;

0$ tozyskowana kulkowo;

Dostepnos$c¢ z przektadnia planetarng (PLG 60, PLG 75) lub katowa (SG 120);

Znamionowe napiecie U, [VDC] 24 40 60
Znamionowa moc P W] 240 240 240
Znamionowy moment M, [Nem] 62 62 63
Znamionowa predko$¢ n, [obr/min] 3200 3100 3350
Znamionowy prad l, [A] 10 6 42
Predko$¢ bez obciazenia n, [obr/min] 3200 3000 3100
Prad bez obcigzenia l, [A] 0,65 0,37 0,27
Moment startowy M, [Ncm] 608 612 623
Prad startowy I [A] 112 73,6 60,5
Dtugoscé silnika L [mm] 175 175 175
Srednica silnika D [mm] @ 80 @ 80 @ 80
Dtugosc¢ osi X [mm] 30 30 30
Srednica osi d [mm] @12 312 @12

Silnik DC z serii GR ze zintegrowang elektronika Si

Silniki komutatorowe pradu statego z serii GR moga mie¢ wbudowang
elekironike sterujaca pozwalajaca na czterokwadrantowg prace silnika z
zadawaniem predkosci zewnetrznym napieciem analogowym w zakresie
0..+10V. Dwa dodatkowe wejscia cyfrowe sterujg trybem pracy silnika:
kierunek obrotow lewo, prawo, zablokowanie kontrolera, zastopowanie
silnika z momentem trzymajacym. Dodatkowo wyprowadzone sg wyjscia
cyfrowe: jedno z enkodera dajace 16 impulséw na obrdt watka silnika i drugie
informujace o wystapieniu zaktocenia. Mozliwe tez jest zapamietanie dwadch
statych predkoSci i parametrow rozbiegu i hamowania. Standardowo silnik
wyposazony jest w zigcze 12-stykowe. Silnik wykonywany jest w stopniu
ochrony IP54, opcjonalnie w podwyzszonym IP65.

.com

Przyktadowo pokazany na zdjeciu silnik GR63x55SI 0 mocy znamionowej
100W z wbudowang elekironika sterujgcg wykonywany jestz uzwojeniem 12V,
24V i 40V i ma moment znamionowy 27Ncm, przy momencie rozruchowym
ok. 200Ncm. Znamionowa predko$¢ obrotowa wynosi 33500br/min. Silnik
kombinowany moze by¢ z przektadnig planetarng o duzej sprawno$ci PLG
52H (mozliwe przetozenia od 4,5:1 do 512:1) lub PLG6O (przetozenia od 3:1
do 70:1) wzglednie z przektadnia Slimakowa SG80 o mozliwych przetozeniach
0d 5:1 do 75:1. Szczegolne zalety wnosi sko$ne uzebienie w przektadni PLG60
i pierwszym stopniu PLG52H minimalizujac szumy biegu.

Podobnie dostepne s3 z elektronika Sl silniki z serii GR80, GR53 i GR42.

WWW.Silniki
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BG 448l

Dynamiczne, trojfazowe silniki BLDC z 4-polowymi magnesami neodymowymi;
Zintegrowany 4-kwadrantowy kontroler predkoSci;

Wejscie analogowe 0...10VDC do sterowania predkoscia;

Dwa wejscia cyfrowe umozliwiajace ruch zgodnie z kierunkiem ruchu
wskazowek zegara, przeciwnie do niego, zablokowanie sterowania,
zatrzymanie silnika z momentem trzymajacym;

Wyjscia cyfrowe — impulsy z czujnikow Halla;

Mozliwos$c¢ zintegrowania z przektadnig planetarng (PLG 42S, 52) i katowa

(SG 45, 62); Dla projektow dostepne sg wersje bez kontrolera i z interfejsem

CAN (Cl); Podtaczenie przez 12-stykowe ztgcze (IP 65);

BG 44x25SI BG 44x508I
Znamionowe napiecie U, [VDC] 24 24
Znamionowa moc P, W] 20 40
Znamionowy moment M, [Nem] 6 11
Znamionowa predkosé n, [obr/min] 3200 3500
Znamionowy prad l, [A] 1,54 2,8
Bezwtadno$¢ rotora J [gcm?] 34 63
Prad w piku ) [A] 9 9
Dtugosé silnika L [mm] 90 115
Srednica silnika D [mm] O 44 O 44
Dtugosé osi X [mm] 20 20
Srednica osi d [mm] @6 @6
BG 65SI

Zintegrowany 4-kwadrantowy kontroler predkoSci;
Wejscie analogowe 0...10VDC do sterowania predkoscia;

Dwa wejscia cyfrowe do zmiany kierunku wirowania, zatrzymania silnika

Z momentem trzymajacym i zawieszenia sterownosci;

WyjScia cyfrowe: z czujnikow Halla (15 impulsow na obrat) i sygnat btedu;
Dwie warto$ci predkos$ci i rampa moga by¢ zapisane w pamieci sterownika;

Silnik w standardzie jest zasilany za pomoca 12-stykowego zfacza;
Dostepne z przektadnia planetarng (PLG 52, 60, 75) lub Slimakowa
(SG 80, 120); Przy projekcie dostgpny z enkoderem i hamulcem;

Dla projektow dostepna jest wersja z interfejsem CAN (Cl) oraz bez sterownika;

BG 65x25SI BG 65x50SI BG 65x75SI
Znamionowe napigcie U, [VDC] 24 24 42
Znamionowa moc P W] 50 100 150
Znamionowy moment M, [Ncm] 17 26 40
Znamionowa predkosc n, [obr/min] 3100 3100 2860
Znamionowy prad l, [A] 4 5,6 4,5
Bezwtadnos$¢ rotora J [gcm?] 72 128 172
Prad w piku l, [A] 27 27 27
Dtugo$¢ silnika L [mm] 107 132 157
Srednica silnika D [mm] O 65 065 O 65
Dtugos$¢ osi X [mm] 25 25 25
Srednica osi d [mm] @8 @8 @8




