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URUN BILGISI

Uygulamaniz icin Hangi Servo Konum
Geri Bildirim Cihazi Dogru?

. o

Kapali déngu bir servo sistemin hassasiyeti ve yanit verebilirligi, konum geri bildirim
cihazinin kalitesine baghdir. Bazi cihazlar, makine verimliligini ve guvenligini onemli élgcluide
artirabilecek ézelliklere de sahiptir. Ihtiyaglariniz icin dogru secimi yapabilmeniz adina

mevcut teknolojileri anlayin.

Konum geri bildirim cihazi nedir?

Bir konum geri bildirim cihazi, bir motorun mekanik
¢ikisinin sabit parcaya goére konumunu olcer.
Standart bir rotatif motor icin cihaz, milin/rotorun
motor govdesine/statora gore konumunu olcer.
Dogrusal bir motor i¢in, hareketli bobinin sabit
miknatis yapisina gére konumunu 6lcer. Hareket
hizi ve hatta ivme, zaman icindeki konum olcumleri
yoluyla hesaplanabilir.

Cesitli analog sensor turlerine dayanan bircok konum
geri bildirim cihazi turu vardir. En yaygin algilama
turleri sunlardir:

+ Optik, 6rnegin Kollmorgen'in cok donuslt mutlak
Akilli Geri Bildirim Cihazi SFD-M

+ Enduktif, ornegin cozlculer veya Heidenhain
EQI serisi cihazlar

+ Kapasitif, 6rnegin SICK EEM37 serisi cihazlari

Her algilama tlrinun maliyet, boyut, performans,
saglamlik ve calisma sicakligina bagli olarak kendi
artilari ve eksileri vardir.

Standart rotatif servo motorlar icin, konum geri
bildirim cihazlari genellikle Sekil 1'de gosterildigi
gibi motorun arkasina monte edilir, bir SFD-M geri
bildirim cihazi ile donatiimis bir Kollmorgen AKM2G
servo motorun detayl goranuamdu.



Bir servo motor neden bir konum geri bildirim cihazina ihtiya¢ duyar?

Bazi motorlar konum geri bildirim cihazlari olmadan calisir, 6rnegin
AC hatla ¢alisan motorlar, degisken hizli enduksiyon motorlari ve step
motorlar. Ancak hassas hareket kontrolt gerektiren uygulamalar icin,
motorlari konum geri bildirim cihazlari olmadan acik déngt modunda
calistirmak hareket kalitesinden 6dun verebilir:
+ Sabit bir mekanik konumu koruyamama
+ Sabit hiz gerektiginde zayif hiz ayari
+ Yavas hiz degisimi
+ Konumdan konuma yavas hareket suresi
+ Zayif hareket dizgunltgu
- Ornegin "kaybolmak”, cok yanlis bir pozsiyona yerlesmek
+ Dusuk isil verimlilik veya daha buyuk bir motor boyutu

belirleme ihtiyaci.

Tum bu sorunlar, élcilen motor konumunun bir servo kontrol
dongusunde izlenmesiyle ortadan kaldirilabilir.

L—— Motor c¢ikis mili

SFD-M geri bildirim cihazi

Kapali déngu sistemindeki
bir konum geri bildirim
cihazi, en hassas hareket
kontroliinii saglar.

Tek kablolu baglanti

O-ring conta

Motor uc kapadi

Sekil 1. SFD-M geri bildirimli Kollmorgen AKM2G servo motorun detayli gériiniimdi




Konum geri bildirimi nasil kullanihr?

Servo kontrol dénguisti

Olctilen motor konumu, motor strticlisii olarak bilinen
bir elektronik kontrolor tarafindan bir servo kontrol
dongusunde kullanilan verilerdir.

Bir servo kontrol dongusintn amaci, hata degerini
surekli olarak mimkun oldugunca kucuk tutmaktir -
baska bir deyisle, geri bildirim senséru blogunun
cikisini giris komutu degerine mumkun oldugunca
yakin olacak sekilde surmektir.

