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NOVINKA NA TRHU
KROKOVY MOTOR SERIE ASX ON LINE ALPHASTEP

OPIS Engineering k.s. pfedstavuje novinku série ASX
(all-in-one closed loop) - integrovany krokovy motor
AlphaStep . Pohon tvofi: Fidici jednotka, samotny pohon
a zpétna vazba. Motor pfinasi nové feSeni v oblasti
krokovych motord. AlphaStep pfi svém chodu neztraci
sychronizaci kroku ani, kdyZ je jednotka vystavena
nahlému kolisani v zatézi nebo v akceleraci. Vestavény
snimac polohy plynule monitoruje pohyb motoru.

Je-li porudena synchronizace zpétnovazebni fidici
jednotka se automaticky spusti tak, Ze nemusime mit
obavu ze ztraty kroku.

Nova technologie krokovych motort...
Integrovany motor s fidici jednotkou
Rozliseni 51 200 krokd na otacku
Do 5000 ot x min ™

Separacni systém teploty
Automaticka kontrola stavu

Vykonna fidici jednotka...

e Automatické zobrazeni profilu chodu

e Automatické nahrani zvoleného programu a jeho vyhodnoceni
e Konfigurace pro PLC, PC, a standardni zafizeni

e UplIné diagnostické a zobrazovaci funkce

Rychlé a snadné programovani...

e Intuitivni programovani

e Volba jednotek: mm, inch, rychlost, atd.

o UzZivatelské rozhrani s prom&nnymi udaji a procedurami
e Programovatelny 1/O
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Technicka data
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Model ASX66A-1/ASX66A-2
Maximalni pfidrzny moment | Nem (0z-in) 1.0 (142)
Setrvacénost rotoru J kg-mz(oz-inz) 405x107(2.2)
Staticka uhlova odchylka minut +5
Rozli$eni pocet kroku na otacku 1~51200

Napéjeni DC 12 ~ 48V maximalné 4A

Izolaéni rezistence

100MQ minimalné naméfena 500 VDC megger u nasledujicich mist:

e svorkovnice pro napajeni ohfevu motoru

Dielektricka stabilita

do jedné minuty
e svorkovnice pro max. napéti 830 V DC

Pracovni prostiedi

okolni teplota

0°C ~ +40°C (neni uréeno do mrazu)

okolni vihkost

do 85% (nedochéazi ke kondenzaci)

prostiedi

neni dovolen agresivni plyn, prach, voda olej a dalSi.

e  Za&kladni baleni obsahuje, ASX66A-1 krokovy motor, napajeci konektor, vodi¢e s komunikaénim konektorem. Stavebnicové baleni ASX66A-2 obsahuje
jesté komunikaéni kabel, 1/0O kabel, privodce s CD a navodem.
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Motor Model: ASX66A 3
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