Die Hauptvorteile von
MAC-Motoren sind:

Leistungsstarke
Wirtschaftlichkeit

Dezentrale Intelligenz
Laufruhiger und wartungsfreier
Betrieb

Hohe Effizienz

Geringe Betriebskosten

Weniger Stellflache fiir Maschi-
nen erforderlich

Geringe Installationskosten. Kiir-
zere und schnellere Installation
Weniger Fehlermdglichkeiten bei
der Verdrahtung

Minimalste Positionierfehler im
Betrieb und beim Anhalten
Flexibilitdt durch modularen
Aufbau

Leichte Inbetriebnahme auch
beim erstmaligen Einsatz

Hauptmerkmale

(MAC-Grundmodelle)

® |deal fiir hohe Einsatzvolumen in
aggressiven Industrieumgebun-
gen
Akzeptiert Positions- und
Geschwindigkeitsbefehle, die
tiber zwei serielle Schnittstellen
bertragen werden
Universeller AC-Servomotor mit
hohem Drehmoment bei hoher
Drehzahl
Ersetzt jeden Schrittmotor dank
seiner Impuls- und Richtungssi-
gnaleingdnge
Quadraturausgang zur iiberge-
ordneten Steuerung beim Einsatz
als +10 V Treiber
Schalttechnik in Motor und
Stromversorgungen
Leistungsfahiges serielles Proto-
koll mit Adressiermdglichkeiten
Einfaches und unkompliziertes
Windows-Programm fiir die
Installation/Konfiguration

Komplettes Sortiment an
MAC-Motoren®

Das komplette Sortiment der integrierten
AC Servo MAC-Motoren von JVL bietet
[hnen eine groBe Auswahl an Motorengro-
Ben, die sich an verschiedene Applikations-
bereiche anpassen lassen.

Der MAC-Motor - 50 bis 134 W - die Komplettlésung Passen Sie lhren
fur die Antriebssteuerung bei geringerer Leistung - Motor an lhre .

Biirstenloser Servomotor mit integriertem Controller A p p / I k a tl O n a n

Alles in einem Gerat ausgenommen Stromversorgung.

Die integrierten JVL Motoren nutzen ein einzigartiges mo- sorgen Highspeed- und Wireless-Module. Sie haben

dulares Konzept. Mit Plug-in-Erweiterungsmodulen wird somit mehr Freiheit als bei anderen Motoren auf dem

der Motor an die Applikation angepasst. Bei den Anschliis- Markt. Ein weiterer Pluspunkt: Sie bezahlen nur fiir
Impulsein- und -ausginge Hochwirksame Leistungs-  Zentrale Steuerplatine NEMA23 Standardflansch sen kénnen Sie zwischen D-Sub, Kabelverschraubungen das, was Sie auch bengtigen. Und sollten Sie nicht die
Analogeingang +10 V Mosfets im Motortreiber und -welle oder M12-Steckern wihlen und haben die freie Auswahl Ausstattung vorfinden, die Sie bendtigen, wenden Sie
Sollpositions- und Fehlerausgabe zwischen herkémmlichen Netzwerken, Industrial Ethernet sich an uns. Wir entwickeln fiir Sie gern ein kunden-

. oder Nano-SPS Modulen. Fiir noch mehr Méglichkeiten spezifisches Modul.
Basismodule Wireless-Module
X MACO00-CS
' P— Kostenginstiges Modul Impuls/ MACO0-FB4 Bluetooth GBBIuetouth

i VD mit Kabelverschraubun- i MACO00-EW4 WLAN =
RS5232- und RS485- l gen. Impuls/Richtg, +10  Ichtg. MAC00-FZ4 IEEEB02 154 € (0
Schnittstellen fiir Kon- V und 5V seriell Analog Wireless TigBee'

figuration und Uberwa-
chung

Feldbusmodule

<&l MACO00-FC4
CAN-Bus Modul mit

¢ MAC00-B1,
Eiiﬁi Universalmodul R 232

GIEIED mit Sub-D-Verbindern: 485 [L,ll:':lltsrlp'i M12-Verbindern: Bus, CANopen
Impuls/Richtg., +10V ipme Vvier digitale /O und
: = ! CANopen, RS232
P anaiog | MACO00-B2 @1 MACO00-FD4
- Tl Universalmodul 232 @ Dt?viceNet Mo$iul
mit Kabelverschrau- R 485 mit M12-Verbindern: Dem