Sekil 2'de geri bildirim sensoru olarak etiketlenen blok,
sistemdeki servo motor icin konum geri bildirim cihazidir.
Ideal olarak servo déngu, geri bildirim cihazi tarafindan
Olculen motor ¢ikis konumunu, komut verilen konuma
mumkudn oldugunca yakin olacak sekilde stirmeye
calisir. Sekil 2'nin bir varyantinda, geri bildirim sensort
blogu hiz geri bildirimini saglamak icin dlctlen konumun
turevini alir ve dongt motor hizini kontrol eder.

Muhtemelen, konum geri bildirim cihazinin kalitesi,
servo sistem tarafindan elde edilen hareket kalitesine
katkida bulunan en 6nemli unsurdur. Bu sonug,

bir servo dongusunun cikis konumunu dogrudan

giris komutuna esit olacak sekilde strduremeyecegi
gerceginden kaynaklanmaktadir. Bunun yerine, geri
bildirim degerini komuta esit olacak sekilde yonlendirir.
Geri bildirim sensorindeki herhangi bir 6lctim hatasi,
gercek motor konumunda mutlaka hatalara/sapmalara
neden olacaktir.

Servo kontrol dongusu cok siki oldugunda, yani hata
sinyali cok kucuk oldugunda, gercek ¢ikis konumu

geri bildirim sensorinden gelen 6lcim hatasinin tersi
bir hataya sahip olur. Olctilen konumunda déngsel
dalgalanma hatalari olan bir geri bildirim konum
sensoru dusunun. Suruct sabit hiz komutu verdiginde,
gercek motor hareketi geri bildirim senséranun olcim
hatalarini iptal eden ters dongusel bir dalgalanmaya
sahip olacaktir.

Konum geri bildirim cihazi ne kadar iyi olursa, ortaya
cikan hareket de o kadar iyi olur. Bununla birlikte,
motorun icine monte edilen cihazlar i¢in, aslinda ne
kadar iyi olmalari gerektiginin bir siniri vardir.

Cogu zaman, bir motor kasnak, disli kutusu, kuplor veya
kilavuz vida gibi bir ttr mekanik baglantiyi tahrik eder.
Onemli olan bu mekaniklerin sonundaki harekettir.
Motor milinin hareketi mikemmel olsa bile, bagl
mekanigin ucundaki hareketin mikemmel olmasi pek
olasi degildir. Bu bagh mekanik sistemler, motor milinde
Olculen birkac ark-dak mertebesindeki hatalari dnlemek
icin onemli maliyet ve 6zen gerektirecektir.

Bu nedenle, dusuk yay saniyelerinde dogruluga sahip
bir konum geri bildirim cihazinin bagl mekanigin
sonundaki hareketi onemli dlctide iyilestirmesi olasi
degildir, bu da hareket kalitesinin gercekten dnemli
oldugu yerdir.

Bir motorun elektronik komutasyonu

Bircok motor, istenen hareketi elde etmek icin

uygun bir sekilde senkronize edilmis AC dalga
formlarina ihtiyac duyar. Orijinal fircali motorlarda bu
senkronizasyon mekanik bir komutator araciligyla
gerceklestiriliyordu. Fircasiz sabit miknatisli servo
motorlarda, bir konum geri bildirim cihazi surticlye,
belirli hareket gorevleri icin gereken sekilde motor
sargilarinin uyarilmasini elektronik olarak senkronize
etmek icin ihtiya¢c duydugu bilgileri saglar. Motor
sargilarinin elektronik komUtasyonu, belirli mekanik
guc ve tork ozelliklerine ulasmak icin daha kucuk,
daha dusuk maliyetli motorlara izin vermek gibi bircok
performans avantajl saglar. Bazi motor turleriicin
elektronik komutasyon, bir motor elektrik ¢cevrimi icinde
mutlak konum bilgisi gerektirir.

+
Komut Hata

Sekil 2. Temel Servo Kontrol Dongdisti

Déngu Telafisi [—* Motor » Konum
Geri Bilgitim
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Mutlak konum nedir?

