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In Abhangigkeit von den Anforderungen der Endanwender gibt es unterschiedliche Versionen der Frontplatte.
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Steuerung fir selbstfahrende Fahrzeuge — MPC 140

Aufbau

¢ leistungsstarker Doppelwechselrichter mit feldorientierter Regelung
flr permanenterregte Synchronmotoren

e 4 Mikroprozessoren

o Batteriegepufferte Rechnerversorgung

e Bremschopper

¢ Interface fUr Systeme der Fahrwegiberwachung (Ultraschall- oder Laserscanner)
¢ Notausfunktion Uber Taster

¢ Kontaktliberwachung fiir das Hauptschiitz

Funktionen

e Programmgesteuertes Fahren

e Einfache Parametrierung

e Geschwindigkeitsregelung, feldorientierte Regelung

o Elektronisches Differential mit Schleudererkennung

e Positionserfassung Uber Transponder und Leseantenne

¢ Startsignal manuell durch das Montagepersonal, durch eine libergeordnete SPS
oder automatisch nach einer parametrierbaren Zeitspanne

e Bedienfunktionen: Automatikbetrieb und manueller Tippbetrieb

e Optional: Kommunikation zur Ubergeordneten Steuerungsebene tber CAN-Bus,
Profibus oder Datenfunk

e Optional: Sensorgesteuerte Spurflihrung
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