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" Industrial Automation

Unimotord?

Datos del producto
Servomotor Brushless AC de alta dinamica
para utilizar con los accionamientos de

Control Techniques
Bastidores de 055 a 190

de 0,72 Nm a 85,0 Nm
(255,0 Nm maximo)
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Servomotor compacto para aplicaciones exigentes

Unimotor dI” es la gama de servomotores Brushless AC de alta
dinamica de Control Techniques que esta disefiada para usarse

con los accionamientos Digitax ST, Unidrive SP, Epsilon EP y la gama

de Unidrive M para servos. Unimotor I ofrece una solucion de

baja inercia excepcionalmente compacta para aplicaciones en las

que se requiere un par motor muy alto con perfiles de aceleracion

y deceleracién rapidos. La adecuacion de las caracteristicas del par
motor Unimotor P a los servoaccionamientos Digitax ST garantiza un
rendimiento dindmico excelente con un 300% de sobrecarga maxima.

Excelencia, innovacion y fiabilidad técnicas

Un equipo especializado se ha encargado de desarrollar los servomotores
Unimotor dI? segtin un proceso de disefio propio que concede prioridad
alainnovacion, el rendimiento y la fiabilidad del producto. Este proceso
permite evaluar rapidamente las nuevas ideas, crear prototipos a partir

de ellas y probar los prototipos con una serie de herramientas internas de
desarrollo y modelado por software. El resultado final hace posible que
Unimotor I combine un rendimiento excepcional con unas caracteristicas
de disefio tinicas pendientes de varias patentes. Unimotor dI? “ha elevado
el liston” con el que se miden el rendimientoy la calidad.

Caracteristicas clave

Unimotor dI? es adecuado para una amplia variedad de aplicaciones
industriales gracias a su extensa gama de caracteristicas.

=» Rango de par motor: 0,72 Nma 85,0 Nm

Excelente relacién par inercia para un gran rendimiento dinamico
Disefio compacto pero potente

Frenos con alta disipacién de energia

¢ 4 4

Proteccion IP65 frente a agua pulverizada y polvo una vez que esta
montado y conectado

Diseo de estator segmentado
Rendimiento de primera clase
Rendimiento y fiabilidad demostrados en pruebas rigurosas

Devanado para adaptarse a400Vy 220V

4 4 3 33

Velocidades nominales a 2.000 rpm, 3.000 rpm, 4.000 rpmy
6.000 rpm

=> Ejes mas largos para incrementar la rigidez a la torsion

Rendimiento de par B Par a rotor bloqueado

Par maximo (3.000 rpm)

115UDC300 + DST1405

D

115UDB300 + DST1405

YEAR

089UDC300 + DST1404
089UDB300 + DST1403
089UDA300 + DST1402
067UDC300 + DST1402
067UDA300 + DST1401
055UDC300 + DST1401
055UDA300 + DST1401

Worldwide
Warranty

UKAS

QUALI

TY
MANAGEMENT

003

FM 30610

RoHS

Compliant
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El motor y las combinaciones de accionamiento definitivas

Mediante la combinacion de un accionamiento y un motor de Control
Techniques se obtiene un sistema optimizado en cuanto a especificaciones,
rendimiento, costes y facilidad de uso. Durante el proceso de fabricacién,
lainformacién que figura en la “placa de datos electrénicos” del motor se
introduce en los motores Unimotor Al que incorporan encoders seno-coseno
o0 absolutos de alta resolucion. Los servoaccionamientos de Control Techniques
pueden leer estos datos y utilizarlos para optimizar automaticamente los
pardmetros del accionamiento. Esta caracteristica simplifica la puesta en

servicio y el mantenimiento, aseqgura un rendimiento uniforme y ahorra tiempo.

Para obtener mas informacién sobre los
servoaccionamientos de Control Techniques,
consulte los folletos de Digitax ST,

Unidrive SPy Unidrive M.

Precision y resolucion adecuadas a sus necesidades de
aplicacion

La eleccién del dispositivo de realimentacion idéneo para cada aplicacion
es vital si se quiere obtener un rendimiento 6ptimo. Unimotor dI? tiene
una gran variedad de opciones de realimentacién que ofrecen diferentes
niveles de precision y resolucién validos para la mayoria de las aplicaciones:

=» Resdlver: robusto para aplicaciones y condiciones extremas, de
precision baja y resolucion media

Encoder incremental: precision alta y resolucién media

Inductivo absoluto: precision y resolucion medias, monovueltay
multivuelta

Optico seno-coseno/absoluto: precisién y resolucién altas,
monovuelta y multivuelta

Admite protocolos Hiperface (SICK) y EnDAT (Heidenhain)

Tabla de referencia rapida

de ;:::;f:: FED ) Unimotor I :la; i(|11:
0,72 1,65

055 63 -
| ® e 6
089 100 3;3 — 8,00 ;
S - .
142 165
190 230

Inercia

www.controltechniques.es 3
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Informacion de cédigos para pedidos de Unimotor &

Utilice la informacién de la ilustracion siguiente para crear un cédigo de pedido para un Unimotor dib.
Los detalles de la banda se incluyen a modo de ejemplo para usar como referencia en un pedido.

089

Tamaio
de bastidor

055
067
089
115
142

190

ub

Tension
del motor

ED=220V

UD =480V

B
Longitud
del estator

Bastidor 055
-089

A

B

@
Bastidor 115

D
Bastidor 142

@

D

Bastidor 190

30

Velocidad
nominal*

Bastidor 055
30=3.000rpm
60=6.000 rpm

Bastidor 089
30=3.000 rpm
40=4.000 rpm
60=6.000 rpm

Bastidor 115
20=2.000 rpm
30=3.000rpm

Bastidor 142
10=1.000 rpm
15=1.500 rpm
20=2.000 rpm
30=3.000 rpm

Bastidor 190
10=1.000 rpm
15=1.500 rpm

20=2.000 rpm

* No todas las
velocidades
nominales estan
disponibles para
todas las longitu-
des de bastidor

5

Freno
Bastidor 055

0=Noinstalado

1=Frenode
parking

X = Especial

Bastidor
067-190

0=Noinstalado

5=Frenode
parking con
alta disipacion
de energia

X=Especial

www.controltechniques.es

Tipo de
conexion

B =Potenciay
sefal rota-
blea90°

]=Tamafo de
potencia
1,5y sefal
rotable a 90°
en 142

A

Eje de
salida

Redondo
con llave

Eje plano
redondo

Chaveta
completa

y chaveta
media sumi-
nistradas por
separado

X=Especial

CA

Dispositivo de realimentacién

Bastidor 055 - 067
AR =Resélver
CR = Encoder incremental (Renco)
EM = Inductivo absoluto multivuelta