En temel konum geri bildirim cihazi artimli konum saglar. Bu, cihaz acildiginda, rotorun gercek, fiziksel
konumundan bagimsiz olarak her zaman 0 konumunu bildirdigi ve ardindan son acilistan bu yana tasinan artan
mesafeyi 6lctigu anlamina gelir. Sabit hizda hareket etmek gibi bazi uygulamalar icin gereken tum bilgi budur.

Ancak ¢cogu uygulamanin bir calisma alani icindeki gercek konumu bilmesi gerekir. Mutlak konum geri bildirim
cihazlari, her guc acildiginda farkli bir yerde sifirlanmak yerine her zaman sabit olan bir 0 konumuna gére konum
saglar. Bu tur konuma mutlak konum denir. Mutlak konum geri bildirim cihazlari, mutlak konum araliklarina gore
farklilasan cesitli tiplerde mevcuttur:

Komiitasyon Motoru elektronik olarak komutasyona sokmak icin gu¢ acildiginda bir motor elektrik
dongusu icinde yeterli mutlak konum bilgisi saglar. Konum geri bildirimi icin, bir motorun
tam devrinden daha az olan bir motor elektrik cevrimi icinde ya sadece artimli ya da sadece
mutlak konum saglar. Ornekler arasinda artimli kodlayici + Hall etkisi sensorii veya cok hizli
bir cozimleyici bulunur.

Tek doniislu GU¢ acildiginda 0 ila 360 derecelik bir mekanik devir icinde tam olarak dogru olan mutlak

mutlak bir konum degeri saglar. Ornekler arasinda tek hizl ¢oziictiler ve bazi optik, kapasitif veya
enduktif cihazlar bulunur.

Cok donuslu Bir mekanik devir icinde mutlak konum saglar, ancak ayni zamanda kag tam devir

mutlak gerceklestigini de izler. Tipik olarak, cok donuslt mutlak geri bildirim cihazlarinin sayma

kapasitesi 4.069 tur (12 bit veya 2/12) ile 65.536 tur (16 bit veya 2A16) arasinda degisir.
Cok donuslt mutlak geri bildirim dort temel sekilde uygulanabilir:

1. GU¢ kapatildiginda gecerli konumu kalicr bellege kaydedin, guc acildiginda geri yukleyin.
+ GU¢ kapaliyken motor konumu hareket ettirilmemelidir.
+ En dustk maliyet, en dar olasi uygulama araligi.

2. Yedek batarya bir donus sayacina guc saglar.
+ GUc kapaliyken motoru hareket ettirmek icin serbesttir.
+ Batarya bir maliyet ve bakim sorunudur, yer gerektirir.
+ Uzun sure kapall kalmanin potansiyel olarak bir yasam sorunu yaratma riski.

3. Ayri gostergeleri olan disliler kullanin. Ornegin, SICK DSL veya Heidenhain EnDat.
+ GuU¢ kapaliyken motoru hareket ettirmek icin serbesttir.
+ Disliler kodlayiciyl buyttar, bu da motorun daha uzun sure calismasini saglar.
+ Disliler pahalidir, siki montaj toleranslari gerektirir.

4. Enerji toplama. Guc¢ kapaliyken, motoru manuel olarak hareket ettirmek kalici bellekteki
bir dénus sayacina giic saglar. Ornegin, Kollmorgen SFD-M.
+ GUc kapaliyken motoru hareket ettirmek serbesttir.
+ Dislilere gore daha saglam ve daha genis donus sayisi araligi.
+ Dislilerden daha kucuktur, daha az maliyetlidir ve daha az hassas toleranslar gerektirir.

Neredeyse tim uygulamalar ¢cok dénusli mutlak konum geri bildirimden faydalanabilir. Ornegin, motor
donusunun X-Y tablasi gibi sinirli aralikta dogrusal harekete dontsturuldigu uygulamalarda, cok donusli
mutlak geri bildirim, zaman alici ana konuma alma rutinlerine veya maliyetli ana konuma alma sensorlerine ve
kablolamaya gerek kalmadan gtc acildiginda aninda Uretkenlik saglar.

