EM-101-BI MOOTTORIOHJAIN 24V 4A 4-QUADRANT
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- Suojaus toipuvalla sulakkeella
- Aseteltava virtaraja
- Aseteltava kiihd./jarr. ramppi
- Kuorman kompensointi

- Erikoisjarrutus toiminnot
- Kayttojannitekompensointi

- Portaaton +-10V ( +-5V ) s&é&to

- Positiivinen ohjauslogiikka
- Asennus DIN-kiskopohjalla tai ruuveilla
- Hyva hyodtysuhde

EM-101-BI on suunniteltu moderneihin automaatiojarjestelmiin. Ohjaus tapahtuu helposti rele tai avoin kollektori-tyyppisilla
ohjauksilla. Analoginen ohjaus toimii 10V jannitteella. Sopiva moottori on harjallinen kestomagneettimoottori 5...80W.
PWM -tyyppisen ohjauksen ansiosta laite toimii hyvalla hyétyasteella, lampdhavid on pieni ja moottorin kéynnistys
momentti suuri. Kuormituksen vaikutusta moottoriin voidaan kompensoida sisdanrakennetulla RI-saadolla. Ulostulovirta, ts.
moottorin momentti asetellaan DIP-kytkimin. Virtarajan toimintaa kuvaa punainen led. Laitteella on lukuisia
jarrutusominaisuuksia. Tehokkain jarrutustoiminto on vastaohjaus -jarrutus, jossa moottoria ohjataan jarrutusta
vastakkaiseen suuntaan ja aikaansaadaan todella tehokas jarrutus. Liséksi kortissa on oikosulkujarrutus, jossa moottori
kytketaan oikosulkuun jarrutuksen ajaksi. EM-101-BI siséltda myds aseteltavat kiihdytys- ja jarrutusrampit.
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KAYTTOONOTTO EM-101-BI

Kayttojannitteen tulee olla tasajannitetta, jossa rippelid véhemman kuin 20%.

Jannite 12...34V . Aseta aluksi kaikki trimmit kuten lay-out kuvassa.
Valitse jannitealue 12 / 24V kayttdjannitteen perusteella.

HUOMIO ! Vastaohjausjarrutuksessa ohjain ottaa jarrutusvaiheessa hyvin
suuren virtapiikin. Virtalahteen suodatuskondensaattorin tulee olla riittavan
suuri, esim. jos moottorin nimellisvirta Im=1A niin Cr=4700uf vahintaan
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VIRTARAJA RAMPPI / JARRUTUS
Virtaraja rajoittaa moottorin virtaa eli momenttia Ramppiasetuksen kaksi ensimmaista asetusta ovat
Virtaraja asetetaan Dip-kytkimin, kartta alla. erikoistoimintoja. ENSIMMAINEN asento on ns. vasta-
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KOMPENSOINTI OHJAUS

Kuormituksen kompensoinnilla voidaan kompensoida Pydrimisnopeuden ohjearvotulon maksimi voidaan
kuormituksen vaikutusta moottorin py6rimisnopeuteen. sovittaa valille £5V...£10V. Taysi alue saadaan siten
Toiminta liséé ohjausta tietyssa suhteessa virran lisdan- kayttddn jo -5..0..-5V ohjauksella. Alue sdadetéan
tyessa moottoripiirissa. trimmilla P1.

Kompensointitarve on sovellus- ja moottorikohtainen.
Yleensa pieni moottori vaatii suurempaa kompensointia
kuin suuri. Joissakin sovelluksissa ei tarvita lainkaan
kompensointia. Ylikompensointi eli liian voimakas kom-
pensointi aiheuttaa pyorimisnopeuden "pumppaamista”.

kompensointi kasvaa

P2 — P10 o

min. /@\ max. @’ 100% alue -5..0..5V (-100...0...100%)
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alue -10..0..10V (-100...0...100%)

OHJAUSKYTKENTOJA
Ajo yhteen suuntaan. Ajo kahteen suuntaan Aio kah T
’ - : o jo kahteen suuntaan janniteviestilla
Nopeus potentiometrilla m(c)e’tﬁrés ja suunta potentio kéy kytketty Kiinteasti padlle.
51(6|7 (89 [0 5 718 (9 51617 |8 lo

é mopeUS l ~ NOPEUS ‘ \%
kay KAY
OHJAUSJANNITE -5..0..5 tai -10..0..-10V

Ajo kahteen suuntaan kytkimella Ajo kahteen suuntaan kytkimella Ajo kahteen suuntaan janniteviestilla
kay kytketty kiinteasti Nopeus ulkoisella potikalla kay janniteohjauksella
kay kytketty kiinteasti

516 (71819 516 |7 (8|9 516 (71819
) . Uk|
KAY KUN ~—~
TAAKSE Uk >4V )
o— o Uohj
TAAKSE ETEEN o —
NOPEUS CETEEN | OHJAUSJANNITE -5..0..5 tai -10..0..-10V

[ ]
° ’l
II ELECTROMEN Oy vihanheikkiantie 568, 20810 Turku, FINLAND Tel. +358-2-4693050 Fax. +358-2-4693052



