EC 16 16 mm, birstenlos, 40 Watt NRND ...

Not recommended for New Design

E A mit Hall-Sensoren B sensorlos
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I | agerprogramm
[ Standardprogramm
Sonderprogramm (auf Anfrage)

Artikelnummern

232242
235689

262860
262864

232241
235686

262862
262866

A mit Hall-Sensoren
B sensorlos

Motordaten
Werte bei Nennspannung

1 Nennspannung \Y 12 18 24 32
2 Leerlaufdrehzahl min-! 35800 40300 41400 41400
3 Leerlaufstrom mA 358 284 222 166
4 Nenndrehzahl min! 32100 36700 37900 37900
5 Nennmoment (max. Dauerdrehmoment) mNm 133 13.4 13.9 13.8
6 Nennstrom (max. Dauerbelastungsstrom) A 4.51 3.41 2.71 2.03
7 Anhaltemoment mNm 141 166 184 183
8 Anlaufstrom A 44.5 39.3 33.5 24.9
9 Max. Wirkungsgrad % 83 84 85 85
Kenndaten

10 Anschlusswiderstand Phase-Phase Q 0.269 0.458 0.716 1.28
11 Anschlussinduktivitdt Phase-Phase mH 0.0140 0.0249 0.0420 0.0746
12 Drehmomentkonstante mNm A 3.18 4.23 5.50 7.33
13 Drehzahlkonstante min" V1 3010 2260 1740 1300
14 Kennliniensteigung min" mNm-' 255 244 226 228
15 Mechanische Anlaufzeitkonstante ms 3.39 3.25 3.01 3.03
16 Rotortragheitsmoment gcm? 1.27 1.27 1.27 1.27

Spezifikationen Betriebsbereiche Legende

Thermische Daten n [min7] Dauerbetriebsbereich

17 Therm. Widerstand Geh&use-Luft 10.3 KW' A ket ;
- - x - Unter Beriicksichtigung der angegebenen thermi-
1
18 merm. \éVlgtIErstatndt\Nl((i:kIuvrclg-Sehause 122%\{3\’ schen Widersténde (Ziffer 17 und 18) und einer Um-
20 The:m.ze!tkozstazte der Mlct t’mg 2'995 gebungstemperatur von 25°C wird bei dauernder
21 Ur:gebur?glst%r:paera?ures otors 20 +1OOQ(§ Belastung die maximal zuldssige Rotortemperatur
22 Max. Wicklungstemperatur +125°C cuifeltelt = izl (Clees.
. Kurzzeitbetrieb
23 greeﬁlhz?:l?elztz:gﬁl Daten (vorgespannte Kugg(l)lggcrer:‘i)n_1 Der Motor darf kurzzeitig und wiederkehrend Uber-
24 Axialspiel bei Axiallast < 3.5 N 0mm lastet werden.
) ) >35N max.0.14 mm Tvpenleistun
25 Radialspiel . vorgespannt 5 10 15 20 WmNm] YRERIEIS MUY
26 Max. axiale Belastung (dynamisch) 3N T T T T T T
27 Max. axiale Aufpresskraft (statisch) 35N 1.0 20 30 4.0 1A]
(statisch, Welle abgesttzt) 250 N

Max. radiale Belastung, 5 mm ab Flansch 10N

Ubersicht Seite 20 - 25

maxon-Baukastensystem

Weitere Spezifikationen

29 Polpaarzahl 1 Planetengetriebe fur Typ A:
30 Anzahl Phasen 3 22 mm Encoder MR
31 Motorgewicht 58g 05-20Nm  T=HTITOT . B 128/256/512 Imp.,
Seite 252 Seite 301
Motordaten geméss Tabelle sind Nenndaten. Spindelgetriebe
@22 mm
Anschliisse A Seite 284/285 T —
braun Motorwicklung 1 Pin 1
rot Motorwicklung2 ~ Pin 2 > <+
orange Motorwicklung 3 Pin 3
gelb Vi 3...24 VDC Pin 4 ~1 Empfohlene Elektronik: B
gran GND Pin 5 ESCON 50/5 Seite 321
blau Hall-Sensor 1 Pin 6 DECS 50/5 324
violett Hall-Sensor 2 Pin7 EPOS2 24/2, Module 36/2 330
grau Hall-Sensor3 '~ Pin8 ~ EPOS2 24/5, EPOS2 50/5 331

Anschlisse B (Kabel AWG 24)

braun Motorwicklung 1
rot Motorwicklung 2
orange Motorwicklung 3

Schaltbild fir Hall-Sensoren siehe S. 35

376 maxon Sonderprogramm

EPOS2 P 24/5
Hinweise

334
24
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