Tiemm Bus, vier digitale I/O
DeviceNetj

bungen: ansonsten
identisch mit -B1

Kugellager fiir
wartungsfreien
Betrieb

A g

und RS232

Biirstenloser 3-Phasen-

Y Analog | MACO0-FP4
oervomoter e MACO0-B4 Profibus Modul [PIRIOIF] !
Hallsensoren zum Initialisieren und $ 5. o L Universalmodul R 232 it M12-Verbindern: i s e
Variable Anschlussspannung Halten des Motors in stationdrer vy LRSS mit M12-Verbindern. 485 g:s vier_dieirtallne Ie/rOnl'.md
12 bis 48 VDC Optischer Encoder (4096 CPR) Position nach dem Einschalten i Doppelte Versorgung R5232 ’
zur préazisen Positionier- und
Geschwindigkeitsregelung
MAC00-B41 cvr MACOO-EI4/EC4 e s~
Erweiterungsmodul (MAC00-B1 dargestellt) Massives Aluminiumgehause, das It ein MAC00-B4 Modul ! , S EtherNET/IP/ EtherCAT EtherNet/IP
zur Anpassung an einen breiten die internen Bauteile schiitzt und mit erweiterten |/0 383 ; % Modul mit M12-Verbin- gtpere AT~
Anwendungsbereich abschirmt Funktionen und USB dern: Bus und RS232
Programmierbare Module

MACOO-EP4 Profinet 10 i

e MAC00-R1
= Nano-SPS-Modul mit Sub- ~ PLC MAC00-ES4 Sercos Il [[SERCOS
D-Verbindern: Einzel- NANO MAC00-EM4 Modbus TCP ieciows

ETHERNET ol i

betrieb mit 8 DI + 4 DO MACO0-ElI4 Powerlink POWERLINK

High Speed Mehrachsenmodule

MACO0-R4 eI S 4 85
Nano-SPS-Modul mit PLC 9nspee High-Speed
Stromversorgungen M12-Verbindern: ansonsten NANO M.ehrachsen—quul
Schutzklasse IP67 JVL kann eine breite Auswahl an Strom- identisch mit -R1 mit Sub-D-Verbin- ]|y {4 ]
Elektronische Bremse IP67-Ausfiihrungen sind ebenfalls versorgungen filr einen oder mehrere dern
Als Zusatzausstattung kann die elektro- lieferbar. Sie sind bestandig gegeniiber MAC-Motoren liefern. Das Sortiment reicht Prozesssteuermodule
nische Bremse MAB23x an allen Moto- aggressiven Chemikalien und ideal fiir den von sehr einfachen Selbstbausatzen bis zu MACO00-P4 oder P5 MACO0-FS4 RS 485
Kabel ren mit NEMA23-Flansch und 6,35 mm Einsatz in der nahrungsmittelverarbeiten- groBen Schaltnetzversorgungen. Wir weisen Prozesssteuermodul ~ PROZESS- Highspeed- High-Speed
Kabel sind fiir alle Konfigurationen auf Welle montiert werden. Sie eignet sich, den, pharmazeutischen und chemischen darauf hin, dass der MAC800 eine komplette mit analogem 4-20 mA Steuerung Mehrachsen-Modul
Anfrage lieferbar, um unseren Kunden die Motorwelle beim Abschalten fest in Industrie. Eine doppelte Wellendichtung 115/230 VAC Stromversorgung fiir die Trei- Eingang mit M12-Verbindern LRV PA&3 P2
eine"schn.elle, einfache Installation zu Position zu halten,. oder fiir d@n E.insatz upd §in Ieckagefre.ier Kabeleintritt sorgen berspelnnL.mg enthalt. Extern Wer_(.ie-n nur 24 o-ater 15901, DSUB-Verbndern 142 R R ———
gewdhrleisten. des Motors in vertikalen Applikationen. fiir einen wasserdichten Abschluss. VDC fiir die Steuerschaltung bendtigt. T Geschirmtes Kabel bis 20 m. IP67 Symmetrische Rs422-Eingange i ImpulsRichtungs-Inkremental-
TP M12-Schraubverbinder. Verkabelung bis 20 m. IP67 signal oder Encoder-Ausgang
Position und Parameter kdnnen beibehalten werden Zwei der Eingange sind als negative oder positive

bei Notaus Endschaltereingange nutzbar. SN [l = Optokoppler.

