Parametrierungshilfe fiir STOBER-Frequenzumrichter POSIDRIVE® FDS 4000
und STOBER-Servoregler POSIDYN® SDS 4000

Blatt:

1 1

Berechnung der Parameter 107 und 108

(gilt nicht fur externe Positionsgeber)

1. Rundachse

Einheit : Grad

Getriebe 107 360°0]
a) X Rundachse —= y
1= 108 X
y
Getriebe
b) - x Rundachse
y
z2

Kettenvorgelege

107 _360°0y _z1
108 x 22

2. Linearachse (nur Achsen mit begrenzter Fahrstrecke ,

keine umlaufenden Forder- oder Kettenbander!)

Getriebe - -
. X ‘.‘: E:
i=—

v _—

d
P
Hinweis:
107 _d0m Oy d 1aBt sich meist nicht genau bestimmen.
08  x Man sollte deshalb beim Hersteller des Linearmoduls
den effektiven Umfang der Rolle bzw. der Zahnrie-
menscheibe erfragen.

Einheiten: Die Einheit wird durch die Einheit von d bzw. d * 71 bestimmt.
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3. Kettenband

Abstano_l =
Produkthalter : 4 Kettenglleder:
a)
Getriebe
i= X Anzahl der Zahne = Z
y
i T N 107 y
Beispiel 1: Einheit = 1 Kettengliedlange > —=Z0~
108 X
ispi inhai : 107 Z
Beispiel 2: Einheit = 4 Kettengliedlangen > —=— DX
108 4 x
Abstanql =
Produkthalter : 4 Kettengheder:
b)

Anzahl der Zzahne=Z7

Getriebe
X
i=—

Yy

z1 z2
Kettenvorgelege

107
Beispel 1: 1 Einheit = 1 Kettenglied - —= DX 21
108 X z2
. L . 107 Z
Beispiel 2: 1 Einheit = 4 Kettenglieder > —=— DX Dz—l
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4. Spindelantrieb
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Kettenvorgelege

h
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Getriebe
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Einheiten:

z1 z2

Kettenvorgelege

Die Einheit wird durch die Einheit von h bestimmt.
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08 1 x 2z2

h = Spindelsteigung