Tarihsel olarak, konum geri bildirim cihazlarina cok donuslt mutlak islevsellik eklemenin ytksek maliyeti, bircok
uygulamanin sagladigr avantajlardan yoksun kalmasi anlamina geliyordu. Bugun, sinirlamalari kabul etmeye
daha az ihtiyac var. Ozellikle Kollmorgen'in SFD-M konum geri bildirim cihazi, tek donisli artimli bir cihaza gore
ekstra maliyet olmadan enerji hasadi teknolojisiyle cok donuslu mutlak islevselligin tim avantajlarini saglar.



Geri bildirim cihazlarinin onemli dzellikleri

Konum geri bildirim cihazlarinin performansini ve faydasini tanimlayan ozellikler sunlardir:

Céziiniirlik

Dogruluk

Hiz
dalgalanmasi

Konum
guraltisu

Bant Genisligi

Gecikme/faz

Sicakhk

Dayaniklilik

Olculebilen minimum hareket mesafesi. Konum kuantasi olarak da bilinir. Cozunurltik
genellikle ikili bit sayisi/devir olarak belirtilir. Bit/dev orani ne kadar yuksekse o kadar iyidir,
ancak belirli bir noktadan sonra azalan getiriler devreye girer. Bu deger ayni zamanda
konumun farklilastinimasiyla belirlenen hizin ¢céztnurldgund de belirler. Tipik bir endUstriyel
doner servo motor icin, mekanik devir basina 2424 = 16.777.216 farkli dlctilen konum veren en
az 16 bit/dev ve tercihen 24 bit/dev arayin. 24 bit/rev'in dtesinde, yatinm getirisi hizla azalr.

Cihazin 6lctlen konumu ile motorun gercek, tam konumu arasindaki fark. Dogruluk
genellikle gercek konumdan en kot durum hatasi olarak +/- arc-min a¢l olarak belirtilir.
Dogruluk neredeyse her zaman ¢ozunurlukten ¢cok daha buyuktur (daha kotadur).

Gercek hiz sabit oldugunda, farklilastiriimis 6lctlen konum hiz tahmini, élctlen konumdaki
hatalar nedeniyle dalgalanmalara sahip olacaktir. Hiz dalgalanmasi % p-p olarak ifade
edilir cinku olculen degerdeki bu hiz dalgalanmalarinin genligi hiz ile dogru orantihidir.
Dalgalanma rpm = (dalgalanma %'si)*(motor rpm). Hiz dalgalanmasi konum dogrulugu
hatalarindan kaynaklanir, ancak belirli bir +/- durumu oldugunda en kotd durum konum
hatasi dogrudan hiz dalgalanmasi %'sini belirlemez.

Motor tamamen hareketsiz oldugunda, dlctlen konum degeri sabit bir degerde
durmayacaktir. Rastgele gurultlye sahip olacak ve degerin sicramasina neden olacaktir.

Bu gurulty, analog algilama yontemindeki dogal gurultu ile motor sargisindaki PWM
gerilimleri gibi gurultilerden kaynaklanan EMI tarafindan baglanan herhangi bir gurtltinun
toplami olacaktir. Gurultd genellikle konum rms varyasyonu olarak belirtilir. Yuksek
cozUNUrltklt cihazlarda, konum gurdlttsu genligi tipik olarak ¢cozunurlik ve dogruluk
Ozellikleri arasindadir. Sezgilere aykiri olarak, O gurultiye sahip ve ideal niceleyici olarak
adlandirilan bir konum geri bildirim cihazi istenmez. Rastgele gurultu eklendiginde,
cozunurluk spesifikasyonundan daha yuksek ¢oztnurluk elde etmek icin konum sinyalinin
ortalamasi alinabilir veya daha fazla filtrelenebilir. En az dnemli 1-2 bit ¢6zUnurltkte rastgele
gurdltt olmasi en iyisidir.

Her sensorun, girisindeki degisikliklere ne kadar hizli yanit verebilecedi konusunda bir siniri
vardir. Konum sensord bant genisligi, gercek sintizoidal konum hareketine kiyasla ¢lctlen
sinUzoidal hareketin genlik olarak -3 dB veya 0,707x'e dUstigu Hz cinsinden frekans olarak
ifade edilir. Bir konum geri bildirim cihazinin bant genisligi, istenen kapali servo déngu
hareketinin bant genisliginden daha yuksek olmalidir.

