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Rysunek 1. Schemat uktadu windy.

Dla uktadu dzwigu przedstawionego na rysunku powyzej dobrane zostang elementy
niezbedne do poprawnej pracy urzadzenia. Uktad posiada parametry zadane jakimi sg
wartosci predkosci oraz przyspieszen z jakimi bedzie poruszata sie winda w ruchu pionowym.
Znane sg wszystkie parametry elementéw mechanicznych.

Celem projektu jest wyznaczenie obcigzen statycznych i dynamicznych jakie pojawig sie w
trakcie pracy windy. W oparciu wyznaczone warto$ci momentdéw statycznych i dynamicznych
dobrany do uktadu zostanie silnik asynchroniczny tréjfazowy. Do silnika dobrana zostanie
przetwornica czestotliwosci wraz z rezystorem hamujgcym.
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Parametry zadane dzwigu:
Q = 95[kN]
my, = 470[kg] — masa zblocza

m 23 m

v=23 ol =G

m
a,=0,12 [5_2] — przySpieszenie rozruch

ap, =—0,12 [?2] — przysSpieszenie hamowanie
H = 10[m]

D, = 0,5[m]

i =25[—]

i =2[—]

n = 0,93[—]

Jb = 60[kg - m?]

Jp = 1[kg - m?]

Js =087[kg - mz]
m
g =981 [s_z] — natezenie pola grawitacyjnego przy powierzchni Ziemi

M
g=06=3

Petne nazwy wielkosci stosowanych w obliczeniach:

T — czas cyklu

tpr — czas podnoszenie — rozruch

tpy — czas podnoszenie — ustalony
tpn — czas podnoszenie — hamowanie
tor — czas opuszczanie — rozruch

tou — Czas opuszczanie — ustalony
ton — czas opuszczanie — hamowanie

spr — droga podnoszenie rozruch (ruch jednostajnie przyspieszony)
spu — droga podnoszenie stata predkos¢ (ruch jednostajny)

sph — droga podnoszenie hamowanie (ruch jednostajnie op6zniony)
Sor — droga opuszczanie rozruch (ruch jednostajnie przy$pieszony)
Sou — droga opuszczanie stata predkosc¢ (ruch jednostajny)

Soh — droga opuszczanie hamowanie (ruch jednostajnie opdzniony)

Mmp — moment statyczny sity obcigzajacej przy podnoszeniu
Mmo — moment statyczny sity obcigzajacej przy opuszczaniu
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Mpr — moment podnoszenie rozruch
Mph — moment podnoszenie hamowanie
Mo — moment opuszczanie rozruch
Moh — moment opuszczanie hamowanie

Mgpr — moment dynamiczny podnoszenie rozruch
Mgph — moment dynamiczny podnoszenie hamowanie
Mgor — moment dynamiczny opuszczanie rozruch
Mgoh — moment dynamiczny opuszczanie hamowanie

Jo — moment bezwtfadnosci wirujgcych mas bebna i liny
Jb — moment bezwtadnosci wirujgcych mas przektadni i sprzegta
Js— moment bezwtadnosci wirujgcych mas wirnika silnika

J,p — zastepczy moment bezwtadnosci sprowadzony na wat wirnika podczas podnoszenia
J;0 — zastepczy moment bezwtadnosci sprowadzony na wat wirnika podczas opuszczania

V=Vvy+a*t
s = Vo*t + a*t?/2

V0=O

t=v/a
tor=toh =tor=ton = V/a

2
spr=5ph=50r=5oh=ar*(tpr) /2

Obliczenia czasdéw i predkosci:

Vo= 0

vV =vg + a*t

V=23 [m/min] = 23/60 [m/s] = 0,38(3) [m/s]
Tor=tph =tor =ton = V/ar

t,=(23/60)/0,12= 3,19 [m/s/m/s"]=[s]

tor=3,19 [s]

s = vo*t + a*t?/2
Sor = ar*(tpr)’/2 = 1/2*0,12%(3,19)* = 0,61 [m]

Spr.=0,61 [m]

Spu=Sou=H - 2* s
Spu = 10—2*0,61 = 8,78 [m]

Spu=8,78 [m]

tou=tou= Spu/V
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to, = 8,78/(23/60) = 22,9 [s]

tpu=22,9 [s]
T=4%t + 2%, +0,6 *T

T =2,5%(4%t, + 2*t,,)
T=2,5%(4*3,19 + 2*22,9) = 146,4 [s]

