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Handbuchhistorie

1 Handbuchhistorie

Information:

B&R stellt Anwenderhandbiicher so aktuell wie moglich zur Verfiigung. Eine neuere Version kann in
elektronischer Form von der B&R Homepage www.br-automation.com heruntergeladen werden.

Version Datum Kommentar

2.00 Mai 2016 Gesamtes Handbuch Uberarbeitet und ergénzt

1.1 April 2013 Ergénzungen in technischen Daten (ABR-Geber und Hiperface) eingefiigt

1.10 Marz 2013 Gesamtes Dokument Uberarbeitet, neue Kabel und Schrittmotoroptionen eingefiigt.

1.06 August 2011 Technisches Datum "Leistungsaufnahme" fiir Bremsoption korrigiert.

1.05 Juli 2011 Technisches Datum "Max. Oberflachentemperatur” fiir Motoren mit Bremsoption ergénzt:
*  Basismotoren, Flanschmaf} 60 mm,
*  Basismotoren, NEMA 34, Flanschmal 86 mm,

1.04 Februar 2011 Ergénzungen:
»  Dokumentation im Abschnitt "Einsatzgebiet" erweitert.
*  Neuer Abschnitt "Funktionsprinzip" zur Dokumentation der Bremsoption hinzugefiigt.

1.03 Januar 2011 Korrekturen:
*  Anschlussbelegung Text "9-poliger DSUB Stecker (5 Pins belegt)" korrigiert in "9-poliger DSUB Stecker

(8 Pins belegt)"

»  Text im Abschnitt "Lebensdauer" auf Seite 86 korrigiert.

1.02 Januar 2011 Korrektur von Rechtschreibfehlern

1.01 Dezember 2010 Korrekturen:
*  Verweis auf Kapitel "Dimensionierung" wurde erganzt mit "ACOPOSmicro Anwenderhandbuch"
* Hinweis bei Erdung, dass nur dafiir vorhergesehene Schrauben verwendet werden dirfen
* Normen und Zulassungen gekurzt

1.00 November 2010 Erstauflage
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Sicherheitshinweise

2 Sicherheitshinweise

Information:

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

Information:

Diese Sicherheitshinweise, die Angaben zu den Anschlussbedingungen (Typenschild und Dokumen-
tation) und die in den technischen Daten angegebenen Grenzwerte sind vor Installation und Inbetrieb-
nahme sorgfiltig durchzulesen und unbedingt einzuhalten.

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

Der Anwender ist fUr die Einhaltung aller relevanten internationalen und nationalen elektrotechnischen Anforde-
rungen verantwortlich.

2.1 Gestaltung von Sicherheitshinweisen

Die Sicherheitshinweise werden im vorliegenden Handbuch wie folgt gestaltet:

Sicherheitshinweis Beschreibung

Gefahr! Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise besteht Todesgefahr.

Warnung! Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise besteht die Gefahr schwerer Verletzungen oder groRer Sach-
schaden.

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

Information: Wichtige Angaben zur Vermeidung von Fehlfunktionen.

Tabelle 1: Beschreibung der verwendeten Sicherheitshinweise

2.2 Allgemeines

Antriebssysteme und Motoren von B&R sind flr den gewohnlichen Einsatz in der Industrie entworfen, entwickelt
und hergestellt worden. Diese wurden nicht entworfen, entwickelt und hergestellt fiir einen Gebrauch, der verhang-
nisvolle Risiken oder Gefahren birgt, die ohne Sicherstellung au3ergewdhnlich hoher SicherheitsmaRnahmen zu
Tod, Verletzung, schweren physischen Beeintrachtigungen oder anderweitigem Verlust fihren kénnen.

Solche Risiken stellen insbesondere die Verwendung bei der Uberwachung von Kernreaktionen in Kernkraftwer-
ken, bei Flugleitsystemen, bei der Flugsicherung, bei der Steuerung von Massentransportmitteln, bei medizini-
schen Lebenserhaltungssystemen und bei der Steuerung von Waffensystemen dar.

Gefahr!

Antriebssysteme und Motoren kénnen spannungsfiihrende, blanke Teile (z. B. Klemmen) oder heile
Oberflachen besitzen. Zusatzliche Gefahrenquellen entstehen durch bewegte Maschinenteile. Bei un-
zulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckungen, bei unsachgemaBem Einsatz, bei falscher In-
stallation oder Bedienung besteht die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschaden.

Alle Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Service dirfen nur durch qualifiziertes Fachperso-
nal ausgefihrt werden. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit Transport, Aufstellung, Montage, Inbe-
triebnahme 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 Dokumentation) und die
in den technischen Daten angegebenen Grenzwerte sind vor der Installation und Inbetriebnahme sorgfaltig durch-
zulesen und unbedingt einzuhalten.

Gefahr!

Falsches Handhaben von Antriebssystemen und Motoren kann zu schweren Personen- oder Sach-
schaden fiihren!
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2.3 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Schrittmotoren sind fiir den Einsatz in gewerblichen Anlagen bestimmt und unterliegen den Richtlinien und
Normen wie auf Seite 115 aufgefiihrt.

Gefahr!

Vor der Herstellung des Netzanschlusses muss gepriift werden, ob das verwendete B&R Antriebssys-
tem fiir das jeweilige Netz geeignet ist. Die Angaben und Einschrankungen in der Anwenderdokumen-
tation der jeweiligen Geratefamilie sind unbedingt einzuhalten!

Bei Einsatz im Wohnbereich, in Geschafts- und Gewerbebereichen sowie Kleinbetrieben miissen zusétzliche Malf3-
nahmen 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 Umgebungsbedingungen sind unbedingt
einzuhalten!

Gefahr!

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher.

Bei Ausfall des Antriebssystems ist der Anwender selbst dafiir 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 kdnnen, sind entspre-
chend zu handhaben.

2.4.1 Verpackung

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

2.4.2 Vorschriften fur die ESD-gerechte Handhabung

» Kontakte von Steckverbindern von angeschlossenen Kabeln nicht berihren.
+ Kontaktzungen von Leiterplatten nicht berthren.

2.5 Transport und Lagerung

Bei Transport und Lagerung missen die Gerate vor unzuldssigen Beanspruchungen (mechanische Belastung,
Temperatur, Feuchtigkeit, aggressive Atmosphare) geschutzt werden.

Antriebssysteme enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemafle Behandlung be-
schadigt werden kdnnen. Treffen Sie daher beim Ein- bzw. Ausbau des Antriebssystems die erforderlichen Schutz-
maflnahmen gegen elektrostatische Entladungen.
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2.6 Handhabung und Montage

Warnung!

B&R Antriebssysteme und Motoren konnen hohe Gewichte aufweisen.

Bei der Handhabung und Montage von B&R Antriebssystemen oder Motoren besteht die Gefahr von
Personen- oder Sachschaden durch Abscheren, StoBen, Schneiden oder Quetschen. Wenn erforder-
lich, ist eine geeignete Schutzausriistung (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 Fachpersonal erfolgen. Der
Schaltschrank ist zuvor spannungsfrei zu schalten und gegen Wiedereinschalten zu sichern.

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

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

2.7 Betrieb

2.7.1 Schutz gegen Beriihren elektrischer Teile

Gefahr!

Zum Betrieb der Antriebssysteme ist es notwendig, dass bestimmte Teile unter gefahrlichen Span-
nungen von liber 42 VDC stehen. Werden solche Teile beriihrt, kann es zu einem lebensgefahrlichen
elektrischen Schlag kommen. Es besteht die Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen oder
materiellen Schéaden.

Vor dem Einschalten eines Antriebssystems muss sichergestellt sein, dass das Gehduse ordnungsgemaf mit Erd-
potential (PE-Schiene) verbunden ist. Die Erdverbindungen missen auch angebracht werden, wenn das Antriebs-
system nur flr Versuchszwecke angeschlossen oder nur kurzzeitig betrieben wird!

Vor dem Einschalten sind spannungsfiihrende Teile sicher abzudecken. Wahrend des Betriebs missen alle Ab-
deckungen und Schaltschranktiiren geschlossen gehalten werden.

Steuer- und Leistungsanschliisse kdnnen Spannung flihren, auch wenn sich der Motor nicht dreht. Das Berihren
der Anschlisse in eingeschaltetem Zustand ist verboten.

Vor Arbeiten an Antriebssystemen sind diese vom Netz zu trennen und gegen Wiedereinschalten zu sichern.

Das Ldsen elektrischer Anschlisse der Antriebssysteme darf nie unter Spannung erfolgen. In unginstigen Fallen
kdnnen Lichtbdgen entstehen und Personen und Kontakte schadigen.
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2.7.2 Schutz vor gefahrlicher Bewegung

Gefahr!

Durch fehlerhafte Ansteuerung von Motoren konnen ungewollte und gefahrliche Bewegungen ausge-
I6st werden!

Mogliche Ursachen fiir solch fehlerhaftes Verhalten sind:

» fehlerhafte Installation bzw. Fehler bei der Handhabung der Komponenten
» fehlerhafte oder unvolistiandige Verdrahtung

» defekte Gerate (Antriebssystem, Motor, Positionsgeber, Kabel, Bremse)

» fehlerhafte Ansteuerung (z. B. durch Softwarefehler)

Verschiedene dieser Fehlerursachen werden im Antriebssystem durch interne Uberwachungen erkannt und ver-
mieden. Jedoch ist nach dem Einschalten des Gerats grundsétzlich jederzeit mit Bewegungen der Motorwelle zu
rechnen! Ein Schutz von Personen und Maschinen kann daher nur durch tGbergeordnete Schutzmallnahmen ge-
wahrleistet werden.

Der Bewegungsbereich von Maschinen ist gegen den unbeabsichtigten Zutritt von Personen zu schitzen. Ein sol-
cher Schutz kann durch ausreichend stabile mechanische Schutzeinrichtungen wie Schutzabdeckungen, Schutz-
zaune, Schutzgitter sowie durch Lichtschranken erreicht werden.

Das Entfernen, Uberbriicken oder Umgehen dieser Sicherheitseinrichtungen sowie der Aufenthalt im Bewegungs-
bereich der Maschine ist verboten.

Notaus-Schalter sind in unmittelbarer Nahe der Maschine leicht zuganglich und in ausreichender Anzahl anzubrin-
gen. Die Notaus-Einrichtungen sind vor Inbetriebnahme der Maschine zu Uberprifen.

Bei frei laufenden Motoren ist eine eventuell vorhandene Passfeder vorher zu entfernen oder gegen Wegschleu-
dern zu sichern.

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

2.7.3 Schutz vor Verbrennungen

Beim Betrieb von Antriebssystemen und Motoren kénnen deren Oberflachen hohe Temperaturen aufweisen.

Die Antriebssysteme und Motoren missen daher mit Aufklebern (sieche ACOPOSmicro Anwenderhandbuch im
Kapitel "Technische Daten" Abschnitt "ACOPOSmicro Warnaufkleber mehrsprachig") gekennzeichnet werden:

Beispiel fiir Aufkleber "HeilRe Oberflache"
(3 Stiick sind dem ACOPOSmicro beigelegt)
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3 Systemubersicht

B&R Schrittmotoren zeichnen sich durch folgende Eigenschaften aus:

* Hohes Drehmoment

+ GroRe Uberlastfahigkeit

» Kostengiinstige Geberoption
» Parallel und seriell betreibbar
» Optional IP65

» 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 BaugrofRe zu reduzieren und Drehmoment zu steigern. Durch den Aufbau
und die Ansteuerung kann hochgenau und kostengtinstig positioniert werden ohne dabei auf ein Gebersystem
angewiesen zu sein.

3.2 Einsatzgebiete

Weltweit werden jahrlich immer mehr Schrittmotoren verbaut. Obwohl der Einsatz in den meisten Fallen sehr einfa-
chen Applikationen vorbehalten ist, nimmt die Anwendung von Schrittmotoren in Applikationen, die bisher Gleich-
strom- 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, kdnnen 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 laufruhiger und drehmomentstarker gewor-
den. Neue, robuste und auch kostengunstige Moglichkeiten von Positionsriickfiihrungen tragen ebenfalls ihren Teil
dazu bei, Einsatzbereiche fir Schrittmotoren standig zu erweitern.

Schrittmotorlésungen sind selbstverstandlich auch Grenzen gesetzt. Insbesondere hohe Drehzahlen, die fir Ser-
vomotoren noch lange kein Problem sind, bedeuten oft das Aus einer Realisierungsmoglichkeit mit einem Schritt-
motor. Geht es dabei jedoch um Getriebeldsungen, erdffnen sich vielfach Chancen, mit einer kleineren Uberset-
zung oder aber auch ganz ohne Getriebe auszukommen. Grund dafiir ist das hohe Drehmoment, welches mit
Schrittmotoren im kleinen bis mittleren Drehzahlbereich erreicht werden kann.

Schrittmotoren werden vorwiegend als Zustellachsen oder fiur Positionieraufgaben mit vergleichsweise grofien
Stillstandszeiten verwendet.

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

Geeignete Malinahmen hierfiir sind Stromreduktion oder Uberdimensionierung des Motors. Ein besonderes Au-
genmerk sollte man in jedem Fall auf die Montage des Motors richten.

3.3 Auswahl des richtigen Motors

Bei der Auswahl eines Motors ist auf Parameter wie Rundlauf, Gegen-EMK, Wirkungsgrad, Resonanzfrequenzen
etc. zu achten.

Die Verwendung von seriell verdrahteten Schrittmotoren ist aus thermischen Griinden zu bevorzugen.
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3.4 Rastmoment und Winkelgenauigkeit

Ein GroRteil 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 Auflosung lasst sich dann nur noch mit Schrittmotortreibern posi-
tionieren, die Mikroschritte unterstiitzen. Eine geringe Schrittweite ergibt (iberdies hervorragende Rundlaufeigen-
schaften und reduziert mégliche Probleme von Resonanzerscheinungen.

3.5 Positionsgenauigkeit

Wie genau die Sollposition jedoch letztendlich erreicht wird, hangt vom anliegenden Lastmoment und auferdem
von der Fertigungsgenauigkeit des Schrittmotors ab. Die Positionsgenauigkeit 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, funktio-
niert am besten Uber eine Rickfiihrung der Position. Aus diesem Grund sind alle B&R Schrittmotoren auch als
gunstige Gebervariante verfiigbar, die eine Auflésung von bis zu 16 Bit erreichen. Wiederholgenauigkeiten, auch
bei wechselnden Lastmomenten, sind dadurch mit Winkelabweichungen von weniger als 0,1° mdéglich.

3.6 Aufbau des Kugellagers, hohe mechanische Belastung

Die anliegenden Dichtlippen schiitzen nicht nur vor Olverlust durch Verschmutzung wie es beispielsweise in der
Textilindustrie durch anliegende Fasern haufig vorkommt, sondern sie vermeiden auch generell sehr effizient das
Eindringen von Schmutzpartikeln. Somit bleibt die Leistungsfahigkeit des Schmiermittels in vollem Umfang erhal-
ten. Zuséatzlich verhindern sie auch noch weitgehend den Olverlust bei hohen Drehzahlen. Durch die Dichtlippen
werden die Lager grofdtenteils vor Feuchtigkeit geschitzt. Der geringe Momentverlust durch die Dichtlippen fallt
bei diesen starken Motoren nicht ins Gewicht.

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

Die Dimensionierung der verwendeten Lager liegt auf dem hochsten Niveau. Die Motoren kénnen dadurch hohe
Langs- und Querkrafte aufnehmen. Ein zusatzlicher Sicherungsring im Frontlager halt das Kugellager auch bei
starker axialer Belastung in Position. Diese sowie weitere mechanische Eigenschaften des Motors tragen wesent-
lich dazu bei, die Zuverlassigkeit und die moglichen Einsatzbereiche deutlich zu erhéhen.

3.7 Dokumentation

Alle von B&R angebotenen Schrittmotoren wurden in einem eigens dafiir eingerichteten Motorlabor vermessen
und auf alle relevanten Eigenschaften Uberprift. Wichtige Informationen wie Rastmoment, Momentenverlauf bei
unterschiedlichen Spannungen, Rundlauf und vieles mehr werden dokumentiert. Ebenso werden Momentenkur-
ven fur Strdme, 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 erhdht und potentielle Aus-
wahlfehler bereits im Vorfeld erkannt. Die Dimensionierungen des Konstrukteurs beruhen damit auf soliden Grund-
lagen und schaffen Raum fir neue Konzepte.
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3.8 Drehmomentkennlinien

Ablaufsteuerung RERSE:
= =2 _=_ Datenauswertung

e ===
W E—=—— 1| (.

f

Elektronischer
Drehmoment-
Testmotor Kupplung sensor Kupplung Bremse EnDat

Prinzip der Vermessung des Motormoments

Beim Vergleich von Drehmomentkurven verschiedenster Hersteller bekommt man meist unterschiedliche Ergeb-
nisse, selbst wenn Motoren spezifisch vergleichbare Eigenschaften besitzen. Grund daflir sind haufig verschie-
dene Messmethoden und Darstellungen der Drehmomentkurven. Vermisst man zum Beispiel den Motor im Voll-
schrittmodus und mit maximalem Strom auf beiden Phasen, bekommt man ein etwas héheres Drehmoment, je-
doch werden auch die Resonanzen und die Motorerwarmung deutlich erhéht. Werden die Resonanzpunkte nicht
dargestellt oder ist die Auflésung der Messpunkte einfach zu gering, ergibt sich ein véllig falsches Bild. Im Mikro-
schrittbetrieb kann den Resonanzen entgegengewirkt werden, wenn der Phasenstrom so angepasst wird, dass in
jeder Position das gleiche Moment anliegt.

Berucksichtigt man die Momenteinbriche im Vollschrittmodus und betrachtet man den ganzen Drehzahlbereich,
bleiben letztendlich keine Nachteile, sondern nur noch Vorteile des Mikroschrittbetriebs tbrig. Daher gibt B&R bei
den Schrittmotoren immer einen Drehmomentverlauf im Mikroschrittbetrieb an.

3.9 Unterschiedliche Baugrofen

80MPD 80MPF 80MPH
(NEMA 23, FlanschmaB 56,4 mm) (FlanschmaR 60 mm) (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 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 9,3 Nm
Schutzart 1P30 IP30 1P40
Seite (Basismotor) 24 26 28
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3.10 Qualitatsmerkmale

Das Aluminiumgehause der 80MPH Motoren (NEMA 34, FlanschmalR 87,1 mm) ermdglicht den Transport der
Verlustleistungswarme mit moglichst geringem thermischen Widerstand.

Die Erwarmung des Motors wird dadurch minimiert und die Lebensdauer des Kugellagers deutlich erhoht. 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 / Hohere Schutzart

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

Qe

Beispiel: Schrittmotor mit IP65 Option / Anschlussklemme der IP65 Option

3.11.2 Geber

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

Verfiigbar sind die Optionen 10 Bit ABR Inkrementalgeber, 12 Bit SSI Geber und 16 Bit Hiperface Geber.

Schrittmotor mit Geberoption IP65
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3.11.3 Haltebremse

Bremsen kommen uberall dort zum Einsatz, wo bewegte Massen definiert gehalten werden missen und das er-
zeugte Bremsmoment auch bei Netzausfall zur Verfligung stehen soll.

Auch hier bietet B&R mit Haltebremsen eine kostengunstige und leistungsstarke Lésung.

Fur die 80MPF Motoren (Flanschmal® 60 mm) sind Haltebremsen mit bis zu 2 Nm und fur die 80MPH Motoren
(NEMA 34, Flanschmalf’ 87,1 mm) sogar bis zu 9 Nm Bremsmoment erhaltlich. Die Bremskraft wird mittels eines
Permanentmagneten aufgebracht. Um die Bremsen zu liften muss eine Spannung von 24 VDC angelegt werden.