BG 75SI
4-kwadrantowy kontroler predkosci;
Wejscie analogowe 0...10VDC do sterowania predkoscia;

Dwa wejscia cyfrowe do zmiany kierunku wirowania, zatrzymania silnika
Z momentem trzymajgcym i zawieszenia sterownosci;
WyjScia cyfrowe: z czujnikow Halla (12 impulsow na obrat) i sygnat btedu;
Dwie warto$ci predko$ci i rampa moga by¢ zapisane w pamieci sterownika;
Dostepne z przektadnig planetarng (PLG 75) lub Slimakowa (SG 120);

Dwa zfgcza: pierwsze 4-stykowe do zasilania silnika, drugie 12-stykowe dla
sygnatow logicznych;
Dostepna wersja bez elektroniki i z wbudowanym interfejsem CAN (Cl, dla

projektow);
BG 75x25SI BG 75x50SI BG 75x75SI
Znamionowe napiecie U, [VDC] 24 40 24 40 40
Znamionowa moc P, W] 220 220 440
Znamionowy moment M, [Ncm] 61 71 76 98 116
Znamionowa predko$é n, [obr/min] 3900 3820 4050 3900 3700
Znamionowy prad 1, [A] 12,2 8,3 16 11,2 12,7
Bezwtadno$c¢ rotora J [gcm?] 240 240 440 440 620
Prad rozmagnesowania I [A] 48 28 66 40 52
Dtugos¢ silnika L [mm] 115 115 140 140 165
Srednica silnika D [mm] 075 075 075 075 o075
Dtugo$¢ osi X [mm] 30 30 30 30 30
Srednica o0si d [mm] @14 @14 @14 @14 @14
Tabela doboru komponentow Dunkermotoren
GR22 | G30.2 | G30.1 | G30.0 | GR42 | GR51 | GR53 | GR63 | GR80 | BG42 | BG 45SI | BG44 | BG65 | BG 75
TG11 % v % v Vv v
TG52 v v v v
MG 2 v % %
ME52 \ v
MES0 v
RE20 v
RE30 v v v % v v v v % v v
PLG24 v
PLG32 v v v v
PLG42S % % v v
PLG52 v % v % % v v v
PLG75 v v v v
SG62 v v % v % v
SG80 Vv %
SG120 Vv v v v
E38R v v v v
E90R v % % % v % v %
E300R v
PLG30 % v v
PLG52H % % % v %
PLG60 v % v
RE56 v % v v v v
SG45 v v v v
Akcesoria Vv Y, Vv \% \% \% \% Vv \Y, Y, \"




Przekladnie slimakowe
Dunkermotoren

22:31; 45; 62; 101;
180; 250; 360; 500;
5;10; 15; 25; | 8;15; 23;35;46; | 5;10;15;24;38; | 8;10; 15; 20; 30; 750; 1200; 1900;
40; 50; 75 72 50; 75 40; 50; 60; 70; 80 2500; 4000; 6000;
9600; 15200; 20000;
30000

0,79-0,29 06-03 0,7-0,25 0,7-0,25 =

| stopien: 700
75 150 400 1500 Il stopnie: 800
Il stopnie: 2400
| stopien: 0,95
0,2 0,3 0,4 2 Il stopnie: 1,12
Il stopnie: 1,28

100/200 40/40 300/350 300/500 500/350

*- maksymalny moment, jaki moze przenieSc przektadnia

WL 1
Os na lewo

SG 62
WL 2
Os na prawo
SG 80 AN WL 3
G?_ Os z obu stron
Nl ]
== AN ==

WWwWWw.Silniki.com
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Przekladnie slimakowe
Dunkermotoren

Przektadnia slimakowa typu SG 45

SG 62
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Przekladnie slimakowe
Dunkermotoren
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Przekitadnie planetarne
Dunkermotoren

Przektadnie do montazu z silnikami.

I

i_ ___________________________
|
.
i i SILNIK e e I I
[
|
|
|
|
L X
| — stopniowa 433;6 4,5; 6,25 4;6,25;8 4,5;6,25;8
. 15; 20,25; 28,12;
Il - stopniowa 18,75; 33,2; 46 15;20,25; 36; 50 | 16; 25; 32; 50;64 36: 5064
=iy 81,2, 143,8; 91,12; 162; 288, 210%0215%83115265 91,12; 126,5; 162;
199,3; 276; 353 | 312,5;400;1012,5 | 225;288; 400,512
400;512
| — stopniowa 0,9 0,9 0,9 0,9
Il — stopniowa 0,8 0,81 0,81 0,81
Il — stopniowa 0,7 0,73 0,73 0,73
£ | _ stopniowa 30 40 90/350 120
- Il - stopniowa 45 150 600 800
. Il - stopniowa 60 400 1400 2400
< | — stopniowa 0,019 0,14 0,27 0,56
- Il — stopniowa 0,025 0,18 0,37 0,72
— Il — stopniowa 0,035 0,23 0,47 0,88
175 | — stopniowa 5/12 30/100 150/250 500/350
: Il — stopniowa 5/12 30/100 150/250 500/350
= Il - stopniowa 5/12 30/100 150/250 500/350
= | — stopniowa @ 23,7x23 @ 32 x 28 @42 x 47 @ 52 x50
= Il — stopniowa @ 23,7 x 31 @32 x38 @42 x 57 @52 x65,5
Il — stopniowa @ 23,7 x 38,5 @32 x48 @42 x70 @52 x80,5
| — stopniowa @ 4x17/-x3 @ 6x20/ @ 20x3 | @ 8x25/ B 25x2,8 | @ 12x25/ @ 32x3
Il - stopniowa @ 4x17/-x3 @ 6x20/ @ 20x3 | @ 8x25/ @ 25x2,8 | @ 12x25/ d 32x3
Il - stopniowa @ 4x17/-x3 @ 6x20/ @ 20x3 | @ 8x25/ B 25x2,8 | @ 12x25/ @ 32x3

www.wobit.com.pl




Przekiadnie planetarne
Dunkermotoren

| — stopniowa 45:6,25; 8 3:4:7:10 4:55:7:10
16,8; 23,1; 27,5; 29,4;

