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l nnovative Mot or en u

n I hnen als | hr Partner f¢r Antriebstechn
Mit unseren Produkten erzielen wir den gr

ster Technologie namhafter Hersteller wvon

bei i st uns die intensive Beratung im Vorfeld,
zept i st di e Voraussetzung f¢r ein erfolgreich
ktionellen Kriterien, sonder ni ogbe hienn Bkeoznukgr eat u fa uef
oder Standardl °sungen, ¥konomi e oder Preis. Sc
me n . Und das mi't kompetentem Personal, das Si e
ulungen und Training am konkreten Proj ektl-BasT ek

den von unserem erfahrenen Team sel bst durchgef

e auCergew®hnlichen Anforderungen an die Applik
di e Suche nach den innovativsten Produkten i m

h verantwortungsvollen Einsatz erzielen wir gen

°tigen. Gl eichzeitig verschafft wuns das einen w

en wiederum den Mehr wert, den wir |l hnen als Par

Schnittstelle zwischen Mar Kkt und Hersteller S i

aften zu unseren Lieferanten |Innovationstreiber

ch Bewegung, Dynami k, Pr2azision und Geschwindig
ch Ehrlichkeit, Kompetenz, fairen Umgang und Me

del ns.

Ing. (FH) Matthias van Spankeren
chaftsf¢sghrer
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Produktportfollo

Antriebe

M ACServomotoren
WM DCServomotoren
M Direktantriebe
M Geh?2usel ose Servos
B Hi gThorquemot or en
M Hohl well enantriebe Wa s Kunden und uns b e
M Mi kroaktuatoren
MLinear motoren Antriebe
M Piezoantriebe A Prazision
BVoice Coil Aktuator ¢A Dynamik
A Leistungsdichte
A Effizienz

Regler und Verst2arker

WM Servoregler

a
WMServoverstarker Regler und Verst?rker

A Ger2atebau oder Schaltschrankbau

A Kompakte Bauwei se
Motion Control A Zuverlassigkei't
B St a-Adone A Extreme Umwel tbedi ngungen
B PCKarten A Platinenmontage
Aut omati sierung Motion Control und Automati s
A Software SPS A Leichte Programmierung
A St a-Adone oKart &C
Zubehor ,?\Sicherheitstechnik
A Il EC 6-5P31
A Encoder A HMI

A Getriebe

A Kapazitive Sensoren
A Optische Linearenco Kundenzufriedenheit

A Fachliche Beratung

A lndividuelle Betreuung

A Kundenspezifische L°sungen
A Nachhaltigkeit

A Qualit?®at
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MOTI ON CONTROLLBEBRRVOVERST RKER|MESSSYSTEME

Position Control Digitale Servoversit3dRkteat or-usdhe
A Steuerung Aohsen A Digitale Signalve

=

arhgiehmeg ssyst eme
A Beliebige Kombinat|iAoDi giotna ISe rGews comwi-n|djAgkGéassund Metall maCst @
AWngufl °sungsbelr,ed chm5 C

Sc htuintdt Sonderachisen una. Positionsrege

Hydrauli kachsen) A Sehr kompakte Baufldr@enauigkeit 2,5 Om >
A Ausf ¢hrunbii mdtse PkCk pAr Kemmuni kati on ¢ber| CldNmgwingkeit 5,0 Om be
oder &t ame SyngNe®2 32RS A Ber¢ghrungsl oses optis
A Bussysteme: I SA, Pl@1 Ko RfCd rit0ath |l e Pr ogr ammd yegtseorht war e

VME, CompactPCI, USBVerEgtherkernr frei pridgDiagninmt &lr balrs di gitaler
und -R3S2 A Leistungsberlei «hW| 50 AW 16384 I nterpolatio
A Software: Treibern |[Aghrnigrege mtevadBaeé-bsol|ufA Anal og s&lnsc old eV
triebssysteme und |[PrRgsalmmirereoder TaghdrRaokdsthesungensor kopfge
sprachen me gl i ch A Auch als Vakuumversio
A Hohe Performance dilurch 32 Bit A Kl eine Baufor men

RI SEr ozessor Anal oge ServoverstpPprkeroCe Montagetoleranz

A Bewegungs modiPunRunlARtStromverstarker ohne Totband
Jog, lineare und KAeGstitleirpead raitti ®otn,
Konturmode, el ektr|dnlesichtelsn @coel aiBaiéc tk W6/0 W
be, ECAM (el ektronliAsicrhler Kmgea nAeagl-l Rgs-ol ver

schei be) oder Tachor ¢¢ckf ghrjung meglich

>

Digitale und anal odek &mmakte Bauwei se
Ausg?nge

A Zweiter Messsystemeingang pro

Achse
A Komfortable Inbetr|l/i ebnahme und
Di a g nSosfet war e, schnel |l erl ern-

bare Programmier un|g
A Kundenspezifische |Software und

Har dware auf Anfr alge
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SERVOMOTOREN
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}Direktantriebe m¢ssen nicht elektromagnetisch se

In KraftberieiZheN mwoAsrstlri ebe extrem reabit eolranselyuelgl er ol gt i

ein Linearmotor ni clhaubzwi ngeme Bdschl eluean gR@gemanwznfd equenz v

herk°mmlicher el ekthreesmag rPeotsiigsdloeri er zei Daehei bil det sich in

Mot or ausgef¢hrt sein. stehende Wellenfor m.
Aber auch extremer GueigchleaufSchwwi agungsf o

Piezoel ektrische Anmhrinelde e sve | Aretnr i ieb e aBRiisl. d Kogrswvamt emiCer-oel | i

diesem Kraftbereich sceaiwémdrpheitbenvon gumBgenl OanOnesn wsetrabende

Lei stungswerten besderderms t VGesehivendi gkeitsschwankun-

wi e geringe AbmacCe, gwenikderi nkewddo real iBaedte m$tt2 eéd ner mecha

te Masse, wirtschaftliche Konstruktio- Vorspannung auf der L¢

nen, Vakuumtauglichkeit bis ins Hoch-

vakuum®adror) oder magnetfeld-

freie Ausf ¢¢hrungen auf .

Jeder Mot or beiinhaltet Piezo

Schwingstaabe. Diese ¢ben eine Kraft

von je 4 N pro Element in Bewegungs-

richtung aus. Durch die unterschiedli -

che Anzahl von El ementen verfgggen

die Standardmotoren ¢ber 4 8, 16 o-

der 32 N Vorschubkraft. Mehr er e Mo -

toren k°nnen mitein®ederAnknimbbht epti ezolkéragminscheédertragen si e

werden. Wah!l wei s-@ - k °Sncnhewni nlgisr € are , di e miet nEedat ki abskmaaft . Di

der Rundachsen auf gediarue Werdemnkober fl 2 cahues dKregcakneink. gleifeer t i gt
stabformigen Piezoelcdhmeamwtee sasclRevi ami kstrei

Dur ch di e typische gAnbel ekfregabnangeregt in zwei cberl a-

von rund 40 kHz (dalertewnch Sdhei Bgungsf or men, einer

zeichnung Ultraschall3mogwnrdengi send Bdiegeschwi ngung.
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