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Schematischer
Vergleich
Schrittmoto-
ren-Positio-
niersystem
(Steuerkette)
mit Servomo-
toren-Positio-
niersystem
(Regelkreis)

BERGER [.G[13

Die charakteristische Eigenschaft des Schrittmotors ist das schrittweise 6
Drehen der Motorwelle. Eine volle Umdrehung der Motorwelle setzt sich

aus einer genau definierten Anzahl von Einzelschritten zusammen, welche

vom Motoraufbau abhéngt. Dieses Verhalten kommt der Forderung entge-

gen, digitale Steuersignale direkt zu verarbeiten. So ist der Schrittmotor

Verbindungsglied zwischen digitaler Information und inkrementaler mecha-

nischer Bewegung.

Schrittmotoren gibt es in verschiedenen Ausfiihrungen. Die grofite Verbrei-
tung haben Schrittmotoren mit permanentmagnetischen Rotoren gefun-
den, weil sie elnen hohen Wirkungsgrad, hohe Drehmomente bei geringen
Abmessungen und ein Selbsthaltemoment im elektrisch nicht erregten Zu-
stand aufweisen. '

Positionierantriebe mit Schrittmotoren kénnen chne Rickmeldung betrie-
ben werden, also als reine Steuerkette. Sie sind betriebssicher, wartungs-
frei und sehr einfach zu handhaben. Komplizierte und zeitaufwendige Ab-

gleichmaBnahmen bei der Inbetriebnahme entfallen.

Durch den einfachen technischen Aufbau sind Schrittmotorensysteme ko-
stenglnstig in der Anschaffung und im Betrieb.

Besondere Merkmale der Antriebssysteme mit Schrittmotoren:

Kostenglnstig durch einfachen technischen Aufbau. .
Birstenloses System, daher wartungsfrel. '
Schrittgenaue Positionierung ohne Rickmeldung durch die Vorgabe

einer Anzahl von Steuerimpulsen.

Hohes Drehmoment bej kleinen Winkelgeschwindigkeiten, auch bei Ein-

zelschritten.

Im erregten Ruhezustand ein groBes Haltemoment.

o~ Lo

Steuer — .
L Leistungs —
einheit .
(Programm) ansteuerung Schrittmotor
Schrittmotor-Positioniersystem
Steuer - Servo— .
einheit Lageregler .
(Programm) verstérker
Lagegeber

Servomotor

Servomotor-Positioniersystem

BERGER LAHR hat 1972 aus seiner jahrelangen Erfahrung mit Schrittrmoto-
ren speziell fir hochprézise Positionieraufgaben den 5-Phasen-Schritt-
motor entwickelt und zum Patent angemeldet. Dieser hat gegeniiber dem
2-Phasen-Schrittmotor wesentlich verbesserte Betriebseigenschaften.
Seine wichtigsten Merkmale und Vorteile sind auf den folgenden Seiten
ausfihrlich beschrieban.

5-Phasen-Schrittmotoren gibt es nur bei BERGER LAHR.
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é. Aufbau der 5-Phasen-Schrittmotoren
BERGER LAHR 5-Phasen-Schrittmotoren sind (wie viele 2-Phasen-Schritt-
motoren auch) als Hybridschrittmotoren aufgebaut und arbeiten nach dem
Gleichpolprinzip.
Die 5 Wickiungen des Stators sind auf 10 Hauptpole verteilt, die jeweils
durch 3 Nuten in 4 Zahne unterteilt sind. Der Rotor enthiit einen in axialer

Richtung magnetisierten Permanentmagneten zwischen 2 ,Polzahnradern®
mit je 50 Zdhnen.

Mit dieser Anordnung erhalt man fir eine Rotorumdrehung je nach Art der
Ansteuerung 500 Volischritte bzw. 1000 Halbschritte und damit Schrittwin-
kel von 0,72° bzw. 0,36°. Den prinzipiellen Aufbau zeigt das Schnittbild.

Motoren dieser Bauform besitzen hervorragende dynamische Eigenschaf-
ten und erméglichen Applikationen, bei denen 2-Phasen-Schrittmotoren
nicht angewandt werden kdnnen.

Die Vorteile des 5-Phasen-Schritt-

motors
@ Schrittwinkel 0,72° / 0,36° (Voll-
schritt/Halbschritt)
” ® Hohe Aufldsung 500 oder 1000
(' Schritte/Urndrehung
® Geringe Schrittwinkeltoleranz
® Hohe Start/Stop-Schritt-
frequenzen
® Hohes Haltemoment
® Haltemoment bei Vollschritt und
Halbschritt annahernd identisch
® Durch abgestimmte elektrische

Ansteuerung grofe System-
dampfung {macht zusatzliche

Dampfungselemente (iberfliis- Querschnitt
sig) durch das

® Schrittfrequenz bis Statorpaket
100000 Schritte/s (6000 min-1) eines

® Drehmoment-Bereich von ca. 22 5-Phasen-
bis 1000 Nem. Schrittmotors

@®

@Q 5-Phasen-

Schrittmotor
Typ
RDM 51117/50
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Anwendungs-
beispiei
5-Phasen-
Schritt-
motoren

in der
Handhabungs-
technik

Funktion

An den Statorpolen wird bei StromdurchfluB der Wicklung ein magneti-
sches Feld erzeugt, jedoch werden die Polpaare im Gegensatz zum Syn-
chronmotor einzeln mit Gleichstrom erregt.

Bei Strombeaufschlagung einer Statorpol-Wicklung wirkt im Rotor 50 lange
ein Drehmoment, bis sich an den erregten Statorpolen die Stator- und Ro-
torzéhne genau gegenlberstehen. Dies entspricht einer magnetischen Ein-
rastung. Wird nun die néchstfolgende Statorwicklung bestromt, bewegt
sich der Rotor um 1 Schritt weiter. Bei jedem Schrittimpuls wird auf diese
Weise das Statormagnetfeld und damit der Rotor jeweils um einen weiteren
Schritt gedreht. Zur Erhéhung des Drehmoments werden in der Praxis
nicht nur eine sondern gleichzeitig 4 bzw. 5 Statorwicklungen bestromt. Die
dazu erforderliche Schaltfoige wird auf der néchsten Seite naher erkiart.

Rotor- und
Statoraufbau
eines
5-Phasen-
Schrittmotors

Anwendungsbeispiele

Handhabungstechnik, X/Y-Tische, Zustell- und Einstellantriebe an Werk-
zeugmaschinen (Schisifmaschinen, Erodiermaschinen, Graviermaschi-
nen. ..), Farbspritzanlagen, Dosieraniagen, Industrienihmaschinen, Stich-
und Strickmaschinen, Pilotmotoren flr hydraulische Drehmomentverstar-
ker, Fotosetzmaschinen, Fotokopierer, Scanner, Medizintechnische Gera-
te, Optische Gerite, Etikettiersysteme, Gerate der Datenverarbeitung
(Drucker, Plotter, Zeichenmaschinen) und viele weitere Anwendungsmég-
lichkeiten.

Schrittmotaren eignen sich besonders fiir Anwendungen, bei denen es auf
hohe Positioniergenauigkeit, hohe Schrittauflosung, exakt reproduzierbare
Beweagungsablaufe und Geschwindigkeiten ankommt.

5-Phasen-
Schrittmotoren
im Maschinen-
bau fiir prazise
Zustell- und
Einstell-
antriehe

Achtung: Schrittmotoren der Reihe RDM 5. . /50 nicht demontieren!
Der permanentmagnetische Rotor wlrde dadurch einen Teil
seiner magnetischen Kraft verlieren. Eine Leistungsminde-
rung des Motors wére das Ergebnis!
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5 H-Schaitung
fiir 5-Phasen-
Schritt-
motoren

@

®

AnschluBbild
der
BERGERLAHR
5-Phasen-
Schritt-
motoren

[
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Die Schaltung der 5-Phasen-Schrittmotoren

Die BERGER LAHR Leistungsansteuerungen arbeiten mit der sogenannten
5 H-Schaltung, bei der fiir jede Wickiung getrennt die Mdglichkeit besteht,
den Strom vom Wicklungsanfang zum Wickiungsende und umgekehrt flie-
Ben zu lassen oder ganz zu unterbrechen (siehe Grafik). Diese Schaltungs-
art ermoglicht die Bestromung unterschiedlichster Wickiungskombinatio-
nen und somit Voll- und Halbschrittbetrieb mit 500 oder 1000 Schritten je
Umdrehung. Bei Vollschrittbetrieb sind fir jeden Schritt jeweils 4 Wicklun-
gen bestromt, wéhrend beim Halbschritibetrieb von Schritt zu Schritt ab-
wechselnd 4 bzw. 5 Wicklungen eingeschaltet sind. Die Folge der bestrom-
ten Wicklungskombinationen (Schaltsequenz) zeigt die Grafik ,Schaltse-
quenz fdr Voli- und Halbschrittbetrieb”.

