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Allgemeines ¢« Handbuchhistorie

Kapitel 1 « Allgemeines

1. Handbuchhistorie

Information:
B&R ist bemiiht den gedruckten Anwenderhandbuchstand so aktuell wie méglich zu
halten. Eine eventuell neuere Version des Anwenderhandbuches kann daher auch
immer zuerst in elektronischer Form (PDF) von der B&R Homepage www.br-automa-
tion.com heruntergeladen werden.
Version Datum Kommentar
1.05 Juli 2011 Technisches Datum "Max. Oberflachentemperatur" fir Motoren mit Bremsoption ergénzt:
* Basismotoren, Flanschmaf 60 mm, “Technische Daten" auf Seite 43
* Basismotoren, NEMA 34, FlanschmaB 86 mm, "Technische Daten" auf Seite 49
1.04 Februar 2011 Ergénzungen:
« Dokumentation im Abschnitt 3.2 "Einsatzgebiete" (Seite 18) erweitert.
« Neuer Abschnitt 6.3 "Funktionsprinzip" (Seite 81) zur Dokumentation der Bremsoption hinzugefigt.
1.03 Januar 2011 Korrekturen:
* Anschlussbelegung "Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01":
Text "9-poliger DSUB Stecker (5 Pins belegt)" korrigiert in "9-poliger DSUB Stecker (8 Pins belegt)"
* Textim Abschnitt "Lebensdauer" auf Seite 86 korrigiert.
1.02 Januar 2011 Korrektur von Rechtschreibfehlem
1.01 Dezember 2010 | Korrekturen:
* Verweis auf Kapitel "Dimensionierung" wurde ergénzt mit "ACOPOSmicro Anwenderhandbuch"
* Hinweis bei Erdung, dass nur dafiir vorhergesehene Schrauben verwendet werden diirfen
* Normen und Zulassungen gekirzt
1.00 November 2010 | Erstauflage

Tabelle 1: Handbuchhistorie
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Allgemeines ¢ Sicherheitshinweise

2. Sicherheitshinweise

Information:

Die im folgenden angefiihrten Sicherheitshinweise beziehen sich im Sinne einer
handbuchubergreifenden einheitlichen Gestaltung sowohl auf Schrittmotoren als
auch auf Antriebssysteme.

Information:

Diese Sicherheitshinweise, die Angaben zu den Anschlussbedingungen (Typen-
schild und Dokumentation) und die in den technischen Daten angegebenen Grenz-
werte sind vor Installation und Inbetriebnahme sorgféaltig durchzulesen und
unbedingt einzuhalten.

Diese Sicherheitshinweise sind aufzubewahren und im Falle jedweder Weitergabe des Geréats
(Verkauf, Verleih, ...) mit diesem weiterzugeben.

Der Anwender ist fur die Einhaltung aller relevanten internationalen und nationalen elektrotech-
nischen Anforderungen verantwortlich.

2.1 Gestaltung von Sicherheitshinweisen

Sicherheitshinweis

Beschreibung

Gefahr!

Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise besteht Todesgefahr.

Warnung! Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise besteht die Gefahr schwerer Verletzungen oder groBer
Sachschaden.

Vorsicht! Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise besteht die Gefahr von Verletzungen oder von
Sachschéaden.

Information: Wichtige Angaben zur Vermeidung von Fehlfunktionen.

Tabelle 2: Beschreibung der verwendeten Sicherheitshinweise
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Allgemeines ¢ Sicherheitshinweise

2.2 Allgemeines

Antriebssysteme und Motoren von B&R sind fiir den gewdhnlichen Einsatz in der Industrie ent-
worfen, entwickelt und hergestellt worden. Diese wurden nicht entworfen, entwickelt und herge-
stellt fur einen Gebrauch, der verhdngnisvolle Risiken oder Gefahren birgt, die ohne
Sicherstellung auRergewdhnlich hoher SicherheitsmaRnahmen zu Tod, Verletzung, schweren
physischen Beeintrachtigungen oder anderweitigem Verlust fihren kdnnen.

Solche Risiken stellen insbesondere die Verwendung bei der Uberwachung von Kernreaktionen
in Kernkraftwerken, bei Flugleitsystemen, bei der Flugsicherung, bei der Steuerung von Massen-
transportmitteln, bei medizinischen Lebenserhaltungssystemen und bei der Steuerung von Waf-
fensystemen dar.

Gefahr!

Antriebssysteme und Motoren kénnen spannungsfihrende, blanke Teile (z.B.
Klemmen) oder heil3e Oberflachen besitzen. Zuséatzliche Gefahrenquellen entstehen
durch bewegte Maschinenteile. Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Ab-
deckungen, bei unsachgemalliem Einsatz, bei falscher Installation oder Bedienung
besteht die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschaden.

Alle Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Service dirfen nur durch qualifi-
ziertes Fachpersonal ausgefuhrt werden. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit
Transport, Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes vertraut sind und
Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfiigen (z. B. IEC 60364). Nationale
Unfallverhitungsvorschriften sind zu beachten.

Die Sicherheitshinweise, die Angaben zu den Anschlussbedingungen (Typenschild und Doku-
mentation) und die in den technischen Daten angegebenen Grenzwerte sind vor der Installation
und Inbetriebnahme sorgfaltig durchzulesen und unbedingt einzuhalten.

Gefahr!

Falsches Handhaben von Antriebssystemen und Motoren kann zu schweren
Personen- oder Sachschéaden fuhren!

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 13
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Allgemeines ¢ Sicherheitshinweise

2.3 Bestimmungsgemale Verwendung

Motorantriebe und Motoren sind Komponenten, die zum Einbau in elektrische Anlagen oder Ma-
schinen bestimmt sind. Sie durfen erst dann in Betrieb genommen werden, wenn die Maschine
den Bestimmungen der Richtlinie 2006/42/EG (Maschinenrichtlinie) sowie der Richtlinie
2004/108/EG (EMV-Richtlinie) entspricht.

Gefahr!

Vor der Herstellung des Netzanschlusses muss gepriift werden, ob das verwendete
B&R Antriebssystem fiir das jeweilige Netz geeignet ist. Die Angaben und Ein-
schréankungen in der Anwenderdokumentation der jeweiligen Geratefamilie sind un-
bedingt einzuhalten!

Bei Einsatz im Wohnbereich, in Geschéfts- und Gewerbebereichen sowie Kleinbetrieben mis-
sen zuséatzliche MaRnahmen durch den Anwender getroffen werden.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu Anschluss- und Umgebungsbedingungen sind
dem Typenschild und der Anwenderdokumentation zu entnehmen. Die Anschluss- und Umge-
bungsbedingungen sind unbedingt einzuhalten!

Gefahr!

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher.
Bei Ausfall des Antriebssystems ist der Anwender selbst daflir verantwortlich, dass
angeschlossene Motoren in einen sicheren Zustand gebracht werden.

2.4 Schutz vor elektrostatischen Entladungen

Elektrische Baugruppen, die durch elektrostatische Entladungen (ESD) beschadigt werden kon-
nen, sind entsprechend zu handhaben.

2.4.1 Verpackung

Elektrische Baugruppen mit Gehause bendtigen keine spezielle ESD-Verpackung, sie sind aber
korrekt zu handhaben.

2.4.2 Vorschriften fir die ESD-gerechte Handhabung

« Kontakte von Steckverbindern von angeschlossenen Kabeln nicht beriihren.
« Kontaktzungen von Leiterplatten nicht beriihren.

14 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Allgemeines ¢ Sicherheitshinweise

2.5 Transport und Lagerung

Bei Transport und Lagerung missen die Gerate vor unzulassigen Beanspruchungen (mechani-
sche Belastung, Temperatur, Feuchtigkeit, aggressive Atmosphéare) geschutzt werden.

Antriebssysteme enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemafe
Behandlung beschéadigt werden kdnnen. Treffen Sie daher beim Ein- bzw. Ausbau des Antriebs-
systems die erforderlichen SchutzmafRnahmen gegen elektrostatische Entladungen.

2.6 Handhabung und Montage

Warnung!

Bei der Handhabung und Montage von B&R Antriebssystemen oder Motoren be-
steht daher die Gefahr von Personen- oder Sachschaden durch Abscheren, StolRen,
Schneiden oder Quetschen. Wenn erforderlich, ist eine geeignete Schutzausrus-
tung (z.B. Schutzbrillen, Schutzhandschuhe, Sicherheitsschuhe usw.) einzusetzen!

Die Montage muss entsprechend der Anwenderdokumentation mit geeigneten Einrichtungen
und Werkzeugen erfolgen.

Die Montage der Gerate darf nur in spannungsfreiem Zustand und durch qualifiziertes Fachper-
sonal erfolgen. Der Schaltschrank ist zuvor spannungsfrei zu schalten und gegen Wiederein-
schalten zu sichern.

Die allgemeinen Sicherheitsbestimmungen, sowie die national geltenden Unfallverhitungsvor-
schriften (z. B. VBG 4) beim Arbeiten an Starkstromanlagen sind zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften (z. B. Leitungsquerschnitt,
Absicherung, Schutzleiteranbindung, siehe auch ACOPOSmicro Anwenderhandbuch im
Kapitel "Dimensionierung") durchzufihren.

2.7 Betrieb

2.7.1 Schutz gegen Beruhren elektrischer Teile

Gefahr!

Zum Betrieb der Antriebssysteme ist es notwendig, dass bestimmte Teile unter ge-
fahrlichen Spannungen von lber 42 VDC stehen. Werden solche Teile berthrt, kann
es zu einem lebensgefahrlichen elektrischen Schlag kommen. Es besteht die Gefahr
von Tod oder schweren gesundheitlichen oder materiellen Schaden.

Vor dem Einschalten eines Antriebssystems muss sichergestellt sein, dass das Gehause ord-
nungsgemaf mit Erdpotential (PE-Schiene) verbunden ist. Die Erdverbindungen miissen auch
angebracht werden, wenn das Antriebssystem nur fiir Versuchszwecke angeschlossen oder nur
kurzzeitig betrieben wird!

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 15
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Allgemeines ¢ Sicherheitshinweise

Vor dem Einschalten sind spannungsfiihrende Teile sicher abzudecken. Wéhrend des Betriebs
mussen alle Abdeckungen und Schaltschranktiuren geschlossen gehalten werden.

Steuer- und Leistungsanschliisse kénnen Spannung fiihren, auch wenn sich der Motor nicht
dreht. Das Beriihren der Anschliisse in eingeschaltetem Zustand ist verboten.

Vor Arbeiten an Antriebssystemen sind diese vom Netz zu trennen und gegen Wiedereinschal-
ten zu sichern.

Das Losen elektrischer Anschliisse der Antriebssysteme darf nie unter Spannung erfolgen. In
ungunstigen Fallen kénnen Lichtbégen entstehen und Personen und Kontakte schadigen.

2.7.2 Schutz vor gefahrlicher Bewegung

Gefahr!

Durch fehlerhafte Ansteuerung von Motoren kénnen ungewollte und geféhrliche Be-
wegungen ausgeltst werden!
Mégliche Ursachen fir solch fehlerhaftes Verhalten sind:

« fehlerhafte Installation bzw. Fehler bei der Handhabung der Komponenten

» fehlerhafte oder unvollstandige Verdrahtung

« defekte Geréte (Antriebssystem, Motor, Positionsgeber, Kabel, Bremse)

« fehlerhafte Ansteuerung (z. B. durch Softwarefehler)

Verschiedene dieser Fehlerursachen werden im Antriebssystem durch interne Uberwachungen
erkannt und vermieden. Jedoch ist nach dem Einschalten des Geréats grundsétzlich jederzeit mit
Bewegungen der Motorwelle zu rechnen! Ein Schutz von Personen und Maschinen kann daher
nur durch Ubergeordnete SchutzmaRnahmen gewahrleistet werden.

Der Bewegungsbereich von Maschinen ist gegen den unbeabsichtigten Zutritt von Personen zu
schiitzen. Ein solcher Schutz kann durch ausreichend stabile mechanische Schutzeinrichtungen
wie Schutzabdeckungen, Schutzzaune, Schutzgitter sowie durch Lichtschranken erreicht wer-
den.

Das Entfernen, Uberbriicken oder Umgehen dieser Sicherheitseinrichtungen sowie der Aufent-
halt im Bewegungsbereich der Maschine sind verboten.

Notaus-Schalter sind in unmittelbarer Nahe der Maschine leicht zugénglich und in ausreichender
Anzahl anzubringen. Die Notaus-Einrichtungen sind vor Inbetriebnahme der Maschine zu uber-
prufen.

Bei frei laufenden Motoren ist eine eventuell vorhandene Passfeder vorher zu entfernen oder ge-
gen Wegschleudern zu sichern.

Die in Motoren eingebaute Haltebremse kann bei Hebezeugen keinen Schutz gegen Absenken
der Last bieten.
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2.7.3 Schutz vor Verbrennungen

Beim Betrieb von Antriebssystemen und Motoren kénnen deren Oberflachen hohe Temperatu-
ren aufweisen.

Die Antriebssysteme und Motoren mussen daher mit Aufklebern (siehe ACOPOSmicro Anwen-
derhandbuch im Kapitel "Technische Daten" Abschnitt "ACOPOSmicro Warnaufkleber mehr-
sprachig") gekennzeichnet werden:

Abbildung 1: Beispiel fir Aufkleber "HeiRe Oberflache" (3 Stiick sind dem ACOPOsmicro beigelegt)
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3. Systemubersicht

B&R Schrittmotoren zeichnen sich durch folgende Eigenschaften aus:

* Hohes Drehmoment » Parallel und seriell betreibbar
» GroRe Uberlastfahigkeit * Optional IP65
» Kostenglnstige Geberoption * Optional mit Bremse

3.1 Ausgereifte Technologie

Schrittmotoren sind keineswegs ,in die Jahre gekommen®“. Die Technologie gilt als ausgereift
und wird nach wie vor weiter entwickelt, um Kosten und BaugréRe zu reduzieren und Drehmo-
ment zu steigern. Durch den Aufbau und die Ansteuerung kann hochgenau und kostengiinstig
positioniert werden ohne dabei auf ein Gebersystem angewiesen zu sein.

Bei allen B&R Motoren kommen nur hochwertigste Materialien zum Einsatz, wodurch eine lange
Lebensdauer gewahrleistet wird.

3.2 Einsatzgebiete

Weltweit werden jahrlich immer mehr Schrittmotoren verbaut. Obwohl der Einsatz in den meis-
ten Fallen sehr einfachen Applikationen vorbehalten ist, nimmt die Anwendung von Schrittmoto-
ren in Applikationen, die bisher Gleichstrom- und BLDC-Motoren vorbehalten waren, stetig zu.
Hochwertige Ansteuerungen ermdglichen zunehmend die Lésung komplexerer Aufgaben. Viele
Anwendungen, die in der Vergangenheit mit kleineren Servomotoren geldst wurden, kénnen mit
entsprechender Elektronik auch von einem Schrittmotor bewaltigt werden.

Nicht nur die Mdglichkeiten der Ansteuerung haben sich in den letzten Jahren weiterentwickelt,
auch die Motoren selber sind durch den Einsatz verbesserter Technologien wesentlich laufruhi-
ger und drehmomentstarker geworden. Neue, robuste und auch kostengiinstige Méglichkeiten
von Positionsrickfihrungen tragen ebenfalls ihren Teil dazu bei, Einsatzbereiche fur Schrittmo-
toren sténdig zu erweitern.

Schrittmotorlésungen sind selbstverstandlich auch Grenzen gesetzt. Insbesondere hohe Dreh-
zahlen, die fir Servomotoren noch lange kein Problem sind, bedeuten oft das Aus einer Reali-
sierungsmoglichkeit mit einem Schrittmotor. Geht es dabei jedoch um Getriebelésungen,
eroffnen sich vielfach Chancen, mit einer kleineren Ubersetzung oder aber auch ganz ohne Ge-
triebe auszukommen. Grund dafiir ist das hohe Drehmoment, welches mit Schrittmotoren im
kleinen bis mittleren Drehzahlbereich erreicht werden kann.

Schrittmotoren werden vorwiegend als Zustellachsen oder fur Positionieraufgaben mit ver-
gleichsweise grof3en Stillstandszeiten verwendet.

Aufgrund der Technologie sind Schrittmotoren nur bedingt fur Applikationen geeignet, in denen
der Motor als Dauerlaufer betrieben wird. Bei solchen Applikationen muss auf jeden Fall gewéhr-
leistet sein, dass die maximale Oberflachentemperatur nicht Gberschritten wird.

Geeignete MaRnahmen hierfiir sind Stromreduktion oder Uberdimensionierung des Motors. Ein
besonderes Augenmerk sollte man in jedem Fall auf die Montage des Motors richten.
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3.3 Auswahl des richtigen Motors

Bei der Auswabhl eines Motors kann es fir den Anwender viele Hirden geben. Die Unterschiede
von Motoren verschiedener Hersteller oder auch zwischen Motorgenerationen sind teilweise
sehr grol3. Die Standardangaben in den Datenbléattern sind fiir die richtige Motorauswahl oft zu
wenig. Nur ausfuhrliche Informationen kdnnen mégliche Einsatzbereiche optimal aufzeigen. Pa-
rameter wie Rundlauf, Gegen-EMK, Wirkungsgrad, Resonanzfrequenzen etc. gewinnen mit der
Komplexitat der Applikation immer mehr an Bedeutung.

Bei sorgfaltiger Auswahl kénnen Schrittmotoren fiir weitaus mehr Applikationen eingesetzt wer-
den, als das heute der Fall ist. Dazu ist es notwendig, auf die fir die jeweiligen Anwendungen
besonders wichtigen Eigenschaften zu achten. Oft sind diese erst in Kombination mit dem Ver-
starker erreichbar.

3.4 Rundlauf und Winkelgenauigkeit

Ein Grof3teil der 2-Phasen Hybridschrittmotoren weist einen Schrittwinkel von 1,8° auf. Daneben
gibt es aber auch noch Versionen mit 0,9° und selten sogar welche mit 0,45°. Der kleinere
Schrittwinkel hat oft einen schlechteren Drehmomentverlauf zur Folge. Mit einer héheren Auflo-
sung lasst sich dann nur noch mit Schrittmotortreibern positionieren, die Mikroschritte unterstut-
zen. Eine geringe Schrittweite ergibt Uberdies hervorragende Rundlaufeigenschaften und
reduziert mogliche Probleme von Resonanzerscheinungen.