Her sensor, giristen olcllen degere giderken faz gecikmesine ve hatta gecikmeye (zaman
gecikmesi) sahiptir. Net faz gecikmesi genellikle Hz cinsinden belirli bir calisma sintzoidal
frekansinda elektriksel derece olarak verilir. Faz gecikmesi, istenen kapali servo déngu bant
genisliginde kararllik sorunlarina neden olmayacak kadar kicutk olmalidir.

Cihazin teknik dzellikler dahilinde calismaya devam ederken ne kadar soguk ve ne kadar
sicak olabilecegi. Tipik olarak, motor bilesenleri geri bildirim cihazlarindan daha yuksek
sicaklklarda calisabilir. Bu, motor surekli torkunun konum geri bildirim cihazinin maksimum
calisma sicakligi ile sinirli oldugu anlamina gelir.

Servo motor uygulamalari, 6rnegin pres makinelerinde veya arac uygulamalarinda
karsilasildigi gibi genellikle mekanik titresim ve soklar icerir. Her konum geri bildirim
cihazinin, teknik 6zellikler dahilinde calismaya devam ederken karsilayabilecegi bir mekanik
titresim ve sok araligi vardir. Bazi cihazlar digerlerine gore daha dayanikhdir.



Geri bildirim cihazlarinin faydal ozellikleri

Modern geri bildirim cihazlari, motor konumunu ol¢me temel islevlerine ek olarak, islevselligi ve degeri artiran bir
dizi 6zellik de icerebilir:

Motor kimligi

Termal sensor

Tekli kablo

Islevsel
guvenlik

Surucuye dijital iletisim baglantilarr iceren konum geri bildirim cihazlari genellikle ucucu
olmayan bellek icerir. Bu bellegin motor veri sayfasi degerleriyle programlanmasi,
sdrtcdndn acilista hangi motora bagh oldugunu bilebilecegi ve kendisini otomatik olarak
bu motorla uyumlu olacak sekilde ayarlayabilecegi anlamina gelir. Hafizali tim Kollmorgen
cihazlari, Kollmorgen surdcdleri tarafindan otomatik kurulum icin kullanilabilen Kollmorgen
motor kimlik bilgileri ile programlanmistir.

Bazi dijital konum geri bildirim cihazlari, motor sarimi termal sensorune baglanabilen ve

ardindan dlculen degeri dijital iletisim baglantisi Uzerinden surtculye geri ileten bir girise
sahiptir. Bu, termal sensortin motordan suructye kadar kablolanmasi intiyacini ortadan kaldirir.

Surucuyle dijital olarak iletisim kuran konum geri bildirim cihazlar az sayida kabloyla calisabilir,
drnegin Kollmorgen SFD-M veya SICK Hiperface DSL gibi cihazlarda dort kablo veya hatta
sadece iki kablo. Bu, 6rnegin 8 kablo gerektiren ¢ozuculer, 13 kablo gerektiren artiml + Hall
etkili cihazlar veya 14 kablo gerektiren EnDat 2.2/01 ile cok olumlu bir sekilde karsilastirilir.
Sadece 2 veya 4 geri bildirim kablosuyla, sUrtct ve motor arasinda hem motor gtici hem de
geri bildirim saglamak icin tek bir hibrit kablo mtmkundur. Buna karsilik, ytksek kablo sayilari
veya dogrudan analog sensorler iki kablo gerektirir: biri gl¢ ve digeri geri bildirim verileri igin.
Tek kablo teknolojisi, daha az masraf ve daha az kurulum isciligi anlamina gelir.

