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1. Einleitung
1.1. Bestimmungsgemaler Gebrauch

Die SAMOTRONIC101 wurde fir die Ansteuerung von 4-strangigen unipolaren Saia-Burgess
Schrittmotoren entwickelt. Sie stellt die erforderliche Leistungsendstufe (Treiber) bereit.

Die Baugruppe wurde fiir den Test von Motoren im Labor, als auch fur den Einsatz in
Kleinserien konzipiert. Zielgruppe fur die Anwendung sind Fachkrafte der Entwicklung und
Konstruktion von Antrieben bzw. geschultes Montagepersonal.

1.2. Sicherheitshinweise

Beim Betrieb von Schrittmotoren kommt es teilweise zu starken Erwarmungen. Es besteht
Verbrennungsgefahr an den Treiberbausteinen und am Motor. Uberschreiten Sie unter keinen
Umsténden die Maximalwerte der Technischen Daten der SAMOTRONIC101! Uberpriifen Sie
unbedingt die maximal zuldssige Verlustleistung der angeschlossenen Motoren. Lesen Sie
diese Bedienungsanleitung sorgféaltig durch und beachten Sie die speziellen Applikations-
Hinweise und Hinweise zur EMV. Die Bedienungsanleitung finden Sie auch im Internet.

Verwenden Sie keine Netzgerate mit Potentialbezug — Sonst besteht Lebensgefahr!

Die Baugruppe verfugt Gber keine Sicherung gegen Kurzschluss. Sichern Sie die
Baugruppe durch eine externe Sicherung oder verwenden Sie ein abgesichertes Netzteil.

1.3. Schnellstart

Nehmen Sie die Leiterplatte aus der ESD-Verpackung und legen Sie diese auf einen ESD-
geschitzten Arbeitsplatz. Stecken Sie den Anschluss des unipolaren Schrittmotor (nicht im
Lieferumfang) mit MTA100-Buchsenleiste auf die Stiftleiste (B). Fir den Anschluss eines Motors
mit Litzenausfiihrung lesen Sie bitte unter Kapitel 3.3. Verwenden Sie flr den ersten Test die
Konfiguration der DIP-Schalter (C) aus der unteren Abbildung. Drehen Sie das Potentiometer
(D) ca. 10 Umdrehungen entgegen dem Uhrzeigersinn, um mit der minimalen internen
Schrittfrequenz zu beginnen. Schliel3en Sie eine geeignete Gleichspannungsversorgung (z.B.
Labornetzteil 12VDC) unter Beachtung der Polaritat an Klemme 1 und 7 an. Nach dem
Einschalten der Versorgungsspannung beginnt der Motor mit der Schrittausgabe. Fir den
Dauerbetrieb sind keine externen Steuersignale notwendig.
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2. Funktionsbeschreibung
2.1. Systemibersicht

Der Betrieb eines Schrittmotors erfordert einen Leistungstreiber, der die Spulen des
Schrittmotors bestromt. Ein Wechsel der Bestromung fithrt zum Fortschalten des Statorfeldes.
Der permanent-magnetische Rotor richtet sich entsprechend dem Statorfeld aus und erzeugt
eine Drehbewegung. Die Frequenz des Weiterschaltens bezeichnet man als Schrittfrequenz fs.
Sie bestimmt zusammen mit dem Schrittwinkel as des Motors die Drehzahl n der Motorwelle fiir
ihre Schrittmotorapplikation. Die Baugruppe SAMOTRONIC101 ist ein Schrittmotor-Treiber fir
unipolare Schrittmotoren im Konstantspannungsmodus. Uber Steuersignale kann die
Drehrichtung, Schrittmodus und das Stoppverhalten bestimmt werden. Die Vorgabe der
Schrittfrequenz erfolgt tber den \CLOCK- Eingang. Optional kann ein interner Taktgenerator
genutzt werden. Die Konfiguration der Taktquelle erfolgt mit einem DIP-Konfigurationsschalter
SW direkt auf der Leiterplatte. Mit dem Potentiometer kann die Frequenz des internen
Taktgebers eingestellt werden.

g-ourgess

[ ]
Smart solutions for comfort and safety

Sdl

—PhAL-

<+> Usupply —PhA+ <f S'a S°6O s>
) —PhA2 n.=— 7
SAMOTRONIC101 - 360 Grad

—PhB+

————>—Steuersignale | phB2 [n: Drehzahl in 1/m|n]

Die Baugruppe wird mit einer Gleichspannung Us,py Versorgt, die sowohl den Logikteil, als
auch die Mittelanzapfungen der Motorphasen PhA+/PhB+ versorgt. Vier Leistungstransistoren
schalten die Motorphasen PhA1/PhA2/PhB1/PhB2 gegen Masse GND. Die zeitliche Abfolge der
Ansteuersignale wird dabei von einem integrierten Schaltkreis NJM3517 (JRC) gesteuert.