3.5 Positionsgenauigkeit

Wie genau die Sollposition jedoch letztendlich erreicht wird, h&ngt vom anliegenden Lastmo-
ment und aulRerdem von der Fertigungsgenauigkeit des Schrittmotors ab. Die Positionsgenau-
igkeit innerhalb eines Schrittes ist immer von der Last und dem daraus resultierenden
Winkelschlupf abhangig. Dieser ist in der Praxis jedoch immer deutlich kleiner als ein Vollschritt
(1,8° bei einem 200 Schritte Schrittmotor) Diesen Lastwinkel zu kompensieren, funktioniert am
besten Uber eine Ruckfuhrung der Position. Aus diesem Grund sind alle B&R Schrittmotoren
auch als guinstige Gebervariante verfiigbar, die eine Auflésung von bis zu 12 Bit erreichen. Wie-
derholgenauigkeiten, auch bei wechselnden Lastmomenten, sind dadurch mit Winkelabwei-
chungen von weniger als 0,1° moglich.
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3.6 Aufbau des Kugellagers, hohe mechanische Belastung

Die anliegenden Dichtlippen schitzen nicht nur vor Olverlust durch Verschmutzung wie es bei-
spielsweise in der Textilindustrie durch anliegende Fasern haufig vorkommt, sondern sie vermei-
den auch generell sehr effizient das Eindringen von Schmutzpartikeln. Somit bleibt die
Leistungsféhigkeit des Schmiermittels in vollem Umfang erhalten. Zusatzlich verhindern sie
auch noch weitgehend den Olverlust bei hohen Drehzahlen. Durch die Dichtlippen werden die
Lager gréRtenteils vor Feuchtigkeit geschiitzt. Der geringe Momentverlust durch die Dichtlippen
fallt bei diesen starken Motoren nicht ins Gewicht.

B&R hat insbhesondere bei dieser Komponente besonderes Augenmerk auf die sorgfaltige Aus-
wahl gelegt und seine Erfahrungen aus dem Servobereich sowie das Feedback vieler Kunden
mit eingebracht. Dabei miissen hohe interne Standards von den Motorlieferanten erfillt werden.

Die Dimensionierung der verwendeten Lager liegt auf dem héchsten Niveau. Die Motoren kdn-
nen dadurch hohe Langs- und Querkrafte aufnehmen. Ein zusétzlicher Sicherungsring im Front-
lager halt das Kugellager auch bei starker axialer Belastung in Position. Diese sowie weitere
mechanische Eigenschaften des Motors tragen wesentlich dazu bei, die Zuverlassigkeit und die
moglichen Einsatzbereiche deutlich zu erhéhen.

3.7 Dokumentation

Alle von B&R angebotenen Schrittmotoren werden in einem eigens dafir eingerichteten Motor-
labor vermessen und auf alle relevanten Eigenschaften Uberpruft. Wichtige Informationen wie
Rastmoment, Momentenverlauf bei unterschiedlichen Spannungen, Rundlauf und vieles mehr
werden dokumentiert. Ebenso werden Momentenkurven fir Strome, die vom angegebenen
Nennstrom abweichen, aufgezeichnet. Die Informationen werden durch Einsatzbereiche und
auch durch mégliche Einsatzgrenzen bei Applikationen mit Schrittmotoren abgerundet.

Die Qualitat des Auswahlprozesses einer Schrittmotorapplikation wird dadurch deutlich erhoht
und potentielle Auswabhlfehler bereits im Vorfeld erkannt. Die Dimensionierungen des Konstruk-
teurs beruhen damit auf soliden Grundlagen und schaffen Raum fiir neue Konzepte.
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3.8 Drehmomentkennlinien

Elektronischer Bremse
Testmotor Drehmoment-
Kupplung sensor Kupplung
55 EnDat
[ ]
— ]

== =]
mﬂml ‘l ‘l Datenauswertung
Ablaufsteuerung

=

Abbildung 2: Prinzip der Vermessung des Motormoments

Beim Vergleich von Drehmomentkurven verschiedenster Hersteller bekommt man meist unter-
schiedliche Ergebnisse, selbst wenn Motoren spezifisch vergleichbare Eigenschaften besitzen.
Grund dafir sind haufig verschiedene Messmethoden und Darstellungen der Drehmomentkur-
ven. Vermisst man zum Beispiel den Motor im Vollschritmodus und mit maximalem Strom auf
beiden Phasen, bekommt man ein etwas héheres Drehmoment, jedoch werden auch die Reso-
nanzen und die Motorerwarmung deutlich erhdht. Werden die Resonanzpunkte nicht dargestellt
oder ist die Auflésung der Messpunkte einfach zu gering, ergibt sich ein véllig falsches Bild. Im
Mikroschrittbetrieb kann den Resonanzen entgegengewirkt werden, wenn der Phasenstrom so
angepasst wird, dass in jeder Position das gleiche Moment anliegt.

Beriicksichtigt man die Momenteinbriiche im Vollschrittmodus und betrachtet man den ganzen
Drehzahlbereich, bleiben letztendlich keine Nachteile, sondern nur noch Vorteile des Mikro-
schrittbetriebs Ubrig. Daher gibt B&R bei seinen Motoren immer einen Drehmomentverlauf im
Mikroschrittbetrieb an.
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3.9 Unterschiedliche BaugréfR3en

NEMA 23, FlanschmaB 56 mm FlanschmaB 60 mm NEMA 34, FlanschmaB 86 mm
Haltemoment 1,1 bis 3,0 Nm 1,15 bis 3,5 Nm 4,0 bis 13,6 Nm
Stillstandsmoment 0,8 bis 2,2 Nm 0,81 bis 2,5 Nm 2,9 bis 9,3Nm
Schutzart IP30 IP30 IP40
Seite 33 42 48

Tabelle 3: Schrittmotoren in unterschiedlichen GréRen
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3.10 Qualitatsmerkmale
Das Aluminiumgehause der NEMA 34 Motoren ermdglicht den Transport der Verlustleistungs-
warme mit moglichst geringem thermischen Widerstand.

Die Erwarmung des Motors wird dadurch minimiert und die Lebensdauer des Kugellagers deut-
lich erhdht. Das Kugellager eines Schrittmotors ist generell eines der Kernkomponenten, wenn
es um Zuverlassigkeit auch unter rauen Umgebungsbedingungen geht.

3.11 Optionen

3.11.1 IP Erweiterung / Héhere Schutzart

Speziell fir den Einsatz in industriellen Umgebungen bietet B&R eine Losung. Die optional er-
héltliche Erweiterung wird vom Kunden selbst montiert und bietet somit alle Freiheiten, was die
Verkabelung angeht. Durch die Erweiterung kann eine Schutzart bis zu IP65 erreicht werden.

Q¢

Abbildung 3: Schrittmotor mit IP65 Option / Anschlussklemme der IP65 Option
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3.11.2 Geber

Optional kdnnen die Schrittmotoren von B&R auch mit einem Gebersystem geliefert werden. Da-
bei zeichnen sich die verwendeten magnetischen Geber durch ihre Robustheit aus und sind so-
mit fir den Einsatz in rauen Umgebungen bestens geeignet.

Verfligbar sind die Optionen 10 Bit ABR Inkrementalgeber, 12 Bit SSI Geber und 16 Bit Hiper-
face Geber.

TR

Abbildung 4: Schrittmotoren mit Geberoption IP20

Abbildung 5: NEMA 34 Schrittmotor mit Geberoption IP65
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3.11.3 Haltebremse
Bremsen kommen uberall dort zum Einsatz, wo bewegte Massen definiert gehalten werden
mussen und das erzeugte Bremsmoment auch bei Netzausfall zur Verfligung stehen soll.
Auch hier bietet B&R mit Haltebremsen eine kostenguinstige und leistungsstarke Losung.

Fir die 60 mm Motoren sind Haltebremsen mit bis zu 2 Nm und fiir die 86mm Motoren sogar bis
zu 9 Nm Bremsmoment erhéltlich. Die Bremskraft wird mittels eines Permanentmagneten auf-
gebracht. Um die Bremsen zu liften muss eine Spannung von 24 VDC angelegt werden.

Abbildung 6: NEMA 34 Schrittmotor mit Geber- und Bremsoption
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3.12 Umfangreiche Schrittmotoransteuerung

1 !l-“ﬂ" l”

==

X20DS1319 X20SM1436 X67SM4320

Bezeichnung X20DS1119 X20SM1426 X67SM2436 X20SM3456 ACOPOSmicro

Kanale 1 1 42 3 12

Strom Puls/Richtung 1A/3A 1A/3A 6A 10A

Spannung 5V 24V 24V 24 bis 48 V +25% 24 bis 64 V +25%

24V 24 bis 38,5V +25% | 24 bis 38,5V +25%
Geber 1x Inkrementalgeber | 1x Inkrementalgeber | 2x Inkrementalgeber 3x Inkrementalgeber bis zu
1x SSI Geber 2x Inkrementalgeber,

2x SSI Geber oder
2x Hiperface Geber

Schutzart IP20 IP20 IP67 IP20 P20

Tabelle 4: Ansteuerung der Schrittmotoren
26
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4. Informationen

4.1 Momentverlauf und Schrittwinkel eines Schrittmotors

Das Haltemoment wird als jenes Moment angegeben, welches beim gleichzeitigen Anlegen des
maximal zulassigen Stroms in beiden Phasen resultiert.

Das Stillstandmoment ist jenes minimale Moment, das in jedem beliebigen Zwischenschritt des
Rotors unter Einhaltung des maximalen Phasenstroms zur Verfligung steht.

4.1.1 Vollschritt

Information:

Im Vollschrittbetrieb entspricht ein Schritt 1,8°.

Im Vollschrittbetrieb kann ein Schrittmotor etwas mehr Moment erreichen, weil hier immer der
maximale Phasenstrom angelegt werden darf. Durch die Eigenresonanzen des Einschwingvor-
gangs entstehen jedoch bei jedem Vollschritt Momentabschwachungen, die bis zum Stillstand
des Motors fiihren kénnen. Auch die starke Erhdhung des Gerduschpegels des Motors ist ein
erheblicher Nachteil des Vollschrittbetriebs.

Ein weiterer grof3er Nachteil des Vollschrittbetriebs mit maximalem Phasenstrom ist die erhéhte
Verlustleistung von ca. 50%, die zu einer starken Motorerwarmung fuhrt und damit die Lebens-
dauer des Motors verringert.

Durch eine Stromabsenkung um den Faktor Wurzel aus 2 kann dem entgegengewirkt werden.
Zwar verringert sich das Moment dadurch um ca. diesen Faktor, jedoch werden auch die Eigen-
resonanzen verringert, was der Momentabschwachung in einigen Bereichen entgegenwirkt.

Grundsatzlich ist ein Vollschrittbetrieb mit den von B&R angebotenen Endstufen mdéglich. Auf-
grund der genannten Nachteile wird er jedoch nicht empfohlen.

Rotorbewegung

»
>

A

Phase B Phase B

1 Schritt

» B
»

»
IPhase A IPhaSE A

Zeit

Einschwingvorgang bei Vollschritt Vollschrittposition ohne Stromabsenkung Vollschrittposition mit Stromabsenkung
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4.1.2 Halbschritt

Information:

Im Halbschrittbetrieb entspricht ein Schritt 0,9°.

Aufgrund einer zusétzlichen Zwischenposition sind die Resonanzschwingungen im Halbschritt-
betrieb nicht mehr so ausgepréagt wie im Vollschrittbetrieb. Im Halbschrittmodus gibt es zwei Me-
thoden, die Spulen zu bestromen:

1) Es werden abwechselnd beide Spulen und danach eine Spule bestromt. Bei dieser Variante
muss darauf geachtet werden, dass in der Vollschrittposition eine Stromabsenkung erfolgt,
da sonst ein ungleichmaRiger Momentverlauf entsteht, wodurch Momentschwankungen und
dadurch Resonanzen verursacht werden.

2) Beide Spulen werden so bestromt, dass sich ein Momentvektor ergibt der um 22,5° gegen-
Uber den Halbschrittpositionen bei der ersten Methode verschoben ist. Das ist die deutlich
bessere Methode, da dadurch auch Momentschwankungen durch die Rastenmomente weit-
gehend ausgeglichen werden.

i 777777777 A & M 7'y Iphase A
i o 'y
i M lPhase A IPhase B } M IPhase A
! ' Seo M M -
| S -7
< € o~ W
< < < >
lPhase B lPhase B IPhase B
Vollschrittposition Halbschrittposition Vollschrittposition Halbschrittposition
ohne Stromabsenkung mit Stromabsenkung mit 22,5° Vektor
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4.1.3 Mikroschritt

Im Mikroschrittbetrieb entspricht ein Schritt bei 256 Mikroschritten theoretisch 0,007°. Im Mikro-
schrittbetrieb erreicht man durch den nahezu sinusférmigen Stromverlauf und die feine Auflo-
sung der Schritte einen gleichmaRigen Momentverlauf. Eine hohe Positioniergenauigkeit,
Resonanzarmut und Laufruhe sind das Ergebnis dieser Art der Ansteuerung.

Kapitel 1
Allgemeines

Iphase 8

IPhaSe A

Mikroschritt

4.2 Zuverlassigkeit der B&R Motoren

Alle B&R Motoren sind birstenlos, haben hochwertige Kugellager in den vorderen und hinteren
Lagerschalen und erreichen innerhalb der zulassigen Betriebsspannungen eine Lebenserwar-
tung von Uber 20.000 Betriebsstunden. Die Angabe der Lebensdauer basiert auf Untersu-
chungsergebnissen namhafter Kugellager-Hersteller. Die errechneten L10h-Werte sind lediglich
theoretische Werte bei optimalen Betriebsbedingungen, aus denen kein Garantieanspruch ab-
geleitet werden kann.
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4.2.1 Maximal zulassige Axial- und Radialkrafte (Fa und Fr)

Schrittmotor Radialkraft (Fr) ) Axialkraft (Fa)
80MPDx (siehe Kapitel Basismotoren im Abschnitt 3 "NEMA 23, Flanschmaf3 56 mm" auf Seite 33) 735N < Motormasse 2
80MPFx (siehe Kapitel Basismotoren im Abschnitt 4 "FlanschmafB 60 mm" auf Seite 42) 750N < Motormasse 2
80MPHx (siehe Kapitel Basismotoren im Abschnitt 5 "NEMA 34, FlanschmaB 86 mm" auf Seite 48) 290,0N 2250N

Tabelle 5: Maximal zulassige Axial- und Radialkrafte (Fa und Fr)

1) gemessen in der Mitte der Welle.
2) Die zuldssige Axiallast darf nicht groB3er als die Motormasse sein.

a2
Fr
Fa_ |

—

Abbildung 7: Axial- und Radialkréfte (Fa und Fr)

4.2.2 Reduzierung der mittleren Lebenserwartung

Negative Einflisse auf die von B&R angegebene mittlere Lebenserwartung L10h sind:

stoRartige Belastung

zu hohe Radial- und Axialbelastungen

Vibration und Schwingung, sehr hohe zyklische Beschleunigung
ungenaue Winkel- und Zentrierausrichtung

Umgebungsbedingungen wie Staub, Feuchtigkeit, korrodierende Gase usw.
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Kapitel 2 « Basismotoren

In diesem Kapitel sind die Basismotoren (Schrittmotoren ohne Option) beschrieben. Die liefer-
baren Schrittmotoroptionen sind im Kapitel 3 "Optionen" auf Seite 63 zu finden.

1. Ubersicht?

Haltemoment Stillstands- Motor-
Bestellnummer [Nm] moment [Nm] Schutzart Technische Daten kennlinien
NEMA 23
FlanschmaB 56 mm

80MPD1.300S000-01 | a 1,1 0,8 IP30 B36
80MPD3.300S000-01 | b 1,8 1,25 IP30 B33 B38
80MPD5.300S000-01 | ¢ 3,0 2,2 IP30 40
FlanschmaB 60 mm

80MPF1.250S000-01 | a 1,1 08 45
80MPF3.250S000-01 | b 1,7 1,2 46
80MPF5.250S000-01 | ¢ 35 25 247
NEMA 34

FlanschmaB 86 mm

80MPH1.300S000-01 | a 4,0 2,9 IP40 B 51
80MPH3.300S000-01 78 55 IP40 B53
80MPH4.300S000-01 | b 9,5 6,3 IP40 48 B55
80MPH4.500S000-01 9,5 6,3 IP40 57
80MPH6.300S000-01 13,6 9,3 IP40 59
80MPH6.101S000-01 ¢ 13,6 93 IP40 61

Tabelle 6: Schrittmotoren - Ubersicht

1) Bestellschliissel siche Abschnitt 2 "Bestellschlissel" auf Seite 32
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2. Bestellschliissel

8O0MP|alb|./cc|djee|ff|-|01
a FlanschmaB des Schrittmotors:
D 56 mm (NEMA 23)
F 60 mm
H 86 mm (NEMA 34)
b Anzahl der Stacks (entspricht der Bauldnge des Motors)
1 1 Stack
3 2 Stacks
4 2 Stacks - hohes Drehmoment
6 3 Stacks
cc Strom x 100 mA, Beispiele: Bgi 8-Draht-Motoren (eeff =5000) kann der Anwendgr
0 Jwoma-h it Vrdung b, h oSt
50 5000 mA =5 A be ccdin der Bestellnummer entspricht bei diesen Moto-
ren der Stromangabe fiir die serielle Verdrahtung.
d Strommultiplikator 109
Beispiel | cc=10,d=1 Wird der 8-Draht-Motor in Parallelschaltung betrieben ist
10x 100 MA x 10" = 10.000 mA = 10 A die Stromangabe ccd der Bestellnummer zu verdoppeln.
ee Schutzart bzw. Bremsoption
S0 Standard
S1 IP65
D1 IP65 + Bremse
ff Option: Kein Geber, Hiperface, SSI Absolutgeber oder ABR Inkrementalgeber
00 Kein Geber
11 Hiperface
13 SSI Absolutgeber
14 ABR Inkrementalgeber
Tabelle 7: Schrittmotoren - Bestellschlissel
Information:

Nicht alle Kombinationen in der oben angegebenen Tabelle sind verfigbar (siehe
Tabelle 17 "Schrittmotoren - Ubersicht" auf Seite 63).
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3. NEMA 23, FlanschmalR 56 mm

* GroRRes Drehmoment bezogen auf die Baulange

« Hochwertiges Kugellager mit doppelter Dichtlippe

3.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

80MPD1.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 56 mm Flansch, Lange
45 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 1,1 Nm Haltemoment,
0,8 Nm Stillstandsmoment

80MPD3.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 56 mm Flansch, Lénge
57,5 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 1,8 Nm Haltemoment,
1,25 Nm Stillstandsmoment

80MPD5.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 56 mm Flansch, Lange

80,5 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 3,0 Nm Haltemoment,
2,2 Nm Stillstandsmoment

Optionales Zubehor

80XMPDXRE.W1-10

IP-Deckel und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der
80MPD und 80MPF Serie, 10 Einheiten pro Verpackung

80CMxxxxx.xx-01

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehér" auf Seite 95.