Il - stopniowa 15; 20,25;. 28,12:36; | 12;16; 21; 30; 40; 49; 35: 42: 50: 60.9: 70:

50; 64 70 1015
. 91,12; 126,56; 162; 70,56; 84; 100; 147; 175;

Il = stopniowa | 555 508: 400; 512 - 210; 250; 362.5;

| — stopniowa 0,9 0,9 0,85

Il — stopniowa 0,81 0,81 0,72

Il - stopniowa 0,73 - 0,61

| — stopniowa 120 500 2500

Il — stopniowa 800 2500 12000

Il - stopniowa 2400 - 16000

| — stopniowa 0,6 0,55 1,5

Il — stopniowa 0,72 0,78 2,6

Il — stopniowa 0,88 - 3,7

| - stopniowa 500/350 500/350 1000/1000

Il - stopniowa 500/350 500/350 1000/1000

Il - stopniowa 500/350 - 1000/1000

| — stopniowa @ 52x50 @ 60x56 @ 75x80

Il — stopniowa @ 52x65,5 @ 60x83 @ 75x106

Il — stopniowa @ 52x80,5 - @ 75x133

| — stopniowa @ 12x25/ @ 32x3 @ 15x32/ @ 40x5 @ 19x49/ @ 50x5

Il — stopniowa @ 12x25/ @ 32x3 @ 15x32/ @ 40x5 @ 19x49/ @ 50x5

IIl - stopniowa @ 12x25/ @ 32x3 - @ 19x49/ @ 50x5

*- maksymalny moment, jaki moze przenie$¢ przektadnia

PLG 52H

www.wobit.com.pl
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HAMULCE E38R|E90R | E300R

Napiecie operacyjne [VDC] | 24 24 24
Moment hamujacy [Nem] | 20 100 300
Pobor pradu [mA] 200 400 420
Moc wejsciowa (W] 5 9,6 10
Czas zataczenia [ms] 20 30 20
(Czas wytaczenia [ms] 5 1,5 17
Stopien ochrony IP 20 20 20

Silniki bezszczotkowe oraz szczotkowe z magnesami trwatymi oferowane przez Dunkermotoren moga by¢ wyposazone w hamulce rotora.
Standardowo hamulec dziata z momentem hamujacym kiedy napiecie jest zdjete i jest zwolniony kiedy prad ptynie przez uzwojenia.
Odwrotnie dziatajgce hamulce sg dostepne na zamowienie (przy ilosci wyzszej niz 100 sztuk jednorazowego zakupu). Hamulec typu E 38
R dziata kiedy prad nie ptynie przez uzwojenie. Specjalne przeznaczenie tego urzadzenia polega na mozliwoSci hamowania statycznego
i dynamicznego. W przypadku hamulca typu E 90 R, ktdry posiada wtasciwosci takie jak omowiony wczesniej, dostepna jest wersja z
recznym jego zwolnieniem.

TACHOPRADNICE TG 11 TG 52
Rotor - 9 Ztobkow 17 ztobkow
Rezystancja [Q] 68 140 +/- 15% 9
Indukowane napigcie (E\tl)/r)ng?r% 3,0 10
Moment bezwtadnosci gem? 8,5 92 -
Wspétczynnik temp. [1/K] -0,25 -0,01
Waga [g] 80 380

Tachopradnice pradu statego TG 11 i TG 52 moga by¢ uzywane do odczytu aktualnej predkosci silnikow DC, a co za tym idzie jej kontroli
—tworzac tacho — system mozliwe jest sterowanie w duzych zakresach oraz przy bardzo matych predkosciach. Tachopradnice dostarczane
$3 po zmontowaniu z napedem. Nie sg dostepne tachogeneratory bez napedu. Wszystkie urzadzenia tego typu s dostepne z podwyzszonym

stopniem ochrony IP 54.

IMPULSATORY MAGNETYCZNE MG2 | ME 52 MG 80
Rezystor Pull-up = NIE TAK TAK
Sygnat wyjsciowy = 2 sygnaty prostokatne
Rozdzielczo$é [imp/Obr] 2, kanatAi B
Napiecie operacyjne [VDC] Un =12 (5...24)
Prad [mA] Max. 12 (U = 12)
Napiecie wyjsciowe [VDC] Max. 0,4 (20mA)
Czas narastania sygnatu [ns] 85 (U =12V)
Czas opadania sygnatu [ns] 60
Temperatura operacyjna [*C] -40...+85

Impulsatory magnetyczne znajduja swoje zastosowanie przy kontroli predkosci obrotowej, detekcji ruchu rotora czy tez okreslaniu pozyciji
we wspotpracy z odpowiednig elekironika sterujaca. Generatory magnetyczne sa sprzezone mechanicznie z silnikiem i podaja poprzez
zewnetrzne przewody serie impulsow w korespondujace z predkosScig i kierunkiem wirowania silnika.