Schrittmotoren mit Geber- und Bremsoption

3.12 Umfangreiche Schrittmotoransteuerung

X20DS1119 | X20DS1319 X20SM1426

X20SM1436 X67SM2436 X67SM4320 ACOPOSmicro

i
[
ke
Kanéle 1 1 2 4 12
Strom Richtung/Frequenz 1A 3A 3A 1A 10 A
Spannung 5V 24V 24 24 bis 24 bis 24V 24 bis 64 V +25%
39V +25% 39V +25%
Geber 1x Inkrementalgeber 1x Inkrementalgeber 2x Inkre- - bis zu
1x SSI Geber mentalgeber 2x Inkrementalgeber,
2x SSI Geber oder
2x Hiperface Geber
Schutzart 1P20 1P20 IP67 P20

16
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4 Informationen

4.1 Momentverlauf und Schrittwinkel eines Schrittmotors

Haltemoment: Ist das Moment das der Schrittmotor ohne kontinuierlichen druchdrehen des Rotors halten kann.
Drehmoment (Stillstandsmoment): Ist das maximale Drehmoment das der Motor im Stillstand (bzw. vom Still-
stand weg) aufbringen kann.

4.1.1 Volischritt

Information:
Im Volischrittbetrieb entspricht ein Schritt 1,8°.

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

Ein weiterer groBer Nachteil des Vollschrittbetriebs mit maximalem Phasenstrom ist die erhdhte Verlustleistung
von ca. 50%, die zu einer starken Motorerwarmung fiihrt und damit die Lebensdauer des Motors verringert.

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

Information:

Grundsatzlich ist ein Vollschrittbetrieb mit den von B&R angebotenen Endstufen moglich. Aufgrund
der genannten Nachteile wird er jedoch nicht empfohlen.

Rotorbewegung

1 Schritt

Zeit

Einschwingvorgang bei Vollschritt Vollschrittposition ohne Stromabsenkung Vollschrittposition mit Stromabsenkung
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4.1.2 Halbschritt

Hinweis:
Im Halbschrittbetrieb entspricht ein Schritt 0,9°.

Aufgrund einer zusatzlichen Zwischenposition sind die Resonanzschwingungen im Halbschrittbetrieb nicht mehr
so ausgepragt wie im Vollschrittbetrieb. Im Halbschrittmodus gibt es zwei Methoden, 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 ungleichmafiger
Momentverlauf entsteht, wodurch Momentschwankungen und dadurch Resonanzen verursacht werden.

2 Beide Spulen werden so bestromt, dass sich ein Momentvektor ergibt der um 22,5° gegentiber den Halb-
schrittpositionen bei der ersten Methode verschoben ist. Das ist die deutlich bessere Methode, da dadurch
auch Momentschwankungen durch die Rastenmomente weitgehend ausgeglichen werden.

Vollschrittposition Halbschrittposition Vollschrittposition mit Stromabsenkung  Halbschrittposition mit 22,5° Vektor
ohne Stromabsenkung

4.1.3 Mikroschritt

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

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 Lebenserwartung von tber 20.000 Betriebsstunden.
Die Angabe der Lebensdauer basiert auf Untersuchungsergebnissen namhafter Kugellager-Hersteller. Die errech-
neten L10h-Werte sind lediglich theoretische Werte bei optimalen Betriebsbedingungen, aus denen kein Garan-
tieanspruch abgeleitet werden kann.
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4.2.1 Maximal zulassige Axial- und Radialkrafte (Fa und Fr)

Informationen

Schrittmotor

Radialkraft (Fr)"

Axialkraft (Fa)

80MPDx (siehe "Basismotoren 80MPD (NEMA 23, FlanschmalB 56,4 mm)" auf Seite 24) 735N < Motormasse?
80MPFx (siehe "Basismotoren 80MPF (Flanschmall 60 mm)" auf Seite 26) 75,0 N < Motormasse?
80MPHXx (siehe "Basismotoren 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)" auf Seite 28) 290,0 N 225,0N

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

a

al2

Fr

Fa

Axial- und Radialkréafte (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.

» unausreichende Warmeableitung

4.3 Haltebremse - Nennmoment M,y

Fur eine sichere Funktion der Haltebremse auch unter extremen Bedingungen, muss das erforderliche Nennmo-
ment mit einem Sicherheitsfaktor beaufschlagt werden. Dieser Sicherheitsfaktor wird im wesentlichen vom Ein-
satzfall abgeleitet. Dabei kann das dynamische Drehmoment erheblich niedriger sein als das Nennmoment.

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

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0
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Gesamtlibersicht

5 Gesamtubersicht

80MPD (NEMA 23, FlanschmaR 56,4 mm)

Geber IP Techn. Daten Drehmomentkennlinie
Bestellnummer" ) ABR| SSI D Mo 20 | 30 | 40 | 65 Lk Seite Seite | Kennliniennummer / Schaltung
Geber face |bremse Temp.

. . 100°C 64 80MPD1.300xxxx-xx / Seriell 3 A

-| 2)
80MPD1.3005000-01 . . 100°C 2 64 80MPD1.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPD1.300S014-01 . . 95°C 31 64 80MPD1.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPD1.600S014-01 . . 95°C 64 80MPD1.600xxxx-xx / Parallel 6 A
. . 100°C 66 80MPD3.300xxxx.xx / Seriell 3 A

-| 2)
80MPD3.3005000-01 . . 100°C 2% 66 80MPD3.600xxxx.xx / Parallel 6 A
80MPD3.300S014-01 . . 95°C 31 66 80MPD3.300xxxx.xx / Seriell 3 A
80MPD3.600S014-01 . ° 95°C 66 80MPD3.600xxxx.xx / Parallel 6 A
. . 100°C 68 80MPD5.300xxxx-xx / Seriell 3 A

-| 2)
80MPDS.3005000-01 . . 100°C 2% 68 80MPD5.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPD5.300S014-01 . . 95°C 31 68 80MPD5.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPD5.600S014-01 . . 95°C 68 80MPD5.600xxxx-xx / Parallel 6 A

1) Zur Bedeutung der Bestellnummern siehe "Bestellschlissel" auf Seite 23
2) Die Schrittmotoren ohne Geber kdnnen sowohl seriell wie auch paralell verdrahtet werden. Die Bestellnummern fir diese Basismotoren sind daher und aus
logistischen Griinden jeweils von der seriellen Schaltung abgeleitet.

80MPF (FlanschmaR 60 mm)

Geber IP Techn. Daten Drehmomentkennlinie
Bestellnummer" (‘;):::r ABR| SSI Hfla'::::- b?::rties; 20 | 30 | 40 | 65 T':I;x’; Seite Seite | Kennliniennummer / Schaltung
. . 100°C 70 80MPF1.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
MPF1.2 0-01 2 27
80 50S000-0 ° . 100°C 70 80MPF1.500xxxx-xx / Parallel 5 A
80MPF1.250D114-01 . ° ° 90°C 52 .
30MPF1.2505114-01 o . 95°C 37 70 80MPF1.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
80MPF1.500D114-01 . . . 90°C 52
8OMPF1.500S114-01 . o 95°C 37 70 80MPF1.500xxxx-xx / Parallel 5 A
° . 100°C 71 80MPF3.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
- 2) i
80MPF3.2505000-01 . . 100°C 2 71 80MPF3.500xxxx-xx / Parallel 5 A
80MPF3.250D114-01 . . . 90°C 52 .
SOMPF3.2505114-01 o . 95°C 37 71 80MPF3.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
80MPF3.500D114-01 . ° ° 90°C 52
80MPF3.5005114-01 o . 95°C 37 71 80MPF3.500xxxx-xx / Parallel 5 A
. . 100°C 72 80MPF5.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
MPF5.2 0-01 2 27
80 5.2505000-0 ° . 100°C 72 80MPF5.500xxxx-xx / Parallel 5 A
80MPF5.250S113-01 . ° 95°C 43
80MPF5.250D114-01 . . . 90°C 52 72 80MPF5.250xxxx-xx / Seriell 2,5 A
80MPF5.250S114-01 . . 95°C 37
80MPF5.500D113-01 . . . 90°C 59
80MPF5.500S113-01 . ° 95°C 43
80MPF5.500D114-01 o . . 90°C 52 72 80MPF5.500xxxx-xx / Parallel 5 A
80MPF5.500S114-01 . . 95°C 37

1) Zur Bedeutung der Bestellnummern siehe "Bestellschlissel" auf Seite 23
2) Die Schrittmotoren ohne Geber kdnnen sowohl seriell wie auch paralell verdrahtet werden. Die Bestellnummern fir diese Basismotoren sind daher und aus
logistischen Griinden jeweils von der seriellen Schaltung abgeleitet.
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Gesamtlibersicht

80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

Geber IP Techn. Daten Drehmomentkennlinie
Bestellnummer" Gl ABR| SSI ellpom | i 20 | 30 | 40 | 65 s Seite Seite | Kennliniennummer / Schaltung
Geber face |bremse Temp.
. . 100°C 74 80MPH1.300xxxx-xx / Seriell 3 A
-01 2
80MPH1.3005000-01 . . 100°C 2 74 80MPH1.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH1.300S014-01 . . 95°C 32
80MPH1.300D114-01 . ° . 85°C 53 74 80MPH1.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPH1.300S114-01 . . 95°C 38
80MPH1.600S014-01 . . 95°C 32
80MPH1.600D114-01 . . . 85°C 53 74 80MPH1.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH1.600S114-01 . ° 95°C 38
. . 100°C 76 80MPH3.300xxxx-xx / Seriell 3 A
-01 2
80MPHS3.3005000-01 . . 100°C 2 76 80MPH3.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH3.300S014-01 . . 95°C 32 76 80MPH3.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPH3.600S014-01 . . 95°C
80MPH3.600D114-01 . . . 85°C 53 76 80MPH3.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH3.600S114-01 . . 95°C 38
80MPH4.101S014-01 . . 95°C 33
80MPH4.101D114-01 . ° . 85°C 53 80 80MPH4.101xxxx-xx / Parallel 10 A
80MPH4.101S114-01 . . 95°C 38
. . 100°C 78 80MPH4.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPH4.3005000-01 ° . 100°C 2 78 80MPH4.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH4.300S014-01 . . 95°C 33 .
30MPH4.300S114-01 o . 95°C 39 78 80MPH4.300xxxx-xx / Seriell 3 A
. . 100°C 80 80MPH4.500xxxx-xx / Seriell 5 A
-01 2
80MPH4.5005000-01 . . 100°C 2 80 80MPH4.101xxxx-xx / Parallel 10 A
80MPH4.500S014-01 . . 95°C 33 .
30MPH4.500S114-01 o . 95°C 39 80 80MPH4.500xxxx-xx / Seriell 5 A
80MPH4.600S014-01 . . 95°C 33
80MPH4.600S111-02 . . 95°C 47
30MPHA.600D114-01 " " . 85°C 53 78 80MPH4.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH4.600S114-01 . . 95°C 39
80MPH6.101S000-01 2 . . 100°C 29
80MPH6.101S014-01 . . 95°C 33
30MPHB.101D114-01 o " . 85°C 53 84 80MPH®6.101xxxx-xx / Parallel 10 A
80MPH6.101S114-01 . . 95°C 39
. . 100°C 82 80MPH6.300xxxx-xx / Seriell 3 A
MPHS. -012 2
80 6.3005000-0 ° . 100°C o 82 80MPH6.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH6.300S014-01 . . 95°C 33
80MPH6.300D114-01 . . . 85°C 53 82 80MPH6.300xxxx-xx / Seriell 3 A
80MPH6.300S114-01 . . 95°C 39
80MPH6.600S014-01 . . 95°C 33
80MPH6.600D114-01 . ° . 85°C 53 82 80MPH6.600xxxx-xx / Parallel 6 A
80MPH6.600S114-01 . . 95°C 39

1) Zur Bedeutung der Bestellnummern siehe "Bestellschlissel" auf Seite 23
2) Die Schrittmotoren ohne Geber kdnnen sowohl seriell wie auch paralell verdrahtet werden. Die Bestellnummern fiir diese Basismotoren sind daher und aus
logistischen Griinden jeweils von der seriellen Schaltung abgeleitet.
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Gesamtlibersicht
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5.1 Bestellschlussel
Bestellschliissel

FlanschmaR
D...56,4 mm (NEMA 23)

F...60 mm
H...87,1 mm (NEMA 34)

S8OMP a

Anzahl der Stacks (entspricht der Baulange des Motors)

.. 1 Stack
.. 2 Stacks

A

.. 3 Stacks (80MPH)

Strom K

cc... Strom x 100 mA Beispiel:

Strommultiplikatorﬂ

d... 10° Beispiel:

Schutzart bzw. Bremsoption

S0...Standard
S1...IP65
D1...IP65 + Bremse

Optionen

00...Kein Geber
11...Hiperface

13...SSI Absolutgeber
14...ABR Inkrementalgeber

.. 2 Stacks - hohes Drehmoment (80MPH)
.. 3 Stacks (80MPD und 80MPF)

30 entspricht 3.000 mA =3 A
50 entspricht 5.000 mA =5 A

cc=10,d=1
10 x 100 mA x 10' = 10.000 mA = 10 A

- [eel4]

Weitere Schrittmotoroptionen oder Sondermotoroptionen sind mit B&R zu vereinbaren.

1) Bei 8-Draht-Motoren (eeff = S000) kann der Anwender mit der Verdrahtung bestimmen, ob der Schrittmotor in Seriell- oder Parallelschaltung betrieben wird.
Die Angabe ccd in der Bestellnummer entspricht bei diesen Motoren der Stromangabe fiir die serielle Verdrahtung.
Wird der 8-Draht-Motor in Parallelschaltung betrieben ist die Stromangabe ccd der Bestellnummer zu verdoppeln.

Information:

Gesamtiibersicht

il - o]

Nicht alle Kombinationen in der oben angegebenen Tabelle sind verfiigbar (siehe "Gesamtiibersicht"

auf Seite 20).
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Schrittmotoren ohne Optionen

6 Schrittmotoren ohne Optionen

In diesem Kapitel sind die Schrittmotoren ohne Option (Basismotoren) beschrieben. Die Schrittmotoren mit Optio-
nen sind im Kapitel 7 "Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen" auf Seite 30 zu finden.

6.1 Basismotoren 80MPD (NEMA 23, FlanschmaR 56,4 mm)

* 6,35 mm Welle
» GroRes Drehmoment bezogen auf die Baulange
» Hochwertiges Kugellager mit doppelter Dichtlippe

80MPD1.300S000-01

Qc Qe

80MPD3.300S000-01 80MPD5.300S000-01

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Schrittmotoren ohne Geber

80MPD1.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 56,4 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, 56,4 mm Flansch, Lange 57,5 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 1,8
Nm Haltemoment, 1,25 Nm Stillstandsmoment

80MPD5.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 56,4 mm Flansch, Léange 80,5 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 3,0
Nm Haltemoment, 2,2 Nm Stillstandsmoment

Optionales Zubehor

Zubehor

80XMPDXRE.W1-10

IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPD und 80MPF Serie, IP40
fir 80MPD Motoren, IP65 fiir 80MPF Motoren, 10 Einheiten pro Verpackung

Tabelle 2: 80MPD1.300S000-01, 80MPD3.300S000-01, 80MPD5.300S000-01 - Bestelldaten

6.1.1 Abmessungen

20,6 0,4
56,4
15 0,25
47,14 £0,2
1.6 @38,1 +0,05
[sp}
S
g 7 N\
I % ©
I1e) o
o +l
©| ©
Q 0| N
< 9
g = jan)
N
<
O Q)
N @4,5 +0,3/-0
Schrittmotor Lange L [mm]
80MPD1.300S000-01 45,0
80MPD3.300S000-01 57,5
80MPD5.300S000-01 80,5
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6.1.2 Technische Daten

Schrittmotoren ohne Optionen

Basismotoren 80MPD (NEMA 23, FlanschmaR 56,4 mm)

Produktbezeichnung | 80MPD1.300S000-01 | 80MPD3.300S000-01 80MPD5.300S000-01
Kurzbeschreibung
Schrittmotor Schrittmotor Flanschmaf} Schrittmotor Flanschmaf Schrittmotor Flanschmaf
56,4 mm, Lange 45 mm 56,4 mm, Lange 57,5 mm 56,4 mm, Lange 80,5 mm
Spezifische Motordaten
Verdrahtung
seriell Ja
parallel Ja
Strom
serielle Verdrahtung 3A
parallele Verdrahtung 6 A
Widerstand / Phase
serielle Verdrahtung 1,2Q 1,6 Q 2,4 Q
parallele Verdrahtung 0,3Q 0,4Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase
serielle Verdrahtung 3,6 mH 52 mH 8,8 mH
parallele Verdrahtung 0,9 mH 1,3 mH 2,2 mH
Stillstandsmoment 0,8 Nm 1,25 Nm 2,2 Nm
Haltemoment " 1,1 Nm 1,8 Nm 3,0 Nm
Rastmoment <30 mNm <50 mNm <90 mNm
Rotortréagheit ca. 145 gcm? ca. 245 gcm? ca. 470 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schutzklasse IP30
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 100°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Ausféllen 21.000 Stunden
Kabellange 300 mm

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
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last 2 73,5N
max. axiale Last Die zuléssige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 520 g 720 g 11109
Lénge 45 mm 57,5 mm 80,5 mm

Tabelle 3: 80MPD1.300S000-01, 80MPD3.300S000-01, 80MPD5.300S000-01 - Technische Daten

1)  gemessen bei serieller Verdrahtung
2) gemessen in der Mitte der Welle

6.1.3 Verdrahtung

Ausgeliefert werden die "Schrittmotoren ohne Option" (Basismotoren) standardmafig mit 300 mm langen Litzen.
Damit bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel zu verdrahten.

300 mm

A
schwarz schwarz —
schwarz/weily schwarz/weily
. h . ) parallel
griin/weif} grin/weify E
griin o griin e
A A
B B B B
T
rot rot  blau blau rot rot  blau blau
Iweilk  /weil® Iweilk  /weil®
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Schrittmotoren ohne Optionen

6.2 Basismotoren 80MPF (FlanschmaR 60 mm)

*+ 8 mm Welle
» Geringere Stromaufnahme bei gleichem oder héheren Drehmoment verglichen mit 56 mm Motoren
» Besseres thermisches Verhalten auf Grund der gréReren Oberflache verglichen mit 56 mm Motoren
» Hochwertiges Kugellager mit doppelter Dichtlippe

80MPF1.250S000-01

80MPF3.250S000-01 80MPF5.250S000-01

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Schrittmotoren ohne Geber

80MPF1.250S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 60 mm Flansch, Lange 51,8 mm, 2,5 A seriell / 5 A parallel, 1,1
Nm Haltemoment, 0,8 Nm Stillstandsmoment

80MPF3.250S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 60 mm Flansch, Lénge 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 93,3 mm, 2,5 A seriell / 5 A parallel, 3,5
Nm Haltemoment, 2,5 Nm Stillstandsmoment

Optionales Zubehor

Zubehor

80XMPDXRE.W1-10

IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPD und 80MPF Serie, IP40
fiir 80MPD Motoren, IP65 fiir 80MPF Motoren, 10 Einheiten pro Verpackung

Tabelle 4: 80MPF1.250S000-01, 80MPF3.250S000-01, 80MPF5.250S000-01 - Bestelldaten

6.2.1 Abmessungen

20,6 £0,5
60
15 +0,25
47,14 £0,2
1,6 7 38,1 +0,03
™
S
S| e
3| o I
¥ i
©| v
Q N N
o
Fl
- u 4 2 ¥ - -
NS
<~
24,5
Schrittmotor Lange L [mm]
80MPF1.250S000-01 51,8
80MPF3.250S000-01 62,0
80MPF5.250S000-01 93,3
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6.2.2 Technische Daten

Schrittmotoren ohne Optionen

Basismotoren 80MPF (FlanschmaRB 60 mm)

Produktbezeichnung

80MPF1.250S000-01 80MPF3.2505000-01 80MPF5.250S000-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor

Schrittmotor Flanschmaf
60 mm, Lange 93,3 mm

Schrittmotor Flanschmaf
60 mm, Lange 62 mm

Schrittmotor Flanschmaf}
60 mm, Lange 51,8 mm

Spezifische Motordaten

Verdrahtung
seriell Ja
parallel Ja
Strom
serielle Verdrahtung 25A
parallele Verdrahtung 5A
Widerstand / Phase
serielle Verdrahtung 1,28 Q 1,52 Q 2,4 Q
parallele Verdrahtung 0,32Q 0,38Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase
serielle Verdrahtung 3,4 mH 5,6 mH 11,2 mH
parallele Verdrahtung 0,85 mH 1,4 mH 2,8 mH
Stillstandsmoment 0,8 Nm 1,2 Nm 2,5Nm
Haltemoment " 1,1 Nm 1,7 Nm 3,5Nm
Rastmoment <35 mNm <45 mNm <75 mNm
Rotortréagheit 280 gcm? 440 gcm? 920 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schutzklasse IP30
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 100°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Ausféllen 21.000 Stunden
Kabellange 300 mm
Kabelquerschnitt AWG 22
Wellenausfiihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 500 VAC fur 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last 2 75N
max. axiale Last Die zuléssige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 620 g 880 g 1.400 g
Lénge 51,8 mm 62 mm 93,3 mm

Tabelle 5: 80MPF1.250S000-01, 80MPF3.250S000-01, 80MPF5.250S000-01 - Technische Daten

1)  gemessen bei serieller Verdrahtung
2) gemessen in der Mitte der Welle

6.2.3 Verdrahtung

Ausgeliefert werden die "Schrittmotoren ohne Option" (Basismotoren) standardmafig mit 300 mm langen Litzen.
Damit bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel zu verdrahten.