Definition: : i Stromflurichtung durch die Wicklung

Beispiel ﬂllr Stromiaut

{ Phasen-
i strom

den die einzelnen Schritte in 10 Mi-
kroschritte unterteilt, indem der
Strom in den Wickfungen nicht nur
in seiner Richtung umgeschaltet,

J K
w5 Schaitsequenz
fiir Voli- und
I Proset Phase 4 Phose 5 Halbschritt-
betrieb
AuBer der Ansteuerung fir Voll- .
und Halbschrittbetrieb ist auch der Ao
sogenannte Mikroschrittbetrieb B s
moglich. Mit der DIVI-STEP-An- )
steuerung von BERGER LAHR wer- Lo

o+ 1o

sondern auch in seiner Hhe variiert F
wird. Dadurch ergibt sich eine Auf- .
I8sung von 10000 Schritten/Umdre- 0
hung. Koo
x
C
Balbschritt-
Schritt Sellung
Yellschritt -
Stellung
B weis/2 C blauss
A gelb/1 w1 w2 D rot/4
E orangess

K violett/Q
!W_ﬁ W3
J braun/9 wa F grinve
H schwarz/a %——,__1__0 G grau/7
Die Buchstaben im AnschluBbild entsprechen der Kennzeichnung in der
Grafik oben (5 H-Schaltung fiir 5-Phasen-Schrittmotoren). Die Zahlen defi-
nieren die AnschiuBpunkte im Kiemmenkasten, die Farben enisprechen

den Farben der AnschluBlitzen bei Motorenausfiihrung ohne Kleminenka-
sten.
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chrittmotoren

Beispiele der
3 BaugréfBen:
von links nach
rechts

RDM 566/50
{BaugrdBe 60),
RDM 599/50
{BaugrdBe 90),
RDM 51117/50
(BaugroBe
110).
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Das BERGER LAHR 5-Phasen-Schrittmotoren-Programm

BERGER LLAHR 5-Phasen-Schrittmotoren gibt es in drei BaugréBen, ge-
kennzeichnet durch den ungefahren Motordurchmesser (60 mm, 90 mm,
110 mm).

Innerhaib einer BaugréBe unterscheiden sich die Motoren im wesentlichen
durch ihre unterschiedliche Lange.

Die Motoren der Baureihen 60 und 90 kénnen wahlweise mit oder ohne
Klemmenkasten geliefert werden. BaugréBe 110 gibt es ausschlieBlich mit
Klemmenkasten (siehe auch Abbildungen auf den Seiten 18 bis 20). AuBer-
dem sind alle Motoren mit zweitem Wellenende lieferbar.

Varianten mit Planetengetriebe sowie Zubehér finden Sie ab Seite 22.

Dateniibersicht 5-Phasen-Schrittmotoren
‘ BaugréBe 60 20 110
Motortyp RDM 564 |564H| 566 [566H| 569 | 596 [596H| 599 [599 H] 6913 | 5111751122
Schrittzahl (HS/VS) Z 1000/500 1000/500 1000/500
Schrittwinkel (HS/vS) 0.36° /0,72° 0,38° / 0,72° 0,36° / Q,72°
rmax. Drehmoment Mmn | Nom 22 35 75 120 220 350 650 | 1000
Haltemoment Mu | Nom 25 40 85 130 240 380 | 700 | 1100
hotortrégheitsmoment Ja  [kgem? 0,1 0.2 0.4 o7 1,2 18 76 | 115
jSBygtcehr:’}?ttlsche Winkeltoleranz Ags 43 +3 +3
max. Startfrequenz (HS/VS) faom § kHz 6,0/3,0 48/24 4.4/ 4,2
Nennstrom/Wicklung lw A 075 13 | 075 | 1,3 14 128 | 27 | 115 | 24 2.8 5,0 50
Widerstand/Wickiung Rw Q 25 09 4 1.4 23 2.1 043 | 35 0,7 1.0 03 | 037
Stromanstiegszeitkonstante T ms  ~3 ~ 4 1= 8 ~ 8 ~9 ~ 10} ~ 15| ~ 20
Wellenbelastung raa_):::iaglli N - -175 - ig - ?go
Gewicht (ca.) o—rr:.:{%lﬂ(lemmenkasien kg 82 g’;g lg ;g gg ig 9_7 15:5
Motortyp RDM 564 [564 M| 568 |566 H| 562 | 596 [B96 H| 599 | 599 H| 5913 | 51117(51122
Gemeinsame Eigenschaften aller BaugréBen:
f'lﬁf:, o - 1) Priifspannung nach VDE 0530
L RL 2) Isolierstoffklasse B
Tecsa. 3) Schutzart DIN 40050 iP 41

/J;cktungs ind!uhl,‘v.'l&'{ti) Schutzart DIN 40050 IP 85 gpa1) fiir BaugréBen 90 und 110 in Klemmenkastenausfihrung.

Lidei gtomd Aur Witk

Lons,

5} Wellenschlag- und Planlaufgenauigkeit nach DIN 42855 N

Die in der Tabelle aufgefihrten GréBen, Bezeichnungen und verwendeten
Erklarungen entsprechen DIN 42021. Dazu siehe auch Seiten 10/11.
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BERGER L3R
C —
(6. Bestiickung SD5-5
der {ersetzt $D5-5: Gption
verschiedenen KIK 500) etetel KIF 800: ”P'Ste"e"ﬂ
BERGER LAHR-
Gerate KIP 500
mit den Lei-
stungsan-
steuerungen
D 350, D 380, Netzteil
D 550 und SD5-6
D 650
Netzteil
MD5-5
(ersetzt
KIM 500)
0
Netzteil
Positionier-
und
Ablaufsteuerung
Posab 2000 |{m—/———
E:)nnﬁinoi::ﬁ?:- Gerédte mit Leistungsansteuerung :
nen von Schritt- D 350 D 380 D 550 D 650
BERGER LAHR- motor Ugh =35V Uch = 35V Uch = 70V |Ugh = 90/130 V
RDM Imax = 1A Imax = 1.4A | Imax = 2.8 A lmax = 6 A
5-Phasen-
Schrittmoto- 64
ren und Lei- 564/50 A 2
stungsan- 564/50 H O]
s?euerungen 2| ses/50 A al
e 566/50 H ®
0 569/50 @
5
q ) 3 596/50 A ©
m
Die Ziffern 596/50 H
in den
Symbolen & | 599/50 A}\
entsprechen den 599/50 H @
Kennlinien-
Nummarn 5913/50 ®
auf den o| 51117/50 ® ( 90V)
hachfolgenden r )
Seiter, 51122/50 ® (130V)
/A Preiswerte Kombination vor allem f(r Betrieb im unteren Drehzahlbe-
reich oder Start-Stop-Betrieb bei mittleren Anforderungen an die Dyna-
mik.
QO Standardkombination fir hohe Anforderungen an Dynamik auch im obe-
ren Drehzahlbereich.
B Kombination fir hdchste Anforderungen an Dynamik. Nur fir Kurzzeit-
betrieb bei guter Warmeableitung einzusetzen.
((. Die Tabelle enthalt empfohlene Kombinationen von 5-Phasen-Schrittmoto-

ren und BERGER LAHR-| eistungsansteuerungen. Weitere Kombinationen
fir spezielle Anwendungsfélle sind méglich, sollten jedoch mit unserem
technischen Beratungsdienst abgeklart werden.
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Aufbau und
Elemente der
Detailkenn-
linien.
Ermittlung der
maximalen
Start-Stop-
Frequenz fam
am Beispiel
einer Bela-
stung M* und
einem Last-
tragheits-
moment J*
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Schrittmotoren-KenngréBen und Kennlinien

Zur Beurteilung und Auswahl eines Schrittmotors sind bestimmte Kenngro-
Ben und Kennlinien erforderlich (DIN 42021). Jede Kombination eines be-
stimmten Schrittmotors mit einer bestimmten Leistungsansteuerung hat ih-
re spezifischen Eigenschaften, die in Kennlinien dargestellt werden. Fir alle
in der Tabelle Seite 9 empfohlenen Kombinationen finden Sie auf den Sei-
ten 11 bis 13 Ubersichtskennlinien und auf den Seiten 14 bis 17 Detail-
Kennlinien.