FM = Inductivo absoluto monovuelta

LM = Inductivo absoluto multivuelta
(solo comunicaciones serie)

NM = Inductivo absoluto monovuelta
(solo comunicaciones serie)

TL = Optico seno-coseno multivuelta
UL = Optico seno-coseno monovuelta
XX = Especial

Bastidor 089
AE = Resolver
CA = Encoder incremental (SICK)
EB = Optico absoluto multivuelta
FB = Optico absoluto monovuelta
EC = Inductivo absoluto multivuelta

EC = Inductivo absoluto monovuelta

LC = Inductivo absoluto multivuelta
(solo comunicaciones serie)
NC = Inductivo absoluto monovuelta
(solo comunicaciones serie)

RA = Optico seno-coseno multivuelta
SA = Optico seno-coseno monovuelta
XX = Especial

Bastidor 115-190
AE = Res6lver
CA =Encoder incremental (SICK)
EB = Optico absoluto multivuelta
FB = Optico absoluto monovuelta
EC = Inductivo absoluto multivuelta

FC = Inductivo absoluto monovuelta

LC = Inductivo absoluto multivuelta
(solo comunicaciones serie)
NC = Inductivo absoluto monovuelta
(solo comunicaciones serie)

RA = Optico seno-coseno multivuelta
SA = Optico seno-coseno monovuelta

XX = Especial

4.096 ppr (R35i)
EQI 1130
ECIT118

EQI 1130
ECI1118

SKM 36

SKS 36

4.096 ppr
(CFS50)

EQN 1325

ECN 1313

EQI 1331
ECI1319
EQI1331
ECI1319

SRM 50 (GEN 2)

SRS 50 (GEN 2)

4.096 ppr
(CFS50)

EQN 1325

ECN 1313

EQI 1331
ECI1319

EQI 1331
ECI1319

SRM 50 (GEN 2)

SRM 50 (GEN 2)

A

Inercia

A= Estandar

E=Estandar +
escuadras
de levanta-
miento



Tamano de bastidor 055 Para accionamientos trifasicos VPWM

Tamaiio de bastidor del motor (mm) 055ED 055UD
Tension(vims)  200-240 380-480 (Q) ) (Q)
Longitud del bastidor A B C A B C
Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 0,72 1,18 1,65 0,72 1,18 1,65 4 orificios @R (H14)
Parmiximo(Nm) 2,88 472 660 2388 472 6,60 . ‘O @ equidistantes en
mercia(kgem?) 0,14 025 0,36 0,14 025 036 S ® P de montaje &S
Constantes de tiempo térmicas del devanado 34,0 38,0 42,0 34,0 38,0 42,0 a
Peso del motorsinfreno (kg) 1,20 1,50 1,80 1,20 1,50 1,80 D @
Peso del motor confreno(kg) 1,60 1,90 2,20 1,6 1,90 2,20 @ ®| Tamafo de rosca
N de pol 8 8 8 8 8 8
Um:O(Ne P/Z)OS 074 087 091 074 149 165 O C del taladro roscado
t(Nm/A) = H
Velocidad 3.000 : b ; b s ; I para profundidad
slocaa (P e (vikrpm) - 45,00 52,50 5500 45,00 90,00 100,00 oT parap ]
Parnominal (Nm) 0,70 1,05 1,48 0,70 1,05 1,48 D B
Corrientearotorbloqueado(4) 0,97 136 1581 097 079 1,00 ) 0 ”
Potencia nominal (kW) 0,22 0,33 0,46 0,22 0,33 046 i
D(f)(Q) 28,00 14,12 9,53 28,00 45,00 31,00 ©
1(ff) (mH) 50,00 32,00 23,00 50,00 100,00 75,00 oM EL
) Kt(Nm/A)= 045 043 048 0,74 0,79 0,83
Velocidad 6.000
elodaa (P e (vikepm) = 27,00 26,00 29,00 45,00 47,50 50,00 ! Llave ©)
Parnominal (N\m) 0,68 0,90 1,20 0,68 090 1,20 opcional
Corriente arotorbloqueado (A) 1,61 2,74 3,44 0,97 1,49 1,99
Potencia nominal (kW) 0,43 0,57 0,75 043 0,57 0,75
D()(Q) 850 3,55 2,38 28,00 10,70 7,80
1(ff) (mH) 16,00 8,20 6,30 50,00 25,00 20,00
At= 100 °C de devanado a 40 °C de ambiente maxima > K
L . L> |«
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% F
Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién G«
a un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente C I
de 20 °Cy una frecuencia de conmutacion de accionamiento de 12 kHz H
Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del B} | .
motor de 20 °C. < N
A
La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C
Dimension del motor (mm) Ndmero de dibujo: GM496400
Realimentacién AR, CR, EM/FM Grosorde Longitud  Didmetro  Altura  Cuadrado Didmetro del tala- PCD del taladro ~ Alojamiento Tornillos de
Longitud sin freno Longitud con freno labrida  delregistro del registro  general  de la brida dro de fijacion de fijacion del motor montaje
A B A B K L M (j6) N P R (H14) s T
055A 118,0 90,0 158,0 130,0
055B 142,0 114,0 182,0 154,0 7,0 2,5 40,0 99,0 55,0 58 63,0 55,0 M5
055C 166,0 138,0 206,0 178,0
Dimensiones del eje (mm)
Didmetro Longitud Alturadela Longitudde  Chavetaal Anchurade Tamaiioderosca Profundidad del
del eje del eje chaveta lachaveta extremodeleje lachaveta deltaladroroscado taladro roscado
c(j6) D E F G H (h9) 1 ]
14,0 estandar 14 30,0 16,0 25,0 1,5 5,0 M5 12,5

www.controltechniques.es
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Tamano de bastidor 067 para accionamientos trifasicos VPWM

Tamaiio de bastidor del motor (mm)