A
schwarz schwarz —

schwarz/weily schwarz/weily

300 mm

arallel
griin/weif} grin/weify E p
griin o griin e
A A
B B B B
T
rot rot  blau blau rot rot  blau blau
Iweilk  /weil® Iweilk  /weil®
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Schrittmotoren ohne Optionen

6.3 Basismotoren 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

* 12,7 mm Welle

* Hohes Drehmoment
» Hohe axiale Last durch Sicherungsring am Frontlager
» Aluminiumgehause fiir besseren Warmefluss

* 10 A Variante fiir hohere Drehzahlen

80MPH1.300S000-01

80MPH3.300S000-01

80MPH6.300S000-01

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Schrittmotoren ohne Geber

80MPH1.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 87,1 mm Flansch, Lange 66 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 4,0 Nm
Haltemoment, 2,9 Nm Stillstandsmoment

80MPH3.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 87,1 mm Flansch, Lange 98 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 7,8 Nm
Haltemoment, 5,5 Nm Stillstandsmoment

80MPH4.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 87,1 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, 87,1 mm Flansch, Lange 98 mm, 5 A seriell / 10 A parallel, 9,5
Nm Haltemoment, 6,3 Nm Stillstandsmoment

80MPH6.101S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 87,1 mm Flansch, Lange 130 mm, 10 A parallel, 13,6 Nm Halte-
moment, 9,3 Nm Stillstandsmoment

80MPHG.300S000-01

2 Phasen Hybrid Schrittmotor, 87,1 mm Flansch, Lédnge 130 mm, 3 A seriell / 6 A parallel, 13,6
Nm Haltemoment, 9,3 Nm Stillstandsmoment

Optionales Zubehor

Zubehor

80XMPHXRE.W1-10

IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPH Serie, IP65, 10 Einhei-
ten pro Verpackung

Tabelle 6: 80MPH1.300S000-01, 80MPH3.300S000-01, 80MPH4.300S000-01,
80MPH4.500S000-01, 80MPH6.101S000-01, 80MPH6.300S000-01 - Bestelldaten

6.3.1 Abmessungen

87,12
31,75 0,51
73,025 40,025
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25,66
14,097
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
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6.3.2 Technische Daten

Schrittmotoren ohne Optionen

Basismotoren 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

Produktbezeichnung

80MPH1.
3005000-01

80MPH3.
300S000-01

80MPH4.
300S000-01

80MPH4.
500S000-01

80MPH6.
101S000-01

80MPHS6.
3005000-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor

Schrittmotor Flan-
schmalft 87,1 mm,
Léange 66 mm

Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm, Lédnge 98 mm

Schrittmotor Flanschmaf
87,1 mm, Lange 130 mm

Spezifische Motordaten

Verdrahtung
seriell
parallel

Ja |
Ja

Nein Ja

Strom
serielle Verdrahtung
parallele Verdrahtung

3A
6A

5A |

- 3A
6A

Widerstand / Phase
serielle Verdrahtung
parallele Verdrahtung

1,7Q
0,4 Q

220
0,6 Q

0,9Q
0,20Q

- 2,7Q
0,24 Q 0,7Q

Induktivitat / Phase
serielle Verdrahtung
parallele Verdrahtung

12,9 mH
3,2mH

17,3 mH
4,3 mH

5,6 mH
1,4 mH

- 20,0 mH
1,6 mH 5,0 mH

Stillstandsmoment

2,9 Nm

5,5Nm 6,3 Nm

9,3 Nm

Haltemoment "

4,0 Nm

7,8 Nm 9,5 Nm

13,6 Nm

Rastmoment

<160 mNm

<210 mNm <320 mNm

<420 mNm

Rotortréagheit

ca. 1,31 kgcm?

ca. 2,61 kgcm?

ca. 3,92 kgcm?

Allgemeine Motordaten

Schutzklasse

IP40

Schrittwinkel

1,8°

max. Oberflachentemperatur

100°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Aus-
fallen

20.000 Stunden

Kabellange

300 mm

Kabelquerschnitt

AWG 22, UL3266

Wellenausfiihrung

mit Passfeder

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

1776 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last ? 290 N
max. axiale Last 225N
Gewicht 1,8 kg 3,0 kg 4,2 kg
Lénge 66 mm 98 mm 130 mm

Tabelle 7: 80MPH1.300S000-01, 80MPH3.300S000-01, 80MPH4.300S000-01,
80MPH4.500S000-01, 80MPH6.101S000-01, 80MPH6.300S000-01 - Technische Daten

1)  gemessen bei serieller Verdrahtung

2) gemessen in der Mitte der Welle

6.3.3 Verdrahtung

Ausgeliefert werden die "Schrittmotoren ohne Option" (Basismotoren) standardmafig mit 300 mm langen Litzen.
Damit bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel zu verdrahten.

300 mm

schwarz schwarz

schwarz/weily

griin/weif} griin/weif

griin griin

p

B B

rot rot  blau blau

Iweilk  /weil®

schwarz/weily

parallel
A
B B
rot rot  blau blau
Iweilk  /weil®
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7 Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.1 Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option

Qe
Bestellnummer Kurzbeschreibung
80MPxx.xxxS014-01 Option ABR Inkrementalgeber 24 VDC, 1P20, fir 80MPD und 80MPH-Motoren.

Fir die Auflistung aller Bestellnummern und der zugehdrigen Motordaten siehe "Gesamtibersicht" auf Seite 20,
die Spalten "ABR Geber" und "IP20".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zubehér" auf Seite 93)

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

80CMxxxxx.xx-01 Motor- und Geberkabel

7.1.1 Abmessungen

24

-

LM

o)
9
O

U7 ) e

56,2 86,4

86,4

56,2

0 1] [ [T 1]
g agggaaéj B . ‘ R '
80MPD-Motoren 80MPH-Motoren
ABR Inkrementalgeber IP20 Option ABR Inkrementalgeber IP20 Option

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.
siehe Basismotor:

"Basismotoren 80MPD (NEMA 23, FlanschmalR 56,4 mm)" auf Seite 24

"Basismotoren 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)" auf Seite 28
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7.1.2 Technische Daten (80MPD)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Produktbezeichnung 80MPD1. 80MPD1. 80MPD3. 80MPD3. 80MPD5. 80MPD5.
300S014-01 600S014-01 300S014-01 600S014-01 300S014-01 600S014-01
Kurzbeschreibung
Schrittmotor Schrittmotor FlanschmaR 56,4 mm, Schrittmotor FlanschmalR 56,4 mm, Schrittmotor Flanschmal 56,4 mm,
Lénge 66 mm, Inkrementalgeber Lange 78,5 mm, Inkrementalgeber Lénge 101,5 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten
Verdrahtung seriell parallel seriell parallel seriell parallel
Strom 3A 6 A 3A 6A 3A 6 A
Widerstand / Phase 1,2Q 0,3Q 1,6 Q 0,4 Q 24Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase 3,6 mH 0,9 mH 5,2 mH 1,3 mH 8,8 mH 2,2mH
Stillstandsmoment 0,8 Nm 1,25 Nm 2,2 Nm
Haltemoment 1,1 Nm 1,8 Nm 3,0 Nm
Rastmoment <30 mNm <50 mNm <90 mNm
Rotortragheit ca. 145 gcm? ca. 245 gcm? ca. 470 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 95°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Aus- 21.000 Stunden
fallen
Wellenausfiihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 500 VAC fur 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " 1P20
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Betrieb -20 bis 40°C

Lagerung -30 bis 85°C

Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit

Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend

Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend

Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R

Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +10 mA pro Ausgang
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last ? 735N
max. axiale Last Die zuléssige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 550 g 750 g 1.140g
Lénge 66 mm 78,5 mm 101,5 mm

Tabelle 8: 80MPD1.300S014-01, 80MPD1.600S014-01, 80MPD3.300S014-01, 80MP-
D3.600S014-01, 80MPD5.300S014-01, 80MPD5.600S014-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite
2) gemessen in der Mitte der Welle
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.1.3 Technische Daten (80MPH1, 80MPH3)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option

Produktbezeichnung | 80MPH1.300S014-01 | 80MPH1.600S014-01 80MPH3.300S014-01 80MPH3.600S014-01
Kurzbeschreibung
Schrittmotor Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm, Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lange 87 mm, Inkrementalgeber Léange 119 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten
Verdrahtung seriell parallel seriell parallel
Strom 3A 6 A 3A 6A
Widerstand / Phase 1,7Q 0,4Q 220 0,6 Q
Induktivitat / Phase 12,9 mH 3,2mH 17,3 mH 4,3 mH
Stillstandsmoment 2,9 Nm 5,5Nm
Haltemoment 4,2 Nm 7,8 Nm
Rastmoment <160 mNm <210 mNm
Rotortragheit ca. 1,31 kgcm? ca. 2,61 kgcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 95°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Aus- 20.000 Stunden
fallen
Wellenausfiihrung mit Passfeder
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 1776 VAC fiir 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " 1P20
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Betrieb -20 bis 40°C

Lagerung -30 bis 85°C

Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit

Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend

Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend

Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R

Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +10 mA pro Ausgang
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last ? 290 N
max. axiale Last 225N
Gewicht 1.900 g 3.100 g
Lénge 87 mm 119 mm

Tabelle 9: 80MPH1.300S014-01, 80MPH1.600S014-01, 80MPH3.300S014-01, 80MPH3.600S014-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite
2) gemessen in der Mitte der Welle
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7.1.4 Technische Daten (80MPH4, 80MPH®6)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP20 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Produktbezeichnung 80MPH4. 80MPH4. 80MPH4. 80MPH4. 80MPH6. 80MPH6. 80MPHS6.
101S014-01 300S014-01 5005014-01 600S014-01 101S014-01 300S014-01 600S014-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm, Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lange 119 mm, Inkrementalgeber Lénge 151 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten

Verdrahtung parallel seriell parallel seriell parallel

Strom 10A 3A 5A 6 A 10A 3A 6 A

Widerstand / Phase 02Q 220 09Q 0,6 Q 0,24 Q 27Q 0,7Q

Induktivitat / Phase 1,4 mH 17,3 mH 5,6 mH 4,3 mH 1,6 mH 20,0 mH 5,0 mH

Stillstandsmoment 6,3 Nm 9,3Nm

Haltemoment 9,5 Nm 13,6 Nm

Rastmoment <320 mNm <420 mNm

Rotortragheit ca. 2,61 kgcm? ca. 3,92 kgcm?

Allgemeine Motordaten

Schrittwinkel 1,8°

max. Oberflachentemperatur 95°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Aus-
fallen

20.000 Stunden

Wellenausfiihrung

mit Passfeder

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

1776 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " 1P20
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend

Elektrische Eigenschaften - Geber

Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R
Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC

max. Ausgangsstrom

+10 mA pro Ausgang

Mechanische Eigenschaften

max. radiale Last ? 290 N
max. axiale Last 225N
Gewicht 3.100g 4.300 g
Lénge 119 mm 151 mm

Tabelle 10: 80MPH4.101S014-01, 80MPH4.300S014-01, 80MPH4.500S014-01, 80MPH4.600S014-01,
80MPH6.101S014-01, 80MPH6.300S014-01, 80MPH6.600S014-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite

2) gemessen in der Mitte der Welle

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0

33



Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.1.5 Anschlussbelegung X1 - X3

X1 X2 X3

X1 - ABR Inkrementalgeber

Anschlussbelegung

X3

Pin Bezeichnung
1 A
123 4 2 B
3 R
4 NC
56 7 8 5 NC
X1 6 24 VDC (Geberversorgung)
7 GND
8 NC
X2 - Optionale Erweiterung Anschlussbelegung
1 Pin Bezeichnung
1 NC
2 NC
2
X2
X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung
1 2 Pin Bezeichnung
E]@ 1 Motor-Phase A\
AR 2 Motor-Phase B\
3 4 3 Motor-Phase A
4

Motor-Phase B

7.1.6 Anordnung der Feldklemmen

Information:

Anschluss fir optionale Erdung

X3 ... Motoranschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

X1 ... Geberanschluss

Fiir 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 ausschlielich zur Befestigung der Mechanik und diirfen nicht gelost werden!

34
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.2 Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

80MPxx.xxxx114-01

Option ABR Inkrementalgeber 24 VDC, 1P65, fir 80MPF und 80MPH-Motoren.

Fir die Auflistung aller Bestellnummern und der zugehdrigen Motordaten siehe "Gesamtibersicht" auf Seite 20,
die Spalten "ABR Geber" und "IP65".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zubehor" auf Seite 93)

80XMPXACO0.00-01

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

80CMxxxxx.xx-01

Motor- und Geberkabel

7.2.1 Abmessungen
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80MPF-Motoren 80MPH-Motoren
ABR Inkrementalgeber IP65 Option ABR Inkrementalgeber IP65 Option

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.

siehe Basismotor:

"Basismotoren 80MPF (Flanschmafl 60 mm)" auf Seite 26

"Basismotoren 80MPH (NEMA 34, Flanschmaf 87,1 mm)" auf Seite 28
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7.2.2 Technische Daten (80MPF)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Lange 97,1 mm, Inkrementalgeber

Lange 107,3 mm, Inkrementalgeber

Produktbezeichnung 80MPF1. 80MPF1. 80MPF3. 80MPF3. 80MPF5. 80MPF5.
250S114-01 5005114-01 2505114-01 500S114-01 2505114-01 5005114-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor Schrittmotor Flanschmafl 60 mm, Schrittmotor Flanschmal 60 mm, Schrittmotor Flanschmal 60 mm,

Lénge 138,6 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel seriell parallel seriell parallel
Strom 25A 5A 25A 5A 25A 5A
Widerstand / Phase 1,28 Q 0,32Q 1,52Q 0,38 Q 24Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase 3,4 mH 0,85 mH 5,6 mH 1,4 mH 11,2 mH 2,8 mH
Stillstandsmoment 0,8 Nm 1,2 Nm 2,5 Nm
Haltemoment 1,1 Nm 1,7 Nm 3,5 Nm
Rastmoment <35 mNm <75 mNm
Rotortragheit 280 gcm? 440 gcm? 920 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 95°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Aus- 21.000 Stunden
fallen
Wellenausfiihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 500 VAC fur 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Betrieb -20 bis 40°C

Lagerung -30 bis 85°C

Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit

Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend

Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend

Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R

Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +10 mA pro Ausgang
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last ? 75N
max. axiale Last Die zuléssige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 750 g 1.000 g 1.500 g
Lénge 97,1 mm 107,3 mm 138,6 mm

Tabelle 11: 80MPF1.250S114-01, 80MPF1.500S114-01, 80MPF3.250S114-01,
80MPF3.5005114-01, 80MPF5.250S114-01, 80MPF5.500S114-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite

2) gemessen in der Mitte der Welle
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.2.3 Technische Daten (80MPH1, 80MPH3, 80MPH4)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option

Produktbezeichnung | 80MPH1.300S114-01 | 80MPH1.600S114-01

80MPH3.600S114-01

80MPH4.101S114-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor

Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lange 116,4 mm, Inkrementalgeber

Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lénge 148,4 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel

Strom 3A 6 A 10A
Widerstand / Phase 1,7Q 0,4Q 0,6 Q 0,20Q
Induktivitat / Phase 12,9 mH 3,2mH 4,3 mH 1,4 mH
Stillstandsmoment 2,9 Nm 5,5 Nm 6,3 Nm
Haltemoment 4,0 Nm 7,8 Nm 9,5 Nm
Rastmoment <160 mNm <210 mNm <320 mNm
Rotortragheit ca. 1,31 kgcm? ca. 2,61 kgcm?
Allgemeine Motordaten

Schrittwinkel 1,8°

max. Oberflachentemperatur 95°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Aus-
fallen

20.000 Stunden

Wellenausfiihrung

mit Passfeder

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

1776 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend

Elektrische Eigenschaften - Geber

Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R
Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC

max. Ausgangsstrom

+10 mA pro Ausgang

Mechanische Eigenschaften

max. radiale Last 2 290N

max. axiale Last 225N

Gewicht 1.900 g 3.100 g
Lénge 116,4 mm 148,4 mm

Tabelle 12: 80MPH1.300S114-01, 80MPH1.600S114-01, 80MPH3.600S114-01, 80MPH4.101S114-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite
2) gemessen in der Mitte der Welle
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7.2.4 Technische Daten (80MPH4, 80MPH®6)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Produktbezeichnung

80MPH4.
3005114-01

80MPH4.
5005114-01

80MPH4.
600S114-01

80MPH6.
101S114-01

80MPH6.
3005114-01

80MPHS6.
6005114-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor

Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lange 148,4 mm, Inkrementalgeber

Schrittmotor FlanschmaR 87,1 mm,
Lénge 180,4 mm, Inkrementalgeber

Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel seriell parallel
Strom 3A 5A 6 A 10A 3A 6 A
Widerstand / Phase 220 09Q 0,6 Q 0,24 Q 270Q 0,7Q
Induktivitat / Phase 17,3 mH 5,6 mH 4,3 mH 1,6 mH 20,0 mH 5,0 mH
Stillstandsmoment 6,3 Nm 9,3 Nm

Haltemoment 9,5Nm 13,6 Nm

Rastmoment <320 mNm <420 mNm

Rotortragheit ca. 2,61 kgcm? ca. 3,92 kgcm?

