EC 16 16 mm, burstenlos, 30 Watt

A mit Hall-Sensoren B sensorlos
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Steckertyp: 8-pol 2.5 mm | \Kahel/cahle

z.B. MKF 13268-6-0-808
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I | agerprogramm
[ Standardprogramm
Sonderprogramm (auf Anfrage)

ArtikelInummern

400161
404080

A mit Hall-Sensoren
B sensorlos

Motordaten

Werte bei Nennspannung
1 Nennspannung \ 12 18 24 36 48

400160
404079

405812
405817

405813
405818

400162
404081

2 Leerlaufdrehzahl min-! 44500 42200 42800 45800 39600
3 Leerlaufstrom mA 397 241 185 139 80.8
4 Nenndrehzahl min-! 39300 37400 38100 41100 34800
5 Nennmoment (max. Dauerdrehmoment) mNm 7.85 8.01 8.09 7.56 7.87
6 Nennstrom (max. Dauerbelastungsstrom) A 3.41 2.18 1.68 114 0.754
7 Anhaltemoment mNm 75.5 78 82.7 82.3 72.5
8 Anlaufstrom A 29.8 19.4 15.6 11.1 6.35
9 Max. Wirkungsgrad % 79 80 80 80 79
Kenndaten
10 Anschlusswiderstand Phase-Phase Q 0.403 0.928 1.53 3.24 7.56
11 Anschlussinduktivitdt Phase-Phase mH 0.0235 0.059 0.102 0.2 0.477
12 Drehmomentkonstante mNm/A 2.54 4.02 5.29 7.4 1.4
13 Drehzahlkonstante min'/V 3760 2380 1810 1290 836
14 Kennliniensteigung min”'/mNm 598 549 524 565 554
15 Mechanische Anlaufzeitkonstante ms 4.54 417 3.98 4.29 4.21
16 Rotortragheitsmoment gcm? 0.725 0.725 0.725 0.725 0.725

Spezifikationen Betriebsbereiche Legende

Thermische Daten n [min-'] I Dauerbetriebsbereich

17 Therm. Widerstand Geh&ause-Luft 16.3 K/IW fioksichti ;
18 Therm, Widerstand Wicklung-Gehéuse  1.68 K/W 30W U”r:e’ %‘?g“c"s.fczt'g“zr.‘f? df; a”g‘j%e"e’(‘f”. theLer'
19 Therm. Zeitkonstante der Wicklung 1.97s 70000 schen Widerstande (Ziffer Fund ) und einer Um-
20 Therm. Zeitkonstante des Motors 240's gebungstemperatur von 25°C wird bei dauernder
21 Umgebungstemperatur -20...+100°C Belastung die maximal zulassige Rotortemperatur
22 Max. Wicklungstemperatur +155°C 50000 erreicht = thermische Grenze.

Mechanische Daten (vorgespannte Kugellager)

30000 Kurzzeitbetrieb

23 Grenzdrehzahl 70000 min!
24 Axialspiel bei Axiallast < 3.5 N 0mm Der Motor darf kurzzeitig und wiederkehrend Uber-
>35N max.0.14 mm 45000 lastet werden.
25 Radialspiel vorgespannt
26 Max. axiale Belastung (dynamisch) 3N 20 4.0 6.0 M [mNm f
27 Max. axiale Aufpresskraft (statisch) 35N — T T T . r L .] Typenleistung
(statisch, Welle abgestiitzt) 250 N 1.0 20 3.0 I[A]

10N

|l maxon Baukastensystem Ubersicht Seite PO-25

28 Max. radiale Belastung, 5 mm ab Flansch

Weitere Spezifikationen
29 Polpaarzahl

30 Anzahl Phasen 3 Planetengetriebe fiir Typ A:
31 Motorgewicht 349 @16 mm i —EEHEH E}? Encoder MR
; . 0.1-0.6 Nm 128/256/512 Imp.,
Motordaten gemaéss Tabelle sind Nenndaten. Seite Seite

Anschlisse A

braun Motorwicklung 1 Pin 1
rot Motorwicklung 2 Pin 2
orange Motorwicklung 3 Pin 3
gelb Vian 3...24 VDC Pin 4
grin GND Pin 5
blau Hall-Sensor 1 Pin 6
violett Hall-Sensor 2 Pin7

grau Hall-Sensor 3 Pin 8
Schaltbild fur Hall-Sensoren siehe S. 33

Anschlisse B (Kabel AWG 24)

Planetengetriebe
22 mm
0.5-1.0Nm

Seite 93
Spindelgetriebe
16 mm

Seite B29-331

Empfohlene Elektronik:
Hinweise

ESCON Module 24/2
ESCON 36/3 EC
ESCON Mod. 50/4 EC-S
ESCON Module 50/5
ESCON 50/5

DEC Module 24/2, 50/5
EPOS2 24/2, Module 36/2
EPOS2 24/5, EPOS2 50/5
EPOS2 P 24/5

EPOS3 70/10 EtherCAT

_E#____ L
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Seite

braun Motorwicklung 1
rot Motorwicklung 2
orange Motorwicklung 3

200 maxonEC

motor

MAXPOS 50/5
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