2.2. Konstantspannungsbetrieb

Der Konstantspannungsbetrieb fir unipolare Wicklungen ist eine einfache und preiswerte
Ansteuermethode. Dabei wird die Versorgungsspannung Usyypy Mittels Transistoren
abwechselnd an die Wicklungen gelegt. Die vier Teilwicklungen lassen sich jeweils
naherungsweise als eine Serienschaltung des ohmschen Phasenwiderstandes und einer
Induktivitat ansehen. Der Einfachheit halber wollen wir an dieser Stelle die induzierte Spannung
auf Grund der Rotorbewegung (BEMF) vernachlassigen. Das untere Diagramm verdeutlicht den
exponentiellen Stromanstieg fiir einen konstanten Spannungsimpuls bis zum Zeitpunkt t;. Far
einen unendlich langen Spannungsimpuls der Héhe Ug,ppy Steigt der Strom bis auf Iyax an.
Dieser Maximalwert wird nur durch den Phasenwiderstand R begrenzt. Stellen Sie unbedingt
sicher, dass der maximal zuldssige Phasenstrom der SAMOTRONIC nicht tiberschritten wird!
Bei hohen Schrittfrequenzen kommt es durch die Stromanstiege und Gegeninduktion des
Rotors und zu einer Verringerung des Phasenstromes. Bei hohen Betriebsfrequenzen (>200Hz)
ist deshalb die Uberpriifung der Phasenstréme zum Zwecke der optimalen Ausnutzung ratsam.
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23._Volischritt- und Halbschrittmodus o
Die SAMOTRONIC101 unterstitzt die Schrittmodi Vollschritt und Halbschritt. Die folgende fb
Darstellung zeigt den Ablauf fiir Vollschrittmodus an einem 2poligen Modell. Das Modell hat o
einen konstruktiven Schrittwinkel von 90° und bendtigt 4 Vollschritte fir eine volle Umdrehung. U‘D\

Die klassischen Saia-Burgess Klauenpolmotoren haben Schrittwinkel von 7.5°, 11.25°,15° und
18°. Ein Motor mit 15° Schrittwinkel bendtigt 24 Schritte fir eine Rotorumdrehung.

Im Modell sind die vier Vollschritte nacheinander dargestellt. Die beiden Mittelanzapfungen
PhA+/PhB+ liegen dauerhaft an Versorgungsspannung. Im 1.Vollschritt schalten zwei
Transistoren die Phase PhA2 und PhB1 gegen Masse. Die Phasenstrome haben ein
magnetisches Feld zur Folge und der Rotor nimmt mit seinem Nordpol eine Lage zwischen den
Sudpolen der Statoren ein. Es sind zwei Teilspulen aktiv. Beim 2.Vollschritt erfolgt der
Wechsel der Magnetpole im Stator B. Dies geschieht durch Abschalten der bisherigen Teilspule
und Bestromung der anderen Teilspule PhB2. Das neue resultierende Magnetfeld beider
Statoren liegt 90° versetzt. Der Rotor folgt diesem Statorfeld durch Drehbewegung entgegen
dem Uhrzeigersinn. Auch in dieser Position sind zwei Teilspulen aktiv. Im 3.Vollschritt ist der
Wechsel der Magnetpole im Stator A an der Reihe, Stator B bleibt unverandert. Mit dem
4.Vollschritt ist eine Umdrehung im Modell abgeschlossen und das Bestromungsmuster wird
ab dem néchsten Schritt wiederholt. Erfolgt die Abarbeitung in umgekehrter Reihenfolge,
arbeitet der Motor im Uhrzeigersinn.
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Im Halbschrittmodus erfolgt nach jeder Vollschrittposition (2 Spulen aktiv) die Ansteuerung
von nur einer Spule. Zwischen dem 1. und 2. Vollschritt wird nur die Phase PhA2 gegen Masse
GND geschaltet und der Rotor richtet sich mit seinen Polen genau gegentiber den Statorpolen
aus (Halbschrittposition). Der zuriickgelegte Winkel betragt nur die Halfte des mechanischen
Schrittwinkels. Damit dreht sich die Motorwelle bei gleicher Schrittfrequenz nur mit der halben
Drehzahl wie beim Vollschritt. Der unbestromte Stator tragt nicht zur Kraftbildung bei. Das
resultierende Drehmoment ist geringer. Meist filhrt Halbschrittbetrieb jedoch zu geringeren
Gerauschemissionen und Resonanzen. Nach 8 Halbschritten (4 Vollschrittpositionen und 4
Halbschrittpositionen) wiederholt sich das Bestromungsmuster.
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Spezifikation der Anschliisse und Bedienelemente