Allgemeine Motordaten

Schrittwinkel 1,8°

max. Oberflachentemperatur 95°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Aus-
fallen

20.000 Stunden

Wellenausfiihrung

mit Passfeder

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

1776 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 2 IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend

Elektrische Eigenschaften - Geber

Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R
Auflésung 1024 Inkremente / 256 Positionen pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC

max. Ausgangsstrom

+10 mA pro Ausgang

Mechanische Eigenschaften

max. radiale Last 290N

max. axiale Last 225N

Gewicht 3.100 g 4.300g
Lénge 148,4 mm 180,4 mm

Tabelle 13: 80MPH4.300S114-01, 80MPH4.500S114-01, 80MPH4.600S114-01,
80MPH6.101S114-01, 80MPH6.300S114-01, 80MPH6.600S114-01 - Technische Daten

1) gemessen bei serieller Verdrahtung

2) Ab Flanschriickseite

3) gemessen in der Mitte der Welle

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieBlich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.2.5 Anschlussbelegung X1 - X3

80MPF Motor 80MPH Motor

X1 - ABR Inkrementalgeber Anschlussbelegung
Pin Bezeichnung
1 A
123 4 2 B
3 R
4 NC
56 7 8 5 NC
X1 6 24 VDC (Geberversorgung)
7 GND
8 NC
X2 - Optionale Erweiterung Anschlussbelegung
1 Pin Bezeichnung
1 NC
2 NC
2
X2
X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung
1 2 Pin Bezeichnung
E]@ 1 Motor-Phase A\
[2]a] 2 Motor-Phase B\
3 4 3 Motor-Phase A
X3 4 Motor-Phase B

7.2.6 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

4 X3 ... Motoranschluss

Anschluss fir optionale Erdung

80MPF-Motor 80MPH-Motor

Information:
Fiir 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 ausschlieBlich zur Befestigung der Mechanik und diirfen nicht gelost werden!
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.3 Motoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

80MPF5.xxxS113-01

Option SSI Geber 24 VDC, IP65, fir 80MPF-Motoren. Fiir die
Auflistung aller Bestellnummern und der zugehdrigen Motorda-
ten siehe "Gesamtiibersicht" auf Seite 20, die Spalten "SSI Ge-
ber" und "IP65".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zube-
hor" auf Seite 93)

80XMPXACO0.00-01

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

80CMxxxxx.xx-01

Motor- und Geberkabel

Abbildung

7.3.1 Abmessungen

56,4
I=d
==l
=d

56,4

45,3

O 1=

80MPF-Motoren
SSI Absolutgeber IP65 Option

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.

siehe Basismotor:

"Basismotoren 80MPF (Flanschmaf 60 mm)" auf Seite 26
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7.3.2 Technische Daten (80MPF)

Motoren mit SSI Absolutgeber IP65 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Produktbezeichnung |

80MPF5.250S113-01 80MPF5.5005113-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor | Schrittmotor Flanschmaft 60 mm, Lange 138,6 mm, SSI Geber
Spezifische Motordaten
Verdrahtung seriell parallel
Strom 25A 5A
Widerstand / Phase 24Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase 11,2 mH 2,8 mH
Stillstandsmoment 2,5Nm
Haltemoment 3,5 Nm
Rastmoment <75 mNm
Rotortragheit 920 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 95°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Ausfallen 21.000 Stunden
Wellenausfiihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 500 VAC fur 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Betrieb -20 bis 40°C

Lagerung -30 bis 85°C

Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit

Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend

Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend

Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgange 4

Daten / nDaten / CLK / nCLK

Auflésung 4096 Inkremente pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung differential Signal
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 16 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +25 mA pro Ausgang
Datenformat Gray
Zahlrichtung im Uhrzeigersinn
Taktfrequenz max. 400 kHz
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last 2 75N
max. axiale Last Die zuldssige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 1.500 g
Lange 138,6 mm

Tabelle 14: 80MPF5.250S113-01, 80MPF5.500S113-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite
2) gemessen in der Mitte der Welle

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieBlich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0

43
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7.3.3 Anschlussbelegung X1 - X3

X1 X2 X3

X1 - Geberanschluss Anschlussbelegung
Bezeichnung

DATA

nDATA

CLK

nCLK

NC

24 VDC (Geberversorgung)

GND

NC

3
E

12 3 4

56 7 8
X1

OIN[D(O|DWIN|—=

Information:

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

X2 - Motorbremse Anschlussbelegung
Pin Bezeichnung

1 NC

2 NC

2
X2
X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung
1 2 Pin Bezeichnung

E]@ Motor-Phase A\
[#]q] Motor-Phase B\
3 4 Motor-Phase A
X3 Motor-Phase B

BlWIN|=

7.3.4 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss
X2 ... Erweiterungsoption (NC)

X3 ... Motoranschluss

Anschluss fir optionale Erdung

Information:
Fir 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 ausschlieBlich zur Befestigung der Mechanik und diirfen nicht gelost werden!
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.4 Motoren mit Hiperface IP65 Option

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung
80MPH4.xxxS111-02 Option Hiperface, P65, fiir 80MPH-Motoren. Fir die Auflistung
aller Bestellnummern und der zugehdrigen Motordaten siehe
"Gesamtubersicht" auf Seite 20, die Spalten "Hiperface" und
"IP65".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zube-
hor" auf Seite 93)

80CMxxxxx.xx-01 Motor- und Geberkabel

7.4.1 Abmessungen

60,6

@
©
=]
e )
>AD <
7 O
86,6 30,5

80MPH-Motoren
Hiperface Geber IP65 Option

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.
siehe Basismotor:

"Basismotoren 80MPH (NEMA 34, Flanschmaf 87,1 mm)" auf Seite 28

Anschliisse drehbar
ca. 300°

?UTH/\

=
ﬂt_\

13,5 44,8

Die Anschlisse vom Motor/Geber sind in einem Bereich von 300° drehbar.
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7.4.2 Technische Daten (80MPH)

Motoren mit Hiperface IP65 Option

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Produktbezeichnung |

80MPH4.600S111-02

Kurzbeschreibung

Schrittmotor | Schrittmotor Flanschmaf 87,1 mm, Léange 128,5 mm, Hiperface Geber
Spezifische Motordaten

Verdrahtung parallel
Strom 6A
Widerstand / Phase 0,6 Q
Induktivitat / Phase 4,3 mH
Stillstandsmoment 6,3 Nm
Haltemoment 9,5 Nm
Rastmoment <320 mNm
Rotortragheit ca. 2,61 kgcm?
Allgemeine Motordaten

Schrittwinkel 1,8°

max. Oberflachentemperatur 95°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Ausféllen

20.000 Stunden

Wellenausfiihrung

mit Passfeder

Isolationsklasse

B (130°C)

Isolationswiderstand

100 MQ min. 500 VDC

Dielektrische Festigkeit

1776 VAC fiir 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Gebertyp Hiperface Multiturn, 4096 Umdrehungen messbar
Integrale Nichtlinearitat + 300 Winkelsekunden
Versorgungsspannung 10 vDC
Sinus-Cosinus-Signale
Perioden pro Umdrehung 16
Signalspannung Spitze-Spitze 0,8 bis 1,2 Vss
Signaloffset 2,2 bis2,8V
Digitale Schnittstelle
Adresse 64
Gesamtbreite des Positionswertes 21 Bit
Breite der Multiturn-Information 12 Bit
Breite der Singleturn-Information 9 Bit
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last 2 290N
max. axiale Last 225N
Gewicht 3.400 g
Lange 128,5 mm

Tabelle 15: 80MPH4.600S111-02 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite
2)  gemessen in der Mitte der Welle

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieBlich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0

47



Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.4.3 Anschlussbelegung X1 - X3

Motoranschluss

Motoranschluss

Anschlussbelegung

Bezeichnung

A

A\

B

B\

NC

NC

NC

Olm>|lo|d|w| N~

NC

T
m

PE-Leiter / Schirm

Hiperface-Anschluss

Anschlussbelegung

Bezeichnung

10 VDC

D

D\

NC

NC

NC

COM

SIN

REF SIN

COS

REF COS

K;ja‘r.ooo\loumbww—\g

NC
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.5 Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 und Bremsoption

Bestellnummer Kurzbeschreibung
80MPxx.xxxD114-01 Bremsoption, P65, fiir 80MPF- und 80MPH-Motoren. Fir die Auflistung aller Bestellnummern und der zugehori-
gen Motordaten siehe "Gesamtibersicht" auf Seite 20, die Spalte "ABR Geber" und "Bremse".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zubehor" auf Seite 93)
80XMPXACO0.00-02 Zubehdrsatz fir Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und 2-pol. Stecker und Crimpkontakte
80CMxxxxx.xx-01 Motor- und Geberkabel
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.5.1 Abmessungen

90,5

105,5

91,1

MO
O - i

27

57,5
80MPF-Motoren 80MPH-Motoren
ABR Inkrementalgeber IP65 und Bremsoption ABR Inkrementalgeber IP65 und Bremsoption

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.
siehe Basismotor:
"Basismotoren 80MPF (Flanschmaf 60 mm)" auf Seite 26

"Basismotoren 80MPH (NEMA 34, Flanschmaf 87,1 mm)" auf Seite 28

Im Vergleich zum Basismotor gelten fir den 80MPF-Motor mit Bremsoption folgende Abmessungen:

20,6 +1,4
15 40,25

@8 +0/-0,013
7,5+0,15
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7.5.2 Technische Daten (80MPF)

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 und Bremsoption

Produktbezeichnung 80MPF1. 80MPF1. 80MPF3. 80MPF3. 80MPF5. 80MPF5.
250D114-01 500D114-01 250D114-01 500D114-01 250D114-01 500D114-01
Kurzbeschreibung
Schrittmotor Schrittmotor Flanschmaf? 60 Schrittmotor Flanschmaf3 60 Schrittmotor Flanschmaf’ 60
mm, Lange 142,9 mm, In- mm, Lange 153,1 mm, In- mm, Lange 184,4 mm, In-
krementalgeber und Bremse krementalgeber und Bremse krementalgeber und Bremse
Spezifische Motordaten
Verdrahtung seriell parallel seriell parallel seriell parallel
Strom 25A 5A 25A 5A 25A 5A
Widerstand / Phase 1,28 Q 0,32Q 1,52Q 0,38 Q 24Q 0,6 Q
Induktivitat / Phase 3,4 mH 0,85 mH 5,6 mH 1,4 mH 11,2 mH 2,8 mH
Stillstandsmoment 0,8 Nm 1,2 Nm 2,5 Nm
Haltemoment 1,1 Nm 1,7 Nm 3,5 Nm
Rastmoment <35 mNm <45 mNm <75 mNm
Rotortragheit 280 gcm? 440 gcm? 920 gcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 90°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Aus- 21.000 Stunden
fallen
Wellenausfiihrung Abgeflachte Welle (D-cut)
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 500 VAC fur 1 Minute
Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgéange 3
A/B/R
Auflésung 1024 Inkremente pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +10 mA pro Ausgang
Elektrische Eigenschaften - Bremse
Versorgungsspannung 24 VVDC +6%/-10%
Bremsmoment 2 2Nm/1,5Nm/1,8 Nm
Spulenwiderstand 52,36 Q +7%
Induktivitat 0,7H
Leistungsaufnahme typ. 11 W
Verknupfungszeit 6 ms
Ansprechverzug 4 2ms
Trennzeit 25 ms
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last © 75N
max. axiale Last Die zulassige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 1.020 g 1.280g 1.800 g
Lange 142,9 mm 153,1 mm 184,4 mm

Tabelle 16: 80MPF1.250D114-01, 80MPF1.500D114-01, 80MPF3.250D114-01,
80MPF3.500D114-01, 80MPF5.250D114-01, 80MPF5.500D114-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschrickseite

2) Bremsmoment M,y / mittleres dynamisches Bremsmoment 20°C / M stat. bei 100°C
3) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Erreichen des Nennmoments

4) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Anstieg des Drehmoments

5) Zeit vom Einschalten des Stroms bis zum Beginn des Drehmomentabfalls

6) gemessen in der Mitte der Welle
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7.5.3 Technische Daten (80MPH)

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Motoren mit ABR Inkrementalgeber IP65 und Bremsoption

Produktbezeichnung

80MPH1.
300D114-01

80MPH1.
600D114-01

600D114-01

80MPH3. 80MPH4.

101D114-01

80MPH4.
600D114-01

80MPH6.
300D114-01

80MPH6.
600D114-01

80MPH6.
101D114-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor

Schrittmotor Flansch-
mafd 87,1 mm, Lange
171,5 mm, Inkremen-
talgeber und Bremse

Schrittmotor Flanschmaf 87,1 mm, Léange
203,5 mm, Inkrementalgeber und Bremse

Schrittmotor Flanschmaf 87,1 mm, Lange
235,5 mm, Inkrementalgeber und Bremse

Spezifische Motordaten

Verdrahtung seriell parallel seriell parallel
Strom 3A 6 A 10A 6A 3A 6 A 10A
Widerstand / Phase 1,7Q 0,4 Q 0,6 Q 020Q 0,6 Q 2,7Q 0,7Q 0,24 Q
Induktivitat / Phase 12,9 mH 3,2mH 4,3 mH 1,4 mH 4,3 mH 20,0 mH 5,0 mH 1,6 mH
Stillstandsmoment 2,9 Nm 55 Nm 6,3 Nm 9,3 Nm
Haltemoment 4,0 Nm 7,8 Nm 9,5 Nm 13,6 Nm
Rastmoment <160 mNm <210 mNm <320 mNm <420 mNm
Rotortragheit ca. 1,31 kgcm? ca. 2,61 kgcm? ca. 3,92 kgcm?
Allgemeine Motordaten
Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 85°C
mittlere Betriebsdauer zwischen Aus- 20.000 Stunden
fallen
Wellenausfiihrung mit Passfeder
Isolationsklasse B (130°C)
Isolationswiderstand 100 MQ min. 500 VDC
Dielektrische Festigkeit 1776 VAC 500 VAC 1776 VAC fiir 1 Minute 500 VAC
fir 1 Minute | fir 1 Minute fur 1 Minute

Versorgungsspannung des Treibers max. 80 VDC
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Betrieb -20 bis 40°C

Lagerung -30 bis 85°C

Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit

Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend

Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend

Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Elektrische Eigenschaften - Geber
Anzahl der Ausgéange 3

A/B/R

Auflésung 1024 Inkremente pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung Push / Pull Stufe, asymmetrisch
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 12 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC
max. Ausgangsstrom +10 mA pro Ausgang
Elektrische Eigenschaften - Bremse
Versorgungsspannung 24 VVDC +6%/-10%
Bremsmoment 2 9Nm/7,5Nm /8,0 Nm
Spulenwiderstand 32,00 Q 7%
Induktivitat 0,83 H
Leistungsaufnahme typ. 18 W
Verknupfungszeit 7 ms
Ansprechverzug 4 2ms
Trennzeit 40 ms
Mechanische Eigenschaften
max. radiale Last © 290 N
max. axiale Last 225N
Gewicht 2.500 g 3.700 g 4.900 g
Lange 171,5 mm 203,5 mm 235,5 mm

Tabelle 17: 80MPH1.300D114-01, 80MPH1.600D114-01, 80MPH3.600D114-01, 80MPH4.101D114-01,
80MPH4.600D114-01, 80MPH6.300D114-01, 80MPH6.600D114-01, 80MPH6.101D114-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschriickseite

2) Bremsmoment M,y / mittleres dynamisches Bremsmoment 20°C / M stat. bei 100°C
3) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Erreichen des Nennmoments

4) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Anstieg des Drehmoments

5) Zeit vom Einschalten des Stroms bis zum Beginn des Drehmomentabfalls

6) gemessen in der Mitte der Welle
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen
Achtung!
Bei diesen Bremsen handelt es sich um "nicht sichere Bremsen™!

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieBlich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.

7.5.4 Funktionsprinzip

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

Die Bremse ist als Haltebremse konzipiert. Sie darf nicht zum betriebsmafigen Abbremsen verwendet werden!

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

Das maximale Motormoment kann das Haltemoment iiberschreiten.

Warnung!

Wenn es iiber einen langeren Zeitraum nicht zu regelméRigen Schaltungen der Haltebremse kommt,
wird empfohlen, das Haltemoment periodisch zu priifen, da es unter speziellen Umgebungsbedingun-
gen (z. B. Luftfeuchtigkeit, Oldunst) zu einem Abfall des Haltemoments kommen kann.

7.5.5 Anschlussbelegung X1 - X3

80MPF Motor 80MPH Motor

X1 X2 X3

X1 - Geberanschluss Anschlussbelegung
Bezeichnung

A

B

R

NC

NC

24 VDC (Geberversorgung)

GND

NC

X2 - Motorbremse Anschlussbelegung
Pin Bezeichnung

24 VDC (Bremse)

GND

R
i

12 3 4

56 7 8
X1

O|N[O(O|DRWIN|—=

X2
X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung
1 2 Pin Bezeichnung
Motor-Phase A\

1
2 Motor-Phase B\
3 4 3 Motor-Phase A
4 Motor-Phase B
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.5.6 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

X3 Motoranschluss

Anschluss fiir optionale Erdung

80MPF-Motor 80MPH-Motor

Information:

Fiir 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 ausschlieBlich zur Befestigung der Mechanik und diirfen nicht gelost werden!

7.5.7 Haltebremse

Maximale Schalthaufigkeit

Die Schalthaufigkeit hangt von der Drehzahl und der Massentragheit ab. Sie kann dem Schaubild entnommen und
mit den nachfolgenden Formeln berechnet werden:

T WRmax [J]
105 | T 11T
Zulassige Reibarbeit Wenax [J] 510 oo |l
in Abhangigkeit der Schalthaufig-
keit.
. . . 104
Die Werte flr Wgax gelten fir ei-
ne Drehzahl von 3000 min-'. 5x103 |—— Nl
Je nach tatsachlichem Einsatzfall
konnen diese Werte Uber- oder
unterschritten werden.
103
5x102
102
50 il
10
1 5 10 50 102 5x102 103 5x103 10%

—» Schalthaufigkeit pro Stunde [h'1]

MafRgebend fiir die Auslegung der Bremsen sind das erforderliche Bremsmoment, die Warmebelastung, Bremszeit
und Lebensdauer.

Nennmoment My,

Damit die Bremsen und Kupplungen auch unter extremen Bedingungen sicher funktionieren, muss das erforder-
liche Nennmoment mit einem Sicherheitsfaktor beaufschlagt werden. Die Wahl des Sicherheitsfaktors hangt we-
sentlich vom Einsatzfall ab.
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Das dynamische Drehmoment kann erheblich niedriger sein als das Nennmoment.
Moy = Mg - K K=2 M, = erforderliches Bremsmoment [Nm]

Das erforderliche Bremsmoment ist haufig eine Mischform aus dynamischer und statischer Belastung. Bei der
Wahl des Vorzeichens ist darauf zu achten, ob das Lastmoment die Verzdogerung unterstiitzt oder entgegenwirkt.

Merf:MaiML Ma:J’G

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

P
M, = 9500 - —

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

Bitte beachten Sie, dass die maximal zulassige Reibarbeit nur bis zur entsprechenden Drehzahl giiltig ist. Bei
Nothalt aus der maximalen Drehzahl liegt die maximal zuldssige Reibarbeit unter den angegeben Werten:

J-n? M,, WR < WRmax

We=71825 M, t M
Die Rutschzeit bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen des Synchronisie-
rungsmoments:
J - An

t,=1046 - — +
° M,, = M,

t’M

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

Allgemeingultige Angaben zur Lebensdauer, die fir alle Betriebsbedingungen gelten, sind deshalb nicht méglich.
Aussagen koénnen fir den Einzelfall nur unter Kenntnis aller Betriebsbedingungen getroffen werden.

J-w
t= ——— +t,
M2n i IVIL

a ... Winkelbeschleunigung [s2] t ... Beschleunigungs-/Abbremszeit [ms]

J ... Massentragheitsmoment [kgm?] t; ... Einschaltzeit [ms]

K ... Sicherheitsfaktor (K 22) ty1 ... Ansprechverzug® [ms]
My ... Nennmoment [Nm] t; ... Rutschzeit? [ms]
M, ... dynamisches Drehmoment [Nm] w ... Winkelgeschwindigkeit [s']
Mg ... erforderliches Bremsmoment [Nm] Wk ... Reibarbeit [J]
M, ... Lastmoment [Nm] Wgmax .. maximale Reibarbeit [J]

n ... Drehzahl [s']
An ... Differenzdrehzahl [s]
P ... Antriebsleistung [W]

1) Zeit vom Ausschalten des Stromes bis zum Anstieg des Drehmomentes
2) Bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen des Synchronisierungsmoments
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

7.6 Motoren mit SSI Absolutgeber IP65 und Bremsoption

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

80MPF5.500D113-01

Bremsoption, 1P65, fir 80MPF-Motoren. Fir die Auflistung al-
ler Bestellnummern und der zugehdérigen Motordaten siehe "Ge-
samtlbersicht" auf Seite 20, die Spalten "SSI Geber" und "Brem-
se".