ENKODERY INKREMENTALNE RE 20 S RE 30-3 RE30-3TlI
Napiecie operacyjne [VDC] 5 5) 2
Rozdzielczo$¢ [imp/Obr] 100 500...512 | 500...512
Czas narastania sygnatu [ns] 15 180 180
Czas opadania sygnatu [ns] 15 40 40
Pobor pradu [mA] Max. 25 Max. 85 Max. 85
Napigcie wyjsciowe (poziom niski) [VDC] Max 0,6 Max 0,4 Max 0,5
Napiecie wyjsciowe (poziom wysoki) [vDC] Min. 2,4 Min. 2,4 Min. 2,4
Temperatura operacyjna [*C] -20...+80 | -40...+100 | -40...+100
Stopier ochrony IP 30 30 30

Wszedzie gdzie ma miejsce i wymagana jest wysoka jako$¢ regulacji predkosci lub pozycjonowania rotora w silniku pradu statego
wskazane jest uzycie cyfrowego przetwornika optycznego. Enkodery inkrementalne dziafajg na zasadzie pomiaru optoelektronicznego.
Dioda luminescencyjna emituje wigzke Swiatta, ktdra pada na metalowg tarcze. Swiatto przechodzi przez szczeliny wycigte w tarczy i
dociera do fotodiody. Przy wykorzystaniu wiasciwosci zjawiska fotoelektrycznego i poprzez whudowany uktad logiczny wytwarzane sg dwa
sygnaty prostokatne przesuniete w fazie migdzy sobg 0 90 stopni, co pozwala na rozréznianie kierunku obrotow. Przy przesyle sygnatow na
odlegto$¢ wigksza niz 2,5m zalecane jest uzycie enkodera RE30-3 TI.

Sterowniki silnikow DC i BLDC.

SDC 106 to sterownik silnika DG przystosowany do wspotpracy z napedami zasilanymi
w zakresie 10...24VDC i o maksymalnym pradzie nie przekraczajgcym 6A. Konstrukcja
opracowana jest przez firme WODbit. Posiada on dwa wejscia cyfrowe (Start i Kierunek)
umozliwiajace wprawienie w ruch napedu oraz wybor kierunku wirowania rotora.
Sterowniki wyposazony jest rowniez w jedno wejscie analogowe wymagajace sygnatu
napieciowego o wartosci 0..5VDC. Przy zmianie wartosci tego napiecia odbywa
sig sterowanie predkoscia obrotowa silnika. W zaciski tegoz wejscia analogowego
mozna zamiennie podtaczyC potencjometr precyzyjny. Swietnie nadaje sie do tego
potencjometr 10-cio obrotowy oferowany przez PPH. WObit, o symbolu WM 2010 R5K.
Dostepna jest rowniez wersja SDC 106E przystosowana do wspotpracy z enkoderem
inkrementalnym. Dzieki temu mozna w doktadny sposob pozycjonowac potozenie
rotora. Komunikacja ze sterownikiem odbywa sie poprzez tacze RS 232 komputera
osobistego. W celu utatwienia uzytkownikowi wprowadzania zadanych parametrow
stworzone zostato oprogramowanie, ktore dostepne jest bezptatnie.

SDC 106 SDC 106E SID 1812 SDD 287

Napigcie zasilania elektroniki [VDC] 10...24 10...24 10...25 6...30

Napiecie zasilania silnika [VDC] 10...24 10...24 10...25 6...30

Maksymalny prad wyj$ciowy [A] 6 6 12 7 (20%)
Cyfrowe wejScia/wyjscia = 2/0 2/0 4/0 1/0
Wejscie analogowe [VDC] 0.5 0.5 0.5 brak
Mozliwo$¢ pracy z enkoderem - Nie Tak Nie Nie

Wymiary [mm] | 120x101x22,5 | 120x101x22,5 | 120x101x22,5 43x80

* - wymagany radiator




BGE BGE BGE | BGE
3508C | 6005C | 3515C | 6010C

Funkcja c 4Q 4Q 4Q 4Q
Zasilanie [VDC] | 10...30 | 10...60 | 10...30 | 10...60
Ciagty prad [A] 2,5 2 10 6
Kontrola predkosci = TAK TAK TAK TAK
Kontrola momentu c TAK TAK TAK TAK
Kontrola pozyciji S TAK TAK TAK TAK
Interfejs c CAN CAN | CAN | CAN

Rodzina BGE znajdujaca sie w ofercie Dunkermotoren to bardzo kompaktowe 4-kwadrantowe kontrolery przystosowane do sterowania
silnikow bezszczotkowych (BLDC) i silnikdw szczotkowych z magnesami trwatymi (DC). Sa one wyposazone w interfejs CANopen.
Mozliwe jest zamowienie z kazdego typu sterownika z wbudowang jednostka sterujaca umozliwiajaca samodzielng prace w sieci bez
urzadzenia nadzorujacego (Motion Process Unit). Regulatory posiadaja mozliwos¢ kontroli predko$ci obrotowej napedu za pomoca wejscia
analogowego +/-10VDC. Dane elektryczne silnika, ktbrym moga one sterowac zawieraja sie w zakresie napie¢ znamionowych: 10...60VDC
ciagtym poborze pradu z jednostki w zakresie 2...10A. Sterowniki sa przystosowane do pracy w trybach kontroli momentu (poprzez kontrolg
pradu ptynacego w uzwojeniach) oraz pozycji (poprzez mozliwoS¢ odbierania i wykorzystywania sygnatow pochodzacych z czujnikéw Halla
badz przetwornika optoelektronicznego inkrementalnego). Regulatory serii BGE 3508C i BGE 6005C s3 wyposazone w trzy wejscia cyfrowe
natomiast serii BGE 3515C i BGE 6010C w cztery wejscia cyfrowe.

mcPL-T1 Terminal
Napiecie zasilania elektroniki [vDC] 10...30
Pobor pradu [mA] 40 @ 24VDC
Zabezpieczenie przepieciowe s TAK
WysSwietlacz LCD - 21x8
Sygnaty = CAN i RS-232
CAN Baudrate [Mb/s| Do 1
CAN Protokot = DS301 V3.0
RS-232 Baudrate [bit/s] Do 15500
RS-232 = Przez Rx, Tx i Gnd
Wymiary [mm] 111x75x30