Zum besseren Verstandnis deren Inhalt und Aussage werden hier die we-
sentlichen KenngréBen sowie die Handhabung der Kennlinien erklart.

Die kursiv gedruckten Begriffe entsprechen der DIN 42021 und werden
auch in der Datenibersicht Seite 8 verwendet.

Grundlegende Begriffe

Unter einem Schritt versteht man den Vorgang, bei dem sich die Motorwel-
le um den Schrittwinkel o bedingt durch einen Steuerimpuls dreht. In jeder
Schrittposition wird der Rotor aufgrund der elektrischen Gleichstromerre-
gung der Wickiungen festgehalten, sofern sein Haltermoment My an der
Motorwelle nicht Gberschritten wird. Man unterscheidet zwei Betriebsarten,
den Halbschrittbetrieb und den Vollschrittbetrieb, in denen der Motor un-
terschiedliche Schrittwinkel und damit unterschiediiche Schrittzahlen pro
Umdrehung aufweist.

Ein MaB fUr die Fertigungsgite des konstruktiven Aufbaus ist die systema-
tische Winkeltoleranz je Schritt A as. Diese gibt an, um wieviele Winkelmi-
nuten ein Schritt vorn Nennschritiwinke! maximal abweichen kann.

Bei einer kontinuierlichen Folge von Steusrimpulsen mit einer Stewerfre-
quenz fs5 wird die Motorwelle ebenfalls eine Folge von Schritten mit der
(gleichen) Schrittfrequenz t7 ausfiihren. Ab einer gewissen Steuerfrequenz
{(abhangig vom Motortyp und der mechanischen Belastung) geht die
schrittweise Bewegung der Motorwelle in eine kontinuierliche Drehbewe-
gung Uber. Es gilt dann fir die Drehzahf n des Motors:

n=a/360° - f; - 60 min-1 (fz [Hz])

Belastet man die drehende Motorwelle mit einem Lastmoment M|, so wird
der Motor der Steuerfrequenz weiter synchron folgen, es sei denn, das
[lastmoment libersteigt eine gewisse Grenze, das Betriebsgrenzmoment
MBm. In diesem Fall kann der Rotor der Steuerfrequenz nicht mehr folgen,
der Motor ,verliert* Schritte, Steuerfrequenz und Schrittfrequenz sind nicht
mehr gleich. Bei korrekter Auswahl des Motors tritt dieser Fall nicht auf.

moA

Betriebsgrenzmoment Mg,

Bom

! - f[kHZ]
100

o f[kHz]
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Ubersichts-
Kennlinien er-
méglichen ei-
ne Vorauswahl
der Motor-/An-
steuerungs-
Kombination
nach dem be-
natigten Dreh-
moment
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Drehmoment-Kennlinien

Das Betriebsgrenzmoment eines Schrittmotors hangt auBer von seiner
BaugréBe und der Art der elektrischen Ansteuerung vor allem von der
Schrittfrequenz ab. Dieser Verlauf wird als Kenniinie fr jede Kombination
von Schrittmotor und elektrischer Leistungsansteuerung angegeben. Das
maximale Betriebsgrenzmoment Mm kann der Motor bei niedrigen Schritt-
frequenzen abgeben, mit zunehmender Schrittfrequenz nimmt das Be-
triebsgrenzmoment ab. Oberhalb einer maximalen Betriebsfrequenz fRom
ist keln fehlerfreier Lauf des Motors mehr mdglich.

Den durch das Betriebsgrenzmoment gegebenen Betriebsbereich des Mo-
tors unterteilt man sinngemas in den Startbereich und den Beschleuni-
gungsbereich. Im Startbereich kann der Motor ohne Schrittfehler einer
sprunghaft einsetzenden oder abbrechenden Steuerfrequenz folgen, im
Beschleunigungsbereich darf die Steuerfrequenz nur kontinuierlich veran-
dert werden (Frequenzrampe), damit der Motor nicht auBer Tritt fallt.

Der Startbereich wird begrenzt durch die Kennlinie der Startgrenzfrequenz
f Am. (Start-Stop-Kennlinie): Ohne Last kann der Motor mit der maximalen
Startgrenzfrequenz fpom anlaufen, bei Belastung geht die Startgrenzfre-
quenz zurlick. '

EinfluB des Massentragheitsmoments der Last

Die GréBe des Startbereichs hangt auch von dem an der Motorwelle wirk-
samen Massentrdgheitsmoment J|_ der Last ab: Mit zunehmendem J|_ver-
schiebt sich die Start-Stop-Kennlinie zu niederen Frequenzen. Diese Ab-
héangigkeit kann man einer weiteren motortypischen Kennlinie entnehmen.
Sie zeigt die Abhéngigkeit der maximalen Startgrenzfrequenz vom Lasttrag-
heitsmoment. Um bei gleichzeitigem Vorhandensein von Lasttragheit und
Lastmoment die Startgrenzfrequenz zu ermitteln, hat man die Start-Stop-
Kennlinie im Drehmomentdiagramm parallel nach links zu verschieben bis
die maximale Startfrequenz der im J|_-Diagramm ermittelten entspricht (sie-
he Abbildung Seite 10).

Ubersichts-Kennlinien

5-Phasen-Schrittmotor Leistungsansteuerung

D 350/ D 380 BaugriBe 60
N tm
40
= -_'_"':::\-.__ -
3 2 3 RDP;SGG/SOH 0380 |®
2 NN
’5 \\ \\
S & RDM564/50H-D380[ | N NROM566/50 - 350 A
20 h
fosas,
A ROM 564750 - 350 TR
- oy
10 _ NN <
\
N
-1
fo  Halbschritt 0z 05 1K 5 10K 50 100 kHz
fg Vollschritt 01 05 5 10 50 kHz
i ] L1 L1 ! v Lol 1 |
T L B B I R N T T T FT7TT T 4
N Drebzahl 10 50 100 S0 1000 5000 min

11
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5-Phasen-Schrittmotor Leistungsansteuerung
BaugréBe 60 D 550
Ncm
80 -
. _1® ROM569/50 - D550
A
™~
N
60 \\
. [IROMS66/50-Ds50 )
& 40
5
£ TS AN
@
£ , ..\\
] RDMS64/50 - D 550 LN
. =N
fs  Halbschritt 02 05 K 5 10K 50 100 kHz
fs Volisehritt 01 05 1 5 10 50 kHz
| | T A Y B e | ]
I T T [ 1717 T T TTT] LY FUR
N Drehzahl 10 50 100 500 1000 5000  min
5-Phasen-Schrittmotor Leistungsansteuerung
BaugréBe 90 D 380
Nm
320
=
[41]
g 260
@ T
& A ROM599/50 - D380
160 \\/
80 T
ARDMS596/50 - D 380 :\\
\\..._____
fg Holbschritt 02 05 1K 5 10K 50 M0 kHz
fg Vollschritt 0,1 05 1 5 10 50 kHz
1! !|||IIH|||I|I\I - llilllll'llllll L lllril P
N Drehzah 0 50 100 500 1000 5000 min

12
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(. 8-Phasen-Schrittmotor Leistungsansteuerung
BaugréBe 90 D 550
Ncm
400