Modern makinelerde, makine operatorlerinin makineyi tamamen kapatmadan ellerini
kullanmalarina izin verme istegi vardir. Operator guvenligini saglamak icin servolar tictinct
taraf onayl fonksiyonel gtivenlik konum geri bildirim cihazi icerebilir. Bu sertifikali islevsellik,
operator makine ile glvenli bir sekilde calisirken aktif servolarin sabit bir konumda
kalmasini saglar. Tipik olarak bu, makinenin ortalama verimliligini artirirken operatorler

icin daha gUvenli bir calisma ortami saglar.




Geri bildirim cihazi karsilastirma tablosu
Tartistigimiz tim performans ol¢utlerini, yetenekleri ve dzellikleri bir araya getirerek ve goreceli fiyatlari ekleyerek,
cok cesitli mevcut konum geri bildirim cihazlari igin iyi, daha iyi ve en iyiyi gosteren kapsamli bir karsilastirma

tablosu olusturabiliriz. Tablo 1'e bakiniz.

Analog f . :
o o f Ik Kon. P = Hiz Motor = Tekli Mek. Motor Islevsel
Elhaz Hivat I‘D’:I’t’gl flk Konum | "o, o | Gozunlrlik| Dogruluk | o4 4i; | kimiigi | Kablo | Dayanikiiik | 2'<2KIK[{zuniugu| Giivenlik
SFD-M Dustk Dijital 16 bit Enrj. Yiksek Yiksek Cok Evet Evet Yiksek Yiksek Daha Hayir
Toplama Dusiuk Kisa
SFD-3 Dustk Dijital Tekli = Yiksek Dusuk Orta Evet Evet Yiksek Yiksek Daha Hayir
Kisa
SFD Dustk Dijital Tekli - Yiksek Dusitk Orta Evet Evet Yiksek Yiksek Daha Hayir
Kisa
Cozlcu Duasik @ Analog Tekli - Orta Dusik Yiksek Hayir Hayir | Cok Yiksek = Cok Yiksek Daha Hayir
Kisa
Artimli Kodlayici Orta Analog | Komditasyon 6 Daglk Orta Orta Hayir Hayir Orta Orta Daha Hayir
+ Halls Kademeli Kisa
BiSS B Analog Optik Orta Ana/Dijj Tekli - Cok Yiksek Cok Dusuk Evet Hayir Orta Orta Daha Hayir
Yiksek Uzun
BiSS B Analog Optik Yiksek | Ana/Dij 12 Disliler | Cok Yuksek Cok Dustk Evet Hayir Orta Orta Daha Hayir
Yiksek Uzun
BiSS C Dijital Yuksek Dijital 12 Digliler | Cok Yiiksek Cok Dusuk Evet Hayir Orta Orta Daha Hayir
Yiksek Uzun
Hiperface Analog Orta Ana/Dijj Tekli - Orta Yiksek Dusuk Evet Hayir Orta Dusuk Daha Hayir
Optik Uzun
Hiperface Analog Yiksek | Ana/Dij 12 Digliler Orta Yiksek Dustk Evet Hayir Orta Dustk Daha Hayir
Optik Uzun
Hiperface DSL Optik Orta Dijital Tekli - Orta Yiksek Dustk Evet Evet Orta Disik Daha Hayir
Uzun
Hiperface DSL Optik Orta Dijital 12 Digliler Orta Yiksek Dusuk Evet Evet Orta Dustk Daha Hayir
Uzun
Hiperface Kapasitif Orta Dijital Tekli - Orta Yiksek Orta Evet Evet Yiksek Dustk Daha Hayir
Uzun
Hiperface Kapasitif Orta Dijital 12 Disliler Orta Yiksek Orta Evet Evet Yiksek Dustk Daha Hayir
Uzun
Hiperface DSL Orta Dijital 12 Digliler Orta Yiksek Orta Evet Evet Yiksek Dustk Daha Evet
Kapasitif Uzun
EnDat 2.2/01 Analog Orta Ana/Dijj Tekli - Cok Yiksek Cok Dustk Evet Hayir Orta Dusuk Daha Hayir
Optik Yiksek Uzun
EnDat 2.2/01 Analog Cok Ana/Dijj 12 Disliler | Cok Yiksek Cok Dustk Evet Hayir Orta Dustk Daha Hayir
Optik Yiksek Yiksek Uzun
EnDat indiktif Analog Orta Ana/Dijj Tekli - Orta Yiksek Orta Evet Hayir Yiksek Dustk Daha Hayir
Uzun
EnDat indUiktif Analog Orta Ana/Dijj 12 Digliler Orta Yiksek Orta Evet Hayir Yiksek Dusuk Daha Hayir
Uzun
EnDat 2.2 induktif Cok Dijital 12 Disliler Orta Yiksek Orta Evet Evet Yiksek Dustk Daha Evet
Dijital Yuksek Uzun

