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[ Fahrbahnsimulator ]

Die Fahrbahn wird dargestellt durch ein umlaufendes
Riemenband. Beide R&der drehen sich dadurch jeder-
zeit synchron. Alle beim Fahrradbetrieb entstehenden
Momente kdnnen durch das Riemenband tbertragen
werden. Das Rad wird vorn und hinten durch parallel
bewegliche, verstellbare Bigel aufrecht in Position
gehalten.

Technische Daten:

Motorleistung: 750W

Max. Geschwindigkeit: 40km/h

Stromversorgung: 1~ 240V

Stellflache Laufband (L x B): 200cm x 20cm
Stellflache Antriebseinheit (L x B): 30cm x 20cm
Gewicht (Antriebseinheit / Laufband): 20kg / 10kg

Die Anordnung ist standsicher, ohne dass diese am Boden verschraubt werden muss. Der Fahrer hat den
Blick auf das Display und der Geschwindigkeitssteller ist in Reichweite.



Die vordere Rolle ist mit einem drehzahlregelbaren Dreh-
strommotor gekoppelt. Der Motor ist mit einer Dreh-
momentmessung ausgestattet und ist so stark, dass er
die Geschwindigkeit des Bandes bestimmt.

Die Fahrzeugbatterie wird zur Strom- und Spannungs-
messung durch die Antriebseinheit hindurchgeschleift.
Auf dem Display werden die Messgréf3en

M, n, U, |, Pm, Pel, eta, und v dargestellt.

Uber die serielle Schnittstelle oder USB kann das Gerét
mit einem PC bedient werden.

Fur den Transport kann die Antriebsbox durch das Lésen
von zwei Schrauben abgekoppelt und die Bahn auf halbe
Lange zusammengeklappt werden.




Die Software kommuniziert mit dem Prifstand und
zeigt alle Messgréfen in einem Prozessbild an.

Weitere Eigenschaften sind:

-Aufzeichnung von Kennfeldern

-Errechnung der Tretleistung

-Errechnung der Wirkungsgrade

-Steuerung des Priifstandes

-Steuerung der Fehlerschaltung

-Anzeige der Verteilung der Antriebsleistungen
-Anzeige Steigung und Gefalle

-Tabelle, Schreiber, Auswertung und Datenexport




Beispielanwendungen

[Funktionsuberpr[]fung von beliebigen Fahrradern z.B.\
Bremsentest, Zahnradtest, Freilauf usw. bei
verschiedenen Betriebszustanden wie Berg- und
Talfahrt, Bremsen u. Rekuperieren
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Veranderung der Fahrcharakteristik

durch andere Komponenten
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Das mitgelieferte Pedelec hat alle elektrischen Signale
Uber die Fehlerschaltung auf Bananenstecker gefiihrt,
so dass diese mit einem Messgerat beobachtet werden
kénnen. Schutzschaltungen verhindern eine
Beschadigung.

Das Pedelec kann in eine Betriebsart umgeschaltet
werden, in der der Elektromotor ohne zu treten
betrieben werden kann. Dies ist zweckmaRig wenn es
nur um das Messen der Motor- und Fahrzeugleistung
geht.




 FahmotorVersuchsstand | |
Moderne BLDC-Motoren die als Direktlaufer oder als

Getriebemotoren ausgefuhrt werden, kdnnen am
Fahrmotor-Versuchsstand untersucht werden.

e Controller
retan

Fur externe Messgeréte ist die gesamteVerkabe-
lung im hinteren Teil des Schaltschrankes
zuganglich.
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Technische Anderungen vorbehalten!




Ihr Ansprechpartner:

TeLC, Kutschelis und Sohn, Dipl.-Ing'e
Tel: +49 (0) 2303 239999
Fax: +49 (0) 2303 239990
mail@telc.de
www.telc.de