N | | ROMS913/50 - D 550 @
300 A

(@ RBM 599/50H - B 550 \‘<

200

Orehmoment
Il
Vad

\RDM 596{50H-D 550

100 . N\
® ROM596/50 -DSSO*’\N
SIS TS
A iy
\Q(. \ h: I
fg Halbschritt 0.2 05 1K 5 0K 50 100 kHz
fg Vollschritt 0,1 05 1 5 0 50 kHz
| | T A a1 ] [ AN | o |
3 { . | T I]lilll | T [ LALEELE] | | ll—l .-1
N Drehzaht 10 50 100 500 1000 5000 min
5-Phasen-Schrittmotor Leistungsansteuerung
BaugréBe 110 D 650
Ntm
1200
) = —] _ &
\Q@ % %00 i N RD}'E 51122/50 - D650 (3
& \‘\
= N
‘D_ \
600 : g
)
ROME1117/50 - D 650 \\\\
300 ‘ ‘\
\‘\\
NS
A .
£5 Haibschritt 02 05 1K 5 10K 50 00 kHz
fo vollschritt 07 G5 1 5 10 50 kHz
] | N N ] v ]l ] P |
T L R I T T [ 1177 L S
N Drehzehi 10 50 100 500 1000 5000  min

13
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Detail-Kennlini

o DERGER LAHR
en

Nr. 09950

WIR MACHEN BEWEGUNG

5. 13

Detail-Kenn-
linien fiir jede
derin der Uber-

Alle Kennlinien gelten flir Konstant-
strombetrieb. Sie beziehen sich auf die
in der Ubersicht Seite 9 aufgeflhrien

5-Phasen-Schrittmotor
RDM 564/50
Leistungsansteuerung D 350

BERGER LRI

sicht Seite 9 BERGER LAHR-Geriite mit den jewells  lyw/Ugh 0,75A/35V A
aufgetihrten angegebenen Leistungsansteuerun-
Kombinationen gen D 35Q, D 380, D 550 und B 850. Zu
jeder Kennlinie ist neben Motortyp und Nem T
Leistungsansteuerung der Wickiungs- I
nennstrom sowie die Chopperspan-
nung angegeben. Dargestellt sind je- E »
weils folgende Kennlinien: £
[
Drehmoment-Schrittfrequenz-Kennli- ® R =
nie (Kennlinie des Betriebsgrenzmo- S
ments) 0 N \\
Start-5top-Frequenz-Kennlinie ML
(Startfrequenz in Abhangigkeit des f e Q2 P L % T K
Lastmoments) fo v 01 6 1 5w % ke
Berechnungs- . . " Y . T L '| ||'|'|‘|I T T I| T I'I'r'[I 4 ‘| 1 4
grundiagen zur Zulassige Lasttragheitsmomente im Robrehzant 10 1000 5060 min
Auswahl eines Start-Stop-Betrieb (Startgrenzfre- f rebsait 02 05 K R 4 S0 kiz
Schrittmotors guenz in Abhangigkeit des Massen- kgen 2
fir lhre speziel-  tragheitsmoments der Last) N
le Antriebsauf-
gabe finden Sie £ 3
E
In unserer Ausflhriiche Hinweise zu Inhalt und 5
Druckschrift PR . £,
Nr. 265 For- Handhabung der Kennlinien finden Sie £ \
meln und Be- auf den Seiten 10/11. % X
rechnungen zur  Die Kennlinien geiten gleichermaBen - 1
optimalen An- fur Vell- und Halbschrittbetrieb. Zum N
passung eines Ablesen der Werte wird die jeweils zu- RS
Schrittmotors® treffende Frequenzskala verwendet.
5-Phasen-Schrittmotor 5-Phasen-Schrittmotor
RDM 564/50 H RDM 564/50
Leistungsansteuerung D 350 Leistungsansteusrung D 550
w/Uch 1.3A/35V (O lw/Uen 075A/70V [3]
Ntm Nem
40 w
H 5
E e g 3¢
£ £
& N 5
e = fe] 20 T
LY T 3\ \\\
10 \\ 10 N
~ N
fg Halbschritt a2 05 1K 5 10K 50 00 kHz fs Hatbsenritt or 05 1K 5 10K 50 00 kHz
fs vollschritt 0'11 0i5 1' ? 1|° 5‘} kHiz fy Vollscheitt ot 055 ! Sr 1? 50 KkHz
— 1{] LB L T T iséol T 41%0 T T ism')o' mm_,‘ — I‘O T T 5|ﬂl T ”1(‘)0 T T T \(x|)0 T T ISO&| min_.l
fg Holbschritt 0z 45 i 5 0K 0 00 kHz fs Helbsehritt 02 5 K 5 0K 9D 00 kHz
kgem 2 kgam 2
4 &
3 g
z £
i g
E 2 A 3 2z
: \ : \
ER \ LI \]
N N
N [

14
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BERGER LAHR

Detail-Kennlinien

Nr.0380 5. T4

WIR MACHEN BEWEGUNG

BERGER LEIRE

5-Phasen-Schrittmotor

RDM 566/50
Leistungsansteuerung D 350
lw/Ush 075A/35V A

5-Phasen-Schrittmotor

RDM 566/50 H
Leistungsansteuerung D 380

lw/Uch 13A/35V @

N em H N
40 40
E T T T k= _-—"‘“‘--.
E T~ g 304 el N
E E
3 ™ Y I £ N §
s Al . \
20 P \
N
10 \ 10 \‘\
I
"--..__.______ -J bt L
fs Wbt @ 05 1K 5 WK S0 W KHe f domsowk G2 05 K 51K S0 10 Kz
s % ] D % e 5 T
T |'i‘|1|’|'4'|l : \‘II]I\II‘I'|P e |‘|=[| 1 T T Il[iil\llr|l Tt lllljlilll\|] i T1 4
noorehzchl 10 50 100 500 1000 5000 mid nooreen 10 1000 5000 mid
fg- Holbschritt 42 05 1K 5 10K U100 kHz fs Holbsehrat . 02 05 *® S 0K S0 100 kHz
kgcm2 \ kg(m2 \
i \ &l \
z \ g \
B £
B \ g \
: 2 z
\ £ \
3 E
= 1 — 1
N N
5-Phasen-Schrittmotor b-Phasen-Schrittmotor
RDM 566/50 RDM 569/50
Leistungsansteuerung D 550 Leistungsansteuerung D 550
lw/Uch O075A/70V E] Ww/Uch 14A/70V @
W em N em
80 ¥
—-— ™ -— I
[ ™ £ i
g 30 £ 1]
£ N £ AN
§ N g A\
20 \ 49 \
1 N 20 \\
I
“-.._._ \\.
fs Halbsatvitt 4z 05 1K 5 10K 50 N0 KHz fs Halbsahwitt W 05 1K 5 0K 50 00 kHz
L R e b 8§ T
T |I|I|IIIIIII|J ll Fiflllllll}lll iJ]I|‘|P 1 || l'l'lllllll‘ll LIIII|IJII'| e B ;
n Drenzeht 10 50 1 S0¢ 1000 5006 min 0 Drenzshl 10 50 500 1000 S000  min
fg Holbschritt 02 05 1K 5 0K S0 10 kHz f Halbschritt 42 ) 1K 5 10K 5 00 hHe
kgem 2 \ gem £
[A \ 8
E 3 \ E .
ar o
: \ g \
[ E
b2 \ g \
2 2 3 4
¥ \ £ \
- 3 z
[ T