Tabelle 8: Schrittmotoren NEMA 23 - Bestelldaten
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

3.2 Technische Daten

Bestellnummer 80MPD1.300S000-01 80MPD3.300S000-01 80MPD5.300S000-01
Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel seriell parallel seriell parallel
Strom [A] 3,0 6,0 3,0 6,0 3,0 6,0
Widerstand / Phase [Q2] 1,2 0,3 1,6 0,4 2,4 0,6
Induktivitat / Phase [mH] 36 0,9 5.2 1,3 838 2,2
Stillstandsmoment [Nm] 0,8 1,25 2,2
Haltemoment ") [Nm] 1,1 18 30
Rastmoment [mMNm] <30 <50 <90
Rotortragheit [gcm?] ca. 145 ca. 245 ca. 470
Motorkennlinien, siehe Seite 36 38 40
Allgemeine Motordaten

IP Schutzklasse IP30

Schrittwinkel [°] 18

Mittlere Betriebsdauer zischen
Ausfallen

21.000 Stunden

Kabellange [mm]

300

Kabelquerschnitt

AWG 22, UL3266

Wellenausfiihrung

Abgeflachte Welle (D-cut)

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

500 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen

Temperatur -20 bis 40°C
Max. Oberflachentemperatur [°C] 100

Luftfeuchtigkeit

5 bis 95%, nicht kondensierend

Lager- und Transportbedingungen

Temperatur

-30 bis 85°C

Luftfeuchtigkeit

5 bis 95%, nicht kondensierend

Mechanische Eigenschaften

Max. radiale Last? [N]

735

Max. axiale Last [N]

Die zuldssige Axiallast darf nicht groBer als die Motormasse sein

Lénge [mm]

45,0 57,5 80,5

Gewicht [g]

520 720 1.110

Tabelle 9: Schrittmotoren NEMA 23 - Technische Daten

1) gemessen bei serieller Verdrahtung

2) gemessen in der Mitte der Welle
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

3.3 Abmessungen
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Abbildung 8: Schrittmotoren NEMA 23 - Mechanische Abmessungen

Schrittmotor Lange L [mm]
80MPD1.300S000-01 45,0
80MPD3.300S000-01 57,5
80MPD5.300S000-01 80,5

Tabelle 10: Schrittmotoren NEMA 23 - Motorlange

3.4 Verdrahtung

A
schwarz schwarz «g
schwarz/weild schwarz/weild
gran/weifd grin/weifd E
grin grin —--
A
B% ! ! %E B% ] ! %E

rot rot blau blau rot rot blau blau
Iweil3  /weil3 Iweily  /weild

parallel

Abbildung 9: Schrittmotoren - Verdrahtung
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

3.5 Drehmomentkennlinien
3.5.1 80MPD1.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A

Drehzahl [1/min]

Pulsels
0 500  1.000 1500 2000 2500 3000 3500 4.000 4500 5.000
1,0 ! ! ! ! ! ! ! ! ! 4 140
09 1 130
-+ 120
0,8 0 1
'\,\,' _ 110
—0,7 -+ 100 r—=
£ 190 g
Zo6 | Ny 8
] T80 =
[
£ 051 \'\—\;— 0 2
£ Tt 60 £
£ 04 <
g 4 50 g
0.3 —80VDC [ 40
02 —60VvDC || 39
—48VDC || ,
0,1 36 VDC |
24vpe |T 10
00 e ———— ] 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

Abbildung 10: 80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A

Drehzahl [1/min]
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Abbildung 11: 80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.

Durch diese Freiheit in der Verdrahtungstechnik ergibt sich eine grof3ere Auswahl an Verstér-
kern. Bei diesem Motor kann man bis ca. 500 1/min ein X20SM1436 mit 3 A Nennstrom verwen-
den und den Motor seriell verdrahten und hat noch immer das gleiche Drehmoment wie bei
paralleler Verdrahtung und 6A. Sollen hingegen héhere Drehzahlen erzielt werden, kann der
Motor parallel verdrahtet und als Verstarker ein ACOPOsmicro verwendet werden.
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Abbildung 12: 80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

3.5.2 80MPD3.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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Abbildung 13: 80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A
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Abbildung 14: 80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.
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Abbildung 15: 80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

3.5.3 80MPD5.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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Abbildung 16: 80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A
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Abbildung 17: 80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 23, Flanschmafd 56 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.
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Abbildung 18: 80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel
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4.

4.

Basismotoren » Flanschmaf 60 mm

FlanschmalR 60 mm

¢ 8 mm Schaft

« Geringere Stromaufnahme bei gleichem oder héheren Drehmoment

verglichen mit 56 mm Motoren

« Bessere thermisches Verhalten auf Grund der gréReren Oberflache

verglichen mit 56 mm Motoren

« Hochwertiges Kugellager mit doppelter Dichtlippe

1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung

Abbildung

80MPF1.250S000-01

0,8 Nm Stillstandsmoment

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 60 mm Flansch, Lange
51,8 mm, 2,5 A seriell /5 A parallel, 1,1 Nm Haltemoment,

80MPF3.250S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 60 mm Flansch, Lange
62 mm, 2,5 A seriell / 5 A parallel, 1,7 Nm Haltemoment,
1,2 Nm Stillstandsmoment

80MPF5.250S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 60 mm Flansch, Lange

2,5 Nm Stillstandsmoment

93,3 mm, 2,5 A seriell / 5 A parallel, 3,5 Nm Haltemoment,

Optionales Zubehor

80XMPDXRE.W1-10

IP-Deckel und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der
80MPD und 80MPF Serie, 10 Einheiten pro Verpackung

80CMxxxxx.xx-01 Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehér" auf Seite 95.
Tabelle 11: Schrittmotoren Flanschmal3 60 mm - Bestelldaten
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4.2 Technische Daten

Basismotoren « Flanschmafd 60 mm

Bestellnummer 80MPF1.250S000-01 80MPF3.250S000-01 80MPF5.250S000-01
Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel seriell parallel seriell parallel
Strom [A] 2,5 5,0 25 5,0 25 5,0
Widerstand / Phase [W] 1,28 0,32 1,52 0,38 24 0,6
Induktivitat / Phase [mH] 34 0,85 5,6 14 11,2 2,8
Stillstandsmoment [Nm] 0,8 1,2 2,5
Haltemoment ") [Nm] 11 1,7 3,5
Rastmoment [mMNm] <35 <45 <75
Rotortragheit [gcm?] 280 440 920
Motorkennlinien 45 46 47
Allgemeine Motordaten

IP Schutzklasse IP30

Schrittwinkel [°] 18

Max. Oberflachentemperatur [°C] 100/902

Mittlere Betriebsdauer zischen
Ausfallen

21.000 Stunden

Kabellange [mm] 300
Kabelquerschnitt AWG 22
Wellenausfihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

500 VAC fiir 1 Minute

Einsatzbedingungen

Temperatur -20 bis 40°C
Luftfeuchtigkeit 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lager- und Transportbedingungen

Temperatur -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit 5 bis 95%, nicht kondensierend

Mechanische Eigenschaften

Max. radiale Last® [N]

75,0

Max. axiale Last [N]

Die zuléssige Axiallast darf nicht gréBer als die Motormasse sein

Lange [mm]

51,8

62

93,3

Gewicht [g]

620

880

1.400

Tabelle 12: Schrittmotoren FlanschmaR 60 mm - Technische Daten

1) gemessen bei serieller Verdrahtung

2) bei Motoren mit Bremsoption (siehe Abschnitt "Bremsoption" auf Seite 80)

3) gemessen in der Mitte der Welle
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Basismotoren » Flanschmaf 60 mm

4.3 Abmessungen
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Abbildung 19: Schrittmotoren Flanschmaf} 60 mm - Mechanische Abmessungen

Schrittmotor Lange L [mm]
80MPF1.250S000-01 51,8
80MPF3.250S000-01 62,0
80MPF5.250S000-01 93,3

Tabelle 13: Schrittmotoren Flanschmaf3 60 mm - Motorlange

4.4 Verdrahtung
schwarz schwarz E
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Abbildung 20: Schrittmotoren - Verdrahtung
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4.5 Drehmomentkennlinien

4.5.1 80MPF1.250S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 2,5 A

Basismotoren « Flanschmafd 60 mm
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Abbildung 21: 80MPF1.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 2,5 A

Parallele Verdrahtung 5 A

Pulse/s
0 500  1.000 1500 2000 2500 3000 3500 4.000 4500 5.000
1,0 I I I ! ! ! ! ! ! L 140
0.9 F 130
AA ) F 120
08 7 o -
Wmﬁvv»% r 110
—.07 1 SN 100 =
£ 5
Loo &
Zo6 S
g 8o
€05 tro &
e 15
£o04] e E
g L 50 g
03 —80VDC [] 40
02 —60VDC || 30
—48VDC | |
0,1 36 VDC |
24voc | [ 1°
00 —_— ——— ] 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

Kapitel 2
Basismotoren

Drehzahl [1/min]

Abbildung 22: 80MPF1.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren » Flanschmaf 60 mm

4.5.2 80MPF3.250S000-01 ¥

Serielle Verdrahtung 2,5 A
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Abbildung 23: 80MPF3.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 2,5 A

Parallele Verdrahtung 5 A
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Abbildung 24: 80MPF3.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « Flanschmafd 60 mm
4.5.3 80MPF5.250S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 2,5 A
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Abbildung 25: 80MPF5.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 2,5 A

Parallele Verdrahtung 5 A
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Abbildung 26: 80MPF5.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5. NEMA 34, FlanschmalR 86 mm

¢ Hohes Drehmoment

« Hohe axiale Last durch Sicherungsring am Frontlager
¢ Aluminiumgeh&use fir besseren Warmefluss

e 10 A Variante fir hthere Drehzahlen

5.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung

80MPH1.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lénge
66 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 4,0 Nm Haltemoment,
2,9 Nm Stillstandsmoment

80MPH3.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lénge
98 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 7,8 Nm Haltemoment,
5,5 Nm Stillstandsmoment

80MPH4.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lange
98 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 9,5 Nm Haltemoment,
6,3 Nm Stillstandsmoment

80MPH4.500S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lange
98 mm, 5 A seriell / 10 A parallel, 9,5 Nm Haltemoment,
6,3 Nm Stillstandsmoment

80MPH6.300S000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lange
130 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 13,6 Nm Haltemoment,
9,3 Nm Stillstandsmoment

80MPH6.1015000-01 | 2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 86 mm Flansch, Lange
130 mm, 10 A parallel, 13,6 Nm Haltemoment, 9,3 Nm
Stillstandsmoment

Optionales Zubehor

80XMPHXRE.W1-10 | IP65-Deckel und Verdrahtungsklemme fir Schrittmotoren
der 80OMPH Serie, 10 Einheiten pro Verpackung

80CMxxxxx.xx-01 Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

Tabelle 14: Schrittmotoren NEMA 34 - Bestelldaten
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5.2 Technische Daten

Basismotoren

* NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

80MPH1. 80MPH3. 80MPH4. 80MPH4. 80MPHS6. 80MPH6.

300S000-01 300S000-01 300S000-01 5005000-01 300S000-01 101S000-01
Spezifische Motordaten
Verdrahtung (seriell/parallel) ser. par ser. par ser. par ser. par ser. par par.
Strom [A] 30 6,0 30 6,0 30 6,0 5,0 10 3,0 6,0 10,0
Widerstand / Phase [Q] 1,7 04 2,2 0,6 2,2 0,6 09 0,2 2,7 0,7 0,24
Induktivitat / Phase [mH] 12,9 32 17,3 43 17,3 43 5,6 1,4 20,0 5,0 1,6
Stillstandsmoment [Nm] 2,9 55 6,3 6,3 9,3 9,3
Haltemoment 1) [Nm] 4,0 7.8 9,5 9,5 13,6 13,6
Rastmoment [mNm] <160 <210 <320 <320 <420 <420
Rotortragheit [kgem?] ca. 1,31 ca. 2,61 ca. 2,61 ca. 2,61 ca. 3,92 ca. 3,92
Motorkennlinien B 51 B 53 B 55 B 57 B 59 B 61
Allgemeine Motordaten
IP Schutzklasse IP40
Schrittwinkel [°] 1,8
Max. Oberflachentemperatur [°C] 100/852
Mittlere Betriebsdauer zischen 20.000 Stunden
Ausféllen
Kabellange [mm] 300
Kabelquerschnitt AWG 22, UL3266
Wellenausfiihrung mit Passfeder
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 1776 VAC fiir 1 Sekunde
Einsatzbedingungen
Temperatur -20 bis 40°C
Luftfeuchtigkeit 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lager- und Transportbedingungen
Temperatur -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit 5 bis 95%, nicht kondensierend
Mechanische Eigenschaften
Max. radiale Last® [N] 290
Max. axiale Last [N] 225
Lénge [mm] 66 98 98 98 130 130
Gewicht [kg] 1,8 3,0 3,0 3,0 42 42

Tabelle 15: Schrittmotoren NEMA 34 - Technische Daten
1) gemessen bei serieller Verdrahtung
2) bei Motoren mit Bremsoption (siehe Abschnitt "Bremsoption” auf Seite 80)
3) gemessen in der Mitte der Welle
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.3 Abmessungen

87,12
31,75 +0,51 L
@73,025 +0,025
2,03 9,91 69,6 +0,13
/| N o
I D < g
22,23 %
i
&
. 2
% 32
3
- o L
8 o
25,66
14,097
Abbildung 27: Schrittmotoren NEMA 34 - Mechanische Abmessungen
Schrittmotor Lange L [mm]
80MPH1.300S000-01 66,0
80MPH3.300S000-01 98,0
80MPH4.300S000-01 98,0
80MPH4.500S000-01 98,0
80MPH6.300S000-01 130,0
80MPH6.101S000-01 130,0

Tabelle 16: Schrittmotoren NEMA 34 - Motorlange

5.4 Verdrahtung

A
schwarz schwarz E
schwarz/weil schwarz/weild

grin/weif grin/weil E
grin grin ——o-
A

B% ! ! %E B% ] ! %E

rot rot blau blau rot rot blau blau
Iweil3  /weil’ Iweily  /weill

parallel

>1

Abbildung 28: Schrittmotoren - Verdrahtung
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5 Drehmomentkennlinien

5.5.1 80MPH1.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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35 I I I I I I I t —
B —80 VDC
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Abbildung 29: 80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtu
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Abbildung 30: 80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik D

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor

seriell oder parallel zu verdrahten.
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Drehmomentkennlinien bei 36 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 31: 80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 36 V
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Drehmomentkennlinien bei 48 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 32: 80M

PH1.300S000-01 brehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 48 V

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5.2 80MPH3.3005000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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Abbildung 33: 80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A
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Abbildung 34: 80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik D

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor

seriell oder parallel zu

verdrahten.
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Drehmomentkennlinien bei 36 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 35: 80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 36 V
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Drehmomentkennlinien bei 48 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 36: 80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 48

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5.3 80MPH4.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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Abbildung 37: 80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A
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Abbildung 38: 80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik D

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.
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Drehmomentkennlinien bei 36 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 39: 80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 36 V
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Drehmomentkennlinien bei 48 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 40: 80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel bei 48 V

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5.4 80MPH4.500S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 5 A
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Abbildung 41: 80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 5 A

Parallele Verdrahtung 10 A
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Abbildung 42: 80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 10 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik D

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.
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Drehmomentkennlinien bei 36 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 43: 80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel bei 36 V
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Drehmomentkennlinien bei 48 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 44: 80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel bei 48 V

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5.5 80MPH6.300S000-01 V)

Serielle Verdrahtung 3 A
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Abbildung 45: 80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A

Parallele Verdrahtung 6 A
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Abbildung 46: 80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik D

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Méglichkeit, den Motor
seriell oder parallel zu verdrahten.
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Drehmomentkennlinien bei 36 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 47: 80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel bei 36 V
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Drehmomentkennlinien bei 48 V Modulversorgungsspannung

Abbildung 48: 80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel bei 48 V

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmafd 86 mm

5.5.6 80MPH6.101S000-01 V)

Parallel Verdrahtung 10 A
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Abbildung 49: 80MPH6.101S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 10 A

1) Alle Drehmomentkennlinien sind im Mikroschrittbetrieb vermessen worden.
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Basismotoren « NEMA 34, Flanschmaf3 86 mm
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Optionen « Ubersicht

Kapitel 3 « Optionen

1. Ubersicht Y

Kapitel 3
Optionen

ABR SSI | Hiper-
Bestellnummer Geber | Geber | face | Bremse | IP20 | IP65 | Schaltung Basismotor TD | GD | BD | MK
NEMA 23, FlanschmaB 56 mm
MPD1. 14-01 (] [ jell -
8 30050140 sere 80MPD1.300S000-01 36
80MPD1.600S014-01 [ ° parallel -
80MPD3.300S014-01 [ [ jell -

S| 8OMPD3.3008000-01 | 2 34| 7 65 38
80MPD3.600S014-01 o [ parallel -
80MPD5.300S014-01 [ ° seriell -

MPD5.30l 0-01 40
80MPD5.600S014-01 (] [ parallel 8 5.3008000-0 -
FlanschmaB 60 mm
80MPF1.250S114-01 [ ] [ ] seriell 80MPF1.250S000-01 - |B45
80MPF3.2505114-01 [ [ ] jell

S| B0MPF3.2505000-01 meo| - |md6
80MPF3.5005114-01 ° ° parallel
80MPF5.250D114-01 [ ° ° seriell 543 B 80
80MPF5.2505113-01 [ [ ] seriell ) B74
80MPF5.250S114-01 [ ] ® seriell 80MPF5.250S000-01 B69| - 47
80MPF5.5005113-01 ° ° parallel 874
80MPF5.500D114-01 (] ° L] parallel 269|280
NEMA 34, FlanschmaB 86 mm
80MPH1.300S014-01 [ ° seriell -

MPH1. -01 1
80MPH1.600S014-01 (] [ parallel 8 80050000 - s

MPH3.3005014-01 | @ ° el -

8 3.3008014-0 sere 80MPH3.300S000-01 B 65 53
80MPH3.6005014-01 [ ° parallel -
80MPH4.300S014-01 (] [ seriell

OMPH4. 014-01 (] [ llel -
8 6005014-0 para’e 80MPH4.300S000-01 = 55
80MPH4.600S114-01 ° ° parallel B69| -
80MPH4.600S111-02 [ L] parallel B77
80MPH4.500S014-01 (] [ seriell 849|265
80MPH4.101D114-01 (] ° ° parallel 80MPH4.500S000-01 269|E280|B57
80MPH4.101S014-01 [ ] [ parallel 565
80MPH6.300D114-01 (] o o seriell B69|E80
80MPH6.300S014-01 [ ] [ seriell 265
80MPH6.300S114-01 [ ] o seriell -

MPH8. -01 B
80MPH6.600D114-01 L] ® ® parallel 8 6.3005000-0 6 80 %
80MPH6.600S014-01 [ ] [ parallel 65
80MPH6.600S114-01 [ ] (] parallel 569

Tabelle 17: Schrittmotoren - Ubersicht
1) Legende: TD ... Technische Daten des Basismotors, GD ... Technische Daten des Gebers,
BD ... Technische Daten der Bremse, MK ... Motorkennlinien
Bestellschliissel siehe Abschnitt 2 "Bestellschllissel" auf Seite 32
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Optionen ¢ ABR Inkrementalgeber IP20 Option

2. ABR Inkrementalgeber IP20 Option

2.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung

80MPxx.xxxS014-01 Option ABR Inkrementalgeber 24 VDC, 1P20, fiir 80MPD-
und 80MPH-Motoren.

Fur die Auflistung aller Bestellnummern, der zugehdrigen
Motordaten und -kennlinien siehe die "Ubersicht" auf
Seite 63 die Spalten "ABR Geber" und "IP20".