067ED

067UD

~ 4 orificios @R (H14)
Tension (Vrms) 200-240 380-480 1.
equidistantes en
Longitud del bastidor A B C A B C PCD de montaje s
Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 1,45 2,55 3,70 145 255 3,70
Parmaximo (Nm) 4,35 7,65 11,10 435 7,65 11,10
Inercia (kgcm?) 0,30 0,53 0,75 0,30 0,53 0,75
Constantes de tiempo térmicas del devanado 54 61 65 54 61 65
Peso del motorsinfreno (kg) 2,00 2,60 3,20 2,00 2,60 3,20
Peso del motor confreno (kg) 2,70 3,3 3,90 2,70 33 3,90
Nimerodepolos 10 10 10 10 10 10
) Kt (Nm/A) = 0,93 0,80 1,60 1,60 v -
Velocidad 3.000
elocdad 3000P™) e (vjkrpm) - 57,00 49,00 98,00 98,00 « LaTa?%de rosca 1
Parnominal (Nm) 1,40 2,45 3,50 1,40 2,45 3,50 ar eltaladro I’OS.CB 0
) I para profundidad J
Corriente a rotor bloqueado (A) 1,56 2,74 3,98 1,81 1,59 2731
Potencianominal (kw) 0,44 0,77 1,10 0,44 0,77 1,10 < ;\4 >
D()(Q) 14,92 4,88 3,33 11,69 15,20 13,04 D ‘: B ‘
I (mH) 4543 17,40 12,70 35,18 54,20 48,65 c T F e —o—x
ol e \
) Kt (Nm/A) = 0,47 0,8
Velocidad 6.000 (rpm) Ke (VJkrpm) = 28,50 49,00 . L H il
Parnominal (\m) 1,30 2,20 130 220 3,10 @C T I— -
v %
Corriente a rotor bloqueado (A) 3,12 5,48 1,81 3,19 4,63 H 0
Potencia nominal (kw) 0,82 1,38 0,82 138 1,95
- o
D(F)(Q) 3,86 1,22 11,69 3,79 2,68 L
1(ff) (mH) 11,06 4,35 35,18 13,60 10,20 -
At=100 °C de devanado a 40 °C de ambiente maxima
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% > <K
L et
Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién 7y 0 ]
a un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente o Cioanvae| A\ N
de 20 °Cy una frecuencia de conmutacion de accionamiento de 12 kHz pA <
P . " M| E
Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del v
motor de 20 °C.
La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C v — v
] A |
I |
Dimension del motor (mm) Namero de dibujo: IM/0694/GA
Realimentacion AR, CR, EM/FM, LM/NM  Grosor de Longitud Diametro Altura qeneral Cuadradode Diametro del taladro PCD del taladro Alojamiento Tornillos de
Longitud sin freno Longitud con freno la brida del registro  del registro g la brida de fijacion de fijacion del motor montaje
A(:09) B(1,0) A(09) B(x1,00  K(205) L (x0,1) M (j6) N (20,3) P (20,3) R (H14) S (20,4) T (£0,4)
067A 1429 109,0 177,9 144,0
067B 1729 139,0 207,9 174,0 75 2,50 60,0 111,5 70,0 58 75,0 67,00 M5
067C  202,9 169,0 237,9 204,0
Realijentacion Dimensiones del eje (mm)
TLUL
Longitud ~ longitud  Longitud  Longitud Didmetro Longitud Alturade Longitudde Chavetaalex- Anchurade Tamafio derosca Profundidad del
sinfreno  confreno  sinfreno  confreno deleje  deleje lachaveta lachaveta tremodeleje lachaveta deltaladro roscado taladro roscado
A (x0,9) A (£1,0) A (£0,9) A(1,0) C(j6) D(z0,45) E(IEC72-1) F(0,25) G (1,1) H (h9) 1 ] (x0,1)
067A 1577 123,5 192,7 158,5 14,0 estandar 14,0 30,0 16,0 22,0 36 5,0 M5x0,8 13,5
067B 187,7 153,5 222,7 188,5
067C 217,7 183,5 252,7 218,5

www.controltechniques.es



Tamano de bastidor 089 para accionamientos trifasicos VPWM

Tamafio de bastidor del motor (mm) 089ED 089UD 4 orificios @R (H14)
Tension(vims)  200-240 380-480 equidistantes en
Longitud del bastidor A B C A B C PCD de montaje &S
Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 3,20 5,50 8,00 3,20 5,50 8,00
Parméaximo (Nm) 9,60 16,50 24,00 9,60 16,50 24,00 _
/Y
Inercia(kgem?) 0,87 1,61 2,34 0,87 1,61 234
Constante de tiempo térmica (s) del devanado 85 93 98 85 93 98
Peso del motorsinfreno (kg) 3,30 4,40 5,50 3,30 440 5,50
Peso del motorconfreno (kg) 4,30 5,40 6,50 430 540 6,50 )
Nimerodepolos 10 10 10 10 10 10 O
) Kt (NmJA) = 0,93 1,60
Velocidad 3.000 (rpm) Ke (V/krpm) = 57,00 98,00 .
i Tamano de rosca
Parnominal (Nm) 3,00 4,85 6,90 3,00 4,85 6,90 v
del taladro roscado
Corriente a rotor bloqueado (A) 3,44 5,91 8,60 2,00 3,44 5,00 < > 1 para profundidadj
Potencianominal (kw) 0,94 1,52 2,17 0,94 1,52 2,17 @ T
D(F) (@) 3,28 1,57 0,89 12,85 5,05 2,68
I(F(mH) 21,55 11,84 7,09 80,66 3836 21,72 Db | B ~
) Kt (Nm/A) = 0,70 1.2
Velocidad 4.000 (rpm) . (V/krpm) = 4275 73,50 o F o = —
Parnominal(N\m) 2,90 4,55 635 2,90 455 6,35 | —
Corrientearotorbloqueado (A) 4,57 7,86 11,43 2,67 458 6,67 —> <G ‘;\
Potencianominal (kw) 1,21 1,91 2,66 1,21 191 2,66 'y i & )
DEA@ 204 079 054 616 247 175  DC 1 S
v
I(ff)(mH) 13,20 5,97 4,38 39,78 18,80 14,03 | 1
H
) Kt (NmJA) = 0,47 0,8 7
Velocidad 6.000 (rpm) Ke (V/krpm) = 28,50 49.00 = |
Parnominal (Nm) 2,65 3,80 5,00 2,65 3,80 5,00 1 ! I R
Corriente a rotor bloqueado (A) 6,88 11,83 17,20 4,00 6,88 10,00
/Y
Potencianominal (kw) 1,67 2,39 3,14 1,67 239 3,14
D(F)(©@) 098 039 0,23 321 1,27 0,83 —» [«—K
I(f)(mH) 6,24 296 1,89 20,16 9,59 6,66 L—»|jet
At=100 °C de devanado a 40 °C de ambiente maxima Llave ] 5
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% opcional N
yY
Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién a oM E
un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente de Y
20 °Cy una frecuencia de conmutacién de accionamiento de 12 kHz
Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del v - r ,
motor de 20 °C. —
> A »
La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C < >
Dimension del motor (mm) Numero de dibujo: IM/0688/GA
Realimentacion EC/FC, LC/NC Grosorde  Longitud  Diametro Altura Cuadrado  Diametro del ta- PCD del taladro Alojamiento ~ Tornillos de
Longitud sin freno  Longitud con freno la brida del registro  del registro general delabrida ladro de fijacion de fijacion del motor montaje
A(z09) B(1,0) A(:09 B(x1,00 K(£0,5) L (£0,1) M (j6) N (21,0) P (£0,28) R (H14) S (20,4) T (20,7)
089A 147,8 110,5 187,9 150,6
089B 177,8 140,5 2179 180,6 10,3 2,20 80,0 130,5 91,0 7,00 100,0 89,0 M6
089C 207,8 170,5 2479 210,6
Realimentacion Realimentacion Dimensiones del eje (ITIITI)
FB, EBJCA/SA, RA AE
Longitud Longitud Longitud Longitud Didmetro Longitud Alturade Longitudde Chavetaalex- Anchurade Tamafioderosca Profundidad del
sin freno con freno sin freno con freno deleje  deleje lachaveta lachaveta tremodeleje lachaveta deltaladroroscado taladro roscado
A (0,9) A(x0,9) A(0,9) A(0,9) C(j6) D(+0,45) E(IEC72-1) F(0,25) G (£1,1) H (h9) 1 J(0,1)
089A 160,8 200,9 1378 1779 19.0
v d 19,0 40,0 21,5 32,0 3,7 6,0 M6x1,0 17,0
089B 190,8 230,9 167,8 207,9 estandar
089C 220,8 260,9 197,8 237,9
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Tamano de bastidor 115 para accionamientos trifasicos VPWM

