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Das innovativste Produkt des Jahres

Es geht dabei um ein neuartiges Antriebsprinzip des Asynchron Drehstrom DIN Normmotors.
Uber eine spezielle Magnettechnik ist das ein umgebauter Drehstromasynchronmotor. Der
interessante Effekt dabei ist, dass der Motor sich dann wie ein hochpoliger Motor verhalt
und damit in vielen Féllen eine Motor-Getriebekombination ersetzen kann. Wenn kein
Getriebe mehr da ist, kann es nicht ausfallen oder es kann kein Ol auslaufen. Interessante
Einsatzgebiete sind auch da zu finden wo spielfreie Antriebe bendtigt werden oder wo
getriebezerstérende StoRRe auftreten.

Gleichzeitig verhalt sich in dieser Motor wie ein Synchronmotor, d.h. der Motor dreht sich
belastungsunabhangig, also auch bei sehr kleinen Drehzahlen (Frequenzen). Bis runter zur
Drehzahl Null hat der Motor sein volles Nenndrehmoment (mit Frequenzumrichter).
Natdiirlich kdnnen sie einen solchen Motor auch mit héheren Frequenzen fahren, sodass ein
dieser Motor auch wieder 3000 1/min drehen kann. In diesem Bereich, also ab der
Nennfrequenz 50 Hz, hat der Motor konstante Leistung, also ein abfallendes Moment.
Einer der ganz interessanten Einsatzfille sind Synchronantriebe, z.B. fir Forderbander. Im
Betrieb von alle Motoren an einen Frequenzumformer fahren alle Antriebe synchron und
haben damit die gleiche Forderbandgeschwindigkeit, auch beim Verstellen der Drehzahl.

Auf der meiner Internetseite
http://www.spindelhubgetriebe.com/magnettechnik.htm finden sie erste
Informationen.

Uber den inneren technischen Aufbau finden sie auf der Seite auch einen Link oder klicken
sie hier Technische Beschreibung und Datenblitter (Patentnummer 19743380)

Mit einer Wegrlickmeldung ist dieser Motor auch als Servomotor im Positionierbetrieb, z.B.
mit einem ganz normalen Siemens Servoregler verwendbar. Im Prinzip dirften keine
Wiinsche mehr offen bleiben.

Die Wirtschaftlichkeit dieses Antriebes steht auRer Frage.

Das Datenblatt geht zundchst nur bis zur MotorbaugrofRe 132. Prinzipiell funktioniert das mit
jeder MotorbaugroRe. Leistungsbereiche bis gut 100kW gehoren zu den besonderen Starken
dieses STM Motors.

Preisbeispiel: Einzelstiick eines STM Motors der BaugréRe 80 mit dem Drehzahlbereich 0
bis 533 1/min mit 9 Nm iiber den gesamten Drehzahlbereich fiir 370,-€ + MwsSt. Fiir lhren
Bedarf arbeite ich ihnen gerne ein entsprechendes Angebot aus.



Mit der gleichen Technik I3sst sich daraus ein Linearmotor erstellen. Bei einem
handelstblichen Frequenzumformer mit 1000 Hz erreicht man Geschwindigkeiten von
180m/s (648km/h). Der Transrapid ist dagegen eine lahme Kriicke. Bei hGheren Frequenzen
kdnnte man auch die Schallmauer durchbrechen.

Zu meinem Programm gehdren weiterhin (sehen sie hierzu www.Spindelhubgetriebe.com:

Linearantriebe, rotatorische Antriebe und elektronische Antriebe, angefangen bei der Mechanik bis
hin zur Elektromechanik. Ob lineare oder rotatorische Bewegung, Greifertechnik oder
Positionierantriebe, schnell oder langsam, fiir alle Bewegungen habe ich elektromechanische als auch
pneumatische Komponenten im Programm. Zum groRen Teil auch mit auRergewdhnlichen
innovativen und damit besonders wirtschaftlichen Komponenten. Beispiele sind:

Der besondere Radialkolben-Druckluftmotor pneumatischer Schrittmotor + pneumatisches Handrad
Servogreifer vollintegrierter Servomotor Buffettisch dulRerst preiswerte Teleskophubsaulen auch mit
Synchronsteuerung Direktantriebe mit Hohlwelle Flurfihrungen - das ist etwas ganz Besonders
Hyperhubelemente mit Zahnstange reibungslose Zylinder



STM

SYNCHRON TORQUE MOTOR

Bauraum ogcimieren

Antrie

skomponenten reduzieren

Energieverbrauch senken

Gerausche minimieren

Verschleif3 ausschliefen

Wirkungsgrade erhohen

Der Markt verlangt nach Direktantrieben, welche die erforderlichen Drehmomente und
Drehzahlen ohne mechanische Ubertragungs elemente direkt auf die Welle bringen.

Unsere Losung: der STM (Synchron-Torque-Motor)

Konzipiert fir den getriebelosen Einsatz in Anwendungen mit niedrigen

Drehzahlen und hohen Drehmomenten, in denen man bisher Getriehe-

Motoren einsetzen musste.

Besondere Anordnung von Permanentmagneten im Stator, die
teriihrungsirei und ohne mechanischen Verschleif das Drehmoment
erzeugen

‘%.r Niederpolige Drehstromwicklung, dabei aber das Betriebsverhalten
gines hochpoligen Synchronmotors

&2 Hoher Stellbereich bei konstantem Drehmoment ermoglicht eine
leichite Anpassung an Kundenanwendungen

@; Yolles Drehmoment vom Stillstand bis zur Bemessungsdrehzahl

@; Durch die beriihrungslose Untersetzung wird ein verschieifiarmer und
sehr leiser Betrieb bei gleichzeitig hohem Wirkungsgrad erreicht

A Ausgeleqgt fir lifterlosen Betrieb Uber den gesamten Stellbereich
{mit Fremdliifter hdhere Drehmomente mdglich)

@ Orehzahlregelung mit handelstblichen Frequenzumrichtern {mit und
ohne Riickfiihrung, Servobetrieb mit Resolver/Enkoder)

& cinfache Positionierung, da kein Spiel und Schiupf auftreten kann

@ Gleichmafige, hohe Dynamik und sehr gute Rundlaufeigenschaften

Anwendungsbeispiel:
Motor bendtigt 40 Nm bei138 min™.
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