Optionales Zubehor

80XMPXACO0.00-01 Zubehbrsatz fir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker
und Crimpkontakte

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

80MPH-Serie mit ABR Inkrementalgeber

Tabelle 18: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Bestelldaten
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2.2 Technische Daten

Optionen * ABR Inkrementalgeber IP20 Option

ABR Inkrementalgeber

Allgemeine Informationen

Gebertyp

ABR Inkrementalgeber

Elektrische Eigenschaften

Anzahl der Ausgange

3
A/B/R

Aufldsung (Schritte je Umdrehung)

1.024 Inkremente pro Umdrehung

Ausgangsbeschaltung Push/Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
Ausgangsstrom max. +10 mA pro Ausgang
Signalpegel

High >15VDC

Low <5VDC
Genauigkeit +1,8°
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen

Lange * 21 mm

Tabelle 19: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Technische Daten

1) La&nge der Geberoption, Motorlange siehe 2.5 "Abmessungen" auf Seite 67)
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Optionen ¢ ABR Inkrementalgeber IP20 Option

2.3 Anschlussbelegung X1 - X3

X1 X2 X3

X1 - ABR Inkrementalgeber

Anschlussbelegung

123 4

5678
X1

Pin

Bezeichnung

A

B

R

NC

NC

24 VDC (Geberversorgung)

GND

| N|o|loa|ls|[w]| N

NC

X2 - Optionale Erweiterung

Anschlussbelegung

N

2
X2

Pin

Bezeichnung

NC

NC

X3 - Motoranschluss

Anschlussbelegung

\E@/
(e]a)
3 - 4

Pin

Bezeichnung

Motor-Phase A\

Motor-Phase B\

Motor-Phase A

S low |

Motor-Phase B

Tabelle 20: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Anschliisse X1 - X3
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Optionen * ABR Inkrementalgeber IP20 Option

2.4 Anordnung der Feldklemmen

Anschluss fur optionale Erdung

X3 ... Motoranschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

X1 ... Geberanschluss

Abbildung 50: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Anordnung der Feldklemmen
Information:

Fur die "optionale Erdung” wird zusammen mit dem Motor eine Schraube
(M3x8 mm) ausgeliefert.

Die Erdung darf nur an den dafur vorgesehenen Schrauben befestigt werden. Die
anderen Schrauben dienen ausschliel3lich zur Befestigung der Mechanik und dirfen
nicht geldst werden!

2.5 Abmessungen

.
I

86,4

‘l% i H

56,2

[Beifd

56,2

B BEBS % ; \‘ I é I r\
ABR Inkrementalgeber IP20 Option fiir 80OMPD-Motoren ABR Inkrementalgeber IP20 Option fiir 80MPH-Motoren

Abbildung 51: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Abmessungen

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors (siehe
Kapitel 2 "Basismotoren" auf Seite 31) plus der Lange der Geberoption (21 mm).
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Optionen * ABR Inkrementalgeber IP65 Option

3. ABR Inkrementalgeber IP65 Option

3.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung

80MPxx.xxxx114-01 Option ABR Inkrementalgeber 24 VDC, IP65, fiir 80MPF-
und 80MPH-Motoren.

Fur die Auflistung aller Bestellnummern, der zugehdrigen
Motordaten und -kennlinien siehe die "Ubersicht" auf
Seite 63 die Spalten "ABR Geber" und "IP65".

Optionales Zubehor

80XMPXACO0.00-01 Zubehbrsatz fir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker
und Crimpkontakte

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

80MPH-Serie mit ABR Inkrementalgeber

Tabelle 21: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Bestelldaten

68 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



3.2 Technische Daten

Optionen * ABR Inkrementalgeber IP65 Option

ABR Inkrementalgeber

Allgemeine Informationen

Gebertyp

ABR Inkrementalgeber

Elektrische Eigenschaften

Anzahl der Ausgange

3
A/B/R

Aufldsung (Schritte je Umdrehung)

1.024 Inkremente pro Umdrehung

Ausgangsbeschaltung Push/Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
Ausgangsstrom max. +10 mA pro Ausgang
Signalpegel
High >15VDC
Low <5VDC
Genauigkeit +1,8°
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange *
80MPF-Serie 453 mm
80MPH-Serie 354 mm

Tabelle 22: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Technische Daten
1) La&nge der Geberoption, Motorldnge siehe 3.5 "Abmessungen" auf Seite 72)

Information!

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlie3lich mit den vorkonfektionierten Kabeln von

B&R getestet.
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Optionen * ABR Inkrementalgeber IP65 Option

3.3 Anschlussbelegung X1 - X3

80MPF Motor

X1 X2 X3

80MPH Motor

X1 - ABR Inkrementalgeber

Anschlussbelegung

1234

56 7 8
X1

o
S

Bezeichnung

A

B

R

NC

NC

24 VDC (Geberversorgung)

GND

w(N|o|lo|s|lw|[d]| =

NC

X2 - Optionale Erweiterung

Anschlussbelegung

1

2
X2

Pin

Bezeichnung

NC

NC

X3 - Motoranschluss

Anschlussbelegung

1 2

OE|
[e1g]
X3

3

Pin

Bezeichnung

Motor Phase A\

Motor Phase B\

Motor Phase A

Slw]|

Motor Phase B

Tabelle 23: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Anschliisse X1 - X3
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Optionen * ABR Inkrementalgeber IP65 Option
3.4 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

»_X3 ... Motoranschluss

Anschluss fiir optionale Erdung

80MPF-Motor

80MPH-Motor

Abbildung 52: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Anordnung der Feldklemmen

Information:

Fur die "optionale Erdung” wird zusammen mit dem Motor eine Schraube
(M3x8 mm) ausgeliefert.

Die Erdung darf nur an den dafiir vorgesehenen Schrauben befestigt werden. Die

anderen Schrauben dienen ausschlieBllich zur Befestigung der Mechanik und dirfen
nicht geldst werden!
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Optionen * ABR Inkrementalgeber IP65 Option

3.5 Abmessungen

86,6

©
o]

ABR Inkrementalgeber IP65 Option fiir 80OMPF-Motoren ABR Inkrementalgeber IP65 Option fiir 80MPH-Motoren

Abbildung 53: Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Abmessungen

Die effektive Lé&nge des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors (siehe
Kapitel 2 "Basismotoren" auf Seite 31) plus der Lange der Geberoption.
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Optionen ¢ SSI Absolutgeber IP65 Option

4. SSI Absolutgeber IP65 Option

4.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

80MPF5.xxxS113-01 Option SSI Geber 24 VDC, IP85, fiir 8OMPF-Motoren.

Fur die Auflistung aller Bestellnummem, der zugehdrigen
Motordaten und -kennlinien siehe die "Ubersicht" auf
Seite 63 die Spalten "SSI Geber" und "IP65".

Optionales Zubehér

80XMPXACO0.00-01

Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker
und Crimpkontakte

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

80MPH-Serie mit SSI Geber

Tabelle 24: Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Bestelldaten
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Optionen ¢ SSI Absolutgeber IP65 Option

4.2 Technische Daten

SSI Absolutgeber

Allgemeine Informationen

Gebertyp

SSI Singleturn

Elektrische Eigenschaften - SSI

Anzahl der Ausgange

4
Daten, nDaten, CLK, nCLK

Aufldsung 4096 Inkremente pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Differenzialsignal
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 25 mA bei 24V + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
Ausgangsstrom max. +25 mA pro Ausgang
Datenformat Gray
Zéhlrichtung im Uhrzeigersinn
Taktfrequenz max. 400 kHz
Ausgangssignal

High >2V

Low <08V
Zahltiefe 16 Bit
Monoflop

Zeit 100 ps

Signal Low
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen

Lénge

80MPF-Serie 453 mm
80MPH-Serie 354 mm

Tabelle 25: Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Technische Daten

1) La&nge der Geberoption, Motorlange siehe 4.5 "Abmessungen" auf Seite 76)

Information!

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlie3lich mit den vorkonfektionierten Kabeln von

B&R getestet.
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Optionen ¢ SSI Absolutgeber IP65 Option

4.3 Anschlussbelegung X1 - X3

X1

X2 X3

X1 - ABR Inkrementalgeber

Anschlussbelegung

1234

56 7 8
X1

Bezeichnung

—_

DATA

nDATA

CLK

nCLK

NC

+24 VDC Geberversorgung

GND

| N|lo|ja|~|w|N

NC

Information:

Die Pins 5 und 8 (NC) miissen frei bleiben und diirfen nicht verwendet werdel

n.

X2 - Motorbremse

Anschlussbelegung

-

Pin

Bezeichnung

NC

NC

2
X2

X3 - Motoranschluss

Anschlussbelegung

Pin

Bezeichnung

1 2

—_

Motor Phase A\

Motor Phase B\

3

Motor Phase A

OE|
[e1g]
X3

Al w |

Motor Phase B

Tabelle 26: Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Anschliisse X1 - X3
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Optionen ¢ SSI Absolutgeber IP65 Option

4.4 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

§— X3 ... Motoranschluss

Anschluss fur optionale Erdung

Abbildung 54: Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Anordnung der Feldklemmen

Information:

Fur die "optionale Erdung” wird zusammen mit dem Motor eine Schraube

(M3x8 mm) ausgeliefert.

Die Erdung darf nur an den dafiir vorgesehenen Schrauben befestigt werden. Die
anderen Schrauben dienen ausschlieBllich zur Befestigung der Mechanik und dirfen
nicht gelést werden!

4.5 Abmessungen

®
o g
8 > K
3 —

g

56,4 86,4

. Qo

=Tl M=

58,2

SSI Absolutgeber IP65 Option fiir 80OMPF-Motoren SSI Absolutgeber IP65 Option fiir 80MPH-Motoren

Abbildung 55: Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Abmessungen

Die effektive Lé&nge des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors (siehe
Kapitel 2 "Basismotoren" auf Seite 31) plus der Lange der Geberoption.
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5. Hiperface IP65 Option

5.1 Bestelldaten

Optionen ¢ Hiperface IP65 Option

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

80MPH4.xxxS111-02

Option Hiperface, P65, fur 80MPH-Motoren.

Fiir die Auflistung aller Bestellnummern, der zugehdrigen
Motordaten und -kennlinien siehe die "Ubersicht" auf
Seite 63 die Spalten "Hiperface" und "IP65".

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

80MPH-Serie mit Hiperface

Tabelle 27

5.2 Technische Daten

: Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Bestelldaten

SSI Absolutgeber

Allgemeine Informationen

Gebertyp

Hiperface Multiturn, 4096 Umdrehungen messbar

Integrale Nichtlinearitét +300 Winkelsekunden
Elektrische Eigenschaften

Geberversorgung 10 VDC
Auflosung 16 Bit

Tabelle 28: Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Technische Daten

Information!

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlie3lich mit den vorkonfektionierten Kabeln von

B&R getestet.
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Optionen ¢ Hiperface IP65 Option

5.3 Anschlussbelegung X1 - X3

Hiperface-Anschluss 8 7#Ze Motoranschluss
p 8

O

D

Motoranschluss Anschlussbelegung

Pin Bezeichnung

—

A

Al

B

B\

NC

NC

NC

O|lm|x|lo|n|lw]|N

NC
PE PE-Leiter / Schirm

Hiperface-Anschluss Anschlussbelegung

Pin Bezeichnung

1 +10VDC
2 D

3 D\

4 NC

5 NC

6 NC

7 COM

8 SIN

9 REF SIN

10 Cos

11 REF COS
12 NC

Tabelle 29: Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Hiperface- und Motoranschluss
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Optionen ¢ Hiperface IP65 Option

5.4 Abmessungen

60,6

106,3

86,6 305

Abbildung 56: Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Abmessungen

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors (siehe
Kapitel 2 "Basismotoren" auf Seite 31) plus der Lange der Geberoption.

Die Anschliisse von Motor/Geber sind in einem Bereich von 300° drehbar:

Anschliisse drehbar
ca. 300°

ol

TR
L]

+

F“H‘W I

13,5 44,8

Abbildung 57: Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Drehbare Anschliisse
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Optionen ¢« Bremsoption

6. Bremsoption

6.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung

80MPxx.xxxD114-01 Bremsoption, IP65, fir 80MPF- und 80MPH-Motoren.

Fur die Auflistung aller Bestellnummem, der zugehdrigen
Motordaten und -kennlinien siehe die "Ubersicht" auf
Seite 63 die Spalte "Bremse".

Optionales Zubehor

80XMPXAC0.00-02 Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und
2-pol. Stecker und Crimpkontakte

Motor- und Geberkabel siehe Kapitel 5 "Zubehor" auf Seite 95.

80MPH-Serie mit Bremsoption

Tabelle 30: Schrittmotoren mit Bremsoption - Bestelldaten

6.2 Technische Daten

Motorbremse 80MPF 80MPH
Versorgungsspannung 24 VDC +6%/-10%

Bremsmoment 2Nm 9Nm
Spulenwiderstand 52,36 Q £7% 32,00 Q 7%
Induktivitét 0,7H 0,83H
Leistungsaufnahme max. 11 W max. 18 W
Verkniipfungszeit ! 6ms 7ms
Ansprechverzug g 2ms 2ms
Trennzeit®) 25ms 40 ms

Tabelle 31: Schrittmotoren mit Bremsoption - Technische Daten

1) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Erreichen des Nennmoments
2) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Anstieg des Drehmoments
3) Zeit vom Einschalten des Stroms bis zum Beginn des Drehmomentabfalls

Achtung!

Bei diesen Bremsen handelt es sich um "nicht sichere Bremsen"!

Information!

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlie3lich mit den vorkonfektionierten Kabeln von
B&R getestet.
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Optionen * Bremsoption

6.3 Funktionsprinzip

Die Haltebremse arbeitet mit Permanentmagneten, deren Kraftwirkung beim Anlegen von
24 VDC an eine Magnetwicklung aufgehoben wird. Dadurch wird die Bremse geldst.

Die Bremse ist als Haltebremse konzipiert. Sie darf nicht zum betriebsméaRigen Abbremsen ver-
wendet werden!

Warnung!

Die Haltebremse ist keine Arbeitsbremse.
Durch die Haltebremse ist kein Personenschutz gegeben.

Das maximale Motormoment kann das Haltemoment Gberschreiten.

Warnung!

Wenn es Uber einen langeren Zeitraum nicht zu regelmé&Rigen Schaltungen der Hal-
tebremse kommt, wird empfohlen, das Haltemoment periodisch zu prifen, da es un-
ter speziellen Umgebungsbedingungen (z. B. Luftfeuchtigkeit, Oldunst) zu einem
Abfall des Haltemoments kommen kann.
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Optionen ¢« Bremsoption

6.4 Anschlussbelegung X1 - X3

80MPF Motor 80MPH Motor

X1 X2 X3

X1 - Geberanschluss Anschlussbelegung

o
S

Bezeichnung

A

B

R

NC

NC

24 VDC (Geberversorgung)
GND

NC

X2 - Motorbremse Anschlussbelegung

1234

56 7 8
X1

w(N|o|lo|s|lw|[d]| =

Pin Bezeichnung
1 24 VDC (Bremse)
2 GND

-

2
X2

X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung

Pin Bezeichnung
1 Motor Phase A\
Motor Phase B\
Motor Phase A
Motor Phase B

1 2

OE|
[e1g]
X3

3

Slw]|

Tabelle 32: Schrittmotoren mit Bremsoption - Anschlisse X1 - X3
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Optionen * Bremsoption

6.5 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Anschluss Motorbremse

»_X3 ... Motoranschluss

Anschluss fiir optionale Erdung

80MPF-Motor 80MPH-Motor

Abbildung 58: Schrittmotoren mit Bremsoption - Anordnung der Feldklemmen

Information:

Fur die "optionale Erdung” wird zusammen mit dem Motor eine Schraube
(M3x8 mm) ausgeliefert.

Die Erdung darf nur an den dafiir vorgesehenen Schrauben befestigt werden. Die
anderen Schrauben dienen ausschlief3lich zur Befestigung der Mechanik und durfen
nicht geldst werden!
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Optionen ¢« Bremsoption

6.6 Abmessungen

90,5

56,4

91,1
90,5

12

Bremsoption fir 80MPF-Motoren Bremsoption fir 80MPH-Motoren

Abbildung 59: Schrittmotoren Bremsoption - Abmessungen

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors (siehe
Kapitel 2 "Basismotoren" auf Seite 31) plus der Lange der Bremsoption.

Im Vergleich zum Basismotor gelten fiir den 80MPF-Motor mit Bremsoption folgende Abmes-
sungen:

20,6 +1.4
15 +0,25

1.6 7

@8 +0/-0,013
7,5+0,15

Abbildung 60: Schrittmotoren Bremsoption - Abmessungen der 80MPF-Motoren
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Optionen * Bremsoption

6.7 Maximale Schaltfrequenz

Die Schalthaufigkeit hangt von der Drehzahl und der Massentragheit ab. Sie kann mit folgender
Formel berechnet werden:

Nennmoment Moy

Damit die Bremsen und Kupplungen auch unter extremen Bedingungen sicher funktionieren,
muss das erforderliche Nennmoment mit einem Sicherheitsfaktor beaufschlagt werden. Die
Wahl des Sicherheitsfaktors hangt wesentlich vom Einsatzfall ab.

Das dynamische Drehmoment kann erheblich niedriger sein als das Nennmoment.

Moy = Mg K K>2 M, = erforderliches Bremsmoment [Nm]

Erforderliches Bremsmoment Mg,

Das erforderliche Bremsmoment ist haufig eine Mischform aus dynamischer und statischer Be-
lastung. Bei der Wahl des Vorzeichens ist darauf zu achten, ob das Lastmoment die Verzége-
rung unterstutzt oder entgegenwirkt.

Meg = MgtM, M, = J-a

erf =

Uberschlagige Bestimmung des erforderlichen Bremsmomentes

Ist das Massentragheitsmoment nicht bekannt und ist die Antriebsleistung bekannt, so ergibt
sich das erforderliche Bremsmoment aus:

- P
Mer = 9500 - -

Warmebelastung

Die alleinige Auslegung nach dem erforderlichen Bremsmoment ist nur in sehr wenigen Fallen
zulassig. Beim Abbremsen oder Beschleunigen der Last und der auf die Welle reduzierten
Massentragheitsmomente J wird die kinetische Energie in Warme umgewandelt (Reibarbeit).
Die zulassige Reibarbeit in Abhangigkeit der Schalthaufigkeit darf hierbei nicht tberschritten
werden.

Bitte beachten Sie, dass die maximal zul&ssige Reibarbeit nur bis zur entsprechenden Drehzahl
glltig ist. Bei Nothalt aus der maximalen Drehzahl liegt die maximal zulassige Reibarbeit unter
den angegeben Werten:
Jon2 M
W = 3N 2N
R™ 1825 My xM_

Wg < Wgmax
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Optionen ¢« Bremsoption
Rutschzeit t3 [ms]

Die Rutschzeit bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen
des Synchronisierungsmoments:

J-An
anEML

t; = 104,6 - +ty

Lebensdauer

Die Lebensdauer hangt wesentlich von der Spitzentemperatur beim Abbremsen ab. Diese ist
von Drehzahl und Verzdgerungszeit und augenblicklichem Bremsmoment abhangig.