Urzadzenie mcPL-T1 jest kompaktowym terminalem umozliwiajgcym okre$lanie podstawowych parametréw ruchu linii produkcyjnych, w
ktorych sktad wchodza urzadzenia pracujace w sieci przemystowej. Urzadzenie posiada zintegrowang jednostke sterujacg Motion Process
Unit (MPU), ktora umozliwia sterowanie w funkcji Master. Stwarza to mozliwosc kontroli jednostek podrzednych (Slave). Dzigki wskaznikom
w postaci luminescencyjnych diod LED umieszczonych w obudowie urzadzenia istnieje mozliwosc: ciggtej kontroli zasilania (Power),
gotowosci pracy (Status), oraz wystapienia btedu (Error). Terminal posiada wbudowany wyswietlacz LCD utatwiajacy wybor poszczegolnych
(wczesniej zapisanych w pamieci) parametrow ruchu. Napigcie zasilania zawiera sie w zakresie od 10 do 30VDC. Przy napieciu zasilajgcym
0 wartosci 24VDC ukfad pobiera 40mA pradu. Urzadzenie posiada dwa interfejsy komunikacyjne CAN — open oraz RS-232. Komunikacje w
sieci CAN — open umozliwia protokot DS301 V3.0 (wedtug federacji zrzeszajacej uzytkownikow tej magistrali w automatyce przemystowej
(CAN in Automation). Wiecej danych na temat magistrali i dostepnych protokotoéw znalez¢ mozna na www.can-cia.org



Automatyka drzwi

Dunkermotoren jest liderem ws$rdd S$wiatowych producentow
oferujacych kompletne rozwigzania napedow dla automatyki drzwi.
Modularno$¢ produktow oferowanych przez ta firme stwarza
mozliwo$¢ dobrania optymalnego rozwigzania dla danej aplikacii.
W petni zautomatyzowana linia produkcyjna sprawia, ze oferowane
komponenty sg wysokiej jakoSci przy zachowaniu rozsadnej
ceny. Dzieki daleko idacej automatyzaciji procesow produkcyjnych
Dunkermotoren jest w stanie, z zachowaniem terminowo$ci dostaw
dostarczy¢ od 1000 do 100000 silnikéw dla danej aplikacji w
stosunku rocznym.

Jako lider w tym segmencie Dunkermotoren jest najbardziej
innowacyjnym dostawcg na rynku. Oprocz standardowych
produktow znajduja sie w ofercie rowniez specjalne rozwigzania dla
tego segmentu rynku. Wchodza w to miedzy innymi: bardzo ciche
napedy i przektadnie; napedy przystosowane do pracy z duzym
wspotczynnikiem wypetnienia cykliczno$ci; sterowanie pradowe
hamowania; specjaine przektadnie $limakowe dla minimalnego
offsetu osiowego; samohamowne przektadnie; silniki BLDC ze
zintegrowang elektronikg sterujgca; osie wyjsciowe z kotami
pasowymi.

Napedy drzwiowe z Dunkermotoren zostaty uzyte w nastepujacych
aplikacjach:

- wejscia budynkow;

- drzwi pociggow i autobusow;

- drzwi w windach;

- drzwi do pomieszczen sterylnych;

- drzwi wiezienne;

- bramy garazowe;




Automatyka przemystowa.

Dunkermotoren i Buehler to liderzy ws$rod producentéw kompletnych
rozwigzan napedowych dla automatyki przemystowej. Oferowane
przez te firmy silniki zawierajg sie w zakresie mocy od 1 do 500
Watow. Dostarczane silniki sa zorientowane na dang, specyficzng
aplikacje, co potaczeniu z innowacyjno$cia powoduje mozliwo$¢
zaadoptowania optymalnego rozwigzania. Dunkermotoren i Buehler
w potaczeniu z firmg WObit oferuja rozwigzania napedow, co
o0znacza spetnienie surowych wymagan aplikacji w tym segmencie.
Rozwigzanie kompletne napedu oznacza mozliwoS$¢ uzycia silnikow
AC, ECiDC kombinowanych z przektadniami, hamulcami, enkoderami,
sterowaniem i innymi komponentami. Ponizej wymieniono cechy
produktow oferowanych przez Buehler i Dunkermotoren, ktore maja
szczegOine znaczenie w automatyce przemystowe:

- kompaktowa budowa;

- wysoki stopien ochrony;

- dtuga zywotnos¢;

- dynamiczna charakterystyka regulaci;

- mozliwo$¢ zintegrowania elektroniki i pracy w sieci
informatycznej (przemystowe;);

W petni zautomatyzowane linie produkcyjne powodujg duzy stopien
powtarzalno$ci produktow wysokiej jakosci, co przy ilosciach
zamOwieniowych 50 — 50 000 sztuk jest bardzo atrakcyjne cenowo.
Silniki firmy Buehler Motor dostepne sga w ciggu dwoch tygodni
(pojedyncze egzemplarze s dostepne z magazynu w Poznaniu) od
daty ztozenia zamowienia. Dunkermotoren prowadzi rowniez program
magazynowy dla standardowych produktow. Termin dostawy zamyka
sie wtedy w kilku dniach roboczych.

Typowe aplikacje napedow Buehler Motor i Dunkermotoren:
- Maszyny tekstylne;
- Maszyny drukujace;
- Maszyny uzywane w obrébce drewna;
- Przemyst potprzewodnikowy;
- Automatyka spawalnicza;
- Jednostki pick - and — place;
- Aplikacje podajace X/Y/Z;
- Systemy wieloosiowe i robotyka;

Aplikacje zwigzane z automatyka przemystowg czesto wymagajg
optymalnego dostosowania napedu. Dunkermotoren oferuje specjalne
wykonania motoreduktorow, zawierajace na przykfad:
- Przektadnie Slimakowe z otworem przelotowym;
- Podwyzszony stopien ochrony;
- Specjalnie wykonane osie;
- Sterowane elektrycznie hamulce;
- Cichobiezne przektadnie planetarne;
- Wysokonapieciowe uzwojenie silnikow szczotkowych pradu
statego;
- Whbudowane serwokomponenty takie jak enkoder 4000
impulséw na obrdt;
- Specyficzne rozwigzania dotyczace elektroniki sterujacej;




Technologie medyczne.