T=146,4[s]

v=wXxR
v = w*R*sinZ(w,R)

wp = V/(Dp/2)*ic [rad/s]
wy = (23/60)/(0,5/2)*2 = 3,1 [rad/s]

wp = 3,1 [rad/s]

ws = wp* i [rad/s]
ws =3,1* 25= 77,5 [rad/s]

ws = 77,5 [rad/s]

ns = 60/(2*1)*ws [obr/min]
ns = 30/m*77,5 = 740 [obr/min]

ns = 740 [obr/min]

Obliczenia momentdw sit obcigzajgcych i masowych momentéw bezwtadnosci:

Mmp = (Q + mz*g)*Dp/(n*2%*ic*i) [Nm]
Mmp = (95000 + 470%9,81)*0,5/(0,93*2*2*25) = 535,54 [Nm)]

M = 536 [Nm]

Mmo = N*(Q + Mz, *g)*Dp/(2*ic*i) [Nm]
Mmo = 0,93*(95000 + 470*9,81)*0,5/(2*2*25) = 463,18 [Nm]

Mo = 463 [Nm]
P =M*w [W]

Wstepne dobranie silnika. Przyjeto zatozenie Mgy = 0,7*Mmp.
Mgy = Mmp*0,7 [Nm]

Mgy = 536*0,7 = 375,2 [Nm]

Mgy =375,2 [Nm]
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Pn = MSN*wS [W]
Py =375,2*77,5 = 29078 [W]

Py.= 30 [kW]

p = o + (Q/g + Myp)*Dy™/(4%i%)1/(n*i%) + Jp + ) [kg*m?]

. = [60 +(95000/9,81 + 470)*0,5%/(4*2°)1/(0,93*25%) + 1 + 0,87 [kg*m?]
. = [60 + (10154)*0,25/16]/(0,93*25%) + 1 + 0,87 [kg*m?]

. = 218,66/(0,93*25%) + 1 + 0,87 [kg*m’]

Jp=0,38+1+0,87 = 2,25 [kg*m”]

J
J
J
J

J,0= 2,25 [kg*m?]

Jo= N*[Jo + (Q/8 + M) *Dy?/(4%i)I/(i%) + 1 + ) [kg*m?]

Jo= 0,93*[60 + (95000/9,81 + 470)*0,5%/(4*2%)]/(25%) + 1 + 0,87 [kg*m”]
Jpo = 0,93*[60 + (10154)*0,25/16]/(25°) + 1 + 0,87 [kg*m?]

Jpo = 0,93%218,66/(25°) + 1 + 0,87 [kg*m?]

Jio=0,33+1+0,87 =2,2 [kg*m?]

M=)
M = J*dw'y,/dt
M = J*dw",/dt [Nm]

Mpr = Jzp*dw'm/dt [Nm]

Mdp,- = sz*(ws - 0)/(tpr - 0) [Nm]
Mapr = 2,25%(77,5 - 0)/(3,19 - 0) = 54,7 [Nm]

Mgpr=54,7 [Nm

Ivldph = sz*(o - ws)/(tph - 0) [Nm]

Magh = 2,25%(0 — 77,5)/(3,19 - 0) = -54,7 [Nm]
Mgpn = -54,7 [Nm

Mgor = Jzo>|<d("~)rm/dt [Nm]

Maor = Jzo™(-ws - 0)/(tor - 0) [Nm]
Mgor = 2,2*(-77,5-0)/(3,19 - 0) =-53,4 [Nm]

Mgor = -53,4 [Nm]
Mgon = Jzo*dwrm/dt [Nm]
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Mdoh = Jzo*(0 - ('ws))/(toh - 0) [Nm]
Mgon = 2,2*%(0 - (-77,5))/(3,19 - 0) = 53,4 [Nm]

Mgon =53,4 [Nm

Mpr= Mmp + Mdpr [Nm]
Mpr= 536 + 54,7 =590,7 [Nm]

My, = 590,7 [Nm]
Mpu = Mimp = 536 [Nm]
M, = 536 [Nm]

Mph= Mmp + Mdph [Nm]
M,n = 536 — 54,7 = 481,3 [Nm]

M, = 481,3 [Nm]

Mor = Mmo + Mgor [Nm]
Mo, = 463 — 53,4 = 409,6 [Nm]
Mg, = 409,6 [Nm]

Moy = Mo =463 [Nm]

Mo, =463 [Nm]

Moh = Mmo + Mdon [Nm]
Mon =463 + 53,4 =516,4 [Nm]

Mgn = 516,4 [Nm

http://www.mbmaster.pl
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Charakterystyki zmian wielkosci mechanicznych napedu:

ws=ws(t)

100

ws [rad/s]
o

t[s]

Rysunek 2. Predkos¢ katowa watu silnika ws=ws(t).

