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ACS55 / ACS150 - Component Drive
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ACS55

m Leistungsbereich 0.2 bis 2.2 kW

m Parametrierung via DIP-Switch und Poti
ACS150

m Leistungsbereich 0.4 bis 4.0 kW

m Fest integrierte Bedienung und Sollwertpoti
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ACS350
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General Machinery Drive

m Leistungsbereich 0.4 bis 22 kW

m Bedienung optional

= Ausserst kompakte Abmessungen

m Flexible Programm-Funktionen

Feldbuskommunikation
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ACSM1 Machinery Drive
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Der Servoantrieb fur anspruchsvolle Applikationen
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ACSM1 Machinery Drive

AL EID D
FRpm

o

110 kW

EECEF

P

75D

0
LI

S
- -

.

ECEr P )

-

Leistungsbereich von O

80-1dy-¢
-9-dnoio ggv o



o
XS L

7 aw
-t

c
()
N
N
:O
| -
o
>
qv)
M
)
)
C
>
e’
D
()
1
LO
|

ACSM1 Machinery Drive
Modularer Aufbau

m Ildentische Reglereinheit

m E/A Erwelterungen

m Geberschnittstellen

m Feldbusoptionen

m Speicherkarte

m Operator Panel
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ACSM1 Machinery Drive
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Modulare Funktionen

m Drehzahl- / Momentenregelung
= Motion-Control

m Technologie Funktionen far:
m CAM
m Lift
m Wickler
m Fliegendes Messer




ACSM1 Machinery Drive
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= PM Synchronmotoren
von 0.35 bis 7.5 kW (bis 6'000 U*min-1 oder 35.8 Nm)

m Asynchrone Servomotoren
von 2 kW bis 270 kW (bis 4‘000 U*min-1 oder 1‘339 Nm)

m Wassergekuhlte Asynchrone Servomotoren
von 5 kW bis 570 kW (bis 2150 U*min-1 oder 2'550 Nm)




ACSM1 Machinery Drive
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DriveWare® MCSize
m Benutzerfreundliche Auslegungssoftware

MCSize ACSM1 Drive [ Untitled* ] P 3]
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ACSM1 Machinery Drive

DriveWare® DriveStudio
= Inbetriebnahme- und Wartungssoftware
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ACSM1 Machinery Drive

DriveWare® SPC

= Intelligente Anwendungsprogrammierung (IEC 61131)
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ACSM1 Machinery Drive
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DriveWare® DriveCAM tool

m Komfortable Kurvenscheiben Designsoftware

DriveCam 1.1 Beta 3. o =] [
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ACSM1 Machinery Drive
Applikationsbeispiele
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ACSM1 Machinery Drive
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Kunden-Applikationsbeispiel

m Entgraten und Polieren von
Metallteilen
= Anforderungen

m Praziser Gleichlauf
von Band 1 und 2

m Gegenlauf von Band 1 und 2

m ,Master’ Anpassung an die
Bandlauf-Richtung

m Neupositionierung Band
nach Maschinenstopp

m Schnelles Steuersignal far
externes Kamera-System




ACSM1 Machinery Drive
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ABB Antriebslosung
m 4 x ACSM1 mit Servomotoren und Resolver-Feedback
m 1 x ACSM1 Profibus Knoten, alle ACSM1 verbunden mittels D2D

m Jedes Band hat einen ‘Master’-Antrieb in Speed-Mode und einen
'Follower’-Antrieb in Torque-Mode

m Beide ‘Master’-Antriebe sind synchronisiert




Technische Anleitungen
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ABB Antriebstechnik

Grundlagen der Motion-Control-Antriebe
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Technische Anleitung Nr- 3

EMV gerechte Installation
und Konfiguration eines
Antriebs-Systems

Technische Anleitung Nr. 6

Sl

Netzoberschwingungen bei AC-Antrieben
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