Der MAC-Motor - 400 und 750 W - die Kamp/ett/ﬁsu
bel mittleren und héheren Leistungen

Biirstenloser Servomotor mit integrierterm Controller
Alles in einem Gerat einschliel3lich Netzversorgung

/ RS232 und RS485 Impulsein- und -ausginge
Schnittstelle fir Konfiguration Analogeingang +10 V
und Uberwachung Sollpositions- und Fehlerausgabe

Massives Aluminiumgehause, das
die internen Bauteile schiitzt und
abschirmt

Materialflusssysteme, vertikale

Erweiterungsmodul -
und horizontale Ubergabebewegungen

(MACO00-xx dargestellt)
zur Anpassung an
einen breiten
Anwendungsbereich

Servoflansch und -welle nach Indu-
striestandard

Zentrale Steuerplatine

Schneidemaschinen. Querbewegungsab-
ldufe mit hoher Geschwindigkeit zum

Kugellager fiir . .
Zerteilen von Material

wartungsfreien
Betrieb

Hochwirksame
Leistungs-
Mosfets im
Motortreiber

Eingebaute
Netzstromversorgung
115/230 VAC

Hallsensoren zum Initialisieren und
Halten des Motors in stationadrer
Position nach dem Einschalten

Automatisches Handling. High Speed
Pick'n Place Anwendungen

&
Optischer Encoder (8000 CPR) t :
zur exakten Positionierung
und Drehzahlregelung *
o . S x-
Biirsten- Optional: Multifunktions g}:
Encoder S
loser
3-Phasen- D |
Servomotor Profilschneidmaschinen; komplexe

Profilbewegungen von Wasser- und
Laserschneidvorrichtungen

Andere Applikationen

® Ersatz fiir Pneumatik-Losungen

® Ersatz fiir Schrittmotoren dank
erheblich kiirzerer Ansprechzeiten
und hdherer Geschwindigkeiten
Forderanlagen
Druckmaschinen
3D- und XY-Koordinatentische

Eingebaute Bremse Ersatz fiir Frequenzumrichter

Fiir Anwendungen, bei denen die Mo- MAC1500 und MAC3000 Damit lasst sich +10 V Drehzahl-/Drehmoment-

torposition beim Abschalten beizube- der Leistungsbereich des MAC-Motors auf MAC400 fiir mittlere Leistungswer- Treiber fiir externe Controller
Getriebe halten ist, oder bei vertikalen Applika- 3000 W vergroBern. te mit Inkremental-Encoder oder Sp'”_deé‘ und fah”r'et’)“e”a”t”ebe
Fiir die MAC-Motoren steht eine groBe tionen kdnnen die MAC-Motoren mit Die gegenwartige Baureihe an Erweite- Multiturn-Absolut Encoder zur prazisen sowie Bestlickungsroboter

oo . e i, Etikettierer und Spender

Auswahl an Planeten-, Schneckenrad- 400 und 750 W mit einer eingebauten rungsmodulen passt weiterhin in diese Positions- und Drehzahlregelung
und spielfreien Getrieben zur Auswahl. Bremse ausgestattet werden. groBeren Motoren.




