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Serie EXR-32.24

Birstenloser Motor mit integriertem Motion Controller

Serie EXR

Burstenbehafteter Motor wahlweise mit Getriebe / optischen Geber

Serie EX

Burstenloser Motor wahlweise mit Resolver / Hiperface / EnDat
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Explosionsgeschutzte Servoantriebe

Anwendung

Bei den Stellantrieben der Serie EXR-32.24 (BL) handelt es sich

um birstenlose Gleichstrommotoren mit analogen Hallsensoren

und integriertem Motion Controller. Die Motion Controller sind
hochdynamische Positioniersysteme, optimiert fir den Betrieb

von Kleinstmotoren. Neben dem Betrieb als Positioniersystem

steht auch eine Drehzahl- oder Stromreglung zu Verfiigung.

Die Motion Controller sind wahlweise tiber RS232 oder CAN Schnittstelle ansteuerbar. Die burstenlosen DC-Servo-
motoren der Serie BX4 in bewahrter 4-Pol-Magnettechnologie kdnnen optional mit einem Planetengetriebe komplettiert
werden. Sowohl der birstenlose DC-Servomotor als auch der Motion Controller befinden sich in einer druckfesten
Kapselung.

EXR-32.24 (BL) / Motion Controller

Konfiguration, Schnittstellen

Betriebsarten

Drehzahlregelung
PI Drehzahlregelung, auch fur hohe Gleichlaufanforderungen.

Positionierbetrieb
Zum Anfahren von definierten Positionen mit hoher Auflésung. Die Dynamik kann tber den PD Regler an die
Anwendung angepasst werden. Referenz- und Endschalter werden Uber vielfaltige Homingmodi ausgewertet.

Drehzahlprofile
Beschleunigungs- und Bremsrampe sowie die Maximalgeschwindigkeit kdnnen auch abschnittsweise vorgegeben
werden. Auch komplexe Profile sind damit problemlos umsetzbar.

Stromregelung

Schitzt den Antrieb, indem der Motorstrom auf den eingestellten Spitzenstrom begrenzt wird und sorgt gleichzeitig
zur Einhaltung der vorgeschriebenen Grenzwerte. Uber die integrierte 12t Uberwachung wird der Strom im Bedarfsfall
auf den Dauerstrom begrenzt. Hier darf der voreingestellte Wert von 2000 mA nicht liberschritten werden,

da dieser Wert ein Bestandteil des Prifberichtes gem. Richtlinie 94/9/EG, Anhang Il ist.

Schutzfunktionen

= Schutz gegen ESD

= Uberlastschutz fiir Elektronik und den Motor
= Selbstschutz vor Ubertemperatur

= Uberspannungsschutz im Generatorbetrieb

Erweiterte Betriebsarten
= Gearing Mode
= Positionsregelung auf analogen Sollwert

= Betrieb als Sollwertverstarker im Spannungssteller Modus
= Drehmomenten-bzw. Kraftregler Gber variable Sollstromvorgabe

EXR-32.24
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Technische Daten EXR-32.24-MC3-L10

Typ
EXR - 32.24-MC3-L10

Getriebeuntersetzung

ohne

Encoder

analoge Hall-Sensoren

Motion Controller

Serie MCBL 3003P RS

ungekiihltem Zustand R+

Schnittstelle RS232
Versorgungsspannung 24V DC +10 %
Max. Leistungsaufnahme ca. 53 W

Max. Verlustleistung ca. 11 W
Dauerbelastungsstrom des Motors im 20A
gekihlten Zustand Ry, ’

max. empfohlener

Dauerbelastungsstrom des Motors im 1,57 A

Anlaufstrom

I Anlauf = I Nenn

Max. Dauerdrehmoment 87 mNm
Drehmomentkonstante 43,5 mNm/A
Drehzahl 5000 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20 bis +40 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel

10 m (4x(2x0,14 mm?C)+(0,5 mm=C)

Nummer

Gewicht ~2,3 kg (ohne Kabel)
MaRe (9 x I) @70 x 280 mm
Priifstelle 0948
Baumusterpriifbescheinigungs- TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1, EU-Richtlinie
94/9/EG, Anh. llI

Explosionsschutz

I12G Exd IIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-32.24-MC3-L10

28532

2142, 10.000 +200
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263,4+0,2

)X
-

+0

926-0,02
28 h6

N

7+0,2

270
Arcode
MMEX32MMC3V02

19,620,5

100

Typ:
EXR-32.24-MC3-L10

BE::&L :
i -

210,1 ||

28 h6
|
|
|
23410.1

7+0,2

1

Anschlussbelegung:

0,5 mm?

0,14 mm?

griin/gelb = PE
braun = 24 V Versorgung
blau = GND Versorgung
schwarz = -

X ;

grin = TxD / CAN_H
gelb = RxD / CAN_L
grau = AGND
rosa = -
weill = FAULT
braun = ANIN
rot = 3.IN

.

blau = -

EXR-32.24
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Schnittstellen — Diskrete 1/O

Sollwerteingang
Je nach Betriebsart kénnen Sollwerte tiber das Kommando Interface, Gber einen analogen Spannungswert,
Uber ein PWM Signal oder Uber ein Quadratursignal vorgegeben werden.

Fehlerausgang (Open Collector)
Werksseitig als Fehlerausgang konfiguriert. Verwendbar auch als Digitaleingang, freier Schaltausgang,
zur Drehzahlkontrolle oder Signalisierung einer erreichten Position.

Weiterer Digitaleingang
Zur Auswertung von Referenzschaltern.

Busanbindung
Version mit RS232

Zur Ankopplung an einen PC mit einer Ubertragungsrate von bis zu 115 kBaud. Uber die RS232 Schnittstelle
kénnen auch mehrere Antriebe vernetzt an einer Steuerung betrieben werden. Auf Seiten des Steuerrechners
sind dazu keine besonderen Vorkehrungen noétig. Die Schnittstelle bietet Giberdies die Méglichkeit,

online Betriebsdaten und Werte abzufragen. Fur die Programmierung und Bedienung steht ein umfangreicher
ASCII-Befehlssatz zur Verfligung. Dieser kann vom PC mit Hilfe der Software ,FAULHABER Motion Manager*
oder Uber jeden anderen Steuerrechner vorgegeben werden. Zusatzlich gibt es die Mdglichkeit, komplexe Ablaufe
aus diesen Befehlen zu erstellen und im Antrieb abzulegen. Einmal als Drehzahl- oder Positionsregler Gber

den Analogeingang, als Schrittmotor oder elektronisches