Optionales Zubehor (Weitere Informationen im Kapitel "Zube-
hor" auf Seite 93)

80XMPXACO0.00-02

Zubehorsatz flir Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und 2-
pol. Stecker und Crimpkontakte

80CMxxxxx.xx-01

Motor- und Geberkabel

Abbildung

7.6.1 Abmessungen

91,1

80MPF-Motoren

SSI Absolutgeber IP65 und Bremsoption

Die effektive Lange des Motors ergibt sich aus der Lange des Basismotors plus der Lange der Geberoption.

siehe Basismotor:

"Basismotoren 80MPF (Flanschmafl 60 mm)" auf Seite 26

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

20,6 1,4
15 40,25

28 +0/-0,013
7,5+0,15
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7.6.2 Technische Daten (80MPF)

Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen

Motoren mit SSI Absolutgeber IP65 und Bremsoption

Produktbezeichnung

80MPF5.500D113-01

Kurzbeschreibung

Schrittmotor | Schrittmotor Flanschmaf} 60 mm, Lange 184,4 mm, SSI Geber und Bremse
Spezifische Motordaten

Verdrahtung parallel
Strom 5A
Widerstand / Phase 0,6 Q
Induktivitat / Phase 2,8 mH
Stillstandsmoment 2,5Nm
Haltemoment 3,5 Nm
Rastmoment <75 mNm
Rotortragheit 920 gcm?
Allgemeine Motordaten

Schrittwinkel 1,8°
max. Oberflachentemperatur 90°C

mittlere Betriebsdauer zwischen Ausféllen

21.000 Stunden

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
Schutzart nach EN 60529 " IP65
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -20 bis 40°C
Lagerung -30 bis 85°C
Transport -30 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend

Elektrische Eigenschaften - Geber

Anzahl der Ausgange

4
Daten / nDaten / CLK / nCLK

Auflésung 4096 Inkremente pro Umdrehung
Ausgangsbeschaltung differential Signal
Ausgangsschutz Schutz gegen Kurzschluss
Stromaufnahme max. 16 mA + Ausgangslast
Versorgungsspannung 18 bis 30 VDC

max. Ausgangsstrom

+25 mA pro Ausgang

Elektrische Eigenschaften - Bremse

Versorgungsspannung

24 VDC +6%/-10%

Bremsmoment 2

2Nm/1,5Nm/1,8 Nm

Spulenwiderstand

52,36 Q £7%

Induktivitat 0,7H

Leistungsaufnahme typ. 11 W

Verknupfungszeit 6 ms

Ansprechverzug 4 2ms

Trennzeit 25 ms

Mechanische Eigenschaften

max. radiale Last © 75N

max. axiale Last Die zulassige Axiallast darf nicht groRer als die Motormasse sein
Gewicht 1.800 g

Lange 184,4 mm

Tabelle 18: 80MPF5.500D113-01 - Technische Daten

1) Ab Flanschrickseite

2) Bremsmoment M,y / mittleres dynamisches Bremsmoment 20°C / M stat. bei 100°C
3) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Erreichen des Nennmoments

4) Zeit vom Ausschalten des Stroms bis zum Anstieg des Drehmoments

5) Zeit vom Einschalten des Stroms bis zum Beginn des Drehmomentabfalls

6) gemessen in der Mitte der Welle

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieBlich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.
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Schrittmotoren mit zusatzlichen Optionen
7.6.3 Funktionsprinzip

Die Haltebremse arbeitet mit Permanentmagneten, deren Kraftwirkung beim Anlegen von 24 VDC an eine Ma-
gnetwicklung aufgehoben wird. Dadurch wird die Bremse gelost.

Die Bremse ist als Haltebremse konzipiert. Sie darf nicht zum betriebsmafRigen Abbremsen verwendet werden!

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

Das maximale Motormoment kann das Haltemoment iiberschreiten.

Warnung!

Wenn es iiber einen langeren Zeitraum nicht zu regelméRigen Schaltungen der Haltebremse kommt,
wird empfohlen, das Haltemoment periodisch zu priifen, da es unter speziellen Umgebungsbedingun-
gen (z. B. Luftfeuchtigkeit, Oldunst) zu einem Abfall des Haltemoments kommen kann.

7.6.4 Anschlussbelegung X1 - X3

X1 X2 X3

X1 - Geberanschluss Anschlussbelegung
Bezeichnung

DATA

nDATA

CLK

nCLK

NC

24 VVDC (Geberversorgung)

GND

NC

3
5

123 4

56 7 8
X1

OIN|O(O|A|WIN|=

Information:

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

X2 - Motorbremse Anschlussbelegung
Pin Bezeichnung

1 24 VDC (Bremse)

2 GND

X2
X3 - Motoranschluss Anschlussbelegung
Bezeichnung

N
hY)
5

E]@ 1 Motor-Phase A\
[p]a] 2 Motor-Phase B\
3 4 3 Motor-Phase A
X3 4 Motor-Phase B
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7.6.5 Anordnung der Feldklemmen

X1 ... Geberanschluss

X2 ... Erweiterungsoption (NC)

X3 ... Motoranschluss

Anschluss fiir optionale Erdung

80MPH-Motor

Information:

Fiir 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 ausschlieBlich zur Befestigung der Mechanik und diirfen nicht gelost werden!

7.6.6 Haltebremse

Maximale Schalthaufigkeit

Die Schalthaufigkeit hangt von der Drehzahl und der Massentragheit ab. Sie kann dem Schaubild entnommen und
mit den nachfolgenden Formeln berechnet werden:

T WRmax [J]
105 I -
Zulassige Reibarbeit Wepa [J] 510 o
in Abhangigkeit der Schalthaufig-
keit.
. . . 104
Die Werte flir Wgmax gelten fir ei-
ne Drehzahl von 3000 min-'. 5x103 —— mEan
Je nach tatsachlichem Einsatzfall
kdonnen diese Werte Uber- oder N
unterschritten werden. N \
103 N
5x102
102
50 il
10
1 5 10 50 102 5x102 103 5x103 104

— Schalthaufigkeit pro Stunde [ ]

MaRgebend fir die Auslegung der Bremsen sind das erforderliche Bremsmoment, die Warmebelastung, Bremszeit
und Lebensdauer.
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Nennmoment M,y

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

Das dynamische Drehmoment kann erheblich niedriger sein als das Nennmoment.

Moy = Mg - K Kz2 M. = erforderliches Bremsmoment [Nm]

Erforderliches Bremsmoment M.

Das erforderliche Bremsmoment ist haufig eine Mischform aus dynamischer und statischer Belastung. Bei der
Wahl des Vorzeichens ist darauf zu achten, ob das Lastmoment die Verzdogerung unterstiitzt oder entgegenwirkt.

Merf:MaiML Ma:J’G

Uberschligige Bestimmung des erforderlichen Bremsmomentes

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

P
M, = 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 Schalthau-
figkeit darf hierbei nicht tGberschritten werden.

Bitte beachten Sie, dass die maximal zulassige Reibarbeit nur bis zur entsprechenden Drehzahl gliltig ist. Bei
Nothalt aus der maximalen Drehzahl liegt die maximal zulassige Reibarbeit unter den angegeben Werten:

W= J-n’ M,, WR < WRmax
RT182,5 M, = M,

Rutschzeit t; [ms]

Die Rutschzeit bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen des Synchronisie-
rungsmoments:

J-An

M,, = M,

2n =

t, = 104,6 - +t,

Lebensdauer

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

Allgemeingliltige Angaben zur Lebensdauer, die flr alle Betriebsbedingungen gelten, sind deshalb nicht moglich.
Aussagen konnen fiir den Einzelfall nur unter Kenntnis aller Betriebsbedingungen getroffen werden.

Beschleunigungs-/Abbremszeit

t= J—w +t,
M, £ M,
Ubersicht der Formelzeichen
a ... Winkelbeschleunigung [s?] t ... Beschleunigungs-/Abbremszeit [ms]
J ... Massentréagheitsmoment [kgm?] t; ... Einschaltzeit [ms]
K ... Sicherheitsfaktor (K 22) ty1 ... Ansprechverzug® [ms]
My ... Nennmoment [Nm] t; ... Rutschzeit? [ms]
M, ... dynamisches Drehmoment [Nm] w ... Winkelgeschwindigkeit [s']
Mes ... erforderliches Bremsmoment [Nm] Wk ... Reibarbeit [J]
M, ... Lastmoment [Nm] Wgmax ... maximale Reibarbeit [J]
n ... Drehzahl [s7]
An ... Differenzdrehzahl [s]
P ... Antriebsleistung [W]
1) Zeit vom Ausschalten des Stromes bis zum Anstieg des Drehmomentes
2) Bezeichnet die Zeit von Beginn des Drehmomentanstieges bis zum Erreichen des Synchronisierungsmoments
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8 Drehmomentkennlinien

In diesem Kapitel sind samtliche Drehmomentkennlinien der B&R Schrittmotoren dargestellt. Eine Auflistung samt-
licher Schrittmotoren und den dazugehdrigen Drehmomentkennlinen ist in der "Gesamtibersicht" auf Seite 20 zu
finden.

Seriell verdrahtete Schrittmotoren sind aus thermischen Griinden zu bevorzugen.

Die Motorperformance ist stark abhangig vom thermischen Anbau, es ist darauf zu achten die Motorverluste und
die damit entstehende Warme gut abzuleiten.
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8.1 80MPD1.x00xxxx-xx")

8.1.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPD1.300xxxXx-xX)

Pulse/s
0 500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
1,0 t t 140
09 130
4+ 120
0.8 =
~ 1+ 110
TN
07 — Y = 100
B b\__\/\/\,\. % <
1
£ o6 ) \/\ 8
£ o N K=}
= N 80 o
)
£ 05 j 70 8
g IS
4 60
S 04 . E
s +s5 2
[m]
0,3 40
0,2 —380 VDC 30
—60VDC
—48VDC 20
0,1
36VDC | 4o
24 VDC
0,0 0
0 100 200 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.1.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPD1.600xxxx-xx)

Drehzahl [1/min]

Pulse/s
0 500 2,000 2500 3.000 3500  4.000 4500  5.000
1.0 ‘ 1 140
09 130
+ 120
08 S,
SN— 10
0,7 — = 100 __
L) [
(S 1o §
Z, 06 | S
- 80 =
C o
g G
£ 05 - =
g o
60
S 04 E
5 50 9
[m]
03 + 40
0,2 —380VDC 30
—60VDC
—48VDC 20
0,1
36 VDC 10
24 VDC
0,0 0
0 100 200 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

1) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.1.3 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik?

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

80MPD1.300xxxx-xx / 80MPD1.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
1,0 } } 1 140
09 4130
120
08 TN
N 110
0,7 ! D 100 __
L= c
E \/\_—\__\‘ + 90 ’\T‘
Z o6 o
= -\"\«_\_ 80
o c
£ 05 —\—-\\ o g
g 5]
60
.. v
a 50 9
[m]
0,3 + 40
0,2 1 30
20
0.1 -6 A parallel 10
—3 A seriell
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

2) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.2 80MPD3.x00xxxx-xx3)

8.2.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPD3.300xxxXx-XxX)

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
15 ; ‘ ' ;
14 —80VDC || 500
' —60VDC
13 —48VDC 180
e S — ——— 36 VDC
1,2 \_ 24 VDC
\-\_\ 160
11
g 10 \,\\ \\_\_\ i 4 140 '§
E. 0,9 \ \v\_ 8
P 120 =
g s \’\.\ -q:-;
g 0,7 VAN NG _\-—._\’\_: 100 g
£ \'\ _\/\__\ <
£ 06 <
3] 80 @
S
0O o5 o
0,4 T 60
03 + 40
0,2
20
0,1
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.2.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPD3.600xxxx-xx)

Pulse/s
0 500  1.000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
15 ; ‘ :
14 1 200
13 1 180
1,2 = x\‘—\_a‘M/\./\_a -
11 N— N 1 160
' L ™ —
— 10 I 140 '€
S o
Z 09 S
- + 120 =
S os "qt:','
£ £
S o7 | 100 §
£ 06 £
g - 180 G
O o5 5
0,4 60
—80VDC
03
—60VDC 40
02 —48VDC
L 20
o 36 VDC
24 VDC
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

3 Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.2.3 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik#

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel

zu verdrahten.
80MPD3.300xxxx-xx / 80MPD3.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Drehzahl [1/min]

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
1,5 t T }
1,4 200
1,3
! VTM 180
1.2 —~ S
11 \ | v\_\\ 160
= 10 + 140
£ \\ Y
Z o \_\‘
= N + 120
c
o 08 \\-\-\—\~
g 0,7 100
£ ~— T
% 0,6 80
S %
D 0,5 4\/\_—\—_¥—\/\—
Ny \__\__\_M_\/\—_\ 60
0,3 40
0,2 =6 A parallel
04 —3 A seriell 20
' ‘ —3 A parallel
0,0 0

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

Drehmoment [0z-in]

4)  Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.3 80MPD5.x00xxxXx~-xx5)

8.3.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPD5.300xxxXx-xX)

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
2,5 t t t 350
—80 VDC
- —60VDC
‘ \ 3‘\ —48VvDC | o
AN 36 VDC
20 24VDC
4 250
b= [
£ T
Z 15 o S
= 200 =
o @
§ ~ £
o
£ 1 150
S 10 N .g
L ~— o
\\R\_\ 100
05
50
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.3.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPD5.600xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
2,5 t t 1 350
-—380 VDC
o —60 VDC
— —48 VDC 1 300
! \_\’\" 36 VDC
2,0 |

\ 24 VDC

\\\ 20

= =
hll
Z. 15 , | A S
£ AN 20 g
[0]
£ s g
2 T~ 5
< 10 L | 150 g
£ o
o a
+ 100
0,5 T
+ 50
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

5 Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.3.3 Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik®)

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

80MPD5.300xxxx-xx / 80MPD5.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1.000 1500  2.000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
2,5 t } L 350
=6 A parallel
—3 A seriell
%ﬁ—\v\ —23 A parallel 300
2,0 N\
250
L= c
£ 5
Z 15 o
= + 200 o
= N\ =
@ @
5 | \\ §
150
£ 10 N~ E
g \\__ T~ e
P [m]
\\ e 1 100
05 T~
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

6) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.4 80MPF1.xx0xxxx-xx")

8.4.1 Serielle Verdrahtung 2,5 A (80MPF1.250xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1000 1500 2,000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
1.0 ‘ ‘ 140
oo L 130
:;\ Q SA 120
‘—3&(;“ wav Nwavanll |
08 X
\_\_\\AA - 110
0,7 Bmn /\ _\_\/— 100
b= [
= \’\_\\ % Il
£ 06 S,
- 80
S k=
£ 05 L0 2
5 5
£ Le0 £
S 04 a £
5 ) g
02 | —80VDC 30
—60VDC
—48VDC 20
0,1
36 VDC | 10
24 VDC
0,0 ‘ ‘ 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]
8.4.2 Parallele Verdrahtung 5 A (80MPF1.500xxxx-xx)
Pulse/s
0 500 1000 1500  2.000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
1,0 T T [ 140
09 130
e A~ - 120
o SRR e S = rvsa
N A A%
0,7 100
L) [
£ SV
Z 06 S,
= 80
5 k=
£ 05 _ 0 @
5 £
g o0 &
S 04 <
5 50 9
03 a
: - 40
0.2 —s80VDC || 30
—60VDC
—a48vDCc [ 20
01
36 VDC 10
24 VDC
0,0 | 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

7> Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.

70 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0



Drehmomentkennlinien

8.5 80MPF 3. xx0xxxx-xx8)

8.5.1 Serielle Verdrahtung 2,5 A (80MPF3.250xxxx-xx)

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
1,3 ‘ ; ;
180
N
[E—— o ¥
1,2 N2 - 170
> —\'—\_\ 160
11
N - 150
1,0 \-\_\ 140
- 130
0,9 | _
= IR 120 £
Z. 08 ' ' \'\/ ' 10 8
= 100 E
g o7 1 &
£ 90 £
S 06 - ]
e 80 €
= <
@ 05 0 5
5 =
0,4 60 0O
- 50
03 " —sovDC 40
oz |~ | —®
L2
01 | 36 VDC 0
24\VDC 10
0,0 1 1 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]
8.5.2 Parallele Verdrahtung 5 A (80MPF 3.500xxxx-xx)
Pulse/s
0 500 1.000 1500  2.000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
1,3 ‘
‘ ‘ 180
12 <R 170
) g el SN
\.SQ\' ~= S — 160
11 \
SMNCAL— 150
1,0 |
o~ 140
. 09 180
c - 120 &
Z 08 - 110 5.
= 100 &
S o7 5
S -0 £
S 06 5]
£ 80 g
= <
o 05 L7005
D |
04 - $ 60 0
50
03 = —sovbC 40
2 T »
- 20
0,1 36 VDC | | |
24 VDC r 10
0,0 \ \ 0

8 Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien
8.6 8OMPF5.xx0xxxx-xx9)

8.6.1 Serielle Verdrahtung 2,5 A (80MPF5.250xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
3,0 ; ;
—380 VDC 400
—60VDC
—48VDC
25 —==~— 36VDC [ 350
\ 24 VDC
4 300
— 20 =
< 250 O,
€ =
S 5 g
g ' 1 200 g
£ £
c
8 10 — 4150 @
) [m]
\\
— 100
0,5 -
1 50
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]
8.6.2 Parallele Verdrahtung 5 A (80MPF5.500xxxx-xx)
Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
3,0 : |
—80VDC || 400
—60VDC
—48VDC
25 — 36VDC [+ 350
\ 24 VDC
\ 300
— 20 ™\ =
g 7 \_ G
Z. \/\ \ 1 250 B]
£ 15 ]
5 ~_ —\_\ 200 g
£ ~— £
c
g 150 @
o 10 o
— 100
0,5
50
0,0 | 1o
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

9 Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien
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Drehmomentkennlinien

8.7 80MPH1.x00xxxx~-xx10)

8.7.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPH1.300xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500  3.000 3500 4.000 4500  5.000
3,5 : :
—380 VDC
[, —60VDC 450
30 - —48VDC
BVDC |00
24 VDC
25 + 350
b= [
£ T
Z 30 §
= 20 =
c
g + 250 Q@
S §
E 15 ' ' 200 E
T L
g ~ 3]
a) \‘\ a
1 150
1,0 |
\\\_\V\' 100
05 , —\_V\—\“——\_\
1 50
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.7.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPH1.600xxxx-xXx)

Pulse/s
0 500 1.000 1500  2.000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
35 : :
—80 VDC
L —60VDC |+ 450
-
30 \3\, < | | —a48vDC
36 VDC 400
24 VDC
25 \4\\ 350
= . <
1
Z \ + 300 N
= o
= 20 N =
c
g \\\ 250 g
g o
1,5
< N 200 _g
£ o
o )
10 150
- 100
05 |
- 50
0,0 10

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

100 Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.7.3 Auswahl der geeigneten Anschlusstechnik')

Drehmomentkennlinien

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel

zu verdrahten.
80MPH1.300xxxx-xx / 80MPH1.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Drehzahl [1/min]

400

350

300

250

200

150

100

50

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
3,5 t }
=6 A parallel
Q —3Aseriell | 450
3,0 | —3 A parallel
2,5
£
Z
= 20
c
[J)
1S Se—
o
E 15
<
g
(] "\,\A\
1,0 ’\f\
) \\_\ \/\\\\
. \v\—\/\/xi
05 \N\-\—\,\W
0,0

0

1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

Drehmoment [0z-in]

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 48 V

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Drehzahl [1/min]

