WHEEL DRIVES

Fahr-/Lenkantrieb 187
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Kurzbeschreibung

Der Fahr-/Lenkantrieb erreicht durch die extrem
kompakte Bauform gepaart mit der hdchsten
Leistungsdichte die beste Performance fur
anspruchsvolle omnidirektionale Ldsungen in
AGVs / AMRs. Anforderungsgerechte Anpas-
sungen lassen eine flexible Auslegung in Bezug
auf Traglast, Drehmoment, Schnittstellen und
Sensorik zu.

Durch die optimierte Antriebsbauform kdénnen
geringste Fahrzeugbauhthen erzielt werden,
was zu sehr flachen Transportplattformen fur
niedrige Unterfahrhdhen fuhrt.

In Kombination mit dem MTA Motor Controller
fur zwei Antriebe steht ein leistungsfahiges,
kompaktes Gesamtsystem zur Verflgung,
welches perfekt aufeinander abgestimmt ist.

Key Features

® Skalierbares Baukastensystem flUr Transportgewichte mit 500 kg bei einem und bis zu 2.000 kg
Gesamtgewicht bei vier Antrieben

Flexibler Aufbau der mechanischen Antriebskonstruktion, um einen hohen Integrationsgrad in
Bezug auf das Fahrzeugdesign zu gewdhrleisten

Kompakte Ausfiihrung mit platzsparendem Einbau fUr niedrigste Unterfahrhéhen
Reduzierter Applikationsaufwand bei Einsatz mit MTA Motor Controller fur zwei Achsen
Betriebsbremse fiir Not-Stopp-Funktionen fUr hdchste Sicherheit

Durchgdngige Digitalisierung, sowie Diagnose und Analyse via CANopen wird gewahrleistet,
was zu einer hohen Verfligbarkeit fUhrt

Redundante Gebersysteme fir sicherheitsrelevante Betriebszustande
Individuelle Gestaltung neuer AGV/AMR-Generationen durch MTA-Antriebskomponenten

Technische Daten

Fahrantrieb Lenkantrieb*

Bezeichnung Bezeichnung

Nennspannung 48 VDC Nennspannung 48 VDC
Nennleistung 340 W Nennleistung 107 W
Nenngeschwindigkeit 1,6 m/s Nennlenkgeschwindigkeit 245 °/s
Nenndrehmoment 13 Nm Nenndrehmoment 25,5 Nm
Maximaldrehmoment 52 Nm Maximaldrehmoment 80 Nm
Nennstrom 8,9 Arms Nennstrom 8,7 Arms
Maximalstrom 40 Arms Maximalstrom 25 Arms
Max. Radlast 500 kg Umgebungstemperatur 0...40°C
Umgebungstemperatur 0...40 °C

Geber / Feedback

magnetischer Encoder,
5 VDC, 1024 ppr

magnetischer Encoder,

Geber / Feedback 5 \VDC, 1024 ppr

Bremse keine
Bremse Halte-/Betriebsbremse, Temperaturfuhler PTC - 140°C
Federkraft, 24 VDC Schutzart —
Temperaturfuhler PT1000
Schutzart P54

* Werte sind bezogen auf das Antriebsrad
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Drehmoment-Geschwindigkeits-Kennlinie

Drehmoment-Geschwindigkeits-Kennlinie
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Geschwindigkeit in m/s

Maximaldrehmoment Kurzzeitbetrieb
Nenndrehmoment bei 20°C Umgebungstemperatur

2,00 0,00

50,00

Maximaldrehmoment Kurzzeitbetrieb
Nenndrehmoment bei 20°C Umgebungstemperatur

100,00 150,00 200,00

Geschwindigkeit in °/s

250,00

Motorleitung Fahrantrieb
Lange 0,6 m
mit Wago 770-253%*

signal PIN
u 1
v 2
W 3

Motorleitung Lenkantrieb
Linge 0,6 m
mit Wago 770-254%

signal PIN
u 1
v 2
W 3
PE | 4

Signalleitung Fahrantrieb
Liange 0,6 m m. Wago 734-
324/019-044 + 734-427%

Signal PIN
Br+ 1
Br GND 2
A (24V) 3
B (24V) 4
24V 5
GND 6
n.c. 7
TH1 8
TH2 9
GND 10
5V 11
I- 12
I+ 13
B- 14
B+ 15
A- 16
A+ 17
PWM- 18
PWM+ 19
Schirm 20

Signalleitung Lenkantrieb
Lange 0,6 m mit Wago 734-
316/019-044 + 734-126*

Signal PIN
TH1 1
TH2 2
GND 3
5V 4

I- 5
I+ 6
B- 7
B+ 8
A- 9
A+ 10

PWM- 11
PWM+ 12

Schirm 13

* auch mit offenen Enden oder
anderen Steckern verflgbar
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