Dunkermotoren jest strategicznym dostawca (producentem) uktadow
napedowych dla technologii medycznych.Silniki oferowane przez
tego niemieckiego wytworce mieszczg sie w zakresie mocy od 1
— 500 Watow. Specyfika tego segmentu rynku wymaga spetienia
wielu restrykcyjnych wymagan i duzej niezawodnoS$ci, z ktorymi
Dunkermotoren, dzieki swojemu wieloletniemu doSwiadczeniu w
branzy znakomicie spetnia oczekiwania. Specyficzne rozwigzania,
innowacyjno$¢ produktow oraz ich wysoka jakoSC sprawia, iz
spetnienie oczekiwan klienta nie jest problemem. Zorientowanie
produkiu na dang aplikacje jest uzyskiwane dzieki modularnoSci
napedow oferowanych przez Dunkermotoren. Oprocz silnika z
przekfadnia (planetarng lub $limakowa mozliwe jest kombinowanie
napedu z przetwornikiem optoelektronicznym, hamulcem i innymi
komponentami.

Ponizej przedstawiono kilka cech charakteryzujacych oferowane
przez WODbit silniki DC i BLDC, ktore sa wymagane szczegdlnie w
aplikacjach medycznych:
- Dtuga zywotnosc¢ i wysoki wspotczynnik wypetnienia cyklicznosci
pracy;
- Zerowa tolerancja mozliwosci wystgpienia btedu;
- Wysoka rozdzielczo$¢ pozycjonowania i dobra sterownos$¢;
- Cichobieznos¢ silnikdw i przektadni;
- Opcjonalnie mozliwo$¢ zintegrowania z elekironika sterujaca
i interfejsem dla magistrali CAN;
- Zabezpieczenie mechaniczne ruchu;

Typowe aplikacje napeddw Dunkermotoren:
Stoty operacyjne, wozki elektryczne; tozka szpitalne;
- Sprzet rentgenowski;
- Sprzet rehabilitacyjny;
- Wyposazenie laboratoriow analitycznych;
- Sprzet dializujacy;
- Systemy infuzyjne;
- Sprzet dentystyczny;
- Pompy medyczne;




Automatyka pojazdow.

Dunkermotoren i Buehler Motor sg producentami napedow dla
aplikacji ladowych, wodnych i powietrznych. W szczegoinoSci
pojazdow samochodowych, statkow i samolotow (ew. Smigtowcow).
Innowacyjno$¢izorientowanie narozwigzanie umozliwia dostosowanie
napedu do specyficznych aplikacji w tej branzy. Wspomniani wyzej
zachodni producenci mikromaszyn elektrycznych oferujg swoim
klientom inzynierskie rozwigzania problemow zwigzanych z napedami
i ich sterowaniem. Kombinacje modularne silnikow DC i BLDC z
przektadniami, hamulcami, enkoderami i sterowaniem powodujg duzg
atrakcyjno$¢ tych produktow. Wszystkie powyzej poruszone aspekty
sktadaja sie na produkt charakteryzujacy sie: dtuga zywotnoscia;
zerowa tolerancja btedu; cichobieznoscia silnika i reduktora; wysoka
klasg izolacji; dobrg sterowno$cig; wysokim stopniem ochrony;
opcjonalnie — zintegrowang elektronikg sterujaca i interfejsem CAN.
W petni zautomatyzowany proces produkcyjny powoduje wysoka
jakoS¢ produktow oraz rozsadne ceny. Segmenty rynku obstugiwane
przez Buehler Motor i Dunkermotoren w inzynierii pojazdow:

- Samochody osobowe, cigzarowe;

- Autobusy i pociagi;

- Maszyny budowlane i rolnicze;

- Pojazdy kempingowe;

- Lotnictwo;

- Statki, okrety;

Napedy z oferty tych niemieckich producentéw sg stosowane w
szerokim zakresie elementow pojazdu. W$rod wielu mozna wyroznic:
systemy dachowe; pozycjonowanie siedzen; sterowanie skrzyniami
biegow; pompy; tachografy i urzadzenia nagrywajace; ktadki oraz
drzwi autobusow i tramwajow; systemy klimatyzacyjne; wyposazenie
pozycjonujace.
Dla OEM-owych klientow Dunkermotoren i Buehler oferujg specjalne
rozwigzania takie jak:

- Silniki odporne na wibracije;

- Wersje osi i fozysk z materiatow antykorozyjnych;

- Specjalne przekfadnie;

- Podwyzszony stopien ochrony;

- Wersje na wysokie temperatury;

Silnik do rozdziatu napedu w samochodach 4WD
(specjalna wersja >10000 szt.).




Sterownik silnika pradu statego typu SDC 106 (SDC 106E).

Sterownik SDC106 jest prostym sterownikiem przeznaczonym dla sterowania
silnikdw pradu statego o pobieranym pradzie do 6A. W podstawowej wersji (bez
,E”) umozliwia on zadawanie predkosci i kierunku wirowania rotora. Predko$¢
silnika zadawana jest za pomocg zewnegtrznego potencjometru, lub poprzez
zewnetrzny sygnat analogowy o wartosci 0 - 5V (zadawane np. ze sterownika
PLC). Sterowanie silnikiem (START, STOP, KIERUNEK) odbywa sie za pomoca
optoizolowanych wej$¢ START | DIR.