Mm=Mm(t)

600
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Mm [Nm]
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0 50 100 150
t[s]

Rysunek 3. Moment statyczny sprowadzony na wat silnika Mm=Mm(t).
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Md=Mdi(t)
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Rysunek 4. Moment dynamiczny sprowadzony na wat silnika Md=Md|(t).

M=M(t)=Mm(t)+Mdi(t)
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Rysunek 5. Moment catkowity sprowadzony na wat silnika M=M(t)=Md(t)+ Md(t).

Obliczenie momentu zastepczego:

M, = [(EM,*t,)/T]™2 [Nm]

2 2 2 2 2 2 1/2
M, = [(Mpr *tpr + Mmp *tpu + Mph *tph + Mor *tor + Mmo *tou + Moh *tOh)/(B*Ols*T + OL*A"*tpr + 2*tpu)]

[Nm]

B =0,5 [-] — wspbtczynnik uwzgledniajgcy pogorszenie warunkdow odprowadzania ciepta
podczas postoju

a=(1+B)/2[]
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o = 0,75 [-] — wspodtczynnik uwzgledniajgcy pogorszenie warunkéw chtodzenia podczas
rozruchu i hamowania

M, = [(590,7%*3,19 + 536°%22,9 + 481,3%*3,19 + 409,6°*3,19 + 463°%22,9 +
516,4°*3,19)/(0,5*0,6*146,4 + 0,75*4*3,19 + 2*22,9)] [Nm]

M, = [(1113076 + 6579079 + 738963 + 535193 + 4909050 + 850674)/(43,92 +
+9,57 +45,8)]Y% [Nm]

M, = (14726035/99,29)"/% = 385 [Nm]

M, =385 [Nm]
Poréwnanie obliczonych parametréw z parametrami silnika CELMA 2Sg 225M8z:

ny = 737 [obr/min] <-> ns = 740 [obr/min]
My = 389 [Nm] <-> M, =385 [Nm]
Mmax = 894,7 [Nm] <-> My, = 590,7 [Nm]

Obliczenie krytycznego momentu znamionowego w oparciu o dane katalogowe oraz o
zatozenie My = My w catym zakresie regulacji predkosci:
MkN = pMN*MN = 2,3*389 = 894,7 [Nm]

Mn=894,7 [Nm]

n = 60*f/py, [obr/min]

sn = (ns = ny)/ns [-]
sy = (750 — 737)/750 = 0,017(3) [-]

sn.=0,017(3) [-]

Uproszczony wzor Klossa:
My = 2*Min/(sx/Sn + Sn/Sx)
Mn = 2*Min/(skn/sn + sn/skn) [Nm]

Rozwigzanie dla pracy silnikowe;j:

sev = SN [Mie/ My + (Mia/My)* = 1) []

sy = 0,017(3)*[894,7/389 + ((894,7/389)% - 1)%%] = 0,076 [-]
SkN = OIO76 [-]

Obliczenia poslizgdéw dla kolejnych etapow pracy:
¢ = sin* [Miow/ M - ((Mio/Mn)? = 1)1 []

Spr = skN='<[|\/|kN/|\/|pr - (('vlkN/lvlpr)2 - 1)1/2] (-]
spr = 0,076*[894,7/590,7 - ((894,7/590,7)* — 1)/%] = 0,029 [-]

Spr = 0,029 [-]
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Spu = skN*[l\/IkN/'\/Ipu - (('vlkN/Mpu)2 - 1)1/2] [']
Spu = 0,076*[894,7/536 - ((894,7/536)> — 1)/ = 0,025 [-]

Spu= 0,025 [-]

Soh = Sk * [Mia/Mph - ((Mige/Mgh)® = 1)/ []
spn = 0,076*[894,7/481,3 - ((894,7/481,3)* - 1)/%] = 0,022 []

§m=0022 -

Sor = Skn* [Mia/Mor - ((Miw/Mor)* = 1)1 [-]
sor = 0,076*[894,7/409,6 - ((894,7/409,6)> — 1)?] = 0,018 [-]

Sor.= 0,018 [-]

Sou = Siav* [Min/Mou - ((Miaw/Mou)* = 1) [-]
Sou = 0,076*[894,7/463 - ((894,7/463)* — 1)?] = 0,021 [-]