Allgemeingultige Angaben zur Lebensdauer, die fir alle Betriebsbedingungen gelten, sind des-
halb nicht moglich. Aussagen kénnen fiir den Einzelfall nur unter Kenntnis aller Betriebsbedin-
gungen getroffen werden. Die minimal zulassige Belagstéarke g, darf zu keinem Zeitpunkt
unterschritten werden:

L a0 Wag,
n 0,1-Wg
Beschleunigungs-/Abbremszeit
t= L0 L
MonEM
Ubersicht der Formelzeichen
o ... Winkelbeschleunigung [5'2] t ... Beschleunigungs-/Abbremszeit [ms]
J ... Massentragheitsmoment [kgm?] t; ... Einschaltzeit [ms]
K ... Sicherheitsfaktor (K >2) tyg o Ansprechverzug ") [ms]
L, ... Lebensdauer bis zum Nachstellen 2 t3 ... Rutschzeit 3 [ms]
M,y ... Nennmoment [Nm] ® ... Winkelgeschwindigkeit [3'1]
M, ... dynamisches Drehmoment [Nm] Wg ... Reibarbeit [J]
Mgy ... erforderliches Bremsmoment [Nm] Wpy,1 - Reibarbeit bis zum Erreichen von 0,1 mm Abrieb [J]
M, ... Lastmoment [Nm] Wgmax - Maximale Reibarbeit [J]
n .. Drehzahl[s"] X ... Nennluftspalt [mm]
An ... Differenzdrehzahl [s™"] X, ... Luftspalt, bei dem eine Nachstellung empfohlen wird [mm]

P ... Antriebsleistung [W]

1) Zeit vom Ausschalten des Stromes bis zum Anstieg des Drehmomentes
2) Anzahl der Schaltungen bis zum Nachstellen.

3) Bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen des Synchronisierungsmoments
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Montage ¢ Allgemeines

Kapitel 4 « Montage

1. Allgemeines

Vorsicht!

Die Schrittmotoren missen an der Kihlflache (=Flansch) montiert werden, um die
Warmeableitung zu gewahrleisten.

Vorsicht!

Die freie Konvektion am Motorgeh&use ist sicherzustellen!

1.1 Montieren von Antriebselementen

Information:

Zur Ankopplung von Ritzeln, Riemenscheiben oder &hnlichen Antriebselementen
sind geeignete Spannséatze, Druckhillsen oder andere Spannelemente zu verwen-
den.

Antriebselemente sind gegen unbeabsichtigtes Lésen zu sichern.

Vorsicht!

Es durfen keinesfalls StoBe oder Schlége auf die Lagerungselemente einwirken!
Bei unsachgemaler Handhabung wird die Lebensdauer der Lager verringert bzw.
die Lagerung beschadigt.
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Montage ¢ Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

2. Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

2.1 Konfektionierte Kabel von B&R

Information:
Die Schutzart bei den IP65 Varianten der Schrittmotoren, wird von B&R nur garan-

tiert, wenn die vorkonfektionierten Kabel von B&R verwendet werden (siehe im Ka-
pitel 5"Zubeh6r" im Abschnitt 3 "Kabel" auf Seite 98).

2.2 Hinweise zur Montage

Das Motorkabel beansprucht relativ viel Platz. Durch Drehen des Kabels wird der Platzbedarf so
weit minimiert, damit die Abdeckung leichter montiert werden kann.

Abbildung 61: Montagehinweise - Motor-/Geberkabel
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Folgende Deckel, Dichtungen und Schrauben fiir das Gebergehduse werden gesondert ver-

Montage ¢ Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

packt zusammen mit dem Motor ausgeliefert:

Mitgeliefertes Zubehor fiir 80MPF-Motoren 80MPH-Motoren

Nr. | Gebergehéuse IP65 Abbildung mit IP65 Option mit IP65 Option

1 Deckel fiir 80OMPF-Motor [ J

2 Deckel fiir 80MPH-Motor [ J

3 | 1xDichtung 2 [ [

4 1x Dichtung 1 [ J [ J

5 2x M4x12 mm, verzinkt, DIN7985 [ J [ J
Anzugsmoment 1 Nm

6 | 2x M3x50 mm, verzinkt. DIN7985 [ J
Anzugsmoment 0,5 Nm

7 2x UNC6-32x 1,5", verzinkt [ ]
Anzugsmoment 0,7 Nm

Tabelle 33: Mitgeliefertes Zubehor fur Gebergehéuse IP65
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Montage ¢ Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

Die Montage der Deckel, Dichtungen und Schrauben an einem 80MPF-Motor wird wie folgt
durchgefihrt:

1) Dichtung 2 in den Deckel einlegen und festdriicken.

2) Dichtung 1 in den Motor einlegen und festdriicken.

Anzugsmoment der Schrauben siehe Tabelle 33 "Mitgeliefertes Zubehdr fiir Gebergehause IP65" auf Seite 89

Abbildung 62: Montagehinweise - 80MPF-Motor, Deckel, Dichtungen, Schrauben
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Montage ¢ Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

Die Montage der Deckel, Dichtungen und Schrauben an einem 80MPH-Motor wird wie folgt
durchgefihrt:

1) Dichtung 1 in den Deckel einlegen und festdriicken.

Anzugsmoment der Schrauben siehe Tabelle 33 "Mitgeliefertes Zubehdr fiir Gebergehause IP65" auf Seite 89

Abbildung 63: Montagehinweise - 80MPF-Motor, Deckel, Dichtungen, Schrauben
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Montage ¢ Motorspezifische Montagedaten

3. Motorspezifische Montagedaten

3.1 NEMA 23, Flanschmall 56 mm

Lange / Gewicht
Basismotor 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
=— 45,0 mm 57,5 mm 80,5 mm
= 0,52 kg 0,72 kg 1,11kg
p=——
Basismotor + IP-Erweiterung IP40 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
30,5
% 75,5 mm 88,0 mm 111,0 mm
0,65 kg 0,85 kg 1,25 kg
=
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP20 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
2L
= B H 66,0 mm 785mm 101,5 mm
= 0,55 kg 0,75 kg 1,14 kg
2] —
@ © =

Tabelle 34: Montagedaten - NEMA 23, Flanschmaf3 56 mm
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Montage ¢ Motorspezifische Montagedaten

3.2 Flanschmafl 60 mm

Kapitel 4
Montage

Lange / Gewicht
Basismotor 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
— 51,8 mm 62,0 mm 93,3 mm
0,62 kg 0,88 kg 1,40 kg
g
Basismotor + IP-Erweiterung IP40 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
305
% 82,3 mm 92,5 mm 123,8 mm
| 0,75kg 1,00 kg 1,55 kg
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
453
T —7 97,1 mm 107,3 mm 138,6 mm
0,75kg 1,00 kg 1,50 kg
=
Basismotor + ABR Inkrementalgeber + Bremse IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
91,1
T B B 184,4 mm
1,80 kg
=
; =
Basismotor + SSI Geber IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
45,3
; — 138,6 mm
| 1,50 kg
7!?

Tabelle 35: Montagedaten - Flanschmafd 60 mm
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Montage ¢ Motorspezifische Montagedaten

3.3 NEMA 34, Flanschmall 86 mm

Lange / Gewicht
Basismotor 80MPH1 80MPH3 | 80MPH4 | 80MPH6
L
2 T E 66,0 mm 98,0 mm 98,0 mm 130,0 mm
B —l 1,8 kg 3,0kg 3,0kg 4.2kg
B A =
Basismotor + IP-Erweiterung IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
30,5
off % o T+t 965mm | 1285mm | 1285mm | 160,5mm
e 2,1kg 3,3kg 3,3kg 45kg
]
S oS ‘!7,4;@
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP20 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
21
=]
EL 87,0mm | 119,0mm | 119,0mm | 151,0mm
1,9kg 3,1kg 3,1kg 4,3kg
=
R Inkrementalgeber IP65 80MPH1 80MPH3 | 80MPH4 | 80MPH6
L
354
L [
e — 133,4 mm 165,4 mm
3,1kg 4,3kg
‘!::7
Hiperface Geber IP65 80MPH1 80MPH3 | 80MPH4 | 80MPH6
L
30,5 29‘8i
M = 128,5 mm
B 34kg
=
Basismotor + ABR Inkrementalgeber + Bremse IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
90,5
188,5mm | 220,5mm
3,7kg 49kg

Tabelle 36: Montagedaten - NEMA 34, Flanschmaf3 86 mm
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Zubehor « Ubersicht

Kapitel 5 « Zubehor

1. Ubersicht

Bestellnummer Kurzbeschreibung Seite
IP-Erweiterungen
80XMPDXRE.W1-10 IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPD- und 80MPF-Serie, 2 96
IP40 fiir 80OMPD- und 1P65 fiir 80MPF-Motoren, 10 Einheiten pro Verpackung
80XMPHXRE.W1-10 IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPH-Serie, IP65, B9
10 Einheiten pro Verpackung
Motor-/Geberkabel
80CMxx001.21-01 Motorkabel, Ldnge xx m, 5x 0,75 mm?, 4-poliger Molex-Stecker firr Motor, schleppkettentaug- 599
lich, UL/CSA zugelassen
80CMxx001.61-01 Motorkabel Hiperface, L&nge xx m, 5x 0,75 mm?, 8-polige SpringTec Buchse motorseitig, 102
verstérkerseitig Aderendhilsen, schleppkettentauglich, UL/CSA zugelassen
80CMxx002.21-01 Motorkabel, L&nge xx m, 5x 0,75 mmz, 2x 0,5 mm?, 4-poliger Molex Stecker fir Motor, 105
2-poliger Molex Stecker fiir Bremse, schleppkettentauglich, UL/CSA zugelassen
80CMxx003.25-01 Inkrementalgeberkabel, Lénge xx m, 4x 0,14 mm?, 2x 0,35 mm?, 8-poliger Molex Stecker fir 108
Motor, 9-poliger DSUB-Stecker verstarkerseitig, schleppkettentauglich, UL zugelassen
80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel, Lange xx m, 5x 2x 0,14 mmz, 2x 0,5 mm2, 12-polige SpringTec Buch- 114
se motorseitig, 9-poliger DSUB-Stecker verstérkerseitig, schleppkettentauglich, UL/CSA zu-
gelassen
80CMxx013.21-01 Hybridkabel, Ldnge xx m, 4x 0,5 ,mmz, 2x 0,35 mm?, 3x 0,14 mm?, Molex-Stecker fiir Motor, 117
Aderendhdlsen verstérkerseitig
Zubehdrsatz fiir Motoren
80XMPXAC0.00-01 Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker und Crimpkontakte 121
80XMPXAC0.00-02 Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und 2-pol. Stecker und Crimpkontakte B121
Tabelle 37: Zubehor - Ubersicht
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Zubehor ¢ IP-Erweiterung ¢ Bestelldaten

2. IP-Erweiterung

2.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

80XMPDXRE.W1-10

IP40-Deckel und Verdrahtungsklemme fir 80MPD- und
80MPF-Schrittmotoren, 10 Einheiten pro Verpackung

80XMPHXRE.W1-10

IP65-Deckel und Verdrahtungsklemme fir 80MPH-Schritt-

motoren, 10 Einheiten pro Verpackung

Tabelle 38: IP-Erweiterung - Bestelldaten

2.2 Technische Daten

Bestellnummer I 80XMPDXRE.W1-10 80XMPHXRE.W1-10
Allgemeines

Basismotor 80MPD, 80MPF 80MPH
Schutzart ! IP40 IP65
Anzugsmoment der Befestigungs- 1Nm 1Nm
schrauben

Tabelle 39: IP-Erweiterung - Technische Daten

1) Gilt nicht fur den Spalt zwischen Schaft und Flansch

96

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05




Zubehor « IP-Erweiterung « Abmessungen

2.3 Abmessungen

86,6

IP-Erweiterung fir Schrittmotoren IP-Erweiterung fir Schrittmotoren
NEMA 23 (FlanschmaB 56 mm) und FlanschmaB 60 mm NEMA 34 (Flanschmaf 86 mm)

Abbildung 64: IP-Erweiterung - Abmessungen

2.4 Anschluss

Kabel
kundenseitig

IP-Erweiterung

80XMPDXRE.W1-10
80XMPHXRE.W1-10
(10 Stuck pro Packung)

Abbildung 65: IP-Erweiterung - Anschluss
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Zubehor » Kabel « Bestelldaten

3. Kabel

3.1 Bestelldaten

Motorkabel

Lange Standard Motorkabel Hiperface Motorkabel Motorkabel (inkl. Bremsleitungen)
1,0m 80CM01001.21-01 80CM01001.61-01 80CM01002.21-01

20m 80CM02001.21-01 80CM02001.61-01 80CM02002.21-01

30m 80CM03001.21-01 80CM03001.61-01 80CM03002.21-01

50m 80CM05001.21-01 80CM05001.61-01 80CM05002.21-01

10,0m 80CM10001.21-01 80CM10001.61-01 80CM10002.21-01

15,0m 80CM15001.21-01 80CM15001.61-01 80CM15002.21-01

200m 80CM20001.21-01 80CM20001.61-01 80CM20002.21-01

Seite 299 B102 2105

Tabelle 40: Motorkabel - Bestelldaten

Geberkabel

Lange ABR Geberkabel SSI Geberkabel Hiperface Geberkabel
1,0m 80CM01003.25-01 80CM01004.25-01 80CMO01005.65-01
20m 80CM02003.25-01 80CM02004.25-01 80CM02005.65-01
30m 80CM03003.25-01 80CM03004.25-01 80CM03005.65-01
50m 80CM05003.25-01 80CM05004.25-01 80CM05005.65-01
10,0m 80CM10003.25-01 80CM10004.25-01 80CM10005.65-01
15,0m 80CM15003.25-01 80CM15004.25-01 80CM15005.65-01
20,0m 80CM20003.25-01 80CM20004.25-01 80CM20005.65-01
Seite 2108 B111 B114

Tabelle 41: Geberkabel - Bestelldaten

Lénge Hybridkabel
1,0m 80CM01013.21-01
20m 80CM02013.21-01
30m 80CM03013.21-01
Seite 117

Tabelle 42: Hybridkabel - Bestelldaten
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Zubehor « Kabel « Motorkabel - 80CMxx001.21-01

3.2 Motorkabel - 80CMxx001.21-01

3.2.1 Anschlussbelegung

Abmessungen

‘ Klemmbare Lénge der Adernendhiilsen: 8 mm

~—

Schirmgeflecht

45
50
Anschlussbelegung
Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
OO 2 2 B\ blau
s\[dO|« ] 3 A schwarz zur freien
=0 oI Verdrahtung
4 B braun
. Anschluss an
Kabelschuh Bezeichnung Adernfarbe Antriebssystem
PE-Leiter / Schirm gelb / griin
oy ™

Tabelle 43: 80CMxx001.21-01 Motorkabel - Abmessungen und Pinbelegung

Kapitel 5
Zubehor

Kabellangen
Bestellnummer Lénge [cm] Lange [m]
80CM01001.21-01 100 1,0
80CM02001.21-01 200 2,0
80CM03001.21-01 300 3,0
80CM05001.21-01 500 5,0
80CM10001.21-01 1.000 10,0
80CM15001.21-01 1.500 15,0
80CM20001.21-01 2.000 20,0

Tabelle 44: 80CMxx001.21-01 Motorkabel - Kabellangen
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Zubehor » Kabel » Motorkabel - 80CMxx001.21-01

3.2.2 Kabelplan

Adernendhiilsen

Motorstecker

grau (0,75 mm?)

10 o A\
blau (0,75 mm?)

2« > B\
schwarz (0,75 mm?)

3« > A
braun (0,75 mm?)

o B

4 O
Kabelschuh © om -I- m m = m

Ib/grii 0,75 2
-ge/g-run-( -mm-) - - - - - - -OPE@

3.2.3 Technische Daten

Abbildung 66: 80CMxx001.21-01 Motorkabel - Kabelplan

Produktbezeichnung 80CMxx001.21-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 5x 0,75 mm?2
Besténdigkeit Olfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803 sowie handelsiibliche Hydraulikdle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V E63216 sowie CSA AWM I/1l, 90°C, 1000 V, FT2, LL46064
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Leistungsleiter, PE
Anzahl 5
Querschnitt 0,75 mm?
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/grin
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze 96x 0,10 mm
Schirm Nein
Verseilung Nein

Gesamtverseilung

5 Adern verseilt

Gesamtschirmung Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%
AuBenmantel
Material PUR
Farbe orange
Bedruckung B & R 5x0,75 FLEX
UL AWM STYLE 20234 80°C 1000V E63216
CSA AWM 1/l A/B 90°C 1000V FT2 LL46064
Tabelle 45: 80CMxx001.21-01 Motorkabel - Technische Daten
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Zubehor « Kabel « Motorkabel - 80CMxx001.21-01

Produktbezeichnung

80CMxx001.21-01

Elektrische Eigenschaften

Betriebsspannung max. 1.000 V
Prifspannung

Ader/Ader 3,0kV

Ader/Schirm 3,0kV
Leiterwiderstand <29,0 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ x km
max. Strombelastbarkeit gemaB IEC
60364-5-523 abhéngig von der Verlegeart

an Wanden 130A

im Installationsrohr bzw. Kabelkanal 11,5A

in einer Kabeltasse 135A
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich

bewegt -10 bis 70°C

ruhend -20 bis 90°C

Mechanische Eigenschaften

AuBendurchmesser 8,5 mm £0,3 mm
Biegeradius >7,5x AuBendurchmesser
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <69
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 128 g/m

Tabelle 45:

80CMxx001.21-01 Motorkabel - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel « Hiperface Motorkabel - 80CMxx001.61-01

3.3 Hiperface Motorkabel - 80CMxx001.61-01

3.3.1 Anschlussbelegung

Abmessungen

Klemmbare Lénge der Adernendhiilsen: 8 mm

=

I /‘</
(\

Schirmgeflecht 45

Anschlussbelegung

Rundstecker ") Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
9-polige Buchse
1 A schwarz
2 A\ grau
3 B braun )
zur freien
4 B\ blau Verdrahtung
5 NC Anschluss an
A NC - Antriebssystem
B Kodierstift
C NC
PE PE-Leiter / Schirm gelb / griin

Tabelle 46: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Abmessungen und Pinbelegung

1) Pin B des Rundsteckers dient als Kodierstift und verhindert somit fehlerhaftes Stecken.

Kabellangen
Bestellnummer Lénge [cm] Lange [m]
80CM05001.61-01 500 5,0
80CM15001.61-01 1.500 15,0
80CM20001.61-01 2.000 20,0

Tabelle 47: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Kabellangen
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Zubehor ¢ Kabel ¢ Hiperface Motorkabel - 80CMxx001.61-01

3.3.2 Kabelplan

Motorstecker Adernendhiilsen

schwarz (0,75 mm?)

1¢ > A
rau 0,75 mm?

20 g ( ) o A
braun (0,75 mm?)

30 o B
blau (0,75 mm?)