Tamafio de bastidor del motor (mm) 115ED 115UD 4 orificios @R (H14)
Tension (Vims) 200-240 380-480 equidistantes en
; : PCD de montaje &S
Longitud del bastidor B C D B C D
Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 10,20 14,60 18,80 10,20 14,60 18,80
Parmaximo (Nm) 30,60 43,80 56,40 30,60 43,80 56,40 '
Inercia (kgcm?) 4,41 6,39 8,38 441 639 838
Constantes de tiempo térmicas del devanado 164 168 175 164 168 175
Peso del motorsinfreno (kg) 7,20 8,90 10,70 7,20 8,90 10,70 a
Peso del motor confreno (kg) 8,70 10,40 12,20 8,70 10,40 12,20 0
Nimerodepolos 10 10 10 10 10 10
Velocidad 2.000 (rpm) KeK(t\/(/’I‘!r];/r:;: 815,f1500 1427’30 5)| Tamafio de rosca
Parnominal (Nm) 8,60 11,90 15,60 8,60 11,90 15,60 O - del taladro roscado
J I para profundidad ]
Corriente a rotor bloqueado (A) 7,29 10,43 13,43 4,25 6,08 7,83 v
Potencianominal (kW) 1,80 2,49 3,27 1,80 249 3,27 < >
D(f)(@) 1,40 0,77 0,61 441 241 1,80 oaT
I1(f-)(mH) 12,84 7,87 6,62 40,59 24,69 19,45 < D > B >
Velocidad 3.000 (rpm) KeK(t\/(/':‘<rrT;/r:;= 50795 0 91é,6(JOO < F N ]: e
Parnominal (Nm) 7,70 10,50 7,70 10,50 13,60
—»{ <G = — n |
Corriente a rotor bloqueado (A) 10,97 15,70 6,38 9,13 11,75 O ==
Potencia nominal (kw) 2,42 3,30 2,42 330 4,27 \ ¢ )
(F(© 0,58 0,39 1,83 1,21 0,78 aC ' D=0
I(H)(mH) 540 4,01 1693 1272 865 v 4
H
At=100°C de devanado a 40 °C de ambiente maxima H “
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% —

Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién
a un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente —» |+K
de 20 °Cy una frecuencia de conmutacién de accionamiento de 12 kHz

Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del

motor de 20 °C.

L*b‘df

Llave opcional

La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C

[ |

< A »|
Dimension del motor (mm) Ntimero de dibujo: IM/0689/GA
Realimentacién EC/FC, LC/NC Grosorde  Longitud  Didmetro Altura Cuadrado  Diémetro del taladro PCD del taladro Alojamiento Tornillos de
Longitud sin freno  Longitud con freno labrida  delregistro del registro general de labrida de fijacion de fijacion del motor montaje
A(20,9) B(:1,00 A(09) B(:1,00 K (£0,5) L (x0,1) M (j6) N(£1,00 P (x0,31) R (H14) S (£0,4) T (£0,7)
115B 193,8 154,0 230,9 1911
115C 223,8 184,0 260,9 2211 13,2 2,70 110,0 156,5 116,0 10,00 130,0 115,0 M8

115D 253,8 214,0 290,9 251,1

Realimentacion Realimentacion
FB, EB/CA[SA, RA AE
Longitud Longitud Longitud Longitud
sin freno con freno sin freno con freno
A (£0,9) A (20,9) A (20,9) A (£0,9)
115B 206,8 2439 183,8 220,9
115C 236,8 2739 213,8 250,9
115D 266,8 303,9 243,8 280,9

Dimensiones del eje (mm)

Diametro Longitud Alturadela Longitudde Chavetaalex- Anchurade Tamafioderosca Profundidad del
deleje  deleje  chaveta lachaveta tremodeleje lachaveta deltaladroroscado taladro roscado
C(j6) D(0,45) E(IEC72-1) F(%0,25) G (£1,1) H (h9) 1 J(x0,1)

24,0

p 24,0 50,0 27,0 40,0 53 8,0 M8x1,25 20,0
estandar
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Tamano de bastidor 142 para accionamientos trifasicos VPWM

Tamanio de bastidor del motor (mm) 142ED 142UD
Tensién (Vrms) 200-240 380-480 4 orificios @R (H14)
Longitud del bastidor C D E cC D E equidistantes en
Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 25,0 31,5 38,0 25,0 31,5 38,0 PCD de montaje S