Eingange

Dieser Abschnitt beschreibt die Funktion und die technischen Parameter der Eingange an der
Anschlussklemme (A).

Pin Name Funktion Pegel Beschreibung
7 Usupply Speisespannung 10 ... 26,4VDC pos[tive Versorgungsspannung fir
Logik und Motor, Bezug zu GND
- Abschalten / Low aktives Signal  Achtung, Motor stoppt Bewegung,
CLOCK INH Anhalten des Motorphasen bleiben bestromt!
6 I‘Ir'];ekggrr:erators Achtung, kein aktives TTL-Signal
anschlieen, nur Schalter oder
Transistor gegen Masse erlaubt
Externe LS-TTL (0 ...5V) Schritt wird bei jeder negativen
CLOCK Schrittfrequenz L Kii Signal Flanke des Eingangssignales
5 ow aktives Signa geschalten
Achtung, internen Takt unbedingt
abschalten (SW1=0FF)!
_ Dreh-/ LS-TTL (0 ...5V) offener Eingang wird als High-Signal
Cw/CCWwW Bewegungs- L Kii Signal interpretiert, Low-Signal fuhrt zum
4 richtungumkehr ow aktives signa Richtungswechsel
Die Drehrichtung hangt auch vom
Motor und Verdrahtung ab.
J— Schrittmodus LS-TTL (0 ...5V) offener Eingang wird als High-Signal
FS/HS . . interpretiert, bei High-Signal erfolgt
Low aktives Signal Vollschrittbetrieb
3 bei Low-Signal erfolgen Halbschritte
Achtung, vor Benutzung
Konfigurationsschalter
abschalten (SW2=0FF)!
—  Einschaltendes LS-TTL (0...5V) offener Eingang wird als High-Signal
DRIVER ENABLE Treibers L Kii Signal interpretiert, bei High-Signal stoppt
ow akiives signa Motor die Bewegung, Motorphasen
sind unbestromt!
2 bei Low-Signal erfolgt Bestromung
Achtung, vor Benutzung
Konfigurationsschalter
abschalten (SW3=0FF), sonst
immer aktiv
1 GND Masse GND Bezugspotential fur Motor, Logik und
Ansteuersignale
3.2. Frequenzpotentiometer

Das Potentiometer (D) auf der SAMOTRONIC101 ermdglicht die Einstellung der internen
Taktgenerierung. Dieser interne Taktgenerator basiert auf einem RC-Glied. Bitte beachten Sie
die maximal zuléssige Toleranz fiir ihre Schrittmotorapplikation. Achtung, bei Verwendung des
internen Taktgenerators darf kein zusatzlicher externer Takt eingespeist werden. An Pin 5 kann
vielmehr die interne Schrittfrequenz mit einem Frequenzzahler (Multimeter) angezeigt werden.

Funktion Bereich Toleranz Bemerkung
interne 50 ... 360 Hz +/-20% Fehler fir absoluten Frequenzbereich
Schrittfrequenz siehe Einsatzgrenze <10% Frequenzstabilitat nach Abgleich

geman Abschnitt 4.3.
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33 Ausgange o
Dieser Abschnitt beschreibt die Ausgange des Motoranschlusses (B) und deren technische fb ]
Parameter (siehe auch Anschlussschema Kapitel 1). JU 3
M :
Bez. PhB2 PhB+ PhB1 PhA2 PhA+ PhA1 (Va] E
Funktion Open Motor- Open Open Motor- Open E
Collector- spannung Collector- Collector- spannung Collector- g
Ausgang Ausgang Ausgang Ausgang ‘z
Imax 350mA - 350mA 350mA - 350mA g
Usat (1=200mA) 0,30V : 0,30V 0,30V i 0,30V 2
Usat (I=350mA) 0,50V - 0,50V 0,50v - 0,50V ,E