Sou= 0,021 [-]

Soh = Siav* [Min/Mon - ((Miaw/Mon)? = 1)/%] [-]
son = 0,076*[894,7/516,4 - ((894,7/516,4)* — 1)¥4] = 0,024 [-]

§o_h=0024 -

Obliczenie rezystancji rozproszenia wirnika przy zatozeniu(Rs = R,’; Xsg = Xi¢'; Uss = 400V
poniewaz uzwojenia silnika potagczone w tréjkat):

SkN = RI"/[RSZ + (Xso + Xro')z] V2
Miov = 3/2*Usf/[00s* [Rs + (Xso + Xio')]]

[R52 + (Xso + chy’)z]l/2 = 3/2*Usf2/(ws*MkN)
[R2 + (Xgs + X' )2]Y% = 3/2*400%/(77,5%894,7) = 3,46 [Q]

R’ = sin*[Re” + (Xso + Xro')212 = 0,076*3,46 = 0,263 [Q]

R’ =R =0,263[0]

Xso = 1/2%[(R//sin)* = R]M2
Xso = 1/2%[(R/ /sin)? = R1Y? = 1/2%[(0,263/0,076)° - 0,263%] Y%= 1,73 [Q]

Xso.= Xro_ = 1,73 [Q]
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Rysunek 6. Schemat fazowy silnika.

Na rysunku powyzej przedstawiony jest modelowy schemat jednej fazy silnika indukcyjnego.
Oznaczenia uzyte w schemacie majg nastepujgce znaczenie:

U, — napiecie zasilania fazy silnika

E — sita elektromotoryczna indukowana w stojanie
I, — prad jednej fazy silnika

I'; — prad wirnika spowadzony na stojan

1, — prad magnesujacy

Ize — prad strat w zelazie

Rs; — rezystancja stojana

Xs; — reaktancja rozproszenia stojana

X', — reaktancja rozproszenia wirnika sprowadzona na stojan
R', — rezystancja wirnika sporowadzona na stojan

s — poslizg wirnika wzgledem wirujacego pola stojana

Poslizg definiowany jest jako:

_npg—n dyi
s = o ; gdzie
‘s . ~ _obr
ny, — predkos$c¢ obrotowa wirujacego pola w stojanie [%]
. ) obr
n — predkos$¢ obrotowa wirnka [——]
min

W obliczeniach przeprowadzanych w tym projekcie catkowicie pominiemy straty w zelazie,
przyjmujemy R, = 0.
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Obliczenie pradu biegu jatowego oraz reaktancji X,, przy zatozeniu (s = 0), oznacza to
mozliwos¢ pominiecia (R,’/s) -> oc. Efektem tego zatozenia bedzie uproszczenie sie schematu
do postaci:

o

Rysunek 7. Uproszczony schemat fazowy silnika dla poslizgu s=0.

|0 = i%*|N

i, - stosunek lo/ly odczytany z poradnika inzyniera elektryka
dla silnika 30kW, pp, =4 => iy, = 0,4 [-]; Iy = 64[A]

lo =i%*Isy = 0,4%64 = 25,6 [A]

lo.=25,6 [A]
lo = Ust/[Rs + (Xso + X,)21?

Xu = [(Usf/|0)2 - R52]1/2 —Xso
X, = [(400/25,6)? - 0,263%]¥> - 1,73 = 13,89 [Q]

X, =13,89 [Q]
Obliczenie pradu magnesownia Iyn:

IuN = IsN*[ch’z*sN2 + Rr'z/[( Xro' + Xu)Z*SN2 + Rr'z]]l/2
L = 64%[1,732%0,0173% + 0,263%/[( 1,73 + 13,89)?*0,0173% + 0,263%]]"/? = 44,93 [A]

I = 44,93 [A]
Obliczenia pradow kolejnych cykli pracy dzwignicy przy zatozeniu |, = I,n:
Iy = IuN*[(( Xio' + Xu)z*sx2 + Rr'z)/(xrc’z*sx2 + Rr'z)]l/2

lor = Iun*[(( Xro” + Xu)z*spr2 + erz)/(xro'z*sprz + Rr'z)]l/2
lor = 44,93*[((1,73 + 13,89)?*0,029° + 0,263%)/(1,73%*0,029% + 0,263%)]/? = 87,9 [A]
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I = 87,9 [A]

lou = hav*[(( Xeo” + X *5p% + R72)/ (X 2*5p,% + R
lou = 44,93*%[(15,627*0,025% + 0,2637)/(1,73%*0,025° + 0,263%)]¥? = 79,37 [A]

lpo.= 79,37 [A]