Parmaximo (Nm) 74,9 94,5 114,0 749 945 114,0

Inercia(kgem?) 17,0 22,1 27,2 17,0 22,1 27,2

Constantes de tiempo térmicas del devanado 245,0 251,0 256,0 245,0 251,0 256,0
Pesodel motorsinfreno(kg) 11,5 15,0 18,5 11,5 150 18,5

Peso del motor confreno (kg) 14,3 17,8 21,3 143 17,8 21,3

NtGmerodepolos 10 10 10 10 10 10
) Kt (NmJA) = 28
Velocidad 1.000
elocidad 1000 (fpm) [y 171.0 Tamafio de rosca
Parnominal (Nm) 23,3 29,0 34,5 del taladro roscado
Corriente arotorbloqueado(A) 8,9 11,2 13,6 < » .
Potencia nominal (kW) 2,44 3,04 3,61 Al E] T . | para profundldad]
D(F)(©Q) 1,36 094 0,72
I(F)(mH) 21,34 15,17 12,30
Tipode conexion B B B
) Kt (Nm/JA)= 3.2
Velocidad 1.500 (rpm) Ke (V/krpm) = 196,0
Par nominal (Nm) 223 27,0 31,7
Corriente a rotor bloqueado (A) 7.8 98 11,9
Potencia nominal (kW) 35 42 50
D (f-) () 1,36 0,94 0,72
1(f-f) (mH) 21,34 15,17 12,30
Tipo de conexion B B B
) Kt (NmJA) = 1,4 24
Velocidad 2.000 (rpm) Ke (V/krpm) = 85.5 147.0

Parnominal (Nm) 21,4 25,7 29,6 21,4 25,7 29,6
Corriente arotorbloqueado (A) 17,8 22,5 27,1 104 13,1 15,8
448 538 6,20 448 538 6,20

Potencia nominal (kW,
(<

)
(FH(©@ 034 024 0,18 0,79 0,62 0,49
(ff)(mH) 533 3,79 3,07 12,15 9,66 8,34 YU
Tipode conexion | ] ] B B B A
) Kt (Nm/A) = 0,93 1,6
Velocidad 3.000 (rpm) Ke (V/krpm) = 57.0 98,0
Parnominal(Nm) 18,4 20,9 (/D 18,4 209 23,0  — e © .,
Corriente arotor bloqueado (A) 26,9 33,9 156 19,7 238 Llave = Elevacion
Potencia nominal (kW) 5,78 6,57 578 6,57 7,23 opcional - : N N auxiliar
D(F)(@ 0,12 0,10 034 024 0,18 o opcional
I(H)(mH) 1,90 1,57 533 379 3,07 oM E 205,0 mm
Tipo de conexion J ] ] B ] ] v (i 1 )
At=100 °C de devanado a 40 °C de ambiente maxima s
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% v —
= i A A 4
Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién
a un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente >
de 20 °Cy una frecuencia de conmutacion de accionamiento de 12 kHz A
Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del
motor de 20 °C.
La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C
Dimensién del motor (mm) Numero de dibujo: IM/0709/GA
Lonaitud sin freno  Longitud con freno Grosor de Longitud Diametro Altura Cuadrado de Diametro del taladro PCD del taladro  Alojamiento Tornillos
9 9 la brida del registro  delregistro ~ general la brida de fijacion de fijacion del motor  de montaje
A(x09) B(£1,0) A(£0,9) B(x1,0) K(x02) L (x0,1) M (j6) N (21,0) P (£0,31) R (H14) S (20,4) T (£0,7)
142C 217,0 182,5 282,5 248,0 183,5
142D 247,0 212,5 3125 278,0 14,0 34 130,0 183,5-204,5 142,0 12,0 165,0 142,0 M10
142E 277,0 2425 342,5 308,0 183,5-204,5

Dimensiones del eje (mm)

Didmetro Longitud Alturadela Longitudde Chavetaalex- Anchurade Tamaioderosca Profundidad del

del eje del eje chaveta lachaveta tremodeleje lachaveta deltaladroroscado taladro roscado
C(k6) D(x045) E(EC72-1) F(£0,25) G (£1,5) H (h9) 1 ] (£1,0)
32,0 estandar 32,0 58,0 35,0 50,0 3,0 10,0 M12x1,75 29,0
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Tamano de bastidor 190 para accionamientos trifasicos VPWM

Tamaiio de bastidor del motor (mm) 190ED 190UD .
Tension (Vrms) 200-240 380-480 4 OF!EFIOS R (H14)
Longitud del bastidor  C D F C D F equidistantes E.fn
A PCD de montaje @S

Par continuo a rotor bloqueado (Nm) 52,0 62,0 85,0 52,0 62,0 85,0

Par méaximo (Nm) 156,0 186,0 255,0 156,0 186,0 255,0

Inercia(kgcm?) 54,6 70,9 103,5 54,6 70,9 103,5

Constantes de tiempo térmicas del devanado 311,0 316,0 324,0 311,0 316,0 324,0
Peso del motorsinfreno (kg) 23,5 28,6 38,8 235 28,6 388