Imax ist der maximale Phasenstrom, der mit der SAMOTRONIC101 ausgegeben werden darf. Da
die internen Halbleiterschalter keine idealen Schalter sind, fallt die so genannte Ventilspannung
Usa Uber den angesteuerten Ausgangstransistoren ab. Der Spannungsabfall U, wird
malf3geblich von der Hohe des Phasenstromes beeinflusst. Die Ausgangstransistoren sind mit
Freilaufdioden und einer Zehnerdiode Uz=10V gegen Abschaltimpulse geschiitzt. Durch diesen
Freilaufkreis der SAMOTRONIC101 wird der Stromabfall beim Phasenwechsel beschleunigt
und das maximal erreichbare Drehmoment bei hohen Schrittfrequenzen erhdht. Kontrollieren
Sie die maximal zulassige Schrittfrequenz fiir den gewahlten Motor nach Abschnitt 4.3.!

Die SAMOTRONIC101 wird in zwei unterschiedlichen Anschlussvarianten angeboten.

Version ASN Anschluss auf LP  Erforderliche Ausgange am Motor

SAMOTRONIC101 4636 66080 MTA100-6 Stiftleiste  MTA100-6 Buchsenleiste fiir
AWG26: ASN 4 408 4892 0
AWG24: ASN 4 408 5042 0

Anschlusskabel mit B-Stecker am
Motor: ASN 4 408 5044 0

SAMOTRONIC101 MPT 4 636 66083 MPT 0,5/6-2,54 Litzenausfiihrung bis max. 0,5mm?2
Schraubklemme Leiterquerschnitt (AWG26/24/22)

Wenn Sie einen Motor mit Litzenausfiihrung an die SAMOTRONIC101 MPT anschlie3en
mdchten, empfiehlt sich die Kontrolle der Motoranschliisse mit einem Ohmmeter (s. Abb.2.1).
Von einem Litzenanschluss ,1" missen zwei Litzenanschlisse ,2" und ,3" den gleichen
Widerstand aufweisen. Der Anschluss ,1“ ist dann Mittelanzapfung, ,2“ und ,3“ sind die beiden
Teilspulen Phx1 und Phx2 des Stators x. Verfahren Sie ebenso mit dem zweiten Stator.

3.4. Konfigurationsschalter

Dieser Abschnitt beschreibt die Funktion der Konfigurationsschalter SW (C) auf der
SAMOTRONIC. Diese DIP-Schalter haben im Schaltzustand ,ON“ Einfluss auf verschiedene
Eingangsignale. Diese Eingangssignale kdnnen nur im Schaltzustand ,,OFF* benutzt werden.

SW Nr. , ON* , OFF* Beschreibung
interne externe Taktquelle interner Takt wird mit OFF-Zustand
1 Taktgenerierung abgekoppelt, Eingangsklemme 5 fur
externen Takt verwenden
2 Halbschrittmodus Vollschrittmodus im ON-Zustand kann Eingangsklemme 3
nicht benutzt werden
Treiber aktiv Treiber abgeschalten im ON-Zustand wird der Motor immer
3 bestromt und kann nicht tber die

Eingangsklemme 2 gesteuert werden
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4, Spezielle Applikationshinweise
4.1. Anschluss an eine Ubergeordnete Steuerung

Die einfachste Form einer tibergeordneten
Steuerung sind Schalter an den Eingéngen
der SAMOTRONIC101. Die Low-aktiven S

Eingangssignal
Signaleingdnge mussen gegen die Masse =&y
.. B SAMOTRONIC101
geschaltet werden. Fir den Anschluss von Ust
Mikrocontrollern oder einer SPS ist zu

beachten, dass die Eingange der i
SAMOTRONIC teilweise nicht mit aktiven
Signalen angesteuert werden dirfen. In der Usupply

Abbildung sind zwei Interfaceschaltungen b Fresnessene
dargestellt, die sich bei der Ansteuerung ST LN e)
bewahrt haben. Praktische Widerstands- SFHB18A-4

werte sind: RB=10kQ fiir Ust=5V...24V und R .
RV=1,8kQ fur Ust=5V bzw. RV=12kQ flr

hohe Signalspannungen Ust=24V.

4.2. Start-Stop- oder Beschleunigungsbetrieb

Das Drehmoment, welches ein Schrittmotor aus dem Stillstand aufbringen kann ohne aul3er
Tritt zu fallen, h&ngt maf3geblich von der Betriebsfrequenz ab mit welcher der Motor
angesteuert wird. Mit steigenden Frequenzen sinkt dieses Drehmoment ab. Die Kurve der max.
Drehmomente fur verschiedene Betriebsfrequenzen wird als ,Pull-in“ Kurve bezeichnet.

