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Serie

Bürstenlose DC-Servomotoren
Elektronische Kommutierung

Wicklungsbeschaltung
Nennspannung
Anschlusswiderstand, Phase-Phase
Abgabeleistung 1)

Wirkungsgrad

Leerlaufdrehzahl
Leerlaufstrom (bei Wellen ø 6,0 mm)
Anhaltemoment
Reibungsdrehmoment, statisch
Reibungsdrehmoment, dynamisch

Drehzahlkonstante
Generator-Spannungskonstante
Drehmomentkonstante
Stromkonstante

Steigung der n-M-Kennlinie
Anschlussinduktivität, Phase-Phase
Mechanische Anlaufzeitkonstante
Rotorträgheitsmoment
Winkelbeschleunigung

Wärmewiderstände
Thermische Zeitkonstante

Betriebstemperaturbereich

Wellenlagerung
Wellenbelastung, max. zulässig:
– radial bei 3 000/10 000 rpm (13,5 mm vom Befestigungsflansch)
– axial bei 3 000/10 000 rpm (auf Druckbelastung)
– axial im Stillstand (auf Druckbelastung)
Wellenspiel:
– radial
– axial

Gehäusematerial
Gewicht
Drehrichtung

Drehzahl bis 2)

Dauerdrehmoment bis 1) 2)

Thermisch zulässiger Dauerstrom 1) 2)

1) bei 10 000 rpm
2) Wärmewiderstand Rth 2 um 55% reduziert

Kugellager, vorgespannt

Aluminium, schwarz eloxiert

ansteuerungsbedingt

Empfohlene Werte

Kombinierbar mit
Getriebe:

Impulsgeber:

Steuerungen: BLD 5018, BLD 7010
Motion Controllers: Hersteller Anfragen 

Angaben zu Gewährleistung und Lebensdauer sowie weitere  Änderungen vorbehalten.
technische Erläuterungen siehe „Technische Informationen”. 

Betriebsbereich    

  Dauerbetrieb      Kurzzeitbetrieb  (Z.b. 2 s on, 2 s off)   

4490 H 024 B
∆ Dreieckschaltung

4490 H 048 BS
   Sternschaltung

Strom in Abhängigkeit vom Drehmoment

∆ Dreieckschaltung Sternschaltung



K1155:

+5V

+5V

+5V

+5V

+5V

+5V
+5V

+5V

+5V

+5V

+5V

7

ø6 -0,002
+0,003

±0,322,5 32,5

14°

2x
M2 1,8

ø44 ±0,1 ø16-0,02
 0

A
ø6

Aø0,08
0,04

1,5

90

23,5 ±0,3

25 ±0,3

-0,002
+0,003

22

6x

6x
M3  5/6,5

    60°

4490 H ... B, ... BS

4490 H ... B, ... BS - K312

1,55

6,5

M3
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Kabel- und Anschlussinformationen

Funktion Farbe
Hallsensor grün 
Phase braun
Hallsensor blau
Phase orange 
Hallsensor grau
Phase gelb
Spannung rot
Masse schwarz

Anschlüsse

tief

Kabel
Einzelne Litzen in PTFE
Länge 300 mm  ± 15 mm  
3 Litzen, AWG 16
5 Litzen, AWG 26

Abbildungen verkleinert

Montagebohrungen
Originalgrösse

mit zweitem Wellenende

Abbildungen verkleinert

tief

Angaben zu Gewährleistung und Lebensdauer sowie weitere  Änderungen vorbehalten.
technische Erläuterungen siehe „Technische Informationen”. 

Sonderausführungen
 
Motoren mit analogen Hallsensoren.

Wicklungsbeschaltung 3 x 120°

∆ Dreieck Stern