450

400

350

300

250

200

150

100

50

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
3,5 } }
=06 A parallel
L~ —3 A seriell

3,0 vf'—'\\ | —3Anparallel

25 \\ |
£
Z s
+«— 20
S "\
£ =
o
E 1,5 \
% ~MN—
S

1.0 ~—~

\—\\
0,5
0,0

0

1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

Drehmoment [0z-in]

) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien

8.8 80MPH3.x00xxxx-xx12)

8.8.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPH3.300xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500 3.000 3500 4.000 4500  5.000
6,5 | :
e —380 VDC 900
6,0 —60VDC
55 —48VDC 800
: 36 VDC
24 VDC
5,0 700
45 —_
£ 1 600 &
Z 40 N
= =
S 35 4 500 E
15 £
S 30 <]
£ \ \ 400 &
S 25 ™\ £
2 ! AN [5]
S
= 2,0 \\ 300 A
3 \
s \\ 200
\ \
1,0 \f\/\,k/ |
e
N - 100
0,5 e AN SR
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]
8.8.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPH3.600xxxx-xx)
Pulse/s
0 500 1.000 1500  2.000 2500  3.000 3.500  4.000 4500  5.000
6,5 : :
900
= —80 VDC
6,0 < —60VDC
55 —48VDC 800
’ \ 36 VDC
24 VDC
5,0 \ - 700
45 —
c + 600 S
Z 40 N
= 500 2
S 35 5
£ £
S 30 5]
£ 400 g
c
c
e 2,5 \’\\\\— 9
(&) 1300 A
20 - \\_\
\/\
1.5 ] 200
1,0
4 100
0,5
0,0 | 1o
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

12) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien
8.8.3 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik'3)

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

80MPH3.300xxxx-xx / 80MPH3.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500 3.000 3500 4000 4500  5.000
6.5 : . :
=6 A parallel 900
6,0 —3 A seriell
‘ —3 Aparallel |+ 800
55
5,0 4 700
_ 45 —_
3 \ \ 600 -£
N
=0 $
= -t
% 3,5 500 5
S ‘ \\ 1S
o 30 o
£ -+ 400 £
L
©® 25 I | E
— [0]
a] 130 A
2,0 \
15 \s ‘ 1 200
1,0 \—’\’ \
\1/\,—
\/\/\/\/\ M 100
0,5
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 48 V

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
6.5 : i :
=06 A parallel 900
6,0 —3 A seriell
\ —3 Aparallel |+ 800
55
5,0 » | 700
45 —_
c \ 600 £
N
Z 40 O,
= -t
S 35 150 E
S 30 <)
€ + 400 £
L
® 25 <
— [0]
o) 300 A
2,0 S~ \
18 \M\\ 200
10 —\d \
A iy
™~ M
~— + 100
05
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

13) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien

8.9 80MPH4.x0xxxxx-xx"4)

8.9.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPH4.300xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
7.0 —< | |
—380 VDC
—60 VDC 900
6.0 - —48VDC
BVDC | oo
24 VDC
5,0 + 700
b= [
£ T
Z 600 o
= 40 =
c
g + 500 @
5 5
€ 30 i 1S
< + 400 £
£ o
o o)
20 I \_\ -+ 300
\/\,\\\:\—-\__ 200
\\ —
1,0 ! ‘ \—\\/\M
—~"""1 100
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.9.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPH4.600xxxx-xx)

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
70 === : :
-—380 VDC
—60VDC || 900
6,0 | —48 VDC
36 VDC 800
24 VDC
5,0 \ 700
= [
E \
4 4600 &
= 4o A\ S
[J)
= 500 g
g \'\ \—\-\'\ ]
3,0
. N~ £
< 400
D \/\ a
\/\—v\\\—\\ 300 [m]
2,0 —
—
\’\—y\’\_\_\: 200
1,0 _
-+ 100
0,0 10

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

14) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien
8.9.3 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik'®)

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

80MPH4.300xxxx-xx / 80MPH4.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500 4000 4500  5.000
7.0 : :
; \ =6 A parallel

6.5 \ \ —3 A seriell 1 900

6,0 —3 A parallel

55 800

5,0 » | 700
L= c
E 45 T
Z 600 N
= 40 =
) @
£ 35 —— \ , | so0 @
<)

o
€ 30 1S
< \ 400 E
o [}
= 25 o
o a

2,0 \\,\\ 300
1,5 —— 1
\\-\.—\ 200
T 100
0,5
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 48 V

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
7,0 } t
-6 A parallel
—3 A seriell 900
6,0 | —3Anparallel
800
5,0 4+ 700
br— [=
£ T
Z +600 N
= 40 =
c
g I 500 g
o
[=]
€ 30 \ S
£ 400 £
g 0]
= S
[m) \ [m)
20 —~ | 300
\,\ T—
\_\\\\_\—\-\-—\_\\ 200
T
1,0 ~_
100
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

15) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien

8.9.4 Serielle Verdrahtung 5 A (80MPH4.500xxxx-xx)'6)

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500 3.000 3,500 4.000 4500  5.000
7.0 ‘ , ;
—y —80 VDC
™ —60VDC || 900
6.0 —48VDC
36VDC || g0
24 VDC
5,0 700
= [
£ =
Z 600 B
- 40 \ —_
S kS
2 + 500 @
15 £
: N 5
3,0 €
< 400
: FREP :
[a) -\_ 13
\/\— D
20 R\ N 300
N~ 1 200
\\/—_\/\/\/\_—
0 T
< 100
0,0 19
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

8.9.5 Parallele Verdrahtung 10 A (80MPH4.101xxxx-xx + 80MPH4.500S000-01)'"

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Drehzahl [1/min]

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500  3.000 3500  4.000 4500  5.000
7,0 : :
L —80VDC
6,5 \ —60VDC 900
6.0 —48VDC
36 VDC
800
55 24 VDC
5.0 700
L) c
£ 45 £
Z 600 B
= 40 =
@ c
£ 35 ,\m\ L0 8
€ 30 - €
£ — N——— 400 E
= 25 o
D N—"" D
20 Bl -+ 300
15 < 4 200
1,0 il
100
0,5
0,0 1o

1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

16) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
17) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien
8.9.6 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik'®)

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

80MPH4.101xxxx-xx + 80MPH4.500S000-01

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2,000 2500  3.000 3,500 4.000 4500  5.000
7.0 : - :
=10 A parallel
6,5 W —5 A seriell -+ 900
6,0 —5 A parallel
55 800
5,0 ; i 700
— c
E 45 T
Z 600 N
= 40 =
) @
€ 35 ; ! 500 2
o) e 5
€ 30 —— 1S
£ 400 E
o [}
= 25 o
o o)
2,0 \’\J\ 300
\_\\ -\
15 \M’R—N_\’-\j’ 200
\/\ \
1,0 \/\NM
100
0,5
0,0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 48 V

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
7,0 : - :
=10 A parallel
65 TN\ —,n
/‘\ 5 A seriell 900
6.0 -\ —>5 A parallel
55 \\ 800
5,0 \ \ + 700
b= c
€ 45 <
Z + 600 &
= 40 =
c
g 35 500 g
e} ~
£ 30 N g
< TN a0 E
S ___.\ <
5 2,5 R S 5
"'\-\\ 1 300
20 N T N N——
1,5
, 200
~_
1,0 ~—
100
0,5
0,0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

18) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien

8.10 80MPH6.x00xxxx-xx19)

8.10.1 Serielle Verdrahtung 3 A (80MPH6.300xxxx-xX)

Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4.000 4500 5000
10 ‘ ‘ ‘ —— 1.400
L —380 VDC
9 N\ —60VDC ||
—48VDC
I oo
8 \\\ 24VDC |
7 = 1.000
b= [
£ 6 2
= 800 =
o @
g€ 5 £
Q IS
£ L e00 £
§ ¢ £
= [
o )
3
~ 400
\\
2 ~\
_\\/\’\,——\\-"—\\ 5
N—— —
1 e — 00
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]
8.10.2 Parallele Verdrahtung 6 A (80MPH6.600xxxx-xXx)
Pulse/s
0 500 1000 1500 2000 2500 3.000 3500  4.000 4500 5000
10 t t t } =+ 1.400
Lo —80 VDC
9 AVANN —60VDC | |
—48VDC
ssvpe | 1:200
8 24 VDC
7 1.000
L) [
S o
£ 6 o
- 800 =
C o
£ s 2
A £
S
5]
£ \- 600 £
§ ¢ N £
— [4]
a N S
3 N :,\C\f\ + 400 °
\ N N
2 t . \,\,\ﬂ/\-—\ o~ V\—\-—'\/—
\‘—V\ \/\\—_\_
T T 200
p
0 | ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ | F ‘ ‘ ‘ 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

19) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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8.10.3 Auswabhl der geeigneten Anschlusstechnik20)

Drehmomentkennlinien

Durch die 8-Leiter Ausfiihrung des Motors bietet sich dem Kunden die Mdglichkeit, den Motor seriell oder parallel

zu verdrahten.
80MPHG6.300xxxx-xx / 80MPH6.600xxxx-xx

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 36 V

Pulse/s
0 500 1.000 1500 2000 2500 3.000 3500  4.000 4.500  5.000
10 } } T } t } 1 1400
=6 A parallel
9 —3 A seriell
—3 A parallel
parate 1.200
8
7 1.000
£
Z s
= + 800
)
g€ 5
g
+ 600
L
s 4
S
(]
3 \
\ \ + 400
) \\ —\
— N N
1 ~ —~ T 200
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

Drehmoment [0z-in]

Vergleich: serielle / parallele Verdrahtung bei 48 V

Pulse/s
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500 5.000
10 ‘ ‘ ! ‘ i T+ 1.400
=6 A parallel
9 —3 A seriell
—3 A parallel 1.200
8
7 1+ 1.000
£
Z s
b= 800
Q
£ 5
g
-+ 600
<
g N
3 \
\?\ + 400
) \\
_\\_/—\
\—\k\\f\, ———— ] 200
1 _\_/\
0 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Drehzahl [1/min]

1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500

Drehmoment [0z-in]

20) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Drehmomentkennlinien

8.11 80MPH6.101xxxx-xx2")

8.11.1 Parallele Verdrahtung 10 A (80MPH6.101xxxx-xXx)

Pulse/s
0 500 1.000 1500  2.000 2500  3.000 3,500  4.000 4500  5.000
10 ‘ ‘ ' ‘ ——— 1.400
N —80VDC
9 S —60VDC | |
N —48VDC | o
\ 36 VDC :
8 \ \ 24vDC ||
7 \ L 1.000
—_ AN =
£ T
£ 6 2
= 800 =
o @
£ — 5
]
E . —~ =
[J] \ L
— [4]
3 —
\ \\\ 400
\\
2
200
1
0 ' 1 1 1 1 O

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1.000 1.100 1.200 1.300 1.400 1.500
Drehzahl [1/min]

21) Der Drehmomentverlauf ist im Mikroschrittbetrieb angegeben.
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Montage

9 Montage

9.1 Allgemeines

Vorsicht!

Die Schrittmotoren miissen an der Kiihlflaiche (=Flansch) montiert werden, um die Warmeableitung zu
gewabhrleisten.

Vorsicht!

Die freie Konvektion am Motorgehause ist sicherzustellen!

9.1.1 Montieren von Antriebselementen

Information:

Zur Ankopplung von Ritzeln, Riemenscheiben oder ahnlichen Antriebselementen sind geeignete
Spannsatze, Druckhiilsen oder andere Spannelemente zu verwenden.

Antriebselemente sind gegen unbeabsichtigtes Losen zu sichern. Vorsicht!

Vorsicht!

Es diirfen keinesfalls StoRe oder Schlage auf die Lagerungselemente einwirken! Bei unsachgemafer
Handhabung wird die Lebensdauer der Lager verringert bzw. die Lagerung beschadigt.
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Montage

9.2 Hinweise - Anschluss der Motor-/Geberkabel bei IP65 Varianten

9.2.1 Konfektionierte Kabel von B&R

Information:

Die Schutzklasse IP65 wurde ausschlieflich mit den vorkonfektionierten Kabeln von B&R getestet.
(siehe Kabel).

9.2.2 Montage Motorkabel

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

Kabel anstecken Kabel verdrehen Kabel gegen Dichtung pressen

o * I I

Information:

Das in diesen Bildern gezeigte Montagevorgehen (Anstecken - Kabel verdrehen - gegen Dichtung pres-
sen) muss unbedingt durchgefiihrt werden, da es ansonsten zu Fehlfunktionen des Motors kommen

kann.

Vorsicht!
Der Schrumpfschlauch darf nicht in die Dichtung gelangen!
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9.2.3 Montage Gebergehausedeckel IP65

Lieferumfang

Montage

Folgende Deckel, Dichtungen und Schrauben fir das Gebergehduse werden gesondert verpackt zusammen mit
dem Motor ausgeliefert:

Pos.

Zubehorteil

Menge

Abbildung

80MPF
Motoren

80MPF
mit Bremse

80MPH
Motoren

80MPH
mit Bremse

Deckel fiir 80MPF-Motor
(Flanschmaf® 60 mm)

Deckel fiir 80MPH-Motor
(NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

(In &uRersten Ausnahmefallen, wenn es die
Platzbedingungen nicht anders zulassen,
kann auch Deckel A verbaut werden. De-
ckel B stellt hingegen den aktuellen Stand
der Entwicklung dar.)

Dichtung

Kabeldurchfiihrung:

8,2 bis 8,8 mm /5,6 bis 6,6 mm
(Motor)

Dichtung

Kabeldurchfiihrung:

10,4 bis 11,2 mm / 5,6 bis 6,6 mm
(Motor+Bremse)

Dichtung

Kabeldurchflihrung:

8,2 bis 8,8 mm/ 5,6 bis 6,6 mm
(Motor)

Dichtung

Kabeldurchflihrung:

10,4 bis 11,2 mm / 5,6 bis 6,6 mm
(Motor+Bremse)

Schraube M4x12 mm, verzinkt, ISO7045
(Anzugsdrehmoment 1 Nm beachten!)

Schraube M3x50 mm, verzinkt, ISO7045
(Anzugsdrehmoment 0,5 Nm beachten!)

Schraube UNC6-32x 1,5", verzinkt
(Anzugsdrehmoment 0,7 Nm beachten!)

Schraube M3x40 mm, verzinkt, ISO7045
(Anzugsdrehmoment 0,7 Nm beachten!)
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Montage
9.2.3.1 80MPF (FlanschmaR 60 mm)

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

Dichtung 2 in den Motor einlegen und festdriicken. Dichtung 1 in den Deckel 3 einlegen und festdriicken. Kabelmontage durchfiihren. Das Motorka-
bel wie auf Seite 86 beschrieben montieren.

]

-y i-. )

)
|
i

==

Anzugsdrehmomente

Pos. |Schrauben Anzugsdrehmoment Menge 80MPF 80MPF
mit Bremse

5 M4x12 mm, verzinkt, ISO7045 1 Nm 2 . .

6 Schraube M3x50 mm, verzinkt, ISO7045 0,5Nm 2 . .
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9.2.3.2 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

Montage

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

bel wie auf Seite 86 beschrieben montieren.

Dichtung 1 in den Motor einlegen und festdriicken. Dichtung 2 in den Deckel 4 einlegen und festdriicken. Kabelmontage durchfiihren. Das Motorka-

Den Deckel mit Dichtung auf den Motor stecken, zwei Passstifte geben die Position vor.

Dabei das Motorkabel in verdrehter Position festhalten.

Den Deckel mit den Schrauben 5 und 7 und dem dazugehérigen korrekten Anzugsdrehmoment befestigen.

Anzugsdrehmomente

Pos. |Schrauben Anzugsdrehmoment Menge 80MPH 80MPH
mit Bremse

5 M4x12 mm, verzinkt, ISO7045 1 Nm 2 .

7 Schraube UNC6-32x 1,5", verzinkt 0,7 Nm 2

7 Schraube M3x40 mm, verzinkt, ISO7045 0,7 Nm 2 .

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0

89



Montage
9.3 Motorspezifische Montagedaten

9.3.1 80MPD (NEMA 23, FlanschmaR 56,4 mm)

Lange / Gewicht
Basismotor 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
45,0 mm 57,5 mm 80,5 mm
0,52 kg 0,72 kg 1,11 kg
Basismotor + IP-Erweiterung 1P40 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
30,5
‘ 1 75,5 mm 88,0 mm 111,0 mm
[ 0,65 kg 0,85 kg 1,25 kg
| -
] A
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP20 80MPD1 80MPD3 80MPD5
L
21
ﬁ=ﬁ 66,0 mm 78,5 mm 101,5 mm
f 0,55 kg 0,75 kg 1,14 kg
; 1
’7$
[
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9.3.2 80MPF (FlanschmafR 60 mm)

Montage

Lange / Gewicht
Basismotor 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
m
51,8 mm 62,0 mm 93,3 mm
0,62 kg 0,88 kg 1,40 kg
[
Basismotor + IP-Erweiterung IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
30,5
I % 82,3 mm 92,5 mm 123,8 mm
‘ 0,75 kg 1,00 kg 1,55 kg
i |
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP20 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
45,3
— 97,1 mm 107,3 mm 138,6 mm
0,75 kg 1,00 kg 1,50 kg
Basismotor + ABR Inkrementalgeber + Bremse IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
91,1
I 4 142,9 mm 153,1 mm 184,4 mm
1,02 kg 1,28 kg 1,80 kg
| —
E
[
Basismotor + SSI Geber IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
45,3
N i i i 138,6 mm
1,50 kg
| —
I
Basismotor + SSI Geber + Bremse |IP65 80MPF1 80MPF3 80MPF5
L
91,1
N { i i 184,4 mm
1,80 kg

1
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Montage

9.3.3 80MPH (NEMA 34, FlanschmaR 87,1 mm)

Lénge / Gewicht
Basismotor 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
66,0 mm 98,0 mm 98,0 mm 130,0 mm
1,80 kg 3,00 kg 3,00 kg 4,20 kg
—_—
Basismotor + IP-Erweiterung IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
.30,5
4‘ =
N A 96,5 mm 128,5 mm 128,5 mm 160,5 mm
2,10 kg 3,30 kg 3,30 kg 4,50 kg
4'—,_/
BR Inkrementalgeber IP20 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
21
u| 87,0 mm 119,0 mm 119,0 mm 151,0 mm
= 1,90 kg 3,10 kg 3,10 kg 4,30 kg
HE—
Basismotor + ABR Inkrementalgeber IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
50,4
— ﬂ !
1 = 116, 4 mm 148,4 mm 148,4 mm 180,4 mm
i 1,90 kg 3,10 kg 3,10 kg 4,30 kg
0
}—,_
= 0
Basismotor + Hiperface Geber IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
30,529,8,
=
4{
}::E _ R 128,5 mm )
3,40 kg
l e
4'—
Basismotor + ABR Inkrementalgeber + Bremse IP65 80MPH1 80MPH3 80MPH4 80MPH6
L
105,5
—
1 171,5 mm 203,5 mm 203,5 mm 235,5 mm
2,50 kg 3,70 kg 3,70 kg 4,90 kg
0
4

92
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10 Zubehor

Zubehor

10.1 Ubersicht

Bestellnummer | Kurzbeschreibung Seite

IP-Erweiterungen

80XMPDXRE.W1-10 | IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fiir Schrittmotoren der 80MPD- und 80MPF-Serie, IP40 fiir 80MPD- und IP65 fiir 93
80MPF-Motoren, 10 Einheiten pro Verpackung

80XMPHXRE.W1-10 | IP-Erweiterung und Verdrahtungsklemme fir Schrittmotoren der 80MPH-Serie, IP65, 10 Einheiten pro Verpackung 93

Motor-/Geberkabel

80CMxx001.21-01 Motorkabel, 5x 0,75 mm?, 4-poliger Molex-Stecker motorseitig, schleppkettentauglich, UL/CSA zugelassen 96