Tablo 1. Konum Geri Bildirim Cihazi Fiyat, Performans ve Ozellik Karsilastirma Tablosu




Dogru sec¢imi yapin
Genel hareket kontrolii uygulamalari

Karsilastirma tablosuna gore, SFD-M ¢cogu uygulama
icin acik bir secimdir. Ozellikleri siralayacak olursak:

+ Uygun fiyatl
+ 16 bit cok donusld mutlak coztnurluge sahip
+ Yuksek performans sunar

Ozel uygulama énerileri

Bununla birlikte, SFD-M'nin en uygun olmayacag 6zel
uygulamalar vardir. Bu 6zel durumlar, uygun geri
bildirim cihazlari ve siparis kodlariyla birlikte asagida
listelenmistir.

1. Sertifikali islevsel guvenlik gereklidir:
+ GU BISS kapasitif gtivenlik
+ LD EnDat induktif givenlik
» SFD-M'den daha yuksek veya cok daha yuksek
maliyet ve daha uzun motor

2. Dogrudan tahrik icin gereken en ytiksek konum
hassasiyeti:
+ DA, DB EnDat optik
+ AA, AB BISS optik
» SFD-M'den daha yuksek maliyet ve daha uzun motor

3. Bir Kollmorgen motor surtcusu kullanmamak:
+ Sdrdcu ile uyumlu bir geri bildirim cihazi secin

Kollmorgen, kanitlanmis surecleri ve guvenilir teslimat ¢ozumleriyle bu yolda
her zaman sizinle birlikte

Ilk tasarim asamasinda kesin gereksinimlerini Nihai tasarim hazir oldugunda bunu timuyle
anlamak i¢in sizinle birlikte calisacak, ardindan hareket  belgeleyecek ve dinyanin neresinde olursaniz olun
sistemi secimini, boyutlandirma, yapilandirma ve gerekli sertifikalari almaniza yardim edecegiz. Temeli
programlama sureclerini basitlestirmek icin ihtiyac olan Uretimimiz, glvenilir streclerimiz ve kalite
duydugunuz muhendislik destegini size sunacagiz. kontrollerimiz ile prototipten tam 6lcekli Uretime hizla
Kapsamli yapilandirma olanaklarimiz sayesinde hizla gecerek hareket sisteminizi her zaman ve zamaninda
¢OzUmunuzun prototipini olusturacak, gonderecek teslim edecegiz. Ayrica, uygulamanizin kullanim émru
ve bunu gerektigi kadar tekrarlayacak, gelistirme boyunca urun teslimatini strdtrmek icin bolge icin/
surecinde aylarca zaman kazandiracagiz. bolge icinde uzun vadeli destek saglayacagiz, Uretimi

gerektigi gibi 6lceklendirirken maliyetleri yonetecegiz.

llerlemeye hazir misiniz?

Ihtiyaclarinizi ve hedeflerinizi bir Kollmorgen uygulama uzmaniyla gérismek icin Kollmorgen ile iletisime gecin.

Kollmorgen Hakkinda

Bir Regal Rexnord Markasi olan Kollmorgen, sektortn en yuksek performansli, en gtvenilir motorlari, sdrdctleri,
AGV kontrol ¢c6zUmleri ve otomasyon platformlarinda kanitlanmis 100 yili askin hareket deneyimine sahiptir.
Essiz bir performans, gUvenilirlik ve kulanim kolayligina sahip Ustin ¢oztmler sunuyor, makine Ureticilerine
kesin bir pazar avantaji sunuyoruz.
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