B i

JVL%et;tt}j/i\elSaof[’WEre, die Sie bendtigen! TECh niSChe Daten

MacTalk At o .« ~~ ~~ ~ m

Fan | Flogeters | Adversced | Filles poramsirss | Tosts | Geoes | Status =

i

MacTaIk als Konflglljratlf)ns.—, Ube.rwachungs— und ey ||l M S e T el MACS0 MAC9S MACI40 MACI41 MAC400-D2 MAC800-D2 MAC1500-D2 MAC3000-D2 Gerit :
Vlacity - T il el ; —
D_|agn°565°f tf’_"are ist fiir die meisten Anwender P it : sl o 0 Cort Versorgungsspannung 12-48VDC 12-48VDC 12-48V0C 12-48VDC 115230 VAC 115/230 VAC 3400 VAC 3400 VAC VAC i ®
die perfekte Losung. Sesrels] ) AT = S | i o' Drehzahlbereich (nominal) 0-4000 0-4000 0-4000 0-2700 0-3000 0-3000 0-3000 0-3000 UpM M A c m o t o r
T o st i ave Nennleistung bei 4000/3000 UpM 46/0,062 9200124 134/0,18 134/0,18 400/0,54 7461 150012 3000/4 Wips
e s Yo n i e Yoy v 0 Cifins Dauermoment | Umgebungstemp. 25 011156 022031, 0320453 04868 1301841 238/337,1 478677 95513524 Nmfoz-in -
Zwar enthélt die Software fortschrittliche Funk- i stz £ e ot it iy : 11154 2031, 132/45, : 3184, ,38/337, ] 155/1352 -in.
. . . ) L ) N et St Spitzenmoment | Umgebungstemp. 25 032/453 0620878 09/1275 1592252 38/538.13 6,8/963 1520215 25,2/0357 NmJoz-in -
tionen, jedoch sind alle Bedienschritte intuitiv und et wr " o
') Sevingn o rctan " ;‘” SewlDmy = 1 Rotortrégheit 0,075/00010 0,119/0,0017 0,17/0,0024 023/0,0033 0,34/0,0048 091/00129 6,26/0,0886 12,14/0,1719 kgem?oz-in-s?
i e daba outrve eUge pRtn Cxise
benutzerfreundlich. et 1002 R Mg s postion caphee .,"*N;!: Encoder-Aufldsung (Standard) 4096 4096 4096 4096 8000/8192 8000 32767 32767 CPR
hossosin 503 i s e e A Absolut-Encoder Einzel | Umdrehungen) 8192/4096 8192/4096 8192/4096 8192/4096 CPR/Umdr.
. .. . s s o = 7 200 snsch 2 60X114x191/ 80 115 175/ 134 % 205 x 252/ 134 X 205 x 285/
M't MacTalk ko_nne_n Sie alle- W'C.ht'gen Parameter lons s e Gehdusemae: —— - - - 236x448X752  315x453x689  6BXTEIX9  528XTETx1122
einstellen und in einer Datei Spe|chern bzw. aus e Zoo woahporen 1000 ot MAC050-141 (Durchm. x Linge) e AT e e mit Bremse mit Bremse mit Bremse mit Bremse mmZoll
. .. . - T vewch vyiechy 50 BPM P MAC400-3000 (Breite x Hhe x Léinge) ! ! ! ! ! ! ! ! 60 x 114 x 2245/ 80 x 115 x 207/ 134x 205 x 305/ 134 x 205 x 338/
einer Datei einlesen. Auch eine Uberwachung der Zoowachicnw 10 236X448X884  315x453x815  528x787x1200  528x7,87x1331
Parameter und des Motorstatus ist in Echtzeit S et iedy Gewicht ohne Erw. modul 06132 085/187 11243 133298 2351 350772 6511433 10512315 Kb
m Og lich. Em 5?,::;::1;“ s Schutzklasse IP42/IP67 optional IPS:H[;EZ%M P55 (IP66 auf Anfrage) P55 (IP66 auf Anfrage)
o ation
e &=l Flansch 587 x58,7/2.32 x 232 60x60/236x236  80x80/315x3,15 130% 1305,12x 5,12 mmfZoll
Bei der Inbetriebnahme einer Anlage bietet Welle 196,35/0.25 (andere Durchmesser auf Anfrage) 0141055 019/0,75 024095 mm/Zoll
g .
MacTalk eine praktische Mdglichkeit, lhre Anlage '—”Exl :
e € B 1 i Q & b Updates Hep " ) ‘
zu priifen und einzustellen. Priifsequenzen lassen -8 & | 2w a 4 O & . .
sich leicht einrichten; anschlieBend kénnen Para- o o g e o iy st - .
meter wie Geschwindigkeit, Beschleunigung und il O gt || Aok e Spa,ﬁen Sle KOSten Und A vavand
1 } Achual velocks 0RPY Nm
I = | e Oz/Inch
Drehmoment justiert werden. (PR Lo Wiy 0% MAC050, MAC095, MAC140, MACI4I Nm MAC400, MAC800 A MACI500, MAC3000 z/Inc
i o i | o G 2 Move (Abs) - pot: 4000 Counts ace: 1000 FP/s val: 2000 L Fognadive losd 03 Nm Torque versus speed 0Oz/Inch Torque versus speed Oz./Inch r Torque versus speed A
Auch die zuriickgelegte Entfernung und die Pause [\_,_ 3 Setoutput 1 kow rcded L q P : A A q P