Iph = IHN*[(( XFO, + Xu)z*sph2 + erz)/(xro'z*sph2 + Rr'z)]l/2
lon = 44,93*%[(15,627%0,022% + 0,2637)/(1,73%%0,022° + 0,263%)]¥? = 73,16 [A]

Ipn.= 73,16 [A

IOF = |uN*[(( XFO, + Xu)z*sor2 + Rr'z)/(xro’z*sor2 + Rr’z)]l/2
lor = 44,93*[(15,62%*0,018° + 0,263%)/(1,73**0,018> + 0,263%)] /> = 65,31 [A]

lor = 65,31 [A]

low = hav*[(( Xro” + X *S0” + R72)/ (X **50,” + R
low = 44,93%[(15,62%*0,021% + 0,263%)/(1,73%*0,021% + 0,263%)]*/? = 71,15 [A]

lou = 71,15 Al

lon = v [(( Xeo” + Xu)*on” + %)/ (Xeo'**Son” + R)]*2
lon = 44,93*[(15,62%*0,024% + 0,263%)/(1,73%*0,024% + 0,263%)]*/? = 77,27 [A]

lon=77,27 [A
.= [(EL2*)/T]Y2

|
2 2 2 2 2 2
Iz [(Ipr *tpr + Ipu *tpu + Iph *tph + Ior *tor + Iou *tou + Ioh *toh)/T]
I, =[(87,9°%3,19 + 79,37°%22,9 + 73,16°%3,19 + 65,31°%3,19 + 71,15°%22,9 + 77,27°*3,19)/58,56]
|
|

1/2

1/2

, = [(334562,3085)/58,56]"% = 75,59 [A]
1, = 75,59 [A]

Dobér przetwornicy czestotliwosci i rezystora do rozpraszania energii podczas hamowania.
Wybrano przetwornice Danfoss VLT 5042 (3x 380-500 VAC).

Pordwnanie parametréw przetwornicy zasilanej napieciem 380-440 [VAC] z obliczonymi
parametrami silnika.

lvir, N =73 [A] <->1,=75,59 [A]
lvir, max (60s) = 97,6 [A] <-> 1, = 87,9 [A]

Eor = 1/2*tor*Ivlor*(-l)s [J]
Eor = £%3,19%409,6%77,2 = 50435,69 [J]

Eor.= 50 [KJ]
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Eou= %*tOU*MOU*wS [J]
Eou = %4*22,9%463%77,2 = 409264,22 [J]

Eou = 409 [KJ]

Eoh = 1/2>|<toh*'vloh*ws [J]
Eon = %4*3,19%516,4*77,2 = 63586,4 [J]

Eon.= 64 [k

Pr= (zEx)/T = (zEx)/(z*tor + tou) [W]
Ps = (50435,69 + 409264,22 + 63586,4)/(2*3,19 + 22,9) = 17871,8 [W]

Pg = 18 [kW]

Pmax = Poh = Mon™ ws
Pmax = 516,4*77,2 = 39866,08

Obliczenie wartosci rezystora hamowania. Przyjeto Ucmax = 822 [V].

IHmax = PMAX/UCmax [A]
Ihmax = 39866,08/822 = 48,5 [A]

lHﬂ: 48,5 [A
RH*IHmax < UCmax [Q]

RH < UCmax/IHmax [Q]
Ry = UCmax/IHmax = 822/48,5 = 16,95 [Q]

Ry = 16,95 [O]

Z uwagi na zblizone parametry obliczonego rezystora hamowania, wybrany zostat rezystor
rekomendowany przez Danfoss ( nr zamowieniowy 175U1952). Poréwnanie parametréow
obliczonych z danymi katalogowymi.

Parametry obliczone: Parametry katalogowe
- Pr = 18 [kW] - Pg = 15,6 [kW]
- Ry = 16,95 [Q] -Ry=15[Q]
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Rysunek 8. Rezystor hamowania wigczony w obwdd przetwornicy czestotliwosci.
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Rysunek 9. Podtgczenie obwoddw sitowych przetwornicy czestotliwosci.
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Instalacja elektryczna
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Rysunek 11. Schemat podtaczen obwodéw sterowniczych przetwornicy czestotliwosci VL marki Danfoss.
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Poz.: Nr: Parametr: Jed-
nostka:
1 001 Jezyk
2 102 Moc na wale silnika [kWI]
3 103 Napiecie silnika ™
4 104 Czestotliwosc silnika [Hz]
5 105 Prad silnika [A]
6 106 Znamionowa predkosc obrotowa [obr./
silnika min.]
7 107 Automatyczne dopasowanie sil-
nika , AMA
§ 204 Minimalna wartos¢ zadana [Hz]
9 205 Maksymalna wartos¢ zadana  [Hz]
10 207 Czas rozpedzania 1 [s]
1" 208 Czas zwalniania 1 [s]
12 002 Sterowanie lokalne/zdalne
13 003 Lokalna wartosc¢ zadana