4 « > B\

Ib/grii 0,75 2
-ge-grun-(-mﬂ)- - - - - - -OPE@

50 o ™
Ll
oy

Be Kodierstift

Abbildung 67: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Kabelplan

3.3.3 Technische Daten

Produktbezeichnung 80CMxx001.61-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 5x 0,75 mm?
Besténdigkeit Olfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803 sowie handelstibliche Hydraulikdle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V E63216 sowie CSA AWM I/11, 90°C, 1000 V, FT2, LL46064
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Leistungsleiter, PE
Anzahl 5
Querschnitt 0,75 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/grin
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze 96x 30,10 mm
Schirm Nein
Verseilung Nein
Gesamtverseilung 5 Adern verseilt
Gesamtschirmung Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%
AuBenmantel
Material PUR
Farbe orange
Bedruckung B & R 5x0,75 FLEX

UL AWM STYLE 20234 80°C 1000V E63216
CSA AWM I/l A/B 90°C 1000V FT2 LL46064

Tabelle 48: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel « Hiperface Motorkabel - 80CMxx001.61-01

Produktbezeichnung

80CMxx001.61-01

Elektrische Eigenschaften

Betriebsspannung max. 1.000 V
Prifspannung

Ader/Ader 3,0kV

Ader/Schirm 3,0kV
Leiterwiderstand <29,0 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ x km
max. Strombelastbarkeit gemaB IEC
60364-5-523 abhéngig von der Verlegeart

an Wanden 130A

im Installationsrohr bzw. Kabelkanal 11,5A

in einer Kabeltasse 135A
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich

bewegt -10 bis 70°C

ruhend -20 bis 90°C

Mechanische Eigenschaften

AuBendurchmesser 8,5 mm £0,3 mm
Biegeradius >7,5x AuBendurchmesser
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <69
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 128 g/m

Tabelle 48: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Technische Daten
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3.4 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - 80CMxx002.21-01

3.4.1 Anschlussbelegung

Zubehor ¢ Kabel »« Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - 80CMxx002.21-01

Abmessungen

L

Klemmbare Lange der Adernendhilsen: 8 mm

Schirmgeflecht

75

Anschlussbelegung

ey T

Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
OO 2 2 B\ blau
OO+ ] 3 A schwarz
=0 — = 4 B braun
Feldklemme 2-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe 2ur freien
Verdrahtung
1 24 VDC Bremse wei3 / rot
1 2 GND weiB Anschluss an
l Antriebssystem
o [ ]
&_‘
Kabelschuh Bezeichnung Adernfarbe
PE-Leiter / Schirm gelb / griin

Tabelle 49: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Abmessungen und Pinbelegung

Kabellangen
Bestellnummer Lange [cm] Lange [m]
80CM01002.21-01 100 1,0
80CM02002.21-01 200 2,0
80CM03002.21-01 300 3,0
80CM05002.21-01 500 5,0
80CM10002.21-01 1.000 10,0
80CM15002.21-01 1.500 15,0
80CM20002.21-01 2.000 20,0

Tabelle 50: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Kabellangen
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Zubehor « Kabel « Motorkabel (inkl.

3.4.2 Kabelplan

Bremsleitungen) - 80CMxx002.21-01

Adernendhiilsen

Kabelschuh @ om

- - ==

Motorstecker

grau (0,75 mm?2)

10 o A\
blau (0,75 mm?)

2 ¢ > B\
schwarz (0,75 mm?)

3« > A
braun (0,75 mm?2)

4 O o B

gelb/grin (0,75 mm2)
- - - - -

weif3/rot (0,50 mm?) * *
1 o B+
weild (0,50 mm?)
2 a 0 B-
Stecker fir
Motorbremse

Abbildung 68: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Kabelplan

3.4.3 Technische Daten

Produktbezeichnung 80CMxx002.21-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 5x 0,75 mm2
Bestéandigkeit Olfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803 sowie handelsiibliche Hydraulikle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V E63216 sowie CSA AWM I/1l, 90°C, 1000 V, FT2, LL46064
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Leistungsleiter, PE
Anzahl 5
Querschnitt 0,75 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/grin
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze 96x 0,10 mm
Schirm Nein
Verseilung Nein
Signalleiter (Bremse)
Anzahl 2
Querschnitt 0,50 mm?
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben wei3, weil/rot
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze 64x 0,10 mm
Schirm paarweise geschirmt, verzinntes Cu-Geflecht,
optische Bedeckung >85% sowie Folienbandierung
Verseilung weif3 mit wei3/rot

Gesamtverseilung

mit Fillelementen und abschlieBender Folienbandierung

Gesamtschirmung

Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%

Tabelle 51: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel »« Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - 80CMxx002.21-01

Produktbezeichnung 80CMxx002.21-01
AuBenmantel
Material PUR
Farbe orange
Bedruckung B & R 5x0,75 + 1x2x0,50 FLEX

UL AWM STYLE 20234 80°C 1000V E63216
CSA AWM /11 A/B 90°C 1000V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Betriebsspannung max. 1.000 V
Prifspannung
Ader/Ader 3,0kV
Ader/Schirm 3,0kV
Leiterwiderstand
Leistungsleiter, PE <29,0 Q/km
Signalleiter (Bremse) <39,0 V/km
Isolationswiderstand >200 MQ x km
max. Strombelastbarkeit gemaB IEC
60364-5-523 abhéngig von der Verlegeart
an Wanden 130A
im Installationsrohr bzw. Kabelkanal 115A
in einer Kabeltasse 135A
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
AuBendurchmesser 10,8 mm 0,4 mm
Biegeradius >7,5x AuBendurchmesser
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <69
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 260 g/m

Tabelle 51: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Technische Daten
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Zubehor » Kabel « ABR Geberkabel - 80CMxx003.25-01

3.5 ABR Geberkabel - 80CMxx003.25-01

3.5.1 Anschlussbelegung

Abmessungen

Anschlussbelegung

DSUB 9-poliger Stecker
Feldklemme 8-polig Bezeichnung (6 Pins belegt)

1 A 1

2 3

3 R R 5
1234 4 NC
B e

s s 6 +24VDC | Geberversorgung +24 V 8

7 com Geberversorgung 0 V 9

8 Temp Temperatur 7

Adernfarben/Verdrahtung siehe 3.5.2 "Kabelplan" auf Seite 109

Kabelschuh Bezeichnung Adernfarbe
T Schirm

Tabelle 52: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung

Kabellangen
Bestellnummer Lange [cm] Lange [m]
80CM01003.25-01 100 1,0
80CM02003.25-01 200 2,0
80CM03003.25-01 300 3,0
80CM05003.25-01 500 5,0
80CM10003.25-01 1.000 10,0
80CM15003.25-01 1.500 15,0
80CM20003.25-01 2.000 20,0

Tabelle 53: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Kabellangen
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3.5.2 Kabelplan

Zubehor « Kabel « ABR Geberkabel - 80CMxx003.25-01

DSUB-Stecker

ABR-Stecker 9-polig
grin (0,14 mm?)
Al 10O o1 |A
elb (0,14 mm?2
Bl 2o gelb ( ) o2
rau (0,14 mm?
R| 3o grau ( ) o3 |B
40 o4
50 o5 |R
rot (0,35 mm?)
+24VDC | 6 ¢ o6
schwarz (0,35 mm?)
COM | 7 ¢ O 7 | Temp.
weif3 (0,14 mm?)
Temp.| 8 @ > 8 | +24VDC
Kabelschuh @ > 9 | COM

3.5.3 Technische Daten

Abbildung 69: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Kabelplan

Produktbezeichnung 80CMxx003.25-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 2x 0,35 mm2 + 4x 0,14 mm2
Bestéandigkeit QOlfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803 sowie handelsiibliche Hydraulikle
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V E63216
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Querschnitt 0,35 mm?
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben rot, schwarz
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze 45x 0,10 mm
Schirm Nein
Verseilung Nein
Signalleiter
Anzahl 4
Querschnitt 0,14 mm2
Aderisolation Foam Polyolefin
Adernfarben griin, gelb, grau, weil
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze 19x 0,102 mm
Kapazitat Ader/Ader nom. 38 pF/m
Schirm Nein
Verseilung alle 4 Leiter miteinander

Gesamtverseilung

mit Fillelementen und abschlieBender Folienbandierung

Gesamtschirmung

Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%

Tabelle 54: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Technische Daten
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Zubehor » Kabel « ABR Geberkabel - 80CMxx003.25-01

Produktbezeichnung 80CMxx003.25-01
AuBenmantel

Material PUR

Farbe matt

Bedruckung B & R 4x0,14 + 2x0,35 FLEX

UL AWM STYLE 20963 80°C 30 E63216

Elektrische Eigenschaften
Betriebsspannung max. 30 V
Prifspannung

Ader/Ader 1,0kV

Ader/Schirm 0,5kV
Leiterwiderstand

Versorgungsleiter <55,0 Q/km

Signalleiter <134,0 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ x km
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich

bewegt -10 bis 50°C

ruhend -20 bis 80°C

Mechanische Eigenschaften

AuBendurchmesser 5,8 mm £0,2 mm
Biegeradius >12,5x AuBendurchmesser
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4mfs
Beschleunigung <69
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 45 g/m
Tabelle 54: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Technische Daten
110 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05




Zubehor « Kabel « SSI Geberkabel - 80CMxx004.25-01

3.6 SSI Geberkabel - 80CMxx004.25-01

3.6.1 Anschlussbelegung

Abmessungen

Anschlussbelegung

DSUB 9-poliger Stecker
Feldklemme 8-polig Bezeichnung (8 Pins belegt)

1 D Dateneingang 1

2 D\ Dateneingang invertiert 2

3 T Taktausgang 4

1234 4 T Taktausgang invertiert 5
iﬂ 5 e |kc 3
5 8 6 Up Geberversorgung +24 V 8
7 COoM Geberversorgung 0 V 9

8 Viat Batteriepufferung 3 V 6

Adernfarben/Verdrahtung siehe 3.6.2 "Kabelplan" auf Seite 112

Kabelschuh Bezeichnung Adernfarbe
Schirm

Tabelle 55: 80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung

Kabellangen
Bestellnummer Lange [cm] Lange [m]
80CM01004.25-01 100 1,0
80CM02004.25-01 200 2,0
80CM03004.25-01 300 3,0
80CM05004.25-01 500 5,0
80CM10004.25-01 1.000 10,0
80CM15004.25-01 1.500 15,0
80CM20004.25-01 2.000 20,0

Tabelle 56: 80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Kabellangen
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Zubehor » Kabel » SSI Geberkabel - 80CMxx004.25-01

3.6.2 Kabelplan

DSUB-Stecker

SSI-Stecker 2/ ~ 9-polig
] rau (0,14 mm? !
D| 10 e [ grau { ) — ©11D
P ’ rosa (0,14 mm?) Py
D\| 2 © . f - o 2 |D\
! \ ’ violett (0,14 mm?) ! \
T| 3¢ — — —o 3 |I2C
L ’ elb (0,14 mm? Vo
1l 4o 1 : - gelb ( ) ! : a4 T
P weis (0,34 mm?) Vo
12C| 5 C - n T y 05 [T\
' 1
]

Uy Vbat
COM NC
Viat Up

Kabelschuh COM

3.6.3 Technische Daten

Abbildung 70: 80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Kabelplan

Produktbezeichnung 80CMxx003.25-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 1x 4x 0,14 mm?2 + 4x 0,34 mm2
Besténdigkeit Olfestigkeit geméaB VDE 0472 Teil 803 Priifart B
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V E63216
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 4
Querschnitt 0,34 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben weil/griin, braun/griin, blau, weil3
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze
Schirm Nein
Verseilung Nein
Signalleiter
Anzahl 4
Querschnitt 0,14 mm?
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben gelb, grau, rosa, violett
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Schirm Nein
Verseilung alle 4 Leiter miteinander

Gesamtverseilung

mit abschlieBender Folienbandierung

Gesamtschirmung

Geflecht aus verzinntem Cu-Draht

Tabelle 57: 80CMxx003.25-01 SSI Geberkabel - Technische Daten
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Zubehor « Kabel « SSI Geberkabel - 80CMxx004.25-01

Produktbezeichnung 80CMxx003.25-01
AuBenmantel
Material PUR
Farbe schwarz
Bedruckung Heidenhain UR AWM Style 20963 80°C 30 V E63216
Elektrische Eigenschaften
Prifspannung
Ader/Ader 0,5kV
Ader/Schirm 0,5kV
Leiterwiderstand
Versorgungsleiter <55,0 Q/km
Signalleiter <134,0 Ykm
Isolationswiderstand >200 MQ x km
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich
bewegt -10 bis 80°C
ruhend -40 bis 80°C

Mechanische Eigenschaften

AuBendurchmesser 6,0 mm +0,25 mm
Biegeradius
einmalige Biegung >20 mm
bewegt >75 mm
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 80 g/m

Tabelle 57: 80CMxx003.25-01 SSI Geberkabel - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel ¢ Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01

3.7 Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01

3.7.1 Anschlussbelegung

Abmessungen

Anschlussbelegung

Rundstecker ") DSUB 9-poliger Stecker
12-polige Buchse Adernfarbe / Bezeichnung (8 Pins belegt)

siehe 3.7.2 "Kabelplan" auf Seite 115

Schirm ist jeweils steckerseitig
am Gehéuse angeschlossen

Tabelle 58: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung

1) Pin 4 des Rundsteckers dient als Kodierstift und verhindert somit fehlerhaftes Stecken.

Kabelldngen
Bestellnummer Lange [cm] Lange [m]
80CM01005.65-01 100 1,0
80CM02005.65-01 200 2,0
80CM03005.65-01 300 3,0
80CM05005.65-01 500 5,0
80CM10005.65-01 1.000 10,0
80CM15005.65-01 1.500 15,0
80CM20005.65-01 2.000 20,0

Tabelle 59: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Kabellangen
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3.7.2 Kabelplan

Zubehor ¢ Kabel ¢ Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01

Geber
Rundstecker
+10 VDC 1 o]
DSUB-Stecker
D| 2 Commm 9-polig
D\| 3 a== +10 VDC
Kodierstift | 4 ® SIN
riin (0,14 mm?
50 = L ) —0 3 | REF SIN
l braun (0,14 mm?) \
60 = O 4 | D\
rau (0,14 mm?
com| 7 = grau { ) ——o 5 | Cos
l gelb (0,14 mm?)
SIN| 8 & — =m0 6 |COM
weil3 (0,14 mm?
REFSIN| 9 a = ( ) o7
l violett (0,14 mm?)
COS | 10a — mmm0 3 | SIN
REF COS | 11a=—=H I ED 9 ) REF SIN
120

Abbildung 71: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Kabelplan

3.7.3 Technische Daten

Produktbezeichnung 80CMxx005.65-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 5x 2x 0,14 mm2 + 1x 2x 0,50 mm?
Bestandigkeit Olfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803, sowie handelstibliche Hydraulikle
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V, E63216 sowie CSA AWM I/l A/B, 90°C, 30 V, FT1 LL46064
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Querschnitt 0,50 mm?
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben weiB/griin, weiB/rot
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze
Schirm Nein
Verseilung weiB/rot mit weiB/griin und Fiillelementen
Signalleiter
Anzahl 10
Querschnitt 0,14 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben blau, braun, gelb, grau, griin, rosa, rot, schwarz, violett, weil3
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze
Schirm Nein
Verseilung griin mit braun, grau mit gelb, weiB mit violett, schwarz mit rot, rosa mit blau

Tabelle 60: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel ¢ Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01

Produktbezeichnung

80CMxx005.65-01

Gesamtverseilung

mit abschlieBender Folienbandierung

Gesamtschirmung Cu-Geflecht, optische Bedeckung >85% sowie Trennfolie dartiber
AuBenmantel

Material PUR

Farbe RAL 6018

Bedruckung BERNECKER + RAINER 10x0,14+2x0,50 FLEX

UL AWM STYLE 20963 80°C 30 V E63216
CSA AWM I/l A/B 90°C 30 V FT1 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Prifspannung
Ader/Ader 1,0kV
Ader/Schirm 0,8kV
Leiterwiderstand
Versorgungsleiter <40,0 Q/km
Signalleiter <140,0 Ykm
Isolationswiderstand >200 MQ x km
Umgebungsbedingungen
Temperaturbereich
bewegt -10 bis 80°C
ruhend -40 bis 90°C

Mechanische Eigenschaften

AuBendurchmesser 7,85 mm +0,2 mm
Biegeradius
einmalige Biegung >24 mm
bewegt >60 mm
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 80 g/m

Tabelle 60: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Technische Daten
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Zubehor « Kabel «

3.8 Hybridkabel - 80CMxx013.21-01

3.8.1 Anschlussbelegung

Hybridkabel

- 80CMxx013.21-01

Abmessungen

L

Klemmbare Léange der Adernendhiilsen: 8 mm

Anschlussbelegung

Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
1 @D 2 2 B\ blau
3 @@ 4 3 schwarz
0= T 4 B braun
Feldklemme 8-polig Adernfarbe / Bezeichnung
1 A " zur freien
grun Verdrahtung
2 B gelb
3 R grau Anschluss an
1234 2 NC Antriebssystem
D@DD‘
6 24VDC rot
7 COM schwarz
8 NC
Kabelschuh Bezeichnung Adernfarbe Kabelschuh
E iy RS PE-Leiter / Schirm gelb / griin [ e

Tabelle 61: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel

- Abmessungen und Pinbelegung

Kabelldngen
Bestellnummer Lénge [cm] Lange [m]
80CM01013.21-01 100 1,0
80CM02013.21-01 200 2,0
80CM03013.21-01 300 3,0

Tabelle 62: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel -

Kabellangen
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Zubehor ¢ Kabel « Hybridkabel - 80CMxx013.21-01

3.8.2 Kabelplan

Aderendhiilsen

Motorstecker ST mm A
1 grau (0,5 mm2) r
10 = ) o A\
5 o blau (0,5 mm2) . B
3 ; \ schwarz (0,5 mm?) h \
c
] ' : n > A
' ' braun (0,5 mm2) ' '
4 ¢ e — > B
1 ] 1) '
Kabelschuh @ om == 4= 6—0‘ ------------------------------------ —@= m o PEQ Kabelschuh
1 ”n
' ' 1 grin (0,14 mm?) 1 ' '
1 ] ] : 'I [ ] ] > A
! ' gelb (0,14 mm?) o !
2 = A
3 I grau (0,14 mm2) b R
fe: = = o)
: 1 1) ' 1) ' : '
1 ] ' ) ' ) f ]
4 0 [ 1 [ [ [ 1
[l ' [ [ [l [l
1 1 ) ' ) ' 1 ]
50 A T
6« v rot (0,35 mm2) e . 24VDC
H [} [} H
Vo V1 schwarz (0,35 mm?) V1 v
7 ¢ — = a - > COM
8 o ‘\_l’_______________________________________________\\,l‘

ABR-Stecker

Abbildung 72: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Kabelplan
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3.8.3 Technische Daten

Zubehor ¢ Kabel » Hybridkabel - 80CMxx013.21-01

Produktbezeichnung 80CMxx013.21-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 4x 0,5 mm?2 + 2x 0,35 mm? + 3x 0,14 mm?
Besténdigkeit Olfestigkeit gemaB VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydrauliksle
Zulassung UL AWM Style 20963 80°C 30 V E63216 sowie CSA AWM I/1l A/B 90°C 30 V FT2 LL46064
Zertifizierungen c-UL-us
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Querschnitt 0,35 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben rot, schwarz
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze 45x 0,10 mm
Signalleiter
Anzahl 3
Querschnitt 0,14 mm2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Adernfarben griin, gelb, grau
Ausfihrung verzinnte Cu-Litze 19x 0,102 mm

Versorgungsleiter + Signalleiter
Schirm

Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%

Verseilung Ja, gemeinsam mit Versorgungsleiter
Leistungsleiter

Anzahl 4

Querschnitt 0,50 mm?