Startet man zunachst mit langeren Ansteuerimpulsen und beschleunigt den Motor langsam auf
seine Betriebsfrequenz, kann der Motor héhere Drehmomente abgeben ohne Schritte zu
verlieren. Die sich ergebenden Kurve aus maximalem Lastmoment fur verschiedene
Betriebsfrequenzen im Beschleunigungsbetrieb nennt man ,Pull-out” Kurve.

Die SAMONTRONIC101 kann bei Betrieb mit internem Taktgenerator nur den Start-Stopp-
Betrieb unterstitzen. Sollten Sie hdhere Betriebsfrequenzen bendétigen bzw. grol3e
Tragheitsmomente in ihrer Schrittmotorapplikation beschleunigen miissen, empfehlen wird den
Betrieb mit externer Taktquelle. Beginnen Sie die Ansteuerung mit einer Startfrequenz und
erhdhen Sie die Schrittfrequenz schrittweise bis zum Erreichen der Betriebsfrequenz.

4.3. Uberpriifen der zulassigen Betriebsfrequenz

Die SAMOTRONIC101 besitzt eine Zehnerdiode, die ein schnelles Abklingen der
Phasenstréme beim Umschalten der Spulen ermdglicht. Bei Motoren mit relativ groRer
Zeitkonstante (t = L/R >1ms) dauert das Abkommutieren langer und fuihrt zu einer starkeren
Erwarmung der Zehnerdiode auf der LP (P,uassig=0,5W). Da sich dieser Vorgang bei jedem
Schrittwechsel wiederholt, ist die Erwadrmung von der Schrittfrequenz fs abhéangig. Bei
bekanntem Phasenstrom (Spitzenwert) kann mit der elektrischen Zeitkonstante der
Motorwicklung die maximale Schrittfrequenz fir den zuverlassigen Einsatz der Ansteuerung

abgeschatzt werden:
fMAX (HZ) ~ 100- RPhase (Q)
I'max (A)-L(mH)

Ein 12V-Motor der Serie UFB2 mit 61Q/Phase und L=90mH (gemessen bei 100Hz) kann
demnach nur bis zu einer Schrittfrequenz von ca. 340Hz verwendet werden. Im Kurzzeitbetrieb
an 18V (ED=45%) ergibt sich eine maximale Einsatzgrenze bis 230Hz. Diese stark vereinfachte
Uberschlagsrechnung dient der einfachen Uberpriifung der Einsatzgrenzen der Baugruppe. Fiir
spezielle Applikationen und Einsatzbedingungen ist eine genauere Berechnung ratsam.
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4.4. Motoren mit reduzierter Einschaltdauer

Fur viele Schrittmotorapplikationen kdnnen
Motorwicklungen mit reduzierter Einschaltdauer
verwendet werden. Der Motor arbeitet nur einen
bestimmten Prozentsatz innerhalb einer definierten
Spieldauer ts. AnschlieRend vergeht eine Pause ohne
Bestromung der Wicklung. Die Bestromung erfolgt mit
héheren Phasenstromen als beim Dauerbetrieb.

Sdla-

Durch die héheren Phasenstrome erzeugt der Motor >
héhere Drehmomente bzw. Stellkrafte. Der Anwender t
muss durch das Verhaltnis zwischen Einschaltdauer tg Kurzzeitbetrieb

und Ausschaltdauer sicherstellen, dass die maximale (S2)

Verlustleistung und Temperatur 8,.x des Motor nicht Abmax | SRR LR
Uberschritten wird. !
In der Praxis gibt man oft die maximale relative
Einschaltdauer ED in Prozent an und bezieht diese
Angabe auf eine Gesamtspieldauer von 5 Minuten. ; >

Fur sehr kleine Motoren z.B. URG-Serie ist die tg ts t
Spieldauer jedoch geringer. Im Folgenden wird eine T &
Uberschlagsrechnung gezeigt, welche die Festlegung
einer hdheren Motorversorgungsspannung ermdglicht.

Aussetzbetrieb
(S3)

ALgmax T
Im Katalog findet der Anwender fur einen Motor eine

Wicklung mit dem Phasenwiderstand Rppqse fUr

Dauerbetrieb (ED =100%) bei einer bestimmten :
Nennspannung Uy. Die zulassige Verlustleistung fur f : -
eine Statorhalfte ermittelt sich aus: ts ts t

2
P100 = m
Phase

Die kurzzeitig zulassige Verlustleistung in der Applikation Px errechnet sich aus der maximalen
relativen Einschaltdauer und der Verlustleistung fur Dauerbetrieb.