Peso del motor confreno (kg) 28,8 33,9 44,1 28,8 33,9 44,1

P

Numerode polos 10 10 10 10 10 10 ~
_ , Tamano de rosca
Velocidad 1.000 )= o5 |
elocidad 1000 (pm) 171,0 D - del taladro roscado
Parnominal (Nm) 49,0 56,5 77,5 B I para profundidad ]
Corriente arotor bloqueado (A) 18,6 22,1 30,4 D T
Potencia nominal (kW) 5,13 5,92 8,12 < > B |
D(EN(@) 047 040 023  F I 4
1(ff)(mH) 12,30 10,40 6,79 G ]
) Kt (NmjA) = 3,2 |
Velocidad 1.500 (rpm) Ke (VJkrpm) = 196,0 —> —
Par nominal (Nm) 46,2 52,2 685 | @
Corriente a rotor bloqueado (A) 16,3 19,4 26,6 @C A * ‘
Potencia nominal (kW) 7,26 8,20 10,76 v 4 |
D () (@) 055 038 023 H ©
1(f-f) (mH) 14,15 10,40 6,79
. Kt (Nm/A) = 1,4 2,4 -
Velocidad 2.000 (rpm) Ke (V/krpm) = 85,5 147.0
Parnominal (Nm) 42,5 42,5
i A
Corriente a rotor bloqueado (A) 37,1 21,7 K->
Potencia nominal (kw) 8,90 8,90
L«
DEN(@ 0,12 032 =
1(FH (mH) 3,07 8,20 4 i
At= 100 °C de devanado a 40 °C de ambiente maxima ] i N
Todos los datos estan sujetos a una tolerancia de +/-10% -
oM E
Par a rotor bloqueado, par nominal y potencia se han establecido en relacién v
a un funcionamiento continuo maximo probado a una temperatura ambiente
de 20 °Cy una frecuencia de conmutacién de accionamiento de 6 kHz — | i
Todas las demas cifras se han establecido en relacién a una temperatura del v [ i v
motor de 20 °C.
La temperatura de devanado intermitente maxima es de 140 °C A
Dimension del motor (mm) Ntimero de dibujo: IM/00710/GA
Longitud sin freno  Longitud con freno Grosor de Longitud Diametro Altura Cuadrado  Diametro del taladro PCD del taladro ~ Alojamiento  Tornillos
9 g la brida del registro ~ del registro general de la brida de fijacion de fijacion del motor  de montaje
A(£0,9) B(x1,00) A(x09) B(*1,00 K(x02) L (0,1) M (j6) N (£1,0) P (£0,31) R (H14) S (£0,4) T(0,7)
190C 220,6 191,1 319,1 289,6
190D 250,6 2211 3491 319,6 18,5 3,9 180,0 252,5 190,3 14,5 215,0 190,0 M12

190F 310,6 2511 409,1 379,6

Dimensiones del eje (mm)

Diametro longitud Alturadela Longitudde Chavetaalex- Anchurade Tamafioderosca Profundidad del

del eje del eje chaveta lachaveta tremodeleje lachaveta del taladro roscado taladro roscado
C(k6)  D(x045) E(IEC721)  F(£0,25) G (£1,5) H (h9) 1 ] (£1,0)
38,0 estandar 38,0 80,0 41,0 70,0 4,6 10,0 M12x1,75 29,0
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Seleccion del motor

Reduccién del motor

Cualquier condicién de funcionamiento irreqular del motor puede
necesitar reducir su rendimiento. Estas condiciones incluyen,
temperatura ambiente superior a 40 °C, posicién de montaje del motor,
frecuencia de conmutacién del accionamiento o un accionamiento
cuyo tamafio sea excesivo para el motor.

Temperaturas ambientes

Es importante tener en cuenta la temperatura ambiente en torno al
motor. Si la temperatura ambiente es superior a 40 °C sera necesario
reducir la potencia del motor utilizando la férmula siguiente como
guia. (Nota: Solo se aplica a motores con 2.000/3.000 rpm y se asume
el predominio de la pérdida de cobre)

Nuevo par reducido = Par especificado x  [1-((Temperatura ambiente - 40 °C) [ 100)]

Por ejemplo, para una temperatura ambiente de 76 °C, el nuevo par
reducido seria de 0,8 veces el par especificado.

Esquemas de montaje

El par motor debera reducirse si la superficie de montaje del motor se
calienta desde una fuente externa, como pueda ser una caja de cambios.
El motor esta conectado a un conductor térmico débil. El motor se ha
montado con los conectores sobre el lateral o en vertical. El motor esta
encerrado en un espacio pequefio con un flujo de aire escaso.

Frecuencia de conmutacion del accionamiento

Se reduce la intensidad de la corriente nominal de la mayoria de
accionamientos Digitax ST/Unidrive &P/Unidrive M para las frecuencias de
conmutacion mas altas; consulte los detalles en el manual de Digitax ST/
Unidrive &P o Unidrive M.

Consulte los factores de reduccién del motor de la tabla siguiente.
Las cifras se indican solo a modo de guia.
(Nota: Se aplica solo a motores de hasta 3.000 rpm y se asume el predominio de la pérdida de cobre)

Frecuencia de Tipo de motor/bastidor
conmutacion 055 067 089 115 142 190
3kHz 0,92 0,93 0,89 0,89 0,83 0,90
4 kHz 0,93 0,94 0,91 0,92 0,85 0,95
6 kHz 0,95 0,95 0,95 0,96 0,88 1
8 kHz 0,96 0,98 0,97 0,98 0,91 1
12/16 kHz 1 1 1 1 1 1

Condiciones de la prueba térmica

Los datos de rendimiento se han registrado bajo las condiciones
siguientes. Temperatura ambiente de 20 °C, motor montado sobre una
placa de aluminio aislada térmicamente como se indica a continuacion.

Aislante térmico ﬁ

Placa——>»

Dinamémetro

Tipo de motor/bastidor Placa disipadora de calor en aluminio
055 mm 110x110x27 mm
067-089 mm 250x250x 15 mm
115-142 mm 350x350x20 mm
190 mm 500x 500 x 20 mm

Proteccion térmica

La proteccién del termistor (145 °C) va integrada en el devanado

del motory proporciona una indicacién si surgen problemas de
sobrecalentamiento graves. El instalador debe conectar el termistor
al accionamiento; de lo contrario, se invalidara la garantia del motor
en lo que respecta al incendio del devanado.

Condiciones medioambientales

Debera confirmarse el cumplimiento con las normas internacionales
adecuadas de cualquier liquido o gas que pueda entrar en contacto
con el motor.

www.controltechniques.es 1
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Especificacion del freno

Par estatico
Bastidor del Voltios de Potencia de F d Tiempo de Momento de <p>Backlash
motor alimentacion entrada renlg S Freno de parking liberacion inercia P
parking de alta energia (05)
estandar (01)
Tamaiio Vec Vatios Nm Nm ms nom kgcm? * Grados™*
055 24 6,3 1,8 n/d 22 0,03 0,73
067 24 10,2 n/d 4 <50 0,073 0,75
089 24 23,35 n/d 10 <50 0,115 0,75
115 24 19,5 n/d 25 120 0,327 0,75
142 24 25 n/d 42 95 2,54 0,77
190 GD 24 25 n/d 67 120 4,57 0,77
190 F 24 54,5 n/d 100 TBD 7,72 0,75
*Nota: 1 kgem? = 1x10-4 kgm? **La cifra de Backlash se incrementard con el tiempo =» Para proteger el circuito de control del freno se recomienda conectar
=» Eluso previsto de los frenos es solo a efectos de parking, no con un diodo entre los terminales de salida de los dispositivos o contactos
fines dindmicos ni de seguridad del relé de estado sdlido.
=» Elfreno se activa cuando se quita tension. =» Las cifras mostradas corresponden a una temperatura ambiente

de 20 °C. Aplique un factor de reduccién de 0,7 a las cifras del par
de freno estandar si la temperatura del motor es superior a 100 °C