80CMxx001.26-01 Motorkabel mit M12-Stecker, 5x 0,34 mm?, 4-poliger Molex Stecker motorseitig 98

80CMxx001.61-01 Motorkabel Hiperface, 5x 0,75 mm?, 8-polige SpringTec Buchse motorseitig, verstérkerseitig Aderendhlilsen, schleppketten- 100
tauglich, UL/CSA zugelassen

80CMxx002.21-01 Motorkabel, 5x 0,75 mm?, 2x 0,5 mm?, 4-poliger Molex Stecker motorseitig, 2-poliger Molex Stecker fir Bremse, schleppket- 102
tentauglich, UL/CSA zugelassen

80CMxx003.25-01 Inkrementalgeberkabel, 4x 0,14 mm?, 2x 0,35 mm?, 8-poliger Molex Stecker motorseitig, 9-poliger DSUB-Stecker verstar- 104
kerseitig, schleppkettentauglich, UL zugelassen

80CMxx003.26-01 Inkrementalgeberkabel mit M12-Stecker, 5x 0,34 mm?, 8-poliger Molex Stecker motorseitig 106

80CMxx004.25-01 Inkrementalgeberkabel, 4x 0,14 mm?, 4x 0,34 mm?, 8-poliger Molex Stecker motorseitig, 9-poliger DSUB-Stecker verstar- 108
kerseitig, schleppkettentauglich, UL zugelassen

80CMxx005.65-01 Hiperface Geberkabel, 5x 2x 0,14 mm?, 2x 0,5 mm?, 12-polige SpringTec Buchse motorseitig, 9-poliger DSUB-Stecker ver- 110
starkerseitig, schleppkettentauglich, UL/CSA zugelassen

80CMxx013.21-01 Hybridkabel, 4x 0,5 ,mm?, 2x 0,35 mm?, 3x 0,14 mm?, Molex-Stecker motorseitig, Aderendhllsen verstarkerseitig 112

Zubehorsatz fiir Motoren

80XMPXACO0.00-01 Zubehorsatz fir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Stecker und Crimpkontakte 114

80XMPXACO0.00-02 Zubehdrsatz fur Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4- und 2-pol. Stecker und Crimpkontakte 114

80XMPXAC1.00-10 Zubehdrsatz fir Motoren mit Option IP65 99

Dichtungen fiir IP65 Schrittmotoren, zur Verwendung mit 80CMxxxxx.26-01 Kabel, 10 Einheiten pro Verpackung

Tabelle 19: Zubehér - Ubersicht

10.2 IP-Erweiterung

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

80XMPDXRE.W1-10

(10 Einheiten pro Verpackung) | fir 80MPD-Schrittmotoren

IP40-Deckel und Verdrahtungsklemme

IP65-Deckel und Verdrahtungsklemme
fir 80MPF-Schrittmotoren

80XMPHXRE.W1-10

(10 Einheiten pro Verpackung) | fiir 80MPH-Schrittmotoren

IP65-Deckel und Verdrahtungsklemme

Lieferumfang pro Einheit

1 x IP-Deckel mit aufgeklebter Dichtung
1 x Kabelfiihrung M16x1,5 mm

1 x Kabelschuh

1 x Klemmleiste

3 x Schrauben M3 x 8 mm e
4 x Schrauben M3 x 25 mm 80XMPDXRE.W1-10 80XMPHXRE.W1-10

80MPD / 80MPF 80MPH

10.2.1 Technische Daten

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

Basismotor 80MPD 80MPF 80MPH
Schutzart" IP40 P65 IP65
Anzugsmoment der Befestigungsschrauben 1 Nm 1 Nm 1 Nm

1) ausgenommen Stirnseite Anschraubflansch und Motorwelle
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Zubehor

10.2.2 Abmessungen

25

86,6

IP-Erweiterung fir Schrittmotoren
80MPD (NEMA 23, Flanschmaf 56,4 mm) und 80MPF (Flanschmaf} 60 mm)

10.2.3 Anschluss

Klemme

IP-Erweiterung
80XMPDXRE.W1-10
80XMPHXRE.W1-10

(10 Einheiten pro Packung)

Schirm

IP-Erweiterung fur Schrittmotoren
80MPH (NEMA 34, Flanschmal 87,1 mm)

Kabel
kundenseitig

94
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10.3 Kabel

10.3.1 Bestelldaten

Zubehor

Lange
MOTORKABEL
Standard Motorkabel Motorkabel M12 Stecker Hiperface Motorkabel Motorkabel (inkl.
Bremsleitungen)
80CMxx001.21-01 80CMxx001.26-01 80CMxx001.61-01 80CMxx002.21-01
Seite 96 Seite 98 Seite 100 Seite 102
1m 80CM01001.21-01 - 80CM01001.61-01 80CM01002.21-01
2m 80CM02001.21-01 80CM02001.26-01 80CM02001.61-01 80CM02002.21-01
3m 80CM03001.21-01 80CM03001.26-01 80CM03001.61-01 80CM03002.21-01
5m 80CM05001.21-01 80CM05001.26-01 80CM05001.61-01 80CM05002.21-01
10 m 80CM10001.21-01 80CM10001.26-01 80CM10001.61-01 80CM10002.21-01
15m 80CM15001.21-01 - 80CM15001.61-01 80CM15002.21-01
20m 80CM20001.21-01 - 80CM20001.61-01 80CM20002.21-01
25m 80CM25001.21-01 - - -
Lange
GEBERKABEL
ABR Inkrementalgeberkabel ABR Inkremental- SSI Geberkabel Hiperface Geberkabel
geberkabel M12
80CMxx003.25-01 80CMxx003.26-01 80CMxx004.25-01 80CMxx005.65-01
Seite 104 Seite 106 Seite 108 Seite 110
& T e
1m 80CM01003.25-01 - 80CM01004.25-01 80CM01005.65-01
2m 80CM02003.25-01 80CM02003.26-01 80CM02004.25-01 80CM02005.65-01
3m 80CM03003.25-01 80CM03003.26-01 80CM03004.25-01 80CM03005.65-01
5m 80CM05003.25-01 80CM05003.26-01 80CM05004.25-01 80CM05005.65-01
10 m 80CM10003.25-01 80CM10003.26-01 80CM10004.25-01 80CM10005.65-01
15m 80CM15003.25-01 - 80CM15004.25-01 80CM15005.65-01
20m 80CM20003.25-01 - 80CM20004.25-01 80CM20005.65-01
25m 80CM25003.25-01 - - -
Lange
HYBRIDKABEL
80CMxx013.21-01
Seite 112
1m 80CM01013.21-01
2m 80CM02013.21-01
3m 80CM03013.21-01
5m 80CM05013.21-01
10 m 80CM10013.21-01
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Zubehor
10.3.2 80CMxx001.21-01 - Motorkabel

elb/griin 0,75 mm?
Kabelschuh @ cm == LGN e T2

\

Anschlussbelegung
Abmessungen
L
Klemmbare Lange der Adernendhiilsen: 8 mm
Y
Schirmgeflecht 55
60
Anschlussbelegung
Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
1agi: | 2 B\ bla
3OO« 3 A schwarz zur freien Verdrahtung
=0 &] 4 B braun
Kabelschuh Pin Bezeichnung Adernfarbe Anschluss am Antriebssystem
= | Ny j - PE-Leiter/Schirm gelb/griin
Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lénge [m]
80CM01001.21-01 1
80CM02001.21-01 2
80CM03001.21-01 3
80CM05001.21-01 5
80CM10001.21-01 10
80CM15001.21-01 15
80CM20001.21-01 20
80CM25001.21-01 25
Kabelplan
Adernendhiilsen
Motorstecker 2 s
! | grau (0,75 mm?) ! N
10 = = o A\
o blau (0,75 mm?) o
2 = Se— B\
! ' schwarz (0,75 mm?) ! '
3 : : > A
\ i braun (0,75 mm?) \ i
4 i 1 [} ' > B
I‘— ,"- - - E W -i‘q" -OPE@
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10.3.2.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung 80CM01001. | 80CM02001. | 80CM03001. | 80CM05001. | 80CM10001. | 80CM15001. | 80CM20001. | 80CM25001.
21-01 21-01 21-01 21-01 21-01 21-01 21-01 21-01

Allgemeines

Kabelquerschnitte 5x 0,75 mm?

Bestandigkeit Olfestigkeit gemank VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydraulikéle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V, E63216 sowie CSA AWM I/Il A/B, 90°C, 1000 V, FT2 LL46064
Zertifizierungen

cULus Ja
Kabelaufbau
Leistungsleiter

Anzahl 5

Aderisolation Spezial Thermoplast

Aderfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/griin

Ausflihrung verzinnte Cu-Litze

Durchmesser 0,75 mm?

Verseilung Nein

Gesamtverseilung

mit Fillelementen und abschlielender Folienbandierung

Gesamtschirmung

verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung > 85% sowie Trennfolie darliber

AuRenmantel
Material
Farbe
Bedruckung

PUR
orange, ahnlich RAL 2003 matt
BERNECKER + RAINER 5x0,75 FLEX UL AWM STYLE 20234
80°C 1000 V E63216 CSA AWM I/Il A/B 90°C 1000 V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Priifspannung
Ader/Ader 3kV
Ader/Schirm 3kV
Leiterwiderstand
Leistungsleiter <29 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
max. Strombelastbarkeit gemaR IEC
60364-5-523 abhangig von der Verle-
geart
an Wéanden 13A
im Installationsrohr bzw. im Kabel- 1,5A
kanal
in einer Kabeltasse 135A
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10 m 15 m 20 m 25m
Durchmesser 8,5 mm 0,3 mm
Biegeradius
einmalige Biegung >34 mm
bewegt 285 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,128 kg/m

Tabelle 20: 80CM01001.21-01, 80CM02001.21-01, 80CM03001.21-01, 80CM05001.21-01,
80CM10001.21-01, 80CM15001.21-01, 80CM20001.21-01, 80CM25001.21-01 - Technische Daten

1)

Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 125 mm.
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Zubehor

10.3.3 80CMxx001.26-01- Motorkabel mit M12-Stecker

Anschlussbelegung
Abmessungen
L
— ' I
Anschlussbelegung
Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Pin M12 Rundstecker

1 A\ 2

a0 ] 2 B\ 2

3\ [O00|« 3 A 1

=0 % 4 B 3

Kabelschuh Pin Bezeichnung Pin

A ——— - PE-Leiter/Schirm 5

Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lange [m]

80CM02001.26-01 2

80CM05001.26-01 5

80CM10001.26-01 10

Kabelplan
Motorstecker ST TTTTTTTT T T T s m s s e m T

1 a P weily (0,34 mm?)
2 i \ schwarz (0,34 mm?)
3 :I | braun (0,34 mm?)
" ! ‘.' blau (0,34 mm?)
Kabelschuh @) « : ’ g 832

98
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10.3.3.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung

80CM02001.26-01 80CM05001.26-01 80CM10001.26-01

Allgemeines

Kabelquerschnitte 5x 0,34 mm?

Zertifizierungen
cULus Ja

Kabelaufbau

Leistungsleiter
Anzahl 5
Aderisolation PVC
Aderfarben schwarz, braun, blau, grau, weif
Durchmesser 0,34 mm?
Schirm Ja
Verseilung Ja

Gesamtverseilung

mit Fillelementen und abschlieRender Folienbandierung

Gesamtschirmung

verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung >85% sowie Trennfolie dariiber

Auflenmantel

Material PUR/PVC
Elektrische Eigenschaften
Nennstrom max. 4 A / Kontakt

Anschlussspannung

max. 60 V AC/DC - max. 60 V AC/DC

Umgebungsbedingungen

Temperatur
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange 2m 5m 10m
Durchmesser 6,4 mm 0,2 mm
Biegeradius 210x AuBendurchmesser

Schleppkettendaten
Beschleunigung
Biegewechsel
Geschwindigkeit

5 m/s?
max. 2,5 Mio.
2m/s

Tabelle 21: 80CM02001.26-01, 80CM05001.26-01, 80CM10001.26-01 - Technische Daten

Bei Verwendung von Motoren der Schutzart IP65 ist eine angepasste Dichtung erforderlich. Diese ist in einem
Zubehorsatz erhaltlich.

Zubehorsatz fiir Motoren mit Option IP65

Dichtungen fir IP65 Schrittmotoren, zur Verwendung mit Kabel 80CMxxxxx.26-01
Kabeldurchfiihrung 5,6 bis 6,6 / 5,6 bis 6,6 mm

Materialnummer

80XMPXAC1.00-10
(10 Einheiten pro Verpackung)
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Zubehor
10.3.4 80CMxx001.61-01 - HIPERFACE Motorkabel

Anschlussbelegung

Abmessungen

L

Schirmgeflecht

Klemmbare Lange der Adernendhiilsen: 8 mm

45

Anschlussbelegung

> ® o
o] E o]
t ‘

Be Kodierstift

Rundstecker 9-polige Buchse Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
B 1 A schwarz
2 A\ grau
3 B braun
4 B\ blau zur freien Verdrahtung
5 NC -
A NC - Anschluss am Antriebssystem
B Dient als Kodierstift und verhindert somit fehlerhaftes Stecken.
C NC -
PE PE-Leiter/Schirm gelb / grin
Kabellangen (L)
Bestellnummer Lange [m]
80CM01001.61-01 1
80CM02001.61-01 2
80CM03001.61-01 3
80CM05001.61-01 5
80CM10001.61-01 10
80CM15001.61-01 15
80CM20001.61-01 20
Kabelplan
Motorstecker 0 /" Adernendhiilsen
' schwarz (0,75 mm?) '
1 — — > A
50 .‘ '.I grau (0,75 mm2) ,‘ ‘.I oA
i braun (0,75 mm?) i
3 v v > B
! blau (0,75 mm?) !
4 O b— > B\
"' L _geltigri)n_ - (0-75 nlnz) - E = . "-.: m O PE @
1 1
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10.3.4.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung 80CM01001. 80CMO02001. 80CMO03001. 80CM05001. 80CM10001. 80CM15001. 80CM20001.
61-01 61-01 61-01 61-01 61-01 61-01 61-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 5x 0,75 mm?
Bestandigkeit Olfestigkeit gemank VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydraulikéle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V, E63216 sowie CSA AWM I/Il A/B, 90°C, 1000 V, FT2 LL46064
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Leistungsleiter
Anzahl 5
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/griin
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,75 mm?
Schirm Nein
Verseilung Nein

Gesamtverseilung

mit Fiillelementen und abschlieflender Folienbandierung

Gesamtschirmung

verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung > 85% sowie Trennfolie darliber

AuRenmantel
Material
Farbe
Bedruckung

PUR
orange, ahnlich RAL 2003 matt
BERNECKER + RAINER 5x0,75 FLEX UL AWM STYLE 20234
80°C 1000 V E63216 CSA AWM I/Il A/B 90°C 1000 V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Priifspannung
Ader/Ader 3kV
Ader/Schirm 3 kv
Leiterwiderstand
Leistungsleiter <29 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
max. Strombelastbarkeit gemafR IEC
60364-5-523 abhangig von der Verle-
geart
an Wanden 13A
im Installationsrohr bzw. im Kabel- 11,5A
kanal
in einer Kabeltasse 13,5A
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10 m 15 m 20m
Durchmesser 8,5 mm 0,3 mm
Biegeradius
einmalige Biegung >34 mm
bewegt 285 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 mls
Gewicht 0,128 kg/m

Tabelle 22: 80CM01001.61-01, 80CM02001.61-01, 80CM03001.61-01, 80CM05001.61-01,
80CM10001.61-01, 80CM15001.61-01, 80CM20001.61-01 - Technische Daten

Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 125 mm.
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Zubehor
10.3.5 80CMxx002.21-01 - Motorkabel (inkl. Bremsleitungen)

Anschlussbelegung
Abmessungen
| L
Klemmbare Lange der Adernendhiilsen: 8 mm
Y
Schirmgeflecht
55
60
85
Anschlussbelegung
Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
1 2
00 [ 2 B\ blau
s\ @« | 3 A schwarz
=0 & 4 B braun
Feldklemme 2-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe .
— 1 24 VDC Bremse weit / rot zur freien Verdrahtung
Anschluss am Antriebssystem
: 2 GND weil}
Kabelschuh Pin Bezeichnung Adernfarbe
gy W ™ . PE-Leiter/Schirm gelb / grin
Kabellédngen (L)
Bestellnummer Lange [m]
80CM01002.21-01 1
80CM02002.21-01 2
80CM03002.21-01 3
80CM05002.21-01 5
80CM10002.21-01 10
80CM15002.21-01 15
80CM20002.21-01 20
Kabelplan
Adernendhiilsen
Motorstecker ST,
[ grau (0,75 mm?) 0
10 = o o Al
. — blau (0,75 mm) s B\
. schwarz (0,75 mm2) o
3« . . > A
| ' braun (0,75 mm?) | '
4 — - - — > B
Kabelschuh @ om = fm :-I - mom e 2T m m m omm morE
HE A o weil/rot (0,50 mm?) ~ """ e !
1 (’:‘I‘:.#:.?#.:.:.:.:.:m:.:,‘#.:‘:.‘,:.:‘) B+
)6 Vo " weily (0,50 mm?) ! " v —
“ [ L R V) \‘ 1
Stecker fiir N e S
Motorbremse
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10.3.5.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung

80CM01002.
21-01

80CM02002.
21-01

80CM03002.
21-01

80CM05002.
21-01

80CM10002.
21-01

80CM15002.

21-01 21-01

80CM20002.

Allgemeines

Kabelquerschnitte

5x 0,75 mm? + 1x 2x 0,5 mm?

