EC 16 16 mm, burstenlos, 40 Watt
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Steckertyp: Al
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M1:1
I Lagerprogramm
[ Standardprogramm Bestellnummern

Sonderprogramm (auf Anfrage)

A mit Hall-Sensoren 232242 PO 232241 | 262862
B sensorlios | 035689 262864 255686 262866

Motordaten [ [ [ [ |
Werte bei Nennspannung
1 Nennspannung \' 12.0 18.0 24.0 32.0 12.0 18.0 24.0 32.0
2 Leerlaufdrehzahl min-! 35800 40300 41400 41400 35800 40300 41400 41400
3 Leerlaufstrom mA 358 284 222 166 358 284 222 166
4 Nenndrehzahl min-! 32100 36700 37900 37900 32100 36700 37900 37900
5 Nennmoment (max. Dauerdrehmoment) mNm 13.3 13.4 13.9 13.8 13.3 13.4 13.9 13.8
6 Nennstrom (max. Dauerbelastungsstrom) A 4.51 3.41 2.71 2.03 4.51 3.41 2.71 2.03
7 Anhaltemoment mNm 141 166 184 183 141 166 184 183
8 Anlaufstrom A 445 39.3 33.5 24.9 445 39.3 33.5 24.9
9 Max. Wirkungsgrad % 83 84 85 85 83 84 85 85
Kenndaten
10 Anschlusswiderstand Phase-Phase Q 0.269 0.458 0.716 1.28 0.269 0.458 0.716 1.28
11 Anschlussinduktivitdt Phase-Phase mH 0.0140 0.0249 0.0420 0.0746 0.0140 0.0249 0.0420 0.0746
12 Drehmomentkonstante mNm A 3.18 4.23 5.50 7.33 3.18 4.23 5.50 7.33
13 Drehzahlkonstante min-! V- 3010 2260 1740 1300 3010 2260 1740 1300
14 Kennliniensteigung min' mNm-! 255 244 226 228 255 244 226 228
15 Mechanische Anlaufzeitkonstante ms 3.39 3.25 3.01 3.03 3.39 3.25 3.01 3.03
16 Rotortrdgheitsmoment gcm? 1.27 1.27 1.27 1.27 1.27 1.27 1.27 1.27
Betriebsbereiche Legende
Thermische Daten =7 . n
17 Therm. Widerstand Gehéuse-Luft 103Kkwa "M B paverbetriebsbereich .
18 Therm. Widerstand Wicklung-Gehause 1.2 KW- 40W Unter Berlcksichtigung der angegebenen thermi-
19 Therm. Zeitkonstante der Wicklung 2.08's 50000 B schen Widerstande (Ziffer 17 und 18) und einer Um-
20 Therm. Zeitkonstante des Motors 299 s CEaESRn|HEL; bel BTG i 58] GG S
21 Umgebungstemperatur 20...+100°C %0 Belastung die maximal zuldssige Rotortemperatur
22 Max. Wicklungstemperatur +125°C 30000 ’
. Kurzzeitbetrieb
55 Mechanische Daten (vorgespannte Kugellager) 20000 Der Motor darf kurzzeitig und wiederkehrend diber-
M S 10000 lastet werden.
24 Axialspiel bei Axiallast <3.5 N 0mm
>35N max. 0.14 mm .
25 Radialspiel vorgespannt . N | O ST - OB M [N Typenleistung
26 Max. axiale Belastung (dynamisch) 3N 1.0 2.0 3.0 4.0 1[A]
27 Max. axiale Aufpresskraft (statisch) 40N
(statisch, Welle abgestutzt) 250 N -
28 Max. radiale Belastung, 5 mm ab Flansch 10 N RUERCUE:ETLE EHBTA ) Ubersicht Seite 17 - 21
. et . Planetengetriebe Encoder MR
» \linTltere Sr;]nlemflkatlonen ; 22 mm g 1 - 128 /256 / 512 Imp.,
oOlpaarza 0.5-2.0 Nm 2/ 3 Kanal
30 Anzahl Phasen 3 Seite 221 Seite 245
31 Motorgewicht 589

Motordaten geméss Tabelle sind Nenndaten. -1 -

Anschliisse A = <
braun  Motorwicklung 1 Pin 1 =

rot Motorwicklung 2 Pin 2 - =
orange Motorwicklung 3 Pin 3 .

gelb  Vyu4.5...24VDC Pin4 Empfohlene Elektronik:

grin  GND Pin5 AECS 35/3 Seite 270
blau  Hall-Sensor 1 Pin 6 - 858\?%65/5 g;} -
violett Hall-Sensor 2 Pin7 DES 50/5 572
grau  Hall-Sensor 3 Pin 8 EPOS 24/1 578
Anschliisse B (Kabel AWG 24) EPOS 24/5 278
braun Moton/v!cklung 1 EPOS P 24/5 279

rot Motorwicklung 2 Hinweise 17
orange Motorwicklung 3

Schaltbild fir Hall-Sensoren siehe S. 26
Ausgabe April 2006 / Anderungen vorbehalten maxon EC motor 155