Rysunek 12. ,,Quick menu” przetwornicy czestotliwosci. Pozwala na
ustawienie najwazniejszych parametrow.

Ustawione nastawy parametrow:

001 => Polski lub Angielski (English)

102 => 30 [kW]

103 => 400 [V]

104 => 50 [HZz]

105 => 64 [A]

106 => 737 [obr/min]

107 => wybrano [1] oznacza to zatgczone dopasowanie przetwornicy czestotliwosci do
rezystancji stojana Ry i jego reaktancji X..

204 => 0 [Hz]

205 => 50 [Hz]

207 => 3,19 [s]

208 => 3,19 [s]

002 => [0] oznacza sterowanie zdalne, z wykorzystaniem konfigurowalnych obwoddéw
sterowniczych przetwornicy czestotliwosci

003 => parametr zablokowany parametrem 013 => [0] oznacza zablokowanie sterowania
lokalnego

Ustawianie parametréw wejsé cyfrowych (od B16 do B33):

200 => [1] (zakres czestotliwosci wyjsciowej/kierunek) => oba kierunki
300 => [2] (B16 stop odwrdcony)

302 => [2] (B18 start impulsowy)

303 => [1] (B19 start z zmiang kierunku obrotéw)
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Elementy elektryczne potrzebne do wykonania uktadu:

1) silnik CELMA 2Sg 225M8z

2) przetwornica czestotliwosci Danfoss VLT 5042 (3x 380-500 VAC)

3) rezystor hamowania Danfoss nr zamdwieniowy 175U1952

4) stycznik zasilajgcy MOELLER ELECTRIC DILM80-22(230V50Hz) nr zamdwieniowy
239449

5) dtawik tréjfazowy REO Inductive Components Nieke CNW 903/90

6) przewdd zasilajacy przetwornice TECHNOKABEL YKY 4x10 RE

7) przewdd zasilajacy silnik (w podwoéjnym ekranie) LAPP KABELM STUTTGAT OLFLEX
®CLASSIC 100 CY UO/U 450/750 V 4 G 10 nr artykutu 0035 0213

8) przewdd obwoddw sterowniczych 230VAC nkt cables HO5V-K 1x1mmA2 (LgY
300/500V 1x1mmA2)

9) przewdd obwoddéw sterowniczych 24VDC nkt cables HO5V-K 1x0,5mm”2 (LgY
300/500V 1x0,5mmA~2)

10) bezpiecznik i oprawa bezpiecznikowa zasilania: 3x Ferraz Shawmut gG 22x58
In=100A nr artykutu E218205J, 1x Ferraz Shawmut 22x58 podstawa nr artykutu
1215656 nr katalogowy CC223

11) bezpieczniki i oprawy bezpiecznikowe sterowania 230VAC: 1x Ferraz Shawmut gG
8x32 In=1A nr artykutu A218709J, 1x Ferraz Shawmut gG 8x32 In=6A nr artykutu
A211025J, 2x Ferraz Shawmut 8x32 podstawa nr artykutu X305000 nr katalogowy
CMS81

12) Przycisk ON przycisk impulsowy Legrand Osmoz zestaw z gtéwka ptaska zielona 1z (nr
ref. 0237 02)

13) przycisk OFF przycisk impulsowy Legrand Osmoz zestaw z gtéwka ptaska czerwona 1r
(nrref. 0237 01)

14) przycisk START Schneider Electric XB6-AA31B XB6-AA11B (zielony NO)

15) przycisk zmiana obrotéw Schneider Electric XB6-AA11B (biaty NO)

16) przycisk STOP Schneider Electric XB6-AA42B (czerwony NO)

17) przekaznik sterujgcy stycznikiem relpol typ: R15-2013-23-5230-WT 230VAC 50/60Hz

18) podstawka pod przekaznik relpol R15 typ: PZ11-01

Strona 19 z 19
http://www.mbmaster.pl