Bestandigkeit Olfestigkeit gemank VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydraulikéle
Zulassung UL AWM Style 20234, 80°C, 1000 V, E63216 sowie CSA AWM I/Il A/B, 90°C, 1000 V, FT2 LL46064
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Leistungsleiter
Anzahl 5
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben schwarz, braun, blau, grau, gelb/griin
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,75 mm?
Schirm - Nein
Verseilung Nein
Signalleiter
Anzahl 2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben weil, weil/rot
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,5 mm?
Schirm paarweise einzeln geschirmt, verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung > 85% sowie Folienbandierung
Verseilung weill mit weild/rot

Gesamtverseilung

mit Fullelementen und abschlieRender Folienbandierung

Gesamtschirmung

verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung > 85% sowie Trennfolie dartber

AuRenmantel
Material
Farbe
Bedruckung

PUR
orange, ahnlich RAL 2003 matt
BERNECKER + RAINER 5x0,75+1x2x0,5 FLEX UL AWM STYLE 20234
80°C 1000 V E63216 CSA AWM I/Il A/B 90°C 1000 V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Priifspannung
Ader/Ader 3kV
Ader/Schirm 3kV
Leiterwiderstand
Leistungsleiter <29 Q/km
Signalleiter <39 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
max. Strombelastbarkeit gemafR IEC
60364-5-523 abhangig von der Verle-
geart
an Wanden 13A
im Installationsrohr bzw. im Kabel- 1M1,5A
kanal
in einer Kabeltasse 13,5A
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10m 15 m 20m
Durchmesser 10,8 mm £0,4 mm
Biegeradius
einmalige Biegung >34 mm
bewegt 285 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,26 kg/m

Tabelle 23: 80CM01002.21-01, 80CM02002.21-01, 80CM03002.21-01, 80CM05002.21-01,
80CM10002.21-01, 80CM15002.21-01, 80CM20002.21-01 - Technische Daten

1) Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 125 mm.
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Zubehor
10.3.6 80CMxx003.25-01 - ABR Inkrementalgeberkabel

Anschlussbelegung

Abmessungen

L

Anschlussbelegung

Feldklemme 8-polig Pin Bezeichnung Pin Ste(?ksel:(Bsgr;rnos"g:;egt)
1 A A 1
2 B B 3
123 4 j R NF\;: 5
= : - NG ; :
=) P | — 6 +24 VDC Geberversorgung +24 V 8 5 ©
s678 7 COM Geberversorgung 0 V 9 ©
8 Temp Temperatur 7 1 6
Adernfarben/Verdrahtung siehe Kabelplan.
Kabelschuh Pin Bezeichnung Pin
N - PE-Leiter/Schirm -
Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lange [m]
80CM01003.25-01 1
80CM02003.25-01 2
80CM03003.25-01 3
80CM05003.25-01 5
80CM10003.25-01 10
80CM15003.25-01 15
80CM20003.25-01 20
80CM25003.25-01 25
Kabelplan
DSUB-Stecker
ABR-Stecker ST T T T T K 9-polig
;o griin (0,14 mm?) [
Al 1o — — o 1 |A
sl 20 " \ gelb (0,14 mm?) :‘ ' 02
Rl 30 :' l: grau (0,14 mm?) | . o3 |8
40 ' i ' E o4
Pl H
50 v — o5 |R
HE rot (0,35 mm?) o
+24VDC | 6 ¢ 5 ;o 06
\ ' schwarz (0,35 mm?) \ !
COM | 7 — — o 7 | Temp.
v wei (0,14 mm?) /< -
Temp. | 8 & — — > 8 | +24 VDC
Kabelschuh @ T E TR N = > 9 | com

104

Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0




10.3.6.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung 80CM01003. | 80CM02003. | 80CM03003. | 80CM05003. | 80CM10003. | 80CM15003. | 80CM20003. | 80CM25003.
25-01 25-01 25-01 25-01 25-01 25-01 25-01 25-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 4x 0,14 mm? + 2x 0,35 mm? 4x0,14
mm?2 + 2 x
0,35 mm?
Bestandigkeit Olfestigkeit gemank VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydraulikéle
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V, E63216
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben rot, schwarz
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,35 mm?
Schirm Nein
Verseilung Nein
Signalleiter
Anzahl 4
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben grau, gelb, griin, weill
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Schirm Nein
Verseilung alle 4 Leiter miteinander
Gesamtverseilung mit abschlieBender Folienbandierung
Gesamtschirmung Cu-Geflecht, optische Bedeckung =85% sowie Trennfolie dariiber Cu-Geflecht,
optische
Bedeckung
> 85% sowie
Trennfolie
dartiber
AuRenmantel
Material PUR
Farbe RAL 6018
Bedruckung BERNECKER + RAINER 4x0,14+2x0,35 FLEX UL AWM STYLE 20963 80°C 30 V E63216
Elektrische Eigenschaften
Prifspannung
Ader/Ader 1,5kV
Ader/Schirm 0,8 kV
Leiterwiderstand
0,14 mm? <134 Q/km
0,34 mm? >55 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 50°C
ruhend -20 bis 80°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10m 15 m 20m 25m
Durchmesser 5,8 mm 0,2 mm
Biegeradius
einmalige Biegung 220 mm
bewegt 250 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,045 kg/m
Tabelle 24: 80CM01003.25-01, 80CM02003.25-01, 80CM03003.25-01, 80CM05003.25-01,
80CM10003.25-01, 80CM15003.25-01, 80CM20003.25-01, 80CM25003.25-01 - Technische Daten
1) Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 65 mm.
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Zubehor
10.3.7 80CMxx003.26-01 - ABR Inkrementalgeberkabel mit M12-Stecker

Anschlussbelegung

Abmessungen

L

Anschlussbelegung

Feldklemme 8-polig Pin Bezeichnung Pin M12 Rundstecker
1 A A 2
2 B B 4
123 4 3 R R; 5
OOD % 4 - N
Doog 5 - NC
5 ﬁ o — 6 +24 VDC Geberversorgung +24 V 1
7 COM Geberversorgung 0 V 3
8 - NC
Adernfarben/Verdrahtung siehe Kabelplan.
Kabelschuh Pin Bezeichnung Pin
] - PE-Leiter/Schirm -
Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lange [m]
80CM02003.26-01 2
80CM03003.26-01 3
80CM05003.26-01 5
80CM10003.26-01 10
Zubehor fiir M12-Stecker
Bestellnummer Beschreibung
80XMPXAC1.00-10 10 x Dichtung fur Kabel mit M12-Stecker
Kabelplan
M12 Stecker
1 c—— /2 Sttt Y
) N\ weifl (0,34 mm?)
R
3 Oy : 'l
40 s E schwarz (0,34 mm?)
[
50 : : grau (0,34 mm?)
6 o braun (0,34 mm?)
1
| : blau (0,34 mm?)
7 —
‘o
8 o ‘f- —————————————————————————————
1
Kabelschuh @ 0 == === == == - *
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10.3.7.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung

80CM02003.26-01 | 80CM03003.26-01 | 80CM05003.26-01

80CM10003.26-01

Allgemeines

Kabelquerschnitte 5x 0,34 mm?

Zertifizierungen
cULus Ja

Kabelaufbau

Leistungsleiter
Anzahl 5
Aderisolation PVC
Aderfarben schwarz, braun, blau, grau, weil}
Durchmesser 0,34 mm?
Schirm Ja
Verseilung Ja

Gesamtverseilung

mit Fullelementen und abschlieRender Folienbandierung

Gesamtschirmung

verzinntes Cu-Geflecht, optische Bedeckung >85% sowie Trennfolie dariiber

Auflenmantel

Material PUR/PVC
Elektrische Eigenschaften
Nennstrom max. 4 A / Kontakt

Anschlussspannung

max. 60 V AC/DC

Umgebungsbedingungen

Temperatur
bewegt -10 bis 70°C
ruhend -20 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange 2m | 3m | 5m | 10m
Durchmesser 6,4 mm 0,2 mm
Biegeradius 210x AuBBendurchmesser

Tabelle 25: 80CM02003.26-01, 80CM03003.26-01, 80CM05003.26-01, 80CM10003.26-01 - Technische Daten
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Zubehor
10.3.8 80CMxx004.25-01 - SSI-Absolutwertgeberkabel

Anschlussbelegung
Abmessungen
L
Y
0
0
Anschlussbelegung
. A . " DSUB 9-poliger
Feldklemme 8-polig Pin Bezeichnung Pin Stecker (8 Pins belegt)
1 D Dateneingang 1
2 D\ Dateneingang invertiert 2
3 T Taktausgang 4
4 T Taktausgang invertiert 5
6 +Up Geberversorgung +24 V 8 2 o
7 COM Geberversorgung 0 V 9 o
O
8 Voat Batteriepufferung 3 V 6 1 6
Adernfarben/Verdrahtung siehe Kabelplan.
Kabelschuh Pin Bezeichnung Pin
*\—/\_// - Schirm -
Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lange [m]
80CM01004.25-01 1
80CM02004.25-01 2
80CM03004.25-01 3
80CM05004.25-01 5
80CM10004.25-01 10
80CM15004.25-01 15
80CM20004.25-01 20
Kabelplan
DSUB-Stecker
SSl-Stecker I/“ """"""""""""""""""""" f i~ 9-polig
ol 10 [ r grau (0,14 mm?) [ o 1)b
i ’ rosa (0,14 mm?) P
D\| 2 c ; : iy 0 2 |D\
v I violett (0,14 mm?) I
T| 30 — ! — —Do 3 |I12C
nl a0 : : | gelb (0,14 mm?) : : oa T
c| 5a ' ! weil (0,34 mm?) [ 5 In
ol 6 E ! braun/griin (0,34 mm2) E ! s |v
b € > bat
I wei/griin (0,34 mm? Vo
COM| 7 a—m . - o7 [NC
v 8 ' blau (0,34 mm?) ' s lu
bat C o 0 — b
Kabelschuh @ T T LT TP T g 9 Jcom
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10.3.8.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung 80CM01004. 80CMO02004. 80CMO03004. 80CM05004. 80CM10004. 80CM15004. 80CM20004.
25-01 25-01 25-01 25-01 25-01 25-01 25-01
Allgemeines
Kabelquerschnitte 1x 4x 0,14 mm? + 4x 0,34 mm?
Bestandigkeit Olfestigkeit gemaRk VDE 0472 Teil 803 Priifart B
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V, E63216
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 4
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben weill/griin, braun/griin, blau, weif
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,34 mm?
Schirm Nein
Verseilung Nein
Signalleiter
Anzahl 4
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben gelb, grau, rosa, violett
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,14 mm?
Schirm Nein
Verseilung alle 4 Leiter miteinander
Gesamtverseilung mit abschlieBender Folienbandierung
Gesamtschirmung CuSn-Geflecht
AuRenmantel
Material PUR
Farbe schwarz
Bedruckung Heidenhain UR AWM Style 20963 80°C 30 V E63216
Elektrische Eigenschaften
Priifspannung
Ader/Ader 0,5 kV
Ader/Schirm 0,5 kV
Leiterwiderstand
Versorgungsleiter <55 Q/km
Signalleiter <134 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 80°C
ruhend -40 bis 80°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10m 15 m 20m
Durchmesser 6 mm £0,25 mm
Biegeradius
einmalige Biegung 220 mm
bewegt 275 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,08 kg/m

Tabelle 26: 80CM01004.25-01, 80CM02004.25-01, 80CM03004.25-01, 80CM05004.25-01,
80CM10004.25-01, 80CM15004.25-01, 80CM20004.25-01 - Technische Daten
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Zubehor

10.3.9 80CMxx005.65-01 - HIPERFACE Geberkabel

Anschlussbelegung

Abmessungen

L

Anschlussbelegung

Rundstecker 12-polige Buchse Pin Bezeichnung Pin 2::5(89;?;’29:;:;:)'
1 +10 VDC Geberversorgung 1
2 D Dateneingang 8
3 D\ Dateneingang invertiert 4
Dient als Kodierstift und verhin-
4 dert somit fehlerhaftes Stecken. ) 5 9
7 COM Geberversorgung 0 V 6 2 o
8 SIN Kanal SIN 2 ®
9 REF SIN Kanal REF SIN 3 1 6
10 COS Kanal COS 5
11 REF COS Kanal REF COS 9
Adernfarben/Verdrahtung siehe Kabelplan.
Schirm ist jeweils steckerseitig am Gehause angeschlossen

Kabellangen (L)

Bestellnummer Lange [m]
80CM01005.65-01 1
80CM02005.65-01 2
80CM03005.65-01 3
80CM05005.65-01 5
80CM10005.65-01 10
80CM15005.65-01 15
80CM20005.65-01 20

+10 VDC

SIN

REF SIN

D\

COos

Com

D

REF COS

Kabelplan
Geber
Rundstecker
+10VDC | 1 omm—]
DSUB-Stecker
D e AN s R R
D\| 3 ==
Kodierstift | 4 ®
50 griin (0,14 mm?)
braun (0,14 mm?)
6 0 ) 4
grau (0,14 mm?)
COM | 7 o5 5
gelb (0,14 mm?)
SIN| 8 & - o 6
wei} (0,14 mm?
REFSIN| 9 a —F ( ) , o7
! l violett (0,14 mm?) |
COSs | 10a =~ 5 ks )
1 o
REF COS | 11a== e Tj—g/
120 I
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10.3.9.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung

80CM15005.
65-01

80CM20005.
65-01

80CM01005.
65-01

80CM02005.
65-01

80CM03005.
65-01

80CM05005.
65-01

80CM10005.
65-01

Allgemeines

Kabelquerschnitte

5x 2x 0,14 mm?2 + 1x 2x 0,50 mm?

Bestandigkeit Olfestigkeit gemank VDE 0472 Teil 803, sowie handelsiibliche Hydraulikéle
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V, E63216 sowie CSA AWM I/ll A/B, 90°C, 30 V, FT1 LL46064
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben weild/grin, weild/rot
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,5 mm?
Schirm Nein
Verseilung weil/rot mit weil¥/griin und Fillelementen
Signalleiter
Anzahl 10
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben blau, braun, gelb, grau, griin, rosa, rot, schwarz, violett, weif3
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,14 mm?
Schirm Nein
Verseilung grin mit braun, grau mit gelb, weif mit violett, schwarz mit rot, rosa mit blau

Gesamtverseilung

mit abschlieBender Folienbandierung

Gesamtschirmung

Cu-Geflecht, optische Bedeckung > 85% sowie Trennfolie dariiber

AuRenmantel
Material
Farbe
Bedruckung

PUR
RAL 6018
BERNECKER + RAINER 10x0,14+2x0,50 FLEX UL AWM STYLE
20963 80°C 30 V E63216 CSA AWM I/Il A/B 90°C 30 V FT1 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Priifspannung
Ader/Ader 1kV
Ader/Schirm 0,8 kV
Leiterwiderstand
Versorgungsleiter <40 Q/km
Signalleiter <140 Ohm/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 80°C
ruhend -40 bis 90°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10m 15 m 20m
Durchmesser 7,85 mm 0,2 mm
Biegeradius
einmalige Biegung 224 mm
bewegt 260 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,08 kg/m
Tabelle 27: 80CM01005.65-01, 80CM02005.65-01, 80CM03005.65-01, 80CM05005.65-01,
80CM10005.65-01, 80CM15005.65-01, 80CM20005.65-01 - Technische Daten
Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 65 mm.
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Zubehor

10.3.10 80CMxx013.21-01 - Hybridkabel

Anschlussbelegung
Abmessungen
L
Klemmbare Léange der Adernendhilsen: 8 mm
\\\
65
75
|
80
Anschlussbelegung
Feldklemme 4-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe Offen
1 A\ grau
1 2
oo [ 2 B\ blau
s\ @« | 3 A schwarz
=0 i | B— 4 B braun
Feldklemme 8-polig Pin Bezeichnung Adernfarbe
1 A griin zur freien Verdrahtung
2 B gelb
1234 3 R graun Anschluss am Antriebssystem
% } 4 NC -
5 NC R
9 —— 6 24VDC rot
7 COM schwarz
8 NC -
Kabelschuh Pin Bezeichnung Adernfarbe Kabelschuh
—w - PE-Leiter / Schirm gelb / grin oy W
Kabelldngen (L)
Bestellnummer Lénge [m]
80CM01013.21-01 1
80CM02013.21-01 2
80CM03013.21-01 3
80CM05013.21-01 5
80CM10013.21-01 10
Kabelplan
Aderendhiilsen
Motorstecker STy
1o 'v \ grau (0,5 mm?) ': \ o A
P blau (0,5 mm?) !
2 ¢ — = > B\
L schwarz (0,5 mm?) -
3¢ > A
P braun (0,5 mm2) -
4c = = > B
Kabelschuh @© om == .F I,—’ ------------------------------------ -Q—.ﬁ E- o PEQ@ Kabelschuh
Vo griin (0,14 mm?) oo
1a = : —(— A
) : ' : I. gelb (0,14 mm?) S ' -
30 i ' 5 ' grau (0,14 mm2) .: ' i ' o R
40 Lo Pl
50 B EERE
T rot (0,35 mm?) P
6 a ; = o O 24 VDC
L Ll schwarz (0,35 mm?) | Vo
70 : = 0 COM
v L | M Vo
8 o N e o e e A
ABR-Stecker
112 Schrittmotoren Anwenderhandbuch V 2.0



10.3.10.1 Technische Daten

Zubehor

Produktbezeichnung

| 80CM01013.21-01 | 80CM02013.21-01 | 80CM03013.21-01 | 80CM05013.21-01 | 80CM10013.21-01

Allgemeines
Kabelquerschnitte 4x 0,5 mm? + 2x 0,35 mm? + 3x 0,14 mm?
Zulassung UL AWM Style 20963, 80°C, 30 V, E63216 sowie CSA AWM I/Il A/B, 90°C, 30 V, FT2 LL46064
Zertifizierungen
cULus Ja
Kabelaufbau
Leistungsleiter
Anzahl 4
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben schwarz, grau, braun, blau
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,5 mm?
Versorgungsleiter
Anzahl 2
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben rot, schwarz
Ausfiihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,35 mm?
Schirm Ja
Verseilung Ja
Signalleiter
Anzahl 3
Aderisolation Spezial Thermoplast
Aderfarben grau, gelb, grin
Ausflihrung verzinnte Cu-Litze
Durchmesser 0,14 mm?
Schirm Ja
Verseilung Ja
Gesamtverseilung Ja

Gesamtschirmung

Geflecht aus verzinntem Cu-Draht, optische Bedeckung = 85%

Auflenmantel
Material
Bedruckung

PUR
BERNECKER + RAINER 4x0,50+1x(2x0,35+3x0,14 C) FLEX
UL AWM STYLE 20963 80°C 30 V E63216
CSA AWM I/1l A/B 90°C 30 V FT2 LL46064

Elektrische Eigenschaften

Prifspannung
Ader/Ader 1,0 kV
Ader/Schirm 0,5 kV
Leiterwiderstand
0,14 mm? <134 Q/km
0,35 mm? <55 Q/km
0,50 mm? <39 Q/km
Isolationswiderstand >200 MQ/km
Umgebungsbedingungen
Temperatur
bewegt -10 bis 50°C
ruhend -20 bis 80°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Lange Tm 2m 3m 5m 10m
Durchmesser 7,2 mm 0,25 mm
Biegeradius
einmalige Biegung 220 mm
bewegt 250 mm
Schleppkettendaten
Beschleunigung <60 m/s?
Biegewechsel " 23.000.000
Geschwindigkeit <4 m/s
Gewicht 0,085 kg/m

1)

Tabelle 28: 80CM01013.21-01, 80CM02013.21-01, 80CM03013.21-01,
80CM05013.21-01, 80CM10013.21-01 - Technische Daten

Bei einer Umgebungstemperatur von 20°C und einem Biegeradius von 65 mm.
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10.4 Zubehorsatz fiir Motoren mit Geber/Haltebremse

10.4.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung

80XMPXACO0.00-01 Zubehdrsatz fir Motoren mit Geber, 8- und 4-pol. Ste-
cker und Crimpkontakte

Inhalt

1x 8-poliger Stecker

1x 4-poliger Stecker

7x Crimpkontakte (fir 8-poligen Stecker)
6x Crimpkontakte (fiir 4-poligen Stecker)

80XMPXACO0.00-02 Zubehdrsatz fur Motoren mit Geber und Bremse, 8-, 4-

und 2-pol. Stecker und Crimpkontakte

Inhalt

1x 8-poliger Stecker

1x 4-poliger Stecker

1x 2-poliger Stecker

7x Crimpkontakte (fur 8-poligen Stecker)
10x Crimpkontakte (furr 4-/2-polige Stecker)

Tabelle 29: Zubehorsatz flir Motoren mit Geber/Haltebremse - Bestelldaten

Fir die Montage/Demontage der Crimpkontakte werden spezielle Crimp-Werkzeuge bendtigt:

Molex Teilenummer

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

Anhang

11.1 Normen und Zulassungen

11.1.1 Giiltige europaische Richtlinien

+ EMV-Richtlinie 2004/108/EG
* Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG "
* RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Die EU Konformitatserklarungen der B&R Produkte sind auf der B&R Homepage www.br-automation.com als

Download verfugbar.

11.1.2 Giltige Normen

Norm Beschreibung
EN 60034-1 Drehende elektrische Maschinen
Teil 1: Bemessung und Betriebsverhalten
Tabelle 30: Giiltige Normen
11.2 Abkirzungen

11.2.1 Aligemeines

Im Anwenderhandbuch werden z. B. bei den technischen Datentabellen oder der Beschreibung von Anschlussbe-
legungen Abklrzungen verwendet.

11.2.2 Ubersicht

Abkiirzung Steht fir 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 Angabe gibt.
NO Normally open Steht bei einem Relaiskontakt fiir Schliefer.

Tabelle 31: Im Anwenderhandbuch verwendete Abkurzungen

1) Gilt fir Betriebsmittel zur Verwendung bei einer Nennspannung zwischen 50 und 1000 VAC und zwischen 75 und 1500 VDC
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