Wersja SDC106E posiada whudowany cyfrowy regulator predkosci i potozenia,
ktory po sprzegnieciu z zewnetrznym enkoderem, montowanym najczesciej
na wale silnika, umozliwia precyzyjne zadawanie predkosci lub pozycji wirnika
silnika. Ponadto wersja ,E” umozliwia zapamietywanie list rozkazow w nieulotnej
pamigci. Dzigki temu sterownik po jednokrotnym zaprogramowaniu moze
autonomicznie realizowa¢ wprowadzony program. Sterownik rozpoznaje dos¢
szerokg liste instrukcji takich jak: zadanie pozyciji lub predkosci, ograniczenie
napiecia silnika, predkoSci i przySpieszenia, czekanie na aktywacje wejscia
cyfrowego, skoki warunkowe i bezwarunkowe. Stworzone listy rozkazow
moga realizowac najrézniejsze zadania — od prostego sterowania silnikiem
do skomplikowanych zadan zwigzanych z ruchem wedtug zadane;j trajektorii i
reagowania na sygnaty zewnetrzne pochodzace np. z wytgcznikow krancowych.
Sterownik moze wigc wykonywac¢ na maszynie funkcije zblizone do matego PLC,
ale ukierunkowane na pozycjonowanie silnika w jednej osi.

Wiasciwosci:
. obcigzalnos$¢ pradowa do 6 A
. napiecie zasilania 10 — 24 VDC
. zabezpieczenie przeciwzwarciowe i przeciwprzecigzeniowe przy 30 A
. zabezpieczenie termiczne
. optoizolowane wejscia START i DIR do recznego zatrzymywania / zmiany kierunku wirowania silnika
. wejscie analogowe 0 — 5 V do zadawania predkoSci z potencjometru
. obudowa przystosowana do montazu na szynie DIN
Wersja SCD106E: e
. tryby pracy: regulacja potozenia, regulacja predkosci, regulacja predko$ci zadawanej z potencjometru, mozliwosc¢ o
mieszania trybow z programu sterujacego )
. 4 wejScia cyfrowe do obstugi zewnetrznych elementow (np. wytaczniki krancowe) o
o mozliwo$¢ programowania listy instrukcji do wykonania (typu jedZ na pozycije pierwsza, zeruj pozycije, czekaj na A
sygnat, jedz na pozycje druga, powtorz cykl) e
. mozliwo$¢ zmian parametrow regulatora sterownika -
o wspdtpraca z programem SDC106E-PC .
o mozliwo$¢ sterowania w czasie rzeczywistym z komputera PC lub innego urzadzenia wyposazonego w interfejs .
RS232 =
=
=
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Dla wersji ,E' dostgpne jest takze oprogramowanie na
komputer PC, ktore pozwala w prosty i intuicyjny sposdb
konfigurowac sterownik i tworzy¢ listy programow.
Program daje mozliwosci skonfigurowania wszystkich
parametrow regulacyjnych sterownika. Najwazniejsze z
nich to: wzmocnienie regulatora potozenia, predkosci,
przyspieszenia, ograniczenie napiecia zasilania silnika (np.
w przypadku stosowania silnika na nizsze napiecie niz
napiecie zasilania sterownika), ograniczenie predkosci i
przyspieszenia.

Najistotniejszym elementem programu jest mozliwo$c¢
tworzenia list instrukcji. Na zdjeciu obok widoczne jest okno
gtowne, w ktorym mozna tworzy¢, edytowac i wysytac listy
rozkazow do sterownika.

Sterownik ma mozliwo$¢ wspotpracy z przetwornikami
optoelektronicznymi o standardach wyjsc takich jak Nadajnik
Linii; NPN Otwarty Kolektor; Push-Pull i TTL. Ponizej
przedstawiono kodowanie symbolu zamowieniowego.

] | | 211 Znakéw pozostato! |

1> Trpb requlacii potozenia
2» Caekaj 23 [5]

3 Skocz jesliwej. 51 dolinii [2 ]
43 Zew) pozycig

53 Zada] wartoss 3213

B> Tryb requlaci predkosci

¥> Zadaj wartogc 0

8> Skocz jesli wej, 51 do finii [3 ]
9> Zadaj wartogs -300

_meser |

: P
W [obrfs] i [obe] [

SDC 1 06 E 0,1,2
Sterownik silnika Jednoosiowy Prad silnika: 0...6A Sprzezenie z enkodera Napigcie zasilania
pradu statego enkodera:
0-0...5VDC
1-1...12VDC
2-2...24VDC
Przyktadowa konfiguracja (dla SDC 106E)
< wejicia cyfrowe

sterownik

zasilanie

www.wobit.com.pl
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SDD287 to modut podwajnego drivera dla silnikow DC.

Idealnie nadaje sie do konstrukcji robotow mobilnych, matych pojazdow, gdzie
napedem sg dwa silniki pradu statego. Zbudowany on jest w oparciu o scalone
mostki mocy, ktére pozwalaja na sterowanie silnikiem DC pradem do ponad 20A.
Modut w podstawowej wersji bez radiatora pozwala na sterowanie dwoma silnikami
DC otagcznym pradzie 14A i napigciu do 36V. Uktad posiada zabezpieczenie termiczne
i przecigzeniowe, ktore chroni przed mozliwoscig uszkodzenia mostkow. Modut
wyposazony jest takze w zabezpieczenie przed odwrotnym podtgczeniem zasilania
oraz w wyjscia pomiaru pradu.

Mobot Explorer: Solidna, niska konstrukcja oparta zostata na elementach wykonanych z
blachy gietej, zapewniajacej duzg odporno$¢ na uderzenia. Robot wyposazony zostat w
cztery, niezaleznie pracujace silniki Buehler’a serii 1.61.070 umozliwiajace poruszanie
sie robota nawet po trudnym terenie, a zwigkszona masa oraz terenowe opony zapewniajg
stabilne przemieszczanie po nierownosciach terenu.

Robot moze zosta¢ dodatkowo wyposazony w manipulator zwiadowczy o czterech
stopniach swobody umozliwiajgcy zamontowanie kamery lub chwytaka. Bezprzewodowa
transmisja sygnatu wideo umozliwia obserwatorowi w czasie rzeczywistym obserwacje
terenu oraz kontrolg nad pracg samego robota.