=» Poéngase en contacto con su Drive Centre o Distribuidor local si su
aplicacién requiere el uso de frenado dindmico en condiciones de
emergencia.
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Realimentacion

Cédigo de nimero
de referencia
del dispositivo
de realimentacion

AR

CR
EM (multivuelta)
FM (monovuelta)

LM (multivuelta)
NM (monovuelta)

TL (multivuelta)
UL (monovuelta)

AE

CA

EC (multivuelta)

FC (monovuelta)

LC (multivuelta)
NC (monovuelta)

RA (multivuelta)

SA (monovuelta)

EB (multivuelta)

FB (monovuelta)

Tipo de realimentacion

Resolver

Encoder incremental
Encoder inductivo absoluto EnDat 2.1

Encoder inductivo absoluto EnDat 2.2
(solo comunicaciones serie)

Encoder ptico seno-coseno Hiperface

Resolver

Encoder incremental

Encoder inductivo absoluto EnDat 2.1

Encoder inductivo absoluto EnDat 2.2
(solo comunicaciones serie)

Encoder ptico seno-coseno
Hiperface

Encoder dptico absoluto EnDat 2.2

Ciclos de seno
coseno o pulsos
de incremento
por revolucion

Tension de
alimentacion
del encoder’

Motores de 055 - 067

7 Vccrms
1
Excitacion 5 kHz
5Vec 4096
5Vcc 16
5Vec 16
8Vcc 128
Motores 089 - 190
6 Vccrms
1
Excitacion 6 kHz
5Vec 4096
7-10Vcc 32
7-10Vcc 32
7-12Vcc 1024
3,6-14Vcc 2048

Resolucion
disponible para
bucle de posicion?3

Medio
16384 (14 bits)
Medio
16384 (14 bits)
Alto
2,62x 1075 (18 bits)

Medio
2,62x 1075 (18 bits)

Medio
1,31x 1075 (17 bits)

"Medio
16384 (14 bits)
Medio
16384 (14 bits)
Medio

Posicion absoluta
524288

(19 bits)
Medio
Posicién absoluta

524288
(19bits)

Muy alto
1,04x10%6
(20 bits)

Muy alto

2,08x10"6

(21 bits)

Precision de realimentacion’

Bajo
+/-600 pulg.
Medio
+/-150 pulg.
Medio
+[-480 pulg.
Medio
+[-480 pulg.

Medio
+/-150 pulg.

Medio
+[-720 pulg.
Alto
+/-60 pulg.
Medio

+/-280 pulg.

Medio
+[-280 pulg.

Alto

Para seno-coseno sin linealidad
integral +/- 45 pulg.

Para seno-coseno sin linealidad
diferencial +/- 7 pulg.
(Precision total +/-52 pulg.)
Muy alto
+[-20 pulg.

(Sin linealidad
diferencial +/- 1%
periodo de sefal)

Notas:

1) La salida del resélver es
analégica. La resolucion viene
determinada por el conversor de
analégico a digital que se utilice.
Elvalor que aparece indica que
el resélver se ha utilizado junto
con el SM-Resolver.

2) Las salidas de seno y coseno
de los encoders dpticos seno-
coseno son salidas analdgicas.
Con Unidrive &P, Digitax STy
Unidrive M, las resoluciones
anteriores se producen cuando
el tipo de encoder esta ajustado
en SC Endat o SC Hiper en
funcion del tipo de encoder que
se utilice.

3) Lainformacién ha sido
facilitada por el fabricante del
dispositivo de realimentaciény
hace referencia a un dispositivo
auténomo. Los valores pueden
cambiar cuando se monta en
el motory se conectaaun
accionamiento.

Estos valores no han sido
verificados por CT Dynamics.

Resolver

Dispositivo de devanado pasivo formado por un estator y un rotor. Cuando estos
elementos reciben una tension de excitacion de una fuente externa, por ejemplo,
un SM-Resolver, el resélver genera dos sefiales de salida que se corresponden

con el seno'y el coseno del angulo del eje del motor. Es un robusto dispositivo
absoluto de baja precision, capaz de soportar temperaturas y niveles de vibracion
altos. La informacion de posicion es absoluta en cada vuelta, lo que quiere decir
que la posicién no se pierde cuando se apaga el accionamiento.

Encoders absolutos/seno-coseno

Encoder incremental

Dispositivo electrénico que utiliza un disco 6ptico. La posicion viene determinada
por el recuento de pasos o impulsos. El uso de dos secuencias de impulsos

en cuadratura permite determinar la deteccion de direccién y utilizar en el
accionamiento una resolucion de 4 x (impulsos por revolucién). El marcador de
impulsos se activa una vez por revolucion y se utiliza para poner a cero la posicion
de recuento. El encoder también proporciona sefiales de conmutacion, que son
necesarias para determinar la posicién absoluta durante la prueba de fase del motor.
El dispositivo estd disponible en version 4096 ppr. La informacion de posicion es no
absoluta; es decir, la posicion no se mantiene cuando se apaga el accionamiento.

Los tipos disponibles son: Optico o Inductivo, ambos pueden ser monovuelta
o multivuelta.

1) Optico: Dispositivo electrénico que utiliza un disco éptico. Un encoder absoluto
de alta resolucién que emplea una combinacion de informacion absoluta, transmitida
através de un enlace serie, y sefiales senofcoseno con técnicas incrementales.

2) Inductivo: Dispositivo electronico que utiliza tarjetas de circuito impreso (PCB)
acopladas inductivamente. Un encoder absoluto de media resolucién que emplea
una combinacién de informacién absoluta, transmitida a través de un enlace serie,

y sefiales seno-coseno con técnicas incrementales. El encoder puede funcionar

con el accionamiento utilizando, bien sefiales seno-coseno, o bien valores
absolutos (serie) exclusivamente. La informacién de posicion es absoluta durante
4.096 giros; es decir, la posicion no se pierde cuando se apaga el accionamiento.

Multivuelta: Igual que el anterior pero con ruedas de engranaje extras, de forma
que la salida sea Ginica por cada posicion del eje; ademas, el encoder tiene la
capacidad de contar giros completos del eje del motor hasta 4.096 revoluciones.