Aderisolation Spezial Thermoplast

Adernfarben grau, blau, schwarz, braun

Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze 64x 0,10 mm

Schirm Nein

Verseilung Nein
Gesamtverseilung Nein

Gesamtschirmung Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, opt. Bedeckung >85%
AuBenmantel

Material PUR

Farbe matt

Bedruckung B & R 4x0,50+1x(2x0,35+3x0,14 C) FLEX

UL AWM STYLE 20963 80°C 30 V E63216
CSA AWM I/l A/B 90°C 30 V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Betriebsspannung max. 30 V
Prifspannung
Ader/Ader 1,0kV
Ader/Schirm 0,5kV
Leiterwiderstand
Versorgungsleiter <55,0 Q/km
Signalleiter <134,0 km
Leistungsleiter <39,0 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ x km

Tabelle 63: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Technische Daten
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Zubehor ¢ Kabel « Hybridkabel - 80CMxx013.21-01

Produktbezeichnung

80CMxx013.21-01

Umgebungsbedingungen

Temperaturbereich
bewegt -10 bis 50°C
ruhend -20 bis 80°C
Mechanische Eigenschaften
AuBendurchmesser 7,20 mm £0,25 mm
Biegeradius >12,5 x AuBendurchmesser
Schleppkettendaten
Geschwindigkeit <4m/s
Beschleunigung <69
Biegewechsel (Erwartungswert) >3.000.000
Gewicht ca. 85 g/m

Tabelle 63:

80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Technische Daten

120

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Zubehor « Zubehdrsatz fir Motoren mit Geber/Haltebremse ¢ Bestelldaten

4. Zubehorsatz fir Motoren mit Geber/Haltebremse

4.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung

80XMPXAC0.00-01 | Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker und
Crimpkontakte
Inhalt Molex Teilenummer
1x 8-poliger Stecker 0430250800
1x 4-poliger Stecker 0039012040
7x Crimpkontakte (fir 8-poligen Stecker) 0430300002
6x Crimpkontakte (fiir 4-poligen Stecker) 0444761111

80XMPXAC0.00-02 | Zubehdrsatz fiir Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und 2-pol. Stecker

und Crimpkontakte

Inhalt Molex Teilenummer
1x 8-poliger Stecker 0430250800

1x 4-poliger Stecker 0039012040

1x 2-poliger Stecker 0039012040

7x Crimpkontakte (fir 8-poligen Stecker) 0430300002

10x Crimpkontakte (fir 4-/2-polige Stecker) 0444761111

Tabelle 64: Zubehorsatz fir Motoren mit Geber/Haltebremse - Bestelldaten

Fur die Montage/Demontage der Crimpkontakte werden spezielle Crimp-Werkzeuge benétigt:

Molex Teilenummer

Crimpzange Auslosewerkzeug
4-/2-polige Stecker 0638190900 0011030044
8-polige Stecker 0638190000 0011030043

Abbildung 73: Crimp-Werkzeuge zur Montage/Demontage der Crimpkontakte
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Normen und Zulassungen ¢ Giiltige européische Richtlinien

Kapitel 6 « Normen und Zulassungen

1. Gultige europaische Richtlinien

* EMV-Richtlinie 89/336/EWG
* Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG
e Maschinenrichtlinie 98/37/EG

2. Gultige Normen

Norm Beschreibung

EN 60034-1 Drehende elektrische Maschinen
o Teil 1: Bemessung und Betriebsverhalten

Tabelle 65: Gultige Normen

Kapitel 6
Normen und Zulassungen
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Abkiirzungen ¢ Allgemeines

Anhang A « Abkilrzungen

1. Allgemeines

Im Anwenderhandbuch werden z. B. bei den technischen Datentabellen oder der Beschreibung
von Anschlussbelegungen Abkirzungen verwendet.

2. Ubersicht

Abkiirzung Steht fiir Beschreibung

NC Normally closed Steht bei einem Relaiskontakt fiir Offner.

Not connected Wird bei der Beschreibung von Anschlussbelegungen verwendet, wenn eine
Klemme oder ein Pin modulseitig nicht angeschlossen ist.

ND Not defined Steht in den technischen Datentabellen fiir einen nicht definierten Wert. Z. B.
weil es von einem Kabelhersteller zu bestimmten technischen Daten keine An-
gabe gibt.

NO Normally open Steht bei einem Relaiskontakt fir SchlieBer.

TBD To be defined Wird in den technischen Datentabellen verwendet, wenn es derzeit zu diesem
technischen Datum noch keine Angabe gibt. Der Wert wird zu einem spéteren
Zeitpunkt nachgeliefert.

Tabelle 66: Im Anwenderhandbuch verwendete Abkirzungen

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 125

Anhang A
Abkirzungen



Abkiirzungen « Ubersicht

126 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Abbildung 1:

Abbildung 2:
Abbildung 3:
Abbildung 4:
Abbildung 5:
Abbildung 6:
Abbildung 7:
Abbildung 8:
Abbildung 9:

Abbildung 10:
Abbildung 11:
Abbildung 12:
Abbildung 13:
Abbildung 14:
Abbildung 15:
Abbildung 16:
Abbildung 17:
Abbildung 18:
Abbildung 19:
Abbildung 20:
Abbildung 21:
Abbildung 22:
Abbildung 23:
Abbildung 24:
Abbildung 25:
Abbildung 26:
Abbildung 27:
Abbildung 28:
Abbildung 29:
Abbildung 30:
Abbildung 31:

Abbildung 32:
Abbildung 33:
Abbildung 34:
Abbildung 35:
Abbildung 36:
Abbildung 37:
Abbildung 38:
Abbildung 39:

Abbildung 40:

Abbildungsverzeichnis

Beispiel fur Aufkleber "Heil3e Oberflache" (3 Stuck sind dem ACOPOsmicro

DEIGEIEOL) .. s 17
Prinzip der Vermessung des MOtOrmomMENtS ..........cooeeiiiieieeeeiiiiieaeeeiiieee e 21
Schrittmotor mit IP65 Option / Anschlussklemme der IP65 Option................. 23
Schrittmotoren mit Geberoption IP20 ... 24
NEMA 34 Schrittmotor mit Geberoption IP65...........cccccceevviiiiee i, 24
NEMA 34 Schrittmotor mit Geber- und Bremsoption ..........cccoeevvveveeiiciveneennns 25
Axial- und Radialkréfte (Fa und Fr) ... 30
Schrittmotoren NEMA 23 - Mechanische Abmessungen ............ccccoocoeeeeine 35
Schrittmotoren - VerdrahtUng ..........oooueeeiieiiiii e 35
80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A........ccccoiiiiiiennne 36
80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A..............cccvveeeenne 36
80MPD1.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel........ 37
80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A........cccccevieeiiieenns 38
80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A............c.ccccceeenee 38
80MPD3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel........ 39
80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A........ccccoiiiiiieinie 40
80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A..............cccvveeenne 40
80MPD5.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel........ 41
Schrittmotoren Flanschmafd 60 mm - Mechanische Abmessungen................ 44
Schrittmotoren - Verdrahtung ..........coooeeeiiiieiiie e 44
80MPF1.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 2,5 A ......cccoceevieienieenns 45
80MPF1.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A .........cccccooiieeenes 45
80MPF3.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 25 A .........cccovcevenenee. 46
80MPF3.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A .........c..cooeviveeenns 46
80MPF5.250S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 2,5 A ........cccoviiieniienne 47
80MPF5.250S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 5 A .........cccoooiiieiiieens a7
Schrittmotoren NEMA 34 - Mechanische Abmessungen ...........cccccovveeenneenne 50
Schrittmotoren - VerdrahtUng .........oooueeeiiiiiiiiiee e 50
80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A.......cccccocvevienennee. 51
80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A..............ccoceeeenne 51
80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DI BB Ve 52
80MPH1.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DEIAB V . e 52
80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A.......cccccocvivienicnnee. 53
80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A..........cccocceeeiieene 53
80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DI BB Vbbb 54
80MPH3.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DEIAB V .. 54
80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A.......cccccoviiveneennen. 55
80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A.........cccccccceeeieene 55
80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DI BB Vbbb 56
80MPH4.300S000-01 Drehmomentkennlinien, Vergleich seriell/parallel

DEIAB V.. 56

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05

Abbildungsverzeichnis



Abbildungsverzeichnis

Abbildung 41:
Abbildung 42:
Abbildung 43:

Abbildung 44:

Abbildung 45:
Abbildung 46:
Abbildung 47:

Abbildung 48:

Abbildung 49:
Abbildung 50:

Abbildung 51:
Abbildung 52:

Abbildung 53:
Abbildung 54:

Abbildung 55:
Abbildung 56:
Abbildung 57:
Abbildung 58:
Abbildung 59:
Abbildung 60:
Abbildung 61:
Abbildung 62:
Abbildung 63:
Abbildung 64:
Abbildung 65:
Abbildung 66:
Abbildung 67:
Abbildung 68:
Abbildung 69:
Abbildung 70:
Abbildung 71:
Abbildung 72:
Abbildung 73:

80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 5 A........c.cccooiiiiiieenns 57
80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 10 A..........ccccceeevieene 57
80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel

DI BB Ve 58
80MPH4.500S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel

DEIAB V .. 58
80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien seriell 3 A........ccccocvevveniennee. 59
80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 6 A...........cccoceeeiieene 59
80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel

DI BB Ve 60
80MPH6.300S000-01 Drehmomentkennlinien Vergleich seriell/parallel

DEIAB V .. 60
80MPH6.101S000-01 Drehmomentkennlinien parallel 10 A............cccceeeeene 61
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Anordnung der
FelAKIEMIMEN ...t 67

Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Abmessungen........ 67
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Anordnung der
FeldKIEMMEN ...t 71
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Abmessungen........ 72
Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Anordnung der

FelaKIEMIMEN ...t e e e ee s 76
Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Abmessungen................ 76
Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Abmessungen...........cocceeeeeennnee 79
Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Drehbare Anschliisse.................. 79
Schrittmotoren mit Bremsoption - Anordnung der Feldklemmen .................... 83
Schrittmotoren Bremsoption - ADMeSSUNGEN........c.cocveiiiiiiiiiiiiiccee e 84
Schrittmotoren Bremsoption - Abmessungen der 80MPF-Motoren ................ 84
Montagehinweise - Motor-/Geberkabel ... 88
Montagehinweise - 80MPF-Motor, Deckel, Dichtungen, Schrauben............... 90
Montagehinweise - 80MPF-Motor, Deckel, Dichtungen, Schrauben............... 91
IP-Erweiterung - ADMESSUNGEN .......coeiiiiiiiiieee et e e e 97
IP-Erweiterung - ANSCRIUSS .......cocuviiiiiieiiec e 97
80CMxx001.21-01 Motorkabel - Kabelplan.............cccoviiiiiiieniiieeec e 100
80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Kabelplan............cccccccevivveiineen. 103
80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Kabelplan ............... 106
80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Kabelplan...........cccccoooevniiinininienn. 109
80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Kabelplan ...........cccccooeeiiiinniinenieene 112
80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Kabelplan............cccccccovieeiinene 115
80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Kabelplan............cccccooiiiiiiiiecceee 118
Crimp-Werkzeuge zur Montage/Demontage der Crimpkontakte .................. 121

128

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Tabelle 1:
Tabelle 2:
Tabelle 3:
Tabelle 4:
Tabelle 5:
Tabelle 6:
Tabelle 7:
Tabelle 8:
Tabelle 9:

Tabelle 10:
Tabelle 11:
Tabelle 12:
Tabelle 13:
Tabelle 14:
Tabelle 15:
Tabelle 16:
Tabelle 17:
Tabelle 18:
Tabelle 19:
Tabelle 20:
Tabelle 21:
Tabelle 22:
Tabelle 23:
Tabelle 24:
Tabelle 25:
Tabelle 26:
Tabelle 27:
Tabelle 28:
Tabelle 29:
Tabelle 30:
Tabelle 31:
Tabelle 32:
Tabelle 33:
Tabelle 34:
Tabelle 35:
Tabelle 36:
Tabelle 37:
Tabelle 38:
Tabelle 39:
Tabelle 40:
Tabelle 41:
Tabelle 42:
Tabelle 43:
Tabelle 44:
Tabelle 45:
Tabelle 46:
Tabelle 47:

Tabellenverzeichnis

HaNABUCHNISTONE ...
Beschreibung der verwendeten Sicherheitshinweise
Schrittmotoren in unterschiedlichen Gro3en
Ansteuerung der Schrittmotoren ............ccccceeeeeiiieeeeenes

Maximal zulassige Axial- und Radialkrafte (Fa und Fr)........ccccoooieiiiiniiiiennnne
Schrittmotoren - UDEISICL ........cc.c.cvviviiiciiiceiceee e
Schrittmotoren - Bestellschlussel....................

Schrittmotoren NEMA 23 - Bestelldaten
Schrittmotoren NEMA 23 - Technische Daten .........cccccceiiiiiiiieiiiiieeceeiieee e
Schrittmotoren NEMA 23 - MOtOIANGE .......eveiiieieiiieee e
Schrittmotoren Flanschmafd 60 mm - Bestelldaten ............ccccoeiiieiiiniiiiincenee
Schrittmotoren Flanschmald 60 mm - Technische Daten
Schrittmotoren Flanschmall 60 mm - Motorlange.........ccccovevveeeeeiiiieeee e
Schrittmotoren NEMA 34 - Bestelldaten ...........ccoovvviiiieiiiee e
Schrittmotoren NEMA 34 - Technische Daten ..................
Schrittmotoren NEMA 34 - Motorlange
Schrittmotoren - UDEISICNL ........c..cvcviveieeeeceeeeeeeeee e
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Bestelldaten............... 64
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Technische Daten...... 65
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Anschlisse X1 - X3...66
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Bestelldaten............... 68
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option - Technische Daten...... 69
Schrittmotoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option - Anschliisse X1 - X3...70

Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Bestelldaten...................... 73
Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Technische Daten.............. 74
Schrittmotoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option - Anschlisse X1 - X3............ 75
Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Bestelldaten............cccccevevveiiinenns 77
Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Technische Daten.............cccccccveene 77

Schrittmotoren mit Hiperface IP65 Option - Hiperface- und Motoranschluss...... 78
Schrittmotoren mit Bremsoption - Bestelldaten............ccccoevvieeeiiiiiiee e
Schrittmotoren mit Bremsoption - Technische Daten...........cccccecoveveeeiiiieneeciennns
Schrittmotoren mit Bremsoption - Anschlisse X1 - X3
Mitgeliefertes Zubehor fur Gebergehéuse IP65 ................

Montagedaten - NEMA 23, FlanschmalR 56 mm...............

Montagedaten - Flanschmafd 60 mm ...........ccccceeviiinnenen.

Montagedaten - NEMA 34, Flanschmaf3 86 MM ...........ccccceeeeiiiiiiiieeciiiiieee e
ZUBENGT = UDEISICNE ...vviviiciieiicicce ettt
IP-Erweiterung - Bestelldaten ........................

IP-Erweiterung - Technische Daten
Motorkabel - Bestelldaten ............cccocoeevveennne

Geberkabel - Bestelldaten............coooiiiiiii e
Hybridkabel - BESelldAten ..........c.coviiiiiiiieiiie e
80CMxx001.21-01 Motorkabel - Abmessungen und Pinbelegung
80CMxx001.21-01 Motorkabel - Kabellangen...........ccccceevviviveeeceenee,
80CMxx001.21-01 Motorkabel - Technische Daten
80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Abmessungen und Pinbelegung.... 102
80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Kabellangen .............cccccceoniiieen. 102

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 129

Tabellenverzeichnis



Tabellenverzeichnis

Tabelle 48: 80CMxx001.61-01 Hiperface Motorkabel - Technische Daten...............cc......... 103
Tabelle 49: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Abmessungen

UNA PINDEIEGUING -...eeieeieieee ettt e e e eneae e e s 105
Tabelle 50: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Kabellangen................ 105
Tabelle 51: 80CMxx002.21-01 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - Technische Daten...... 106
Tabelle 52: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung........... 108
Tabelle 53: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Kabellangen............ccccccovvvieiieiiiciinnennn. 108
Tabelle 54: 80CMxx003.25-01 ABR Geberkabel - Technische Daten...........cccccocvveevverennne. 109
Tabelle 55: 80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung ............ 111
Tabelle 56: 80CMxx004.25-01 SSI Geberkabel - Kabelldngen ...........ccccccovviiiieiiiinnenne 111
Tabelle 57: 80CMxx003.25-01 SSI Geberkabel - Technische Daten ............cccccceeevniieeeenn. 112
Tabelle 58: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Abmessungen und Pinbelegung... 114
Tabelle 59: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Kabellangen............cccccoeevviinnnenn.
Tabelle 60: 80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel - Technische Daten.........................
Tabelle 61: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Abmessungen und Pinbelegung
Tabelle 62: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Kabellangen..................
Tabelle 63: 80CMxx013.21-01 Hybridkabel - Technische Daten
Tabelle 64: Zubehorsatz fur Motoren mit Geber/Haltebremse - Bestelldaten......................
Tabelle 65:  GUIGE NOIMEN ....ociiiiiiie ettt e e e e e e e e e st r e e e st ae e e e s enaaeeas
Tabelle 66: Im Anwenderhandbuch verwendete AbKUrzungen .........cccccoovveiviiiiiiieeiiinene
130 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



A

ADBKUrZUNGEN ...oovieiiiiiiie e 125

Abmessungen
ABR Inkrementalgeber IP30 ................... 67
ABR Inkrementalgeber IP65 ................... 72
Bremse ..., 84
Flanschmafll 60 mm .......cccoccceveiiiiiienenn. 44
NEMA 23, FlanschmalR 56 mm .............. 35
NEMA 34, Flanschmal3 86 mm .............. 50
SSI Absolutgeber IP65 ..........cccc....... 76,79
Ubersicht ......c.ccoooveveeeieeeene.

ABR Geberkabel

ABR Inkrementalgeber IP30 Option .......... 64

ABR Inkrementalgeber IP65 Option .......... 68

Anschlussbelegung
ABR Geberkabel ...........c.ceeuvnenn.

ABR Inkrementalgeber IP30
ABR Inkrementalgeber IP65
Bremse ...,
Hiperface Geberkabel
Hiperface Motorkabel ............ccccocueee..
Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) ........ 105
SSI Absolutgeber IP65 ..........ccc....... 75,78
Auswahl des richtigen Motors .................... 19
AXIalKrafte ......ccoooiiiii 30

B

Basismotoren
Ubersicht ...............