. . . Input 2high) 2 R vl 0 Voks L -+ - . . . . . . . . . .
zwischen den Bewegungen lassen sich einstellen. Al e cehee e ke neooee 13 00 perm—r————— == —~. 80 Friiher gestaltete sich der Aufbau einer Durch die Einfiihrung des integrierten e Geringere Lohnkosten Da das Verka-
Der in MAC-Motoren integrierte Filter sechster S e ey e G 14 Ty s R S e e i e | ) SN . Antriebssteuerung aufgrund der Inte- MAC-Motors auf dem Antriebssteue- beln entfillt, verringert sich auch der

. K . - L N Ut R S L At 0 = peration above RPM T X K . i
Ordnung, der gegeniiber einer einfachen PID- i & Velaciy « (Posfion Flag 1 *123) ] 12 4 170 60 + s + 850 i not recommended. gration zahlreicher Komponenten als rungsmarkt konnte JVL diese Probleme Montageaufwand erheblich
. . L . . 9 Setposivon o 1234 Counts ) . . .. . .. . . - . .
RegelSChlelfe erheblich fortschrittlicher Ist, |4sst = 10 Zera smarch torque e sesech 5":? gzz;a::g::::dzxowm 504 OperatmnabovedzO:ORPM - 20.0 == == 566 ziemlich komp||z|ert: auf ein Minimum reduzieren. o Hohere Qualitat und Zuver|ass|gke|t
on S e = E ety Lo 142 : o T T o , X , )
sich leicht justieren. =~ ot el N e T e e e - ® SPS Bei diesen Motoren sind Indexer/Control-  ® Weniger Verbindungen, weniger Verka-
S 08 ~— "3 40 4 <+ 566 15.0 = =+ 425 . L
2 el - - - SN S S I S S — ¢ Indexer/Controller ler, Treiber, Encoder und Hallsensor in ei- belung
Die Update-Funktion ist besonders genial: Wenn 20| 15 SetMode Passve - 06 e~ 8 2T T o0& = 203 ® Treiber nem kompakten Gerédt bereits integriert. ® Wartungsfreundlichkeit Da die ganze
. . . . . i 16 Wait 1234 ms = e — . e . .
lhr PC eine Internetverbindung hat, kénnen Sie die B 17.50um posfontoreg? 04 s 0T T ® Motor mit Encoder und Hall-sensor Elektronik in sich geschlossen ist,
" st sition moda - 58t posiion from regiser | e e e e S R | 0 == -+ . . . . . . . -
MacTalk Software selbst auf den neuesten Stand | = ek 02 = 1o 4 40 30 78 e Sehr viele elektrische Leitungen zum Die Software MacTalk vereinfacht die reicht ein Austauschen des Motors
bringen. Und sogar die Firmware des Servosystems » . REM I I I M ' \ ' R AnschlieBen dieser Anlagenteile - und Konfiguration ungemein, und mit den ® Doppelte Versorgungsmdoglichkeit, die
|asst sich aktualisieren; das gilt nicht nur fir den e O B 95 0 1000 2000 3000 4000 1000 2000 3000 4000 1000 2000 3000 4000 zum Schluss eine komplizierte Softwa-  Erweiterungsmodulen, die direkt am Mo- dafiir sorgt, dass Position und Para-

. . . TT2310GB . o g . - . . . . .
Treiber, sondern auch fiir das Erweiterungsmodul. MAC050 MAC090 MACI40 MACI4I MAC400 MAC800 MACI500 MAC3000 re, die spezifisch programmiert werden  torgehduse montiert werden, ldsst sich meter auch nach einem Notaus nicht
Einmalig gekauft verfiigt MacTalk sozusagen iiber Zeitgeber- und andern Funktionen. Die Zustande der Anwendungen z. B in folgenden Sprachen —_- —- = ;‘Peak Tor.’que musste der Motor an jede Applikation anpassen. verloren gehen

inainae ko ie Ausadnge ki komfortabel entwickeln: veroge Toraue e Stérungen von der Antriebsseite auf-