15
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elall-

nnlinien

Nr.0390 §. 1%

WIR MACHEN BEWEGUNG

5-Phasen-Schrittmotor

RDM 596/50L
Leistungsansteuerung D 380
lw/Uch 125A/35V A

BERGER L[

H

5-Phasen-Schrittmotor

RDM 596/50L
l.eistungsansteusrung D 550
w/Ueh 125A/70V (@

Nom Nem
10 160
£ 120 % 120 =i
E —'—-...__'-..._._ E ..._\\\
g \\ '-g \
80 LN N 80 Y
{ N
L0 40 \\
\ N
L \'$
fg Hatbschritt 42 05 1K S K 50 00 kHz fs Hotbsehitt 02 05 K 5 K S0 M0 kHz
fs Vollsctritt 01 05 1 5 10 50 kHz fs Yollschritt ] 05 5 10 50 kHz
L L laaral L1 s | g i 1! )] [T RN | syl fo 1 1
T [ | L Y IR | L 5 T T T T [ TTIT] LI I BRLBLELOLK L g
N Drebzohl 10 500 1060 S000  min N Drehzahl 0 5 1006 500 1000 5000 min
fs Haolbschritt 02 05 K S 0K 50 10 kHz {5 walbschritt 42 05 1K 5 10K % 100 kHz
k 2 "r* k 2 "
ofu] ] \\ gcmB \\
+ & \ I3 6 \
@ o
: \ : \
2 &
2 & \ 2 & \
& =4
L \\ I \
N N
5-Phasen-Schrittmotor 5-Phasen-Schrittmotor
RDM 596/50L H RDM 599/50L
Leistungsansteuerung D 550 Leistungsansteuerung D 380
lw/Uch 27 A/70V lw/Uch 1,15A/735V A
N Nem
160 320
E’ 120 E 260
FE ™~ £ g
S S
80 N 160 ™~ <
™
40 a0 \\
™
\ ™ \ I
! , N
fs Holbsoheitt 2 05 K 5 0K 50 N0 kHz f5 Hatbsanitt 92 05 K 5 WK 50 10 kHz
ollschr 1 5 1 5 ° 50 ki olsehril 1 05 1 KH
fy Voltserrie 0‘! ! ! Joinnl L [ T L Lo : fs Volisehin c}'I L oty L |?\Hr1|0 L ‘50 :
T T T [T 1T] T T T [ T0TT T 1T 4 T T LA I RN T [ SRR T 4
N Drehzahl 10 50 100 500 1000 5000 min N Drehzohl 0 50 106 500 1000 500¢  min
f5 Holbachwitt 2 05 K S 10K 5 100 kHz fs Hatbsehwitt 02 05 K 5 0K %000 kHz
kgem 2 \ ' kgan? I
[ \ 8
. \ .
; \ g |
2 £
g \ 5 4
:E :E
5 \
= 2 \ — 2
’\

16
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. BE_RGER LAHR
-Kennlinien

Nr.0990

wiH MACHEN BEWEGUNG

5. 16

5-Phasen-Schrittmotor

[ BERGER LOKR | ﬁ

5-Phasen-Schrittmotor

RDM 599/50L H RDM 5913/50L P
Leistungsansteusrung D 550 Leistungsansteuerung D 550 e
Ww/Uch 24A/70V @ lw/Ueh 28A/70V & e
Nem Mom
320 400
5 z ™~
£ W g 3w N
[=] N
160 \\ W \ \
X
50 \‘ 100 \ \
N, \ '
| \
fs Haolbseivitt a2 a5 1K S 10K 50 06 kHz fs Halbschritt @z 95 1K 5 0K S50 00 wHz
fvowaew W % 0, 3, BN fovotanrw G 0 % ) 8D L 2
T L N IR R | T I LUERRR] LR Y PR T L U | I B o B D | T 11 4
n Drehzoht 10 50 160 500 000 S060 mins N Drehaght 10 50 100 500 1000 5000  min
fs Halbschitt 02 65 1® 5 10K 50 100 KHz fg Hatbschrdt 0z 05 1K 5 10K 50 100 kHz
kgem 2 kgem 2 \
8 b \
€ 6 \ + 5 \
: \
E E
% & T \
£ \ g
§ 2 E 5 \
5-Phasen-Schrittmotor 5-Phasen-Schrittmotor
RDM 51117/50L RDM 51122/50L
Leistungsansteuerung D 650 Leistungsansteuerung D 650
lw/Uech 5.0A/90V lw/Uenh 50A/130V @
Nem Nom
a0 1200
i 500 - B 50 o
E Y ™ JE AY hY
= \ a
\ A N
200 \ N 300 \
N \ \
\\ \\‘ N \\‘N
fs Hatbsehritt 42 05 1K 5 10K 50 00 kHz fs Holbschritt 62 05 1K 5 10K 50 00 kHz
fg Vollschritt 0':1 0i5 1| I5 1|0 50I kHz f5 Vollsehritt 0,[1 015 11 5| LU ) 5? kHz
T B R R B e 71 1 T B e | e LN T 9
N Drehzant 0 900 00 1000 5000 mirf N Orehzohl 10 0 00 500 1000 5000 min
fg Halbschritt 0z a5 I 3 0K % 100 kHz fy  Hatbscheitt 0z 05 1K 5 10K S 100 kHz
kgcm 2 kg(m:Z T
8 )
= &0 + 80
: \
g \ g \
g, \ g,
N N
N \\

17




Mirz 2002 13:04

Massbuder Baugroile

BERGER LARR

Nr.0350 &,

I

WIR MACHEN BEWEGUNG

l BERGER [0

1.9
4
2R 2 5
S8 &
= — o =t o
z 8 - R g
20
L 15,5
Litzen 300215 lg.
Enden abisoliert wu.
verzinnt 82 (g
Motor-Typ ROM564/50 A | L, 42 1L 62 Schutzart Motor-Typ RDM 5647508 (L, 58 | L 105
Motor-Typ RDM 566/50 A |L, 59 L 79 nach DIN 40050: Motor-Typ RDM 566/50 B |L, 75| L 122
Motor-Typ RDM 569/50 A | L, 95 | L 115 P41 Motor-Typ RDM 568750 B | L, 111 | L 158
15 5
(o)
i B T 11
(ol
h o8
@ y
.
a7 2
h=N S .
11 =
=T
20,0 45 Py B35
L1 27
L

18

5-Phasen-
Schrittmotoren
BaugréBe 60
(RDM 56./50)
ohne und mit
Klemmen-
kasten

MaBbild Bau-
grife 60 mit
AnschluBlitzen
{Ausfithrung A)

MaBbild Bau-
gréBe 60 mit
Klemmen-
kasten (Aus-
fiihrung B)
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- WIR MACHEN B
viasbilaer Baugrofie 90 [ BERGER L3 |

5-Phasen-
Schritt- i
motoren
BaugroBe 90
(RDM 59./50) i
ohne und mit '
Klemmen-
kasten ;
Scheibenfeder 3x5 DIN 6888 ,:
25 :
I
12 I i
L Ry LIy — ’* 1 |
T — v 3
e G —= {1 i
2l g 2 |
n S| )
N H | €
30 5
L1 ;
L 28 | il
Mr?i?;:[goar:il;- & Litzen 400215 lg,
inschlumitzen Endgn abisoliert v
(Austiihrung A) verzinnt 8+2 g,
Wt Motor-Typ RDM 536/50A]L, 64] L 94 Sch#t;?,:t 2050 Schutzart [Wotor-Typ ADM 596750 B 1L, 105 | L 135
Motor-Typ RDM_599/50 AJL, 97 | L 127 | "och DN 40050: nach DIN AOna0: [Motor-Typ ROM 599750 B L, 133 | L 168
Motor-Typ RDM 5913/5C A|L, 130 | L 160 (Wellenaustritt vorne; 1P @ Motor-Typ RDM 5913/50 B [, 171 | L 201
Scheibenfeder 3x5 DIN 6888
25
1 ]
12,
ey o §__,_ .
[=a7
R 2
g | &l
Y 1 i ! ]
30 5
bit T -
MaBbitd Bau- L / A
gréBe 90 mit / o
Klemmen- ) R
kasten (Aus- Gewindebohrung fiir Kabelverschraubung Pg 16
fiihrung B)
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Maﬁb]lder BaugIOBe 1 10 WIR MACHEN BEWEGUNG

BERGER (.}

5-Phasen-
Schrittmotoren
Baugrifie 110
(RDM
51117/50) mit
Klemmen-
kasten
Scheibenfeder 5x6,5 GIN 6888
2
=
B 4 B
i3
16 Tl
%s < o T
PN ' T
] 0
£ = [=o]
2 I @ © o
h =1 .1 l—___ g
56 1 26 89
Lq 110
L / 35 _
/ MaBbild Bau-
Gewindebohrung  fir Kabelverschraubung Pg 16 gréBe 110 mit
Klemmen-
kasten
Motor-Typ RDM 51117/50 B Li194 | L2so Schutzart r;;%pleN 40050;
Motor-Typ RDM 51122/50 B L 242 | L208 (Wellenaustritt vorne: IP 41)

Achtung: Schrittmotoren der Reihe RDM 5../50 nicht demontieren!