BaugrofRen .......cooieieiiiiiieeee e

Bestelldaten
ABR Inkrementalgeber IP30
ABR Inkrementalgeber IP65
Bremse ......ccoooeeiiiiiiiiiiiieeeeen,

Flanschmafd 60 mm .......cccoeeeeeeiiiiievinnnn.
NEMA 23, Flanschmaf? 56 mm .............. 33
NEMA 34, FlanschmalR 86 mm .............. 48
SSI Absolutgeber IP65 ..........ccc....... 73,77
Bremsoption .......ccoccveviiiiiiiee e 80

Stichwortverzeichnis

D
Drehmomentkennlinien
AlIGEMEINES ...eoiiiiiiiiiee e 21
Flanschmal3 60 mm
80MPF1.250S000-01 ..........coevenvrrrnens 45
80MPF3.250S000-01 ..........coeennrrnnens 46
80MPF5.250S000-01 ..........coeeenvrrnnens 47
NEMA 23, Flanschmaf3 56 mm
80MPD1.300S000-01 .......cccccvvvvvrvnnnens 36
80MPD3.300S000-01 ......coeevvvveeeeennns 38
80MPD5.300S000-01 ......ccocvvvvvvvrineens 40
NEMA 34, Flanschmal? 86 mm
80MPH1.300S000-01
80MPH3.300S000-01
80MPH4.300S000-01
80MPH4.500S000-01
80MPH6.300S000-01
E
Einsatzgebiete ........ccccoeviiiiiiiie 18
ESD ottt 14
G
Gefahrenhinweise ............cccoevvvvvvieieeienene, 12
H
Halbschritt ..., 28
Handbuchhistorie .............ccccooeieinnn 11
Handhabungsvorschriften ESD ................. 14
Hiperface Geberkabel ............cccccoieeeen. 114
Hiperface Motorkabel ..............ccccocceeeeen. 102

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05

131

Stichwortverzeichnis



Stichwortverzeichnis

K
Kabel .....oooiiiiiiiic
ABR Geberkabel ...
Bestelldaten ........ccccevviviiiiieciieeeceee
Hiperface Geberkabel ...............cccc....... 114
Hiperface Motorkabel ............cccccceeeen. 102
Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) ........ 105
Kabelplan
ABR Geberkabel ..........cccccocernnn 109, 112
Hiperface Geberkabel .............cccccocoeee. 115
Hiperface Motorkabel ............ccccccoeeen. 103
Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) ........ 106
Kugellager ... 20
L
LAgErUNG ..eveeeeeieieieieeeeee e 15
Legende
ADKUrZUNGEN ....oveiiiiiiiiieeeeiiece e 125
Sicherheitshinweise ..........ccccccevieiiinenn. 12
M
MIKrosSChritt .......ccoooiiiiiiiiiie 29
Mittlere Lebenserwartung ..........cccccceveeeenns 30
Momentverlauf .........ccocceeiiiiiiieee e 27
MOoNtage ........ccceeveeiriiieeee e
Allgemeines
Montagedaten
Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) ........... 105
N
NOIMEN .o 123
@)
[©]]1[0] g 1= o H ST

ABR Inkrementalgeber IP30
ABR Inkrementalgeber IP65
Bremse ..o
SSI Absolutgeber IP65 ........cccceeeviveeenen.

P

Positionsgenauigkeit ............cccceeviiiiieeenns 19

R

Radialkrafte ........ccooeeeeiiiiiiiiiiiiiiieceeen, 30
Richtlinien
Rundlauf

S

Schaltfrequenz, Berechnung der max. Schalt-
freQUENZ ...ovveieeccee
Schrittmotoransteuerung

Schrittwinkel ........ccccoooiiiiiieinis
Sicherheitshinweise ...................
AllgEMEINES ..o
Bestimmungsgemé&Re Verwendung ....... 14
Legende .......coocviiiiiiiiii e 12
Schutz gegen Berlhren elektrischer Teile .
15
Schutz vor gefahrlicher Bewegung ........ 16
Schutz vor Verbrennungen ...................
SSI Absolutgeber IP65 Option ...
Systemibersicht .........ccooceeiiiiiiiiiiiie,

T

Technische Daten
ABR Geberkabel ..........cccccovinene 109, 112
ABR Inkrementalgeber IP30 .................. 65
ABR Inkrementalgeber IP65 .................. 69
Bremse ..o,
Flanschmall 60 mm .........ccccceiiiniinennnnne
Hiperface Geberkabel
Hiperface Motorkabel

Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) ........ 106
NEMA 23, Flanschmafd 56 mm .............. 34
NEMA 34, Flanschmafl 86 mm .............. 49
SSI Absolutgeber IP65 ..........cccc....... 74,77
TranSPort ......coooeviviiiiiiieeeree e 15

132

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Stichwortverzeichnis

\Y Z
Verdrahtung .......cooocveveeiiiiieneeeinnns 35,44,50  ZUBEhOI .....coooviiiiiiiiiiee e
VOIISCHIItt .eeeeiiiiei e 27 Kabel ......cccocoeenee

Zulassungen

Zuverlassigkeit der B&R Motoren .............. 29
W
Winkelgenauigkeit ..........ccccveeeviiiieeeeeinnen, 19
Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 133

Stichwortverzeichnis



Stichwortverzeichnis

134 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



Bestellnummernindex

8 80MPD3.300S000-01 ...oevvveieeeeeeeeeieeeevieeens 33

80MPD3.300S014-01 ......vvvvvviieeieeeeeeeeeeenn, 63
80CMO1001.21-01 ..uvvvvrrieeeeeeeieeeeeeeeeeeeeeenne 98 80OMPD3.600S014-01.....cccceeevveveieiinnrrnnnnns 63
80CMO1001.61-01 ...ovvvvvreieiieeieieeeeeeeeieeeennns 98 80OMPD5.300S000-01.....cccceeeeeeeeieinnrrrnnnns 33
80CMO01002.21-01 ..o, 98 80MPD5.300S014-01.......cceevvveveveeviinn, 63
80CMO1003.25-01 ...ovvvvveeeeieieieeeeeeeeeeeeeeees 98 80MPD5.600S014-01.....ccceeeeveeieeeniirrnnens 63
80CMO1005.65-01 ....vvvvveeeeieieieeeeeeeeeeeeeeenns 98 80MPF1.250S000-01 ......cceeeevviiiiinniiereens 42
80CMO1013.21-01 ..uvvvvvvieiiiieeieeeeeeeeeeeeeeeee 98 80MPF1.250S114-01 .......ceeeevveieienirivrnnns 63
80CMO02001.21-01 ..ovvvvrrieeeeeeeeeieeeeeeeeeeeeenns 98 8OMPF3.250S000-01 .......cceeeeveieieinnrrrnnnns 42
80CMO02001.61-01 ...ovvvvvveeeiiieieeeeeeeeeeeeeeennns 98 8OMPF3.250S114-01 ......oeeeeevveieeennrrnrnnns 63
80CMO02002.21-01 ..o, 98 80MPF3.500S114-01 ......coeeeveeiieiieviinn, 63
80CMO02003.25-01 ...ovvvvveeeeieieieeeeeeeeeeeeeeens 98 80MPF5.250D114-01 ....cceeeeeieviiiiniireeeens 63
80CMO02005.65-01 ....evvvveeeeieeeieeeeeeeeeeeeeeeans 98 80MPF5.250S000-01 ......ceeeeeeveiieiniiviveees 42
80CMO02013.21-01 ..evvvvvvieeiieieieeeeeeeeeeeeeeens 98 8OMPF5.250S113-01 .....coeeeeeeieiiicnirrineens 63
80CMO03001.21-01 ..ovvvvrrieieeieeieieeeeeeeeeeeeenns 98 8OMPF5.250S114-01 ......cceeeevviiiieiniirrnnnns 63
80CMO3001.61-01 ....uvvvvvvviiiieieeeeeeeeieieeeenn, 98 8OMPF5.500S113-01 ......ceeeeeeveiiieininrnnnnns 63
80CMO03002.21-01 ..o, 98 80MPH1.300S000-01.......cccevvvrivvivririnnnnnnn. 48
80CMO03003.25-01 .....ccovvvevvviieeeeeeeeeeeeeeeie 98 80MPH1.300S014-01......ccccevvvvieviiiriinnnn. 63
80CMO03005.65-01 .......coeevvvvvveeeeeeeeeeeeeeeee, 98 80MPH1.600S014-01.......cceevvvvieverririnnnnnn. 63
80CMO3013.21-01 ..evvvvvvieeeeeeeieeeeeeeeeeeeeee, 98 80MPH3.300S000-01.......cceeeeveieeeinnrrrrnens 48
80CMO5001.21-01 ..ovvvvveeeeiieeeieeeeeeeeeeeeeeee 98 80MPH3.300S014-01......ccceeevveieiennrrrrnnns 63
80CMO5001.61-01 ....uvvvvveeeiiieieieeeeeeeeieeeennn, 98 8OMPH3.600S014-01.......cceeeeveveieinnrrrrnnns 63
80CMO05002.21-01 .....ccovvevevviieeeeeeeeeeeeeeeie 98 80MPHA4.101D114-01......cccceviiiiieiiiiininnnn, 63
80CMO05003.25-01 ......covvevevviiieeeeeeeeeeeeeeeees 98 80MPHA4.101S014-01.......cceevvvvieviiiiiinnnn. 63
80CMO05005.65-01 .......coevvvvvvveeeeeeeeeeeeeeeeen, 98 80MPHA4.300S000-01.......cccevvvevevverriiinnn. 48
80CMI10001.21-01 ..ovvvvreieieiiieieeeeeeeeeeeeeeee 98 80MPH4.300S014-01.....cccceeevveieeennirrnnnns 63
80CMI10001.61-01...ovvvveieeeiiieieeeeeeeeeeeeeenns 98 80MPH4.500S000-01........ccceeveveeeinnrrrrnnns 48
80CM10002.21-01 ...vvvvvvieeiieieieieeeeeeeeeeeeennns 98 80MPH4.500S014-01....cccceeeveveieieiinirrrnnnns 63
80CM10003.25-01 ......covvevvvviieeeeeeeeeeeeeeeiee 98 80MPHA4.600S014-01.......cccevvvvveviiiiiinnnn, 63
80CM10005.65-01 ......coovvvvvvvieeeeeeeeeeeeeeeie, 98 80MPHA4.600S111-02........cceevvvveviviiiinnnnn. 63
80CM15001.21-01 ....cceeveeeevviieeeeeeeeeeeeeee, 98 80MPHA4.600S114-01......ccceevvvveeveeviinnn. 63
80CM15001.61-01 ...ovvvvvieieieieieeeeeeeeeeeeeenns 98 80MPH6.101S000-01.......cceceeveeeeeinirrrrnnns 48
80CM15002.21-01 ...vvvvvvieeiieeeieeeeeeeeeeeeeeens 98 80MPH6.300D114-01.....cccceeeeveieeiniirinnens 63
80CM15003.25-01 ...ovvvvvvvririieieieeeeeeeeeeeeennns 98 80OMPH6.300S000-01.......cceeeeveeeieennrrrnnnns 48
80CM15005.65-01 ......ccoevvvvvvieeeeeeeeeeeeeeeies 98 80MPHG6.300S014-01........ccevvvvievviiiinnnn, 63
80CM20001.21-01 ..o, 98 80MPHG6.300S114-01......ccccevvviiiviiiiiinnnn, 63
80CM20001.61-01 ......coovevvevviceeeeeeeeeeeeeee, 98 80MPHG6.600D114-01.......ccceevivveviirriinnnnnnn. 63
80CM20002.21-01 ...vvvvvvieiiieieieeeeeeeeeeeeeeens 98 80MPH6.600S014-01.......cceeeeveieeenirrrnnnns 63
80CM20003.25-01 ....vvvvveeeieiieieeeeeeeeeeeeeeenns 98 80MPH6.600S114-01.....ccceeeevveieeeniirrnnnns 63
80CM20005.65-01 .....vvvvveeeeeeeieeeeeeeeeeieieinnns 98 80OXMPDXRE.W1-10....ccccvvieeieieiiiiiiiiinnnnns 96
80MPD1.300S000-01 ....evvvvveeeeeeeeeeeeeeeveenens 33  80XMPHXRE.WI1-10.......ccooviiiiiiiiieeeennnn. 96
80MPD1.300S014-01 ...oevvvvveeeeeeeeeeeeeeeeeeeins 63  80OXMPXACO0.00-01........ccoevvvviiinnnrrrrnnnns 121
80MPD1.600S014-01 .....vvvvveeeeeeeeeeeeeeeeeen, 63  80XMPXACO0.00-02 .....eeveeeieeeeiiiiiiririnnnn, 121
Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05 135

Bestellnummernindex



Bestellnummernindex

136 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 1.05



	MASMOT-GER
	Inhaltsverzeichnis
	Kapitel 1 . Allgemeines
	1. Handbuchhistorie
	2. Sicherheitshinweise
	2.1 Gestaltung von Sicherheitshinweisen
	2.2 Allgemeines
	2.3 Bestimmungsgemäße Verwendung
	2.4 Schutz vor elektrostatischen Entladungen
	2.4.1 Verpackung
	2.4.2 Vorschriften für die ESD-gerechte Handhabung

	2.5 Transport und Lagerung
	2.6 Handhabung und Montage
	2.7 Betrieb
	2.7.1 Schutz gegen Berühren elektrischer Teile
	2.7.2 Schutz vor gefährlicher Bewegung
	2.7.3 Schutz vor Verbrennungen


	3. Systemübersicht
	3.1 Ausgereifte Technologie
	3.2 Einsatzgebiete
	3.3 Auswahl des richtigen Motors
	3.4 Rundlauf und Winkelgenauigkeit
	3.5 Positionsgenauigkeit
	3.6 Aufbau des Kugellagers, hohe mechanische Belastung
	3.7 Dokumentation
	3.8 Drehmomentkennlinien
	3.9 Unterschiedliche Baugrößen
	3.10 Qualitätsmerkmale
	3.11 Optionen
	3.11.1 IP Erweiterung / Höhere Schutzart
	3.11.2 Geber
	3.11.3 Haltebremse

	3.12 Umfangreiche Schrittmotoransteuerung

	4. Informationen
	4.1 Momentverlauf und Schrittwinkel eines Schrittmotors
	4.1.1 Vollschritt
	4.1.2 Halbschritt
	4.1.3 Mikroschritt

	4.2 Zuverlässigkeit der B&R Motoren
	4.2.1 Maximal zulässige Axial- und Radialkräfte (Fa und Fr)
	4.2.2 Reduzierung der mittleren Lebenserwartung



	Kapitel 2 . Basismotoren
	1. Übersicht
	2. Bestellschlüssel
	3. NEMA 23, Flanschmaß 56 mm
	3.1 Bestelldaten
	3.2 Technische Daten
	3.3 Abmessungen
	3.4 Verdrahtung
	3.5 Drehmomentkennlinien
	3.5.1 80MPD1.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	3.5.2 80MPD3.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	3.5.3 80MPD5.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik



	4. Flanschmaß 60 mm
	4.1 Bestelldaten
	4.2 Technische Daten
	4.3 Abmessungen
	4.4 Verdrahtung
	4.5 Drehmomentkennlinien
	4.5.1 80MPF1.250S000-01
	Serielle Verdrahtung 2,5 A
	Parallele Verdrahtung 5 A

	4.5.2 80MPF3.250S000-01
	Serielle Verdrahtung 2,5 A
	Parallele Verdrahtung 5 A

	4.5.3 80MPF5.250S000-01
	Serielle Verdrahtung 2,5 A
	Parallele Verdrahtung 5 A



	5. NEMA 34, Flanschmaß 86 mm
	5.1 Bestelldaten
	5.2 Technische Daten
	5.3 Abmessungen
	5.4 Verdrahtung
	5.5 Drehmomentkennlinien
	5.5.1 80MPH1.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	5.5.2 80MPH3.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	5.5.3 80MPH4.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	5.5.4 80MPH4.500S000-01
	Serielle Verdrahtung 5 A
	Parallele Verdrahtung 10 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	5.5.5 80MPH6.300S000-01
	Serielle Verdrahtung 3 A
	Parallele Verdrahtung 6 A
	Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik

	5.5.6 80MPH6.101S000-01
	Parallel Verdrahtung 10 A




	Kapitel 3 . Optionen
	1. Übersicht
	2. ABR Inkrementalgeber IP20 Option
	2.1 Bestelldaten
	2.2 Technische Daten
	2.3 Anschlussbelegung X1 - X3
	2.4 Anordnung der Feldklemmen
	2.5 Abmessungen

	3. ABR Inkrementalgeber IP65 Option
	3.1 Bestelldaten
	3.2 Technische Daten
	3.3 Anschlussbelegung X1 - X3
	3.4 Anordnung der Feldklemmen
	3.5 Abmessungen

	4. SSI Absolutgeber IP65 Option
	4.1 Bestelldaten
	4.2 Technische Daten
	4.3 Anschlussbelegung X1 - X3
	4.4 Anordnung der Feldklemmen
	4.5 Abmessungen

	5. Hiperface IP65 Option
	5.1 Bestelldaten
	5.2 Technische Daten
	5.3 Anschlussbelegung X1 - X3
	5.4 Abmessungen

	6. Bremsoption
	6.1 Bestelldaten
	6.2 Technische Daten
	6.3 Funktionsprinzip
	6.4 Anschlussbelegung X1 - X3
	6.5 Anordnung der Feldklemmen
	6.6 Abmessungen
	6.7 Maximale Schaltfrequenz


	Kapitel 4 . Montage
	1. Allgemeines
	1.1 Montieren von Antriebselementen

	2. Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten
	2.1 Konfektionierte Kabel von B&R
	2.2 Hinweise zur Montage

	3. Motorspezifische Montagedaten
	3.1 NEMA 23, Flanschmaß 56 mm
	3.2 Flanschmaß 60 mm
	3.3 NEMA 34, Flanschmaß 86 mm


	Kapitel 5 . Zubehör
	1. Übersicht
	2. IP-Erweiterung
	2.1 Bestelldaten
	2.2 Technische Daten
	2.3 Abmessungen
	2.4 Anschluss

	3. Kabel
	3.1 Bestelldaten
	3.2 Motorkabel - 80CMxx001.21-01
	3.2.1 Anschlussbelegung
	3.2.2 Kabelplan
	3.2.3 Technische Daten

	3.3 Hiperface Motorkabel - 80CMxx001.61-01
	3.3.1 Anschlussbelegung
	3.3.2 Kabelplan
	3.3.3 Technische Daten

	3.4 Motorkabel (inkl. Bremsleitungen) - 80CMxx002.21-01
	3.4.1 Anschlussbelegung
	3.4.2 Kabelplan
	3.4.3 Technische Daten

	3.5 ABR Geberkabel - 80CMxx003.25-01
	3.5.1 Anschlussbelegung
	3.5.2 Kabelplan
	3.5.3 Technische Daten

	3.6 SSI Geberkabel - 80CMxx004.25-01
	3.6.1 Anschlussbelegung
	3.6.2 Kabelplan
	3.6.3 Technische Daten

	3.7 Hiperface Geberkabel - 80CMxx005.65-01
	3.7.1 Anschlussbelegung
	3.7.2 Kabelplan
	3.7.3 Technische Daten

	3.8 Hybridkabel - 80CMxx013.21-01
	3.8.1 Anschlussbelegung
	3.8.2 Kabelplan
	3.8.3 Technische Daten


	4. Zubehörsatz für Motoren mit Geber/Haltebremse
	4.1 Bestelldaten


	Kapitel 6 . Normen und Zulassungen
	1. Gültige europäische Richtlinien
	2. Gültige Normen

	Anhang A . Abkürzungen
	1. Allgemeines
	2. Übersicht

	Abbildungsverzeichnis
	Tabellenverzeichnis
	Stichwortverzeichnis
	Bestellnummernindex



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (Adobe RGB \0501998\051)
  /CalCMYKProfile (Euroscale Coated v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.3
  /CompressObjects /Off
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /UseDeviceIndependentColor
  /DoThumbnails true
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 600
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 600
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects true
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
    /DEU <>
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [595.276 841.890]
>> setpagedevice