Placa de motor electrénica
Disponible en ambos tipos de encoders, permite establecer tiempos de

preparacion rapidos a medida que la informacion del motor se guarda en el
encoder (motores 067-190 solamente).
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Informacion sobre los cables

PS B A H A 015

Fasey tierra:
Tipo de cable Forrado . Y Detalles de conexion en el extremo del accionamiento  Detalles de conexi6n en el extremo del motor  Longitud del cable
tamario del conductor
PS= Alimentacion (estindar) B=PUR H*=1,0mm2? 10A C= Conectordelalargador de alimentaciénde 6 patillas A= 055 - 142 Unimotor hd Min=001 (1 m)
conector de alimentacién en tamafio 1

PB = Alimentacion (confreno) C=O0OFS G=1,5mm? 16A F= Unidrive &P, casquillos (1-2) Max =100 (100 m)

A=2,5mm?2 22A H= Digitax STy Unidrive SPO, casquillos B=142-190 Unimotor hd

conector de alimentacién en tamafio 1,5

* Solo disponible en OFS B =4,0mm? 30A K= Epsilon EP, casquillos

X=Extremode corte X=Extremo de corte

Tipo de cable PS para motores sin freno, PB para motores con freno.

Forrado B es parala funda PUR y es la seleccién de cable dinamico. C es para la funda OFS 'y es la seleccién de cable estatico.

Tamaiio del conductor Seleccione el tamafio del conductor que corresponda a la Corriente a rotor bloqueado de los motores. Cables de
6 mm?2 y mayores deben ir equipados con terminales de anillo exclusivamente. Los valores nominales son para

cables sueltos (no enlazados juntos) a temperatura al aire libre de hasta 40 °C - ajuste los limites como sea necesario.

Detalles de conexi6n en
el extremo del accionamiento Seleccione la conexién que corresponda al tipo de accionamiento en uso.

Detalles de conexion en

el extremo del motor Seleccione la conexién que corresponda al tipo de motor en uso.

Longitud Los nimeros representan la longitud de cable necesaria expresada en metros.
Sl B A A A 015
Tipo de cable Forrado Opciones especiales Detalles de conexion en el extremo del motor Longitud del cable*
SI="Hiperboloide con clavijas para encoder incremental B= PUR A= Cable estindar A= Conectorde 17 clavijas para encoder Min="001(1m)
SR = Resdlver C**=0FS E= (ableSSde partrenzado apantallado B=Conector de 12 clavijas para Resélver Méx="100(100 m)
SS = Encoder seno-coseno L= CableSlde 8,5 mm de didmetro C=Conector de 12 clavijas para seno-coseno (Hiperface)
SE = Clavijas divididas para encoder incremental E=Conector para alargador de 17 clavijas

F=90° Conector de 17 clavijas para encoder

Detalles de conexion en el extremo del accionamiento G=90° Conector de 12 clavijas para Resélver

A= Digitax ST/Unidrive &P|Epsilon EP/Unidrive M Conector de 15 clavijas para encoder H=90° Conector de 12 clavijas para seno-coseno (Hiperface)

B=Resdlver| Seno-Coseno, casquillos N=Conectorde 17 clavijas para seno-coseno (EnDat)

F=Epsilon Conector de 26 clavijas para encoder

H=Digitax ST/Unidrive &P|Unidrive M Conector de 15 clavijas para seno-coseno

90° Conector de 17 clavijas para seno-coseno (EnDat)

Extremo de corte

1= Clavijas macho para conector del alargador

X=Extremo de corte

* Longitud maxima del cable - 50 m con SIBA/SICA como estandar, 100 m solo si se puede mantener una tolerancia de +5V.

* Longitud méaxima del cable - 10 m con SIBL.

* Longitud maxima del cable - Heidenhain EC/FC 20 m EB/FB 30 m con el cable SSBA, EC/FC 20 m EB/FB 100 m con el cable SSBE.

** OFS solo disponible en cable SI del encoder.

Tipo de cable Seleccione el tipo de cable que coincida con el dispositivo de realimentacién.

Forrado B es parala funda PUR Yy es la seleccién de cable dinamico. C es para la funda OFS 'y es la seleccién de cable estatico.

Opciones especiales A es para cable estandar. L es para el cable incremental de bajo coste de 8,5 mm.

Detalles de conexién en
el extremo del accionamiento Seleccione la conexién que corresponda al tipo de accionamiento en uso.

Detalles de conexion en

el extremo del motor Seleccione la conexiéon que corresponda al dispositivo de realimentacion del motor en uso.

Longitud Los nimeros representan la longitud de cable necesaria expresada en metros.
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Detalles del conector del motor

Enchufe de alimentacion

Tamaiio 1 Con freno Sin freno Tamaiio 1,5 Con freno Sin freno
Clavija Funcién Funcién Clavija Funcién Funcién
1 Fase U (R) Fase U (R) u Fase U (R) Fase U (R)
2 Fase V (S) Fase V (S) Vv Fase V (S) Fase V (S)
3 Conexioén a tierra Conexion a tierra S) Conexioén a tierra Conexion a tierra
4 Fase W (T) Fase W (T) W Fase W (T) Fase W (T)
5 Freno o + Freno
6 Freno - - Freno
Armazén Pantalla Pantalla Armazén Pantalla Pantalla
Enchufe de seiial
Encoder incremental Encoders absolutos Heidenhain Resélver Encoders seno-coseno Sick|Stegmann
(CR,CA) (EM, FM, EC, FC, EB, FB, LC, NC, LM, NM) (AR, AE) (RA, SA, TL, UL)
Clavija Funcién Funcién Funcién Funcion
1 Termistor Termistor Excitacion alta REF Cos
2 Termistor Termistor Excitacion baja +Datos
3 - Pantalla (encoder 6ptico solamente) Cos alta -Datos
4 S1 - Cos baja +Cos
5 S1Negado - Sen alta +Sen
6 S2 - Sen baja REF Sen
7 S2 Negado - Termistor Termistor
8 S3 +Reloj Termistor Termistor
9 S3 Negado -Reloj - Pantalla
10 Canal A +Cos - 0 voltios
11 indice +Datos - -
12 indice negado -Datos - +Voltios
13 Canal ANegado -Cos - -
14 Canal B +Sen - -
15 Canal B Negado -Sen - -
16 +Voltios +V - -
17 0 voltios 0 voltios - -
Cuerpo Pantalla Pantalla Pantalla Pantalla
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