Uktad sterownia oparty na ptycie gtownej Mobot MB 2.0, wyposazonej w 32-bitowy
mikrokontroler ARM, umozliwia autonomiczng prace robota. A wykorzystanie
ultradzwigkow zapewnia skuteczne wykrywanie przeszkod, jakie moze napotkac robot.
Mobot Explorer moze znalez¢ szerokie zastosowanie w monitoringu obiektow i rozlegtych

terenow.

Konstrukcja mini sumo:

Konstrukcja mini sumo o wymiarach zgodnych z regulaminem zawodow, opiera sig na
nowatorskim wykorzystaniu ptytek drukowanych jako elementow nosnych konstrukcji.
Ptytki po odpowiednim ztozeniu tworza przestrzenng strukture, zapewniaja stabilnoSc i
sztywnoS$¢ konstrukcji, jednocze$nie umozliwiajg eliminacje przewodowych potaczen
pomiedzy zespotami robota. Do napedu robota wykorzystano cztery miniaturowe silniki
pradu statego z przektadnig wraz z kotami o duzej przyczepno$ci. Do zasilania uktadow
elektronicznych i silnikow, wykorzystane zostaty standardowe akumulatory AA. Dzieki
prostej konstrukcji, ztozenie catego robota staje sie czynnos$cia prosta i przyjemna.

Elektronika sterujaca dla pojazdow mobilnych.

Ptyty Mobot-MB i TankBot-MB przeznaczone s3 do sterowania silnikami DC, ktdre s najcze$ciej wykorzystywanym napedem
w robotach mobilnych. Ptyty zbudowane sg w oparciu o nowoczesne, scalone mostki mocy, posiadajgce zabezpieczenia
termiczneiprzecigzeniowe, ktore pozwalajg na sterowanie silnikami o prgdach do 6A i napieciach do 36V. Elektronika sterujaca
bazuje na mikrokontrolerze ATmega128, ktory nie stwarza barier programiscie, jako ze oprogramowanie uruchomieniowe
do tego uktadu jest powszechnie dostepne w internecie. Ptyta Mobot-MB wykorzystywana jest w robocie mobilnym Mobot-
A1, znalazta takze zastosowanie w wielu innych projektach. Ptyta TankBot-MB wykorzystywana jest obecnie w pojazdach

TankBot.
Mobot-MB podstawowe wtasciwosci: TankBot-MB podstawowe wtasciwosci
- 2 x driver silnika DC 6A - 2 x driver silnika DC 5A
- 1 x driver silnika krokowego 1.5A - 2 x driver silnika DC 1.3A
(podziat kroku do 1/8) - procesor sterujacy ATmegal28
- 2 x klucze tranzystorowe o duzej obcigzalnoSci - uktad rejestratora / odtwarzacza dzwigkow
- procesor sterujacy ATmegal28 - 8 wyjs¢ tranzystorowych (0,5A)

- 4 x diody sygnalizacyjne

- 2 x diody sygnalizacyjne

- ztacza komunikacyjne i rozszerzen - ztacza komunikacyjne i rozszerzen



WODbit oferuje niezbedne w automatyce czujniki do pomiaru kata i przemieszczenia liniowego w wiekszosci znanych
technologii, czujniki sity i cisnienia, czujniki zblizeniowe indukcyjne, fotoelekiryczne i pojemnosSciowe, czujniki
momentu, inklinometry. WObit produkuje szeroka game sterownikw do oferowanych silnikdw DC i krokowych
oraz urzadzenia towarzyszace zwigzane z kontrolg ruchu. Prowadnice liniowe, Sruby kulowe i przektadnie
planetarne pozwalaja na budowe precyzyjnych uktadow pozycjonowania. W dziedzinie napedow oferte uzupetniaja
komutatorowe silniki pradu statego i bezszczotkowe matej mocy. Komponenty robotyki pozwalaja na budowe
wiasnych robotéw mobilnych i przemystowych. Bazujagc na 18-letnim doSwiadczeniu w zakresie czujnikow i
pozycjonowania WObit importuje towar bezpo$rednio od ponad 30 dostawcow z catego $wiata.

Nasze domeny:

* www.silniki.com - silniki dc, silniki bldc, ac, silniki zaluzjowe, przektadnie, elekironika sterujgca, hamulce,
enkodery i akcesoria renomowanych producentéw: Dunkermotoren i Buehler-motor

* www.silniki.pl - silniki krokowe, silniki DC, sterowniki, aktuatory, sprzegta, przektadnie, indeksery, zasilacze

* www.silnikidc.pl - tanie silniki dc, z przektadnia, z przektadnig planetarng, mikrosilniki

* www.czujniki.pl — czujnik drogi, kata, sity, momentu, ciSnienia, koloru, czujniki zblizeniowe

* www.enkodery.pl — tanie enkodery optoelektroniczne, magnetyczne i pojemnosciowe

* www.mobot.pl — komponenty robotyki

* www.stolikixy.pl — miniaturowe precyzyjne stoliki XY i obrotowe wraz z osprzetem

* www.emechanika.com - technika liniowa, przektadnie

* www.prowadnice.pl — prowadnice liniowe toczne

* www.zebatki.com.pl — zgbatki plastikowe miniaturowe

* www.micro-epsilon.pl — produkty specjalisty w dziedzinie pomiaru drogi

* www.autonics.pl — praktyczna automatyka, enkodery, wskazniki, regulatory temperatury, czujniki zblizeniowe

* www.eltrotec.pl — czujniki specjalisty w dziedzinie koloru

* www.manipulatory.com — manipulatory drazkowe firmy Megatron

Tel. (061) 8350 620
(061) 2912 225

e-mail: wobit@wobit.com.pl

P.P.H. WODbit Witold Ober

Gruszkowa 4
61-474 Poznan

www.wobit.com.pl