. . Eingdnge kdnnen abgefragt und die Ausgénge kénnen ' ' g
Grafische Programmlerung programmiert werden. Alle Register und Parameter im ¢ Visual Basic Nicht nur war sehr viel Know-how ge- Durch eine Investition in einen MAC-Mo- grund der Kommutierung bleiben im
Das Nano SPS-Modul MAC00-Rx kann Giber MacTalk mit- MAC-Motor sind zuganglich und kénnen bei Bedarf o Visual C++ e Rs _ - fragt, bis die Anlage funktionierte, die In-  tor von JVL profitieren Sie von folgenden Motor
hilfe benutzerfreundlicher Befehle auf Symbolbasis in einer geandert werden. o Visual Net JVL Industri Elektronik A/S X stallation war auch sehr zeitraubend und  Vorteilen: e Kiirzere Einrichtzeit Digitalfilter der 6.
grafischen Programmierumgebung programmiert werden. ¢ Delphi . _ \ ol erforderte den Einsatz vieler Ressourcen, Ordnung erfordert nur einen Tuning
Mit acht Eingdngen und vier Ausgéngen, die sich allesamt 0CX Software * Borland C++ Builder JVL Industri Elekronik A/S ist eine moderne Firma mit Sitz in und Komponenten anzubieten, die fiir den Aufbau einer kompletten | L % & - was wiederum viele Fallstricke bedeu- ® Geringere Materialkosten Da sich Parameter fiir Last- oder reflektierte
mit 5-24 VDC speisen lassen, und einem +10 V Analogein- G . ¢ LabView Birkerad nordlich von Kopenhagen. In den modernen Entwick- Antriebssteuerung bendtigt werden. ' : tete. Die Problematik wurde verscharft Antrieb und Steuerung im Motor be- Lasttragheit
o . Wenn Ihre Applikation mit einem PC gesteuert wird, o Excel . . I : A . i . . . ) e .
gang so kann ein kleines SPS-System programmiert werden. I . lungs-, Forschungs- und Fertigungsanlagen von JVL wird nur JVList in ganz Europa und Asien durch unabhéngige Partner und in . " - i ] durch die elektrischen Stérungen auf den finden, eriibrigt sich der Verkabelungs- ~ ® OEM-Kostenersparnis, dank des mo-
. : . Co o . ist die OCX-Software von JVL das richtige fiir Sie. . e : . ) . .- . . . N e .
Sie arbeitet registerbasiert mit unterschiedlichen Relativ- . : : die allerneueste Technik fiir die Entwicklung und Herstellun den USA durch die Schwesterfirma JVL International ApS vertreten. Leitungen, liber die hohe Motorstrome aufwand mit einem Schaltschrank dularen Ansatzes kaufen Sie nur den
und sonstige Umgebungen, die

Dank OCX (anwendungsspezifische OLE-Steuerelemen- ge Umgebungen, . . . . ) L . - - . . .

oder Absolutbewegungen, Sprung- und WENN-Befehlen, te - auch als ActiveX Controls bezeichnet) lassen sich 0CX-Elemente unterstiitzen der elektronischen Steuerungen fiir Schritt- und Servomoto- JVL Industri Elektronik A/S Deutschland ist eine direkte Niederlassung : libertragen wurden. nahezu vollstandig Funktionsumfang, der bendtigt wird.

ren eingesetzt. Uber 50 % des Personals sind Ingenieure mit unseres Unternehmens. Alle Vertriebspartner werden von JVL sorgfal-

umfangreichen Erfahrungen und einem hohen Maf3 an Kompe- tig ausgewahlt. Sie verfligen Uber das notwendige Know-how und die
_ tenz auf dem Gebiet der Antriebssteuerung. Wir sind daher in Erfahrungen, um unseren Kunden bei der Auswahl der Antriebssteuer- Previ build
— E 7 \ der Lage, ein Produktprogramm mit allen notwendigen Geréten komponenten bestmdglich mit Rat und Tat zur Seite zu stehen N M == I = h k = t G I d revious system build-up
- /b A& ' ' eue ogilic el e ZU sparen
: 3
' (] g p PLC Cable 1| Indexer/ [Cable 2 Driver Cable 3 EMot;)r//
1 1 1 1 controller Sy
Alle Elektronikteile inbegriffen Hall sensor
JVL Industri Elektronik A/S JVL Industri Elektronik A/S JVL USA & Kanada
Blokken 42, 3460 Birkerad Deutschland JVL International ——
Xpanison
Danemark Tel: +49 711 51878564 Tel: +1 513877 3134 Modern system build-up m':)dules
Tel:  +45 4582 4440 Fax: +49 711 51878565 Fax: +1 513 877 2471 ‘ v
Fax: +45 4582 5550 E-Mail:jan.tausend@jvl.dk E-Mail: jvi@jvlusa.com Biirstenlose Servomotoren Integrated
integration in motion  E-Mail:jvi@jvl.dk www. jvidrives.de www.jvlusa.com PR : : A : FLE IR MAC Motor
-+ INteg A ) ' JVsa- mit integriertem Controller
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