Der-permanentmagnetische Rotor wiirde dadurch einen Teil
seiner magnetischen Kraft verlieren. Eine Leisiungsminde-
rung des Motors ware das Ergebnis!

Die genauen Bestellbezeichnungen flr die verschiedenen Motorvarianten
ergeben sich aus dem Motortyp, den Ausflihrungen mit oder ohne Klem-
menkasten, mit 1 oder 2 Wellenenden, mit oder ohne angebauter Haite-
bremse. Der Bestellschilssel auf Seite 29 gibt einen exakten Uberblick. Bit-
te verwenden Sie die dort angegebenen Bestelinummern.

Fur den AnschluB der BERGER LAHR 5-Phasen-Schrittmotoren empfehlen
wir Original BERGER LAHR-Motorkabel. informationen Uber die Wahl der
Kabel finden Sie auf Seite 27. Die Anschllisse an Motor und Stecker sind
auf Seite 28 beschrieben.

20
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1R M EN BEWEGUNG
Sonderausstattung und Zubehor BERGER (617

5-Phasen-Schrittmotoren mit Planetengetriebe

Auf den folgenden Seiten finden Sie Ausfiihrungsvarianten und notwendi-
ges Zubehor sowie Hinweise zum Einsatz der Schrittmotoren unter beson-
deren Bedingungen und Hilfesteliungen zum AnschluB der Motoren.

5-Phasen-Schrittmotoren mit Haltebremse

Motorkabel

zur Anpassung
an hesonders
hohe Lastmo-
mente und zur
mechanischen
Erhdhung der
Schritt-
aufiésung
(Seite 22/23)

zum Fixieren
der Position
nach Abschal-
ten der Motor-
bestromung
und bei
Stromausfall
(Seite 24/25)

zur Ver-
besserung der
Warmeabgabe
(Seite 26)

Abgeschirmte
Motorkabel
fiir den
stdrungsfreien
Betrieh. Mit
AnschluB-
hinweisen
{Seite 27/28}

1
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9-Phasen-Schrittmotoren mit Planetengetriehe 'fuscsiesian

5-Phasen-
Schrittmotor
RDM 596/50
mit Planeten-
getriebe PL 50

Pal3feder
A6x6x28 DIN688S
r= |
! — 3 w2
D . L ) ——
I = - [
° 7
| == 4B , ,
12|
40 arly
20
45 1| L1 -
- L 24
Gewindebohrung fiir Kabelverschraubung Pg 16
MaBbi_ld und Getriebemotor Ubersetzung MaB Maximales * Die wihrend des
technische i Ly L | Drehmoment | Betriebs abnehmba-
Daten fir (Nm)* ren Drehmomente
5-Phasen- ADM 596/50 B 201 | 246 9.7 sind abhéngig von
Schritt- RDM 599/50 B 10:1 234 | 279 | 178 Motoransteuerung
ADM 5913/50 B 267 | 312 | 253 und Schrittfrequenz
motoren ; und kénnen anhand
BaugroBe 90 RDM 586/50 B 191 | 236 4.8 der Kennlinien auf
mit Planeten- RDM 599/50 B 5:1 224 | 269 89 den.S;eﬁen 14-17
getriebe PL 50 RDM §913/50 B 257 302 13,1 ermittelt werden,
RDM 506/50 B 191 | 236 2,9
RDM 539/50 B . 3:1 224 | 269 5,3
RDM 5913/50B | 287 | 302 7.9

22

Technische Daten Planetengetriebe PL 50
Getriebeart: Planetengetriebe 1-stufig

Dauerbelastbarkeit: 50Nm
Zuldssige Radiallast: 500N
Zuldssige Axiallast: 250N

Standardverdrehflankenspiel Motorwelle zur Getriebeabtriebswelle <15

Wirkungsgrad.: ~(,85
Gehéusematerial und

Oberflache: Aly, eloxiert
Wellenmaterial: C4a5

Die Zahnrader und die Abtriebswelle sind walzgetagert. Das Getriebe ist an der Abtriebs-
welie mit einem Wellendichtring abgedichtet, Schmierung auf lebensdauer.
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5. 22

b-Phasen-Schrittmotoren mit Planetengetriehe cimtenuzsu

BERGER L2107 |

C

5-Phasen-
Schrittmotor
RDM 51117/50
mit Planeten-

getriebe
PL 100
i ~Paf3feder A8x7x40 DIN 6885
o5 - 145
Jot
=i = —s
g g s
EEETh- =] 4
26
50 30
58 L1
- L -
‘”?’Q . .
LA 4 Gewindebohrung fiir Kabelverschraubung Pg 16
5-Phasen-Schritt- | Ubersetzung MaB Maximales * Die wihrend des MaBbiid und
motor mit [ L L | Drehmoment | Betriebs abnehmba- teChniSShe
Getriebe PL 100 (Nm)* ren Drehmomente Daten fiir
sind abhangig von - -
RDM 51117/50 B 10:1 270 | 328 60 Motoransteuerung gcph':-at?en
RDM 51122/50 B : 318 | 376 | 85 und Schrittfrequenz ti-
und kénnen anhand motoren
RDM 51117/50 8 5:1 270 | 328 30 der Kennlinien auf BaugroBe 110
RDM 51122/50 B 318 | 376 43 deniﬁeitte\; 1:;—“17 mit Planeten-
RDM 51117/50 B 51 270 | 328 | 18 ermitielt werden. getriebe
RDM 51122/50 B ; 318 | 376 26 PlL. 100
Technische Daten Planetengetriebe PL 100
Getriebeart: Planetengetriebe 1-stufig
Dauerbelasibarkeit: 100Nm
Zuldssige Radiallast: T500N
Zulassige Axiallast: 400N i
Standardverdrehflankenspiel Motorwelle zur Getriebeabtriebswelle <15
Wirkungsgrad: ~0,85
Gehdusematerial und
Oberfliche: Stahi, schwarz lackiert
Wellenmaterial: C4a5 )
\('@; Die Zahnrider und die Abtriebswelle sind walzgelagert. Das Getriebe ist an der Abtriebs-
B welle mit einem Wellendichtring abgedichtet. Schmierung auf Lebensdauer.

23
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WIR MACHEN BEWEGUNG

Leistungsdaten der Haltebremse

BaugrdBe 60
Nennspannung 24 vV
Haltemoment 1T Nm
el. Anzugsleistung 12w

Tragheitsmoment 0,021 kgom?

Schaltzeiten
Ein (Bremse I6sen) 35 ms
Aus (Bremse schlieBen) 15 ms

' BERGER LOUIR

Die Haltebremsen dienen normalerweise zur Fixierung der Position nach
Abschalten der Motorbestromung. In Notfallen wie z. B. nach Stromausfall
oder bei Not-Aus setzen sie den Antrieb still und tragen damit wesentlich
zur Sicherheit bei. Die Fixierung ist im wesentlichen erforderlich bei Dreh-
momentbelastung durch Gewichtskréfte z. B. Z-Achsen in der Handha-
bungstechnik.

Funktion:

Die Haltebremsen sind als elektromagnetische Federdruckbremsen ausge-
bildet. Zum Ldsen der Bremse muB diese nach dem Bestromen des Motors
elektrisch erregt werden. Um eine zu starke Erwarmung zu vermeiden, wird
der Erregerstrom nach Anzug der Bremse reduziert (siehe Diagramm). Die-
se Stromabsenkung kann mittels eines Schaltgerites erfolgen, das von der
Firma Binder Magnete GmbH, Postfach 1220, 7730 Villingen-Schwenningen
bezogen werden kann.

u
V)

Anzugsspannung
24

Haltespanning

10 +—————

At ~ 100 ms t

Motor-Typ RDM 564/50 | L, 42 L 85

Motor-Typ RDM 566/60 | L, 59| L 112

‘Motor-Typ RDM 569/50 (L, 95| L 148

L
L
20 4,5 (33)
2 i I
e
o S,
r~ ~0)
8 g ®
5 o
1

Lifzen 300+15 lg.
Enden obisoliert u—"
verzinnt 8+2 ly.