_ P100
ED

Px

Die neue Versorgungsspannung Ux (Usupply) fiir die Applikation berechnet sich aus:
Ux = RY, Rppase - PX

ED-Werte unter 20% fiihren zu Sattigungen im Magnetkreis des Motors und werden im
Normalfall nicht empfohlen. Weitere Nachteile beim Betrieb mit reduzierter Einschaltdauer sind
die meist hohere Gerauschemission und die Gefahr der Uberhitzung bei Pogrammablauffehlern
der tbergeordneten Steuerung.

4.5. Uberprifung der Versorgungsspannung

Fur einen bestimmten Phasenwiderstand Rppqse SOl gepriift werden, ob die gewahlte
Versorgungsspannung Usupply der SAMOTRONIC101 zu einer Uberschreitung des zulassigen
Phasenstromes fuhrt (siehe Kap. 5). Gemal Abschnitt 2.2. ermittelt sich der Phasenstrom nach:

718
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5. Sonstiges
5.1. Allgemeine Technische Daten

Dieser Abschnitt enthalt die allgemeinen Technischen Daten, soweit nicht unter Kap. 3 erklart.

Betriebstemperaturbereich:

-5°C bis 50°C

Lagertemperaturbereich:

-20°C his 70°C

Spannungsversorgungsbereich:

10VDC bis 26,4VDC

max. Schrittfrequenz:

2kHz (externer Takt)

hochfrequente Stéraussendung:

Wilhelm-Liebknecht-Strassa 6
01257 Dresden

max. Phasenstrom: 0,35A
Mechanische Abmessungen: 10
£
WJ
L
=
2
v
7]
n e
14
55
52. EMVund Normungen
lhre SAMOTRONIC101 erfilllt alle Toh 313078 5819 sy 61270 08 5
normativen Anforderungen gemafn EMV-
R|chtl|ne 89/336/EWG. Diese Normen EG-Konformititserklarung ﬁ
sind: "
:m}linsmﬁﬂ: Saia-Burgess Dresden GmbH %

EN 55011: 1998+A1:1999+A2:2002,
Grenzwertklasse B

- Storfestigkeit: EN 61000-6-2:2001

Mit dem angebrachten CE-Zeichen
zeigen wir an, dass das Produkt alle
zutreffenden harmonisierten Richtlinien,
welche die Europaische Union
vorschreibt, einhélt. Die Elektronik ist
zum Schutz vor ESD fir den Einbau in
ein Gehéause oder Verwendung in einer
antistatischen Umgebung vorgesehen.
Die maximale Kabellange der
Steuerleitungen ist auf unter 3 Meter
begrenzt. Fir die Einspeisung eines
externen Taktes wird die Verwendung
einer geschirmten oder verdrillten
Leitung empfohlen. Halten Sie die Lange
der Motorkabel so kurz wie mdglich.

Wir aridaren hisrmit in allsiniger Verantwortung, dass das feigende Produkt Schrittmotaransteuerung

in der gelieferten Ausfihrung
Produktbezeichnung; SAMOTRONIC101
SAMOTRONIC101 MPT

Serien- { Typbezeichnung 4 636 BE0R 0, 4 6356608 3

auf das sich diese Erklarung bezieht, den Bestimmungen folgender EU-Richtiinien:

* BOIS3G/EWG Uber die slektromagnetische Vertraglichkeit

und folgenden harmonigiertan Normen antspricht

EN 55011:1998+A1:1995+A2: 2002,
Grenzwertklasse B

Industrielle, wissenschafiiiche und medizinische
Hochfrequenzgerate (ISM-Gerate) —
Funkstarungen — Grenzwarte und Messverfahren

EN 61000-6-2:2001 Elekiromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Tail 6-2:
Fachgrundnormen — Starfastigheit — Industriabaraich

Gepruft von der zustandigen Stelle 0484
(Prufbericht 1086-04-EE-04-PBO01)
SLG Prif-und Zentifizierungs GmbH
D-08232 Hartmannsdorf /| Chemnitz

Diese EG-Konformitdtserkldrung veriert ihre Goltigkei!, wenn das Produkt ohre Zustimmung
umgebaut oder verdndert wird

Dresden, den 10.9

_rg-., [AYARYR -7 B ol
pa. Peter/V. Rauchi LV. Dr-Ing. Thomas Roschke
Leiter inmovaiion Emwickiungsietar
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