1.5 [ l]&—wufzen ca. Z00lg.
I

24

5-Phasen-
Schrittmotoren
BaugréBe 60
mit Halte-
bremse
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WIR MACHEN BEWEGUNG
o-Pnasen-Schrttmotoren mit Haltebremse Ginaen o |
5-Phasen- Leistungsdaten der Haltebremse
Schritt- BaugrdBe 90
motoren Nennspannung 24V
Baugrdfe 90 Haltemoment 1 Nm
mit el. Anzugsleistung "M w
Haltebremse Tragheitsmoment 0,1 kgem?

Schaltzeiten
Ein (Bremse l6sen) 35 ms

5-Phasen-
Schritt-
motoren
BaugréBe 110
mit
Haltebremse

Aus (Bremse schlieBen) 15 ms
Motor-Typ RDM 596/50  |L, 105] L 171
Motor-Typ RDM 599/50  |L, 138|L 204
Motor-Typ RDM 5913/50 L, 171| L 237

Schefbenfeder 3<5 DIN 6868

L

36

@506
[

Er
|
|
i

@60h8]|

11358

Leistungsdaten der Haltebremse

BaugréBe 110
Nennspannung 24 vV
Haltemoment 4 Nm
el. Anzugsleistung 20w
Tragheitsmoment 0,25 kgem?
Schaltzeiten
Ein (Bremse l6sen) 85 ms
Aus (Bremse schlieBen) 15 ms
Motor-Typ RDM 51117750 |1, 194| L 295
Motor-Typ RDM 51122/50- [L, 242] L 343
Scheiberfeder 5x6,5 DIN 6886
L
e L1 i
.56 % s &
& Q%\ o
gl i N
© T ¥
16 1
X:"‘ —_—— T B [f‘-& —t o
s A ]

16 h

B

N
8
110

Gewindebohrung filr Kabelverschroubung Pg 16

83
110

25
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WIR MACHEN BEWEGUNG

Kiihlkorper fiir 5-Phasen-Schrittmotoren

5-Phasen-
Schritt-
motor mit
montiertem
Kilhlkérper

26

Die Erwérmung eines Schrittmotors ist abhéngig von seiner elektrischen

| BERGER LR

Ansteuerung und der Betriebsart. So tritt z. B. die maximale Erwarmung bei

mittlerer Schritifrequenz auf. Haufiges Beschleunigen und Bremsen er-

zeugt eine héhere Erwarmung als z. B. kontinuierlicher Lauf bei hchen oder

niedrigen Frequenzen. Auch die Warmeableitung spielt eine wesentliche

Rolle. In der Regel wird ein GroBteil der Wérme Uber den vorderen Flansch

abgeleitet, die lbrige Wérme wird Uber das Motorgehause an die Umge-

bungsluft abgegeben. Dieser Anteil kann durch Anbringen eines Kiihlkér-
pers vergroBert werden. Die fir die Schrittimotoren der BaugréBen 90 und
110 entwickelten Kihlkdrper reduzieren die Motorerwérmung je nach An-
wendungsfall und Einbaulage des Motors um ca. 10 K. Im einzelnen ist die

Motorerwérmung durch Versuch zu ermitteln. Sie darf an der warmsten

Stelle 130° C nicht Uberstaigen. Dies entspricht etwa 90 — 100° C am Mo-

torgeh&use.

Folgende Kiihlkérper sind als Bausatz lieferbar:

flr 5-Phasen-Schrittmotoren Kihlkdrper
AuBendurchmesser Lange
BaugréBe 90  RDM 596/50 ca. 110 mm (kurz)
RDM 598/50 ca. 110 mm (mittel)
RDM 5913/50 ca. 110 mm (lang)
Baugrdfie 110 RDM 51 117/50 ca. 145 mm (mittel)
RDM 51122/50 ca. 145 mm (lang)

e
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BERGER LAHR-
Motorkabel-
Angebot

" Leitungs-
({@} querschnitt

Leitungs-
widerstand

@

(@

C

BERGER LG |

Fur eine hohe Betriebssicherheit des Gesamtsystems ist eine gute Storsicherheit Vorausset-
zung. Damit diese Bedingungen erflilit werden kénnen, liefert BERGER LAHR spezielle Motor-

kabel. AngepaBt an den eingesetzten Motortyp und die Motorkabellange kann der Leitungs-

querschnitt mit untenstehender Tabelle bestimmt werden.

Nummernkabel BERGER LAHR Nummernkabel BERGER LAHR
Querschnitt 0,75 mm? {24 x 0,2} Querschnitt 1,5 mm2 (30 x 0,25)
5 x 2 Adern paarweise verdrillt 5 x 2 Adern paarweise verdrillt

AuBendurchmesser ca. 14 mm AuBendurchmesser ca. 16 mm
Mantel PVC Qlbestindig Mantel PVC Olbestindig

Die wirksame Leistung am Motor ist abhéngig von Kabellinge und Leitungsquerschnitt.

Beim Verlegen von anderen Kabeln kann sich die Storfestigkeit verringern. Achten Sie deshalb auf
Abschirmung des Kabels und auf paarweises Verseilen der Adern.

Abschirmung Cu-Geflecht mit Beilauflitze 0,75 mm? Abschirmung Cu-Geflecht mit Beilauflitze 1,42 mm?

Tabelte zur Wahl des Leitungsquerschnitts

Leitungs-
querschnitt
0,75 mm? 1,0 mme 1,5 mmé 25 mme’
Leitungs-
linge
t0m 0,46 0,34 0,23 0,14
25m 1,15 0,86 0,58 0,34
50m 2,30 1,72 1,15 0,69
100m 4,60 3,45 2,30 1,38
Leitungswiderstand R, {€2)

Der Mindestleitungsquerschnitt von 0,75 mm? sollte nach Méglichkeit nicht unterschritten
werden,

Der Wert des Widerstandes einer Leitung soll den Wicklungswiderstand einer Motorwicklung nicht
schreiten,

.1./2_51- Ly Rw

——

o—t=o
% R,

RL = lLeitungswiderstand
Rw =Wicklungswiderstand
Lw = Wicklungsinduktivitat

Wicklungswiderstiinde BERGER LAHR 5-Phasen-Schrittmotoren e

tiber-

RTE))'R‘I 564 | 564H | 566 | 566H | &89 596 | 506H | se0 | s99H | 5813 | 51117 | 51122

Buw/02 25 02 4,0 1.4 23 21 0,43 3,25 07 1,0 03

27
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BERGER LQKR

Der richtige AnschiuB der BERGER LAHR-Motorkabel ist maBgeblich fir
die Stérsicherheit mitverantwortlich. Zur Erleichterung sind nachfolgend die
verschiedenen Schnittstellen mit den Kabelvorbereitungen dargestelit.

Bei 5-Phasen-Schrittmotoren mit
Klemmenkasten kdnnen beide
Kabelenden auf gleiche Art
vorbereitet werden. Die Einzeladern
sind mit den Nummern Q bis 9
gekennzeichnet,

Innenmanteifolie
[ Schirm-Nahtstelle mit
lsolierband abdecken
/ AuBenmantel
5 ]
Adern-
paare
Isolierschiauch
Uiber die blanke
~ Schirm-Beilitze ziehen
2
AnschluB fir W1 /
Schirm-Beilitze
In der Regel wird die
AnschluBbei- Verbindung mit dem %
P PR Schutzieiter {iber die
spiel fir einen Motorbefestigung @
Motor der hergestelit.

mittleren und
hoheren Lei-
stungsklasse
mit Klemmen-
kasten

AnschluBbele-
gung fiir ein
Ein-Achs-
Gerat

28

Falls diese Verbindung
nicht ausreichend ist, -
steht der auBeniiegende
Schutzleiteranschiug

Beim AnschluB jede

=T Litze mit der entsprechend
numerierten Klemme

im Motor-Klemmenkasten

zur Verflgung. verbinden.
Motorsteckerverdrahtung
a©b (Ansicht von der Létseite)
f M
! ol Motorausfithrung
el ) ]
mit mit
| I Klemmenkasten Litze
H7l a b Kabel-Nr. Farbe
el 0 O‘i’ 0 vio
l I 9 ¢’ 9 br
8 O“i_} 8 sw
7
4| : O‘—‘iﬂ = ar
Ialt 5 » o e
. O—i) 5 or
| | 3 O-—i} 4 rt
ﬁb 3 bl
2
| U 1 o—t > s
\ O—tj_} 1 ge
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Alle im Katalog beschriebenen Artikel sind auf dieser Seite tabellarisch zu-
sammengefaBt, Jeder Ausflhrungsvariante ist eine spezielle Bestellnum-
mer zugeordnet. Bitte bestellen Sie ausschlieBlich nach diesem Bestell-
schlissel. Eine kleine Hilfe bietet Ihnen das unten aufgefihrte Beispiel.

Die zum Betreiben der BERGER LAHR-5-Phasen-Schrittmotoren erforderli-

chen Leistungsansteuerungen entneh
»Leistungsansteuerungen fir 5-Phase

men Sie bitte dem Katalog
n-Schrittrotoren®.

ohne Klemmenkasten (A) mit Klemmenkasten (B)
mit angebauter mit angebauter
Motortyp 71 Wellenende | 2 Wellenenden Haltebremse 1 Wellenende |2 Wellenenden Haltebremse
RDM 564/50 12080 0250 00 | 12160 0250 00 | 12860 0250 00 | 12660 0250 00
RDM 564/50 H 12060 0550 00 | 12160 0550 00 | 12860 0550 00 | 12660 0250 00
3| RDM 566/50 12061 0150 00 | 12161 0150 00 | 12861 0150 00 | 12681 0150 00
RDM 566/50 H 12061 0250 00 | 12161 0250 00 | 12861 0250 00 | 12661 0252 00
RDM 569/50 12062 0150 00 | 12162 0150 00 | 12862 0150 00 | 12662 0150 00
o o RDM 596/50 L | 12063 0451 00 | 12163 0450 00 12663 0451 00 { 12963 0458 00 | 12863 0450 Q0
(@ % M | 12063 0450 00 | 12163 0451 00 12663 0450 00 | 12963 0450 00
g RDM 596/50 H L | 12063 0551 00 | 12183 0550 00 12663 0550 00 | 12963 0558 00 | 12863 0550 00
1 M [ 12063 0550 00 | 12163 0551 00 12963 055000 |
2| RDM 599/50 L | 12064 0551 00 | 12164 0551 00 12664 0552 00 | 12964 0556 00 12864 0550 00
* M | 12064 0550 00 | 12164 0550 00 12664 0550 00 | 12964 0552 00
RDM 599/50 H L | 12064 0851 00 | 12164 0652 00 12664 0651 00 | 12964 0651 00 | 12864 0650 OO
M | 12064 0650 00 | 12164 0651 00 12664 0650 00 | 12964 D650 00
RDM 5913/50 L | 120685 0251 00 | 12165 0252 00 12665 0252 00 | 12985 0255 00 | 12865 0250 00
M | 12085 0250 00 | 12165 0250 00 12665 0250 00 | 12965 0252 00
o | ADM 51117/50 L 12666 0150 00 | 129686 0151 00 | 12866 0150 Q0
- RDM 51122750 L 12667 0150 00 | 12967 0150 00 | 12867 0150 00
Motoren der BaugrdBen 90 und 110 sind zur Minimierung von Wirbelstrom-
verlusten mit lamellierten Rotoren (L) ausgerlstet. Die Motoren der Bau-
groBe 90 kdnnen auch mit Massiv-Rotoren (M) geliefert werden.
Bestell- Zubehar fiir BaugréBe 60 90 110
schliissel
fiir Zubehor kurz 88139 1004 30
{@ Kiihlkérper (als Bausatz) mittel 98139 1004 40 | 98139 1004 70
’ lang 981391004 50 | 98139 1004 80
PG 16 f(r PG135im
Kabelverschraubung Motoren mit Lieferurnfang | 98050 010045 { 98050 0160 45
Klemmenkasten enthalten
Ubersetzung
Getriebe 3:1 ..../03 -..[03
(wird nur an Motor 5:1 /05 .../05
montiert geliefert) 10:1 .10 ...f10
Motorkabel 5x2x%0,75 mm? 5x2x15mm?
gewlnschte Lange
(in m) angeben 98078 3050 64 98078 3050 76
Bestell- 1. Schrittmotor RDM 5913/50L mit Klemmenkasten, 2. Wellenende
Beispiel 12965 0255 00

2. PG 16-Kabelverschraubung 98050 0100 45
3. Motorkabel, 20 m, 0,75 mm? 98078 3050 64
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Wir machen Bewegung. Durch
intensive Forschung und Weiter-
entwickiung hat BERGER LAHR
Standards in der Motoren-Techno-
logie geschaffen, die weltweit
anerkannt und zukunftsweisend
sind. Doch der Motor allein ist
noch keine Ldsung. Unsere Kun-
den kénnen von uns mehr verian-
gen — lhre individuelle System-
l6sung". BERGER LAHR bietet
die Erfahrung, das technische
Know-how und den Service eines
innovativen Unternehmens.
Anhand von Markt- und Problem-
analysen entwicksln wir zusam-
men mit unseren Kunden Kon-
zepte, mit denen Arbeitsablaufe
logisch, zeitsparend und damit
wirtschaftlich werden. Steue-
rungselektronik mit Mikroprozes-
soren und modsernste Schrittmoto-
ren-Technologie sind die logische
Erganzung zur optimalen System-
l6sung. Den hohen Quaiitatsstan-
dard aller BERGER LAHR-Pro-
dukie sichern langjahrige gualifi-
zierte Mitarbeiter. Mit innovativen

Positionier- un
Leistungsansteuerung

Ideen sind alle bemiiht, die Wett-
bewerbsfahigkeit und damit die
Zukunft zu sichern. Fir uns - fir
unsere Kunden.

Wir machen Bewegung. Unsere
Motoren zeichnen sich durch
High-tech und hohe Qualitat aus.
Sie bilden den Standard der Bran-
che, nach dem sich unsere Wett-
bewerber richten. Bei 5-Phasen-
Schrittmotoren sind wir die Pio-
niere auf dem Weltmarkt, Als
logische Erganzung zur Motaren-
Technologie gehért die Steue-
rungselektronik. Ein umfangrei-
ches Programm erméglicht lhnen
die Wahl far die optimale Kombi-
nation mit unseren Schrittmoto-
ren. Die POSAB 2000 ist die Kom-
plettierung eines Systems zur
It;c'jsung von Bewegungsaufga-
en.

Das Denken in Systemlésungen,
um optimale wirtschaftliche
Ablaufe zu erhalten, fithrt zwangs-
1aufig zum modularen Hand-

Positionier- und Ablaufsteuerung
Posab 2000

habungssystem. Die Kombination
aus den Produkten des Hauses
BERGER LAHR bietet eine Viel-
zahi von Lasungsmdglichkeiten
mit Zukunft an. Denn nur innova-
tive Losungen von heute haben
morgen noch Perspektiven.
Kosten, Taktzeitreduzierung —~
kurz: der Rationalisierungsdialog
steht im Vordergrund. Wenn Sie
sich flir Produkte von BERGER
LAHR-System|dsungen entschei-
den, wissen Sie, daB Sie sich fir
eine zukunftsorientierte und
zukunitssichere Ldsung entschie-
den haben.

Fordern Sie ausfiihrliche Unter-
lagen an liber

— 5-Phasen-Schrittmotoren
Positionier- und Ablauf-
steuerungen

Modulare Handhabungs-
systeme
2-Phasen-Schrittmotoren
Synchron- und Getriebe-
motoren

Stellantriebe

[

Getriebemotoren

Ah

Modulare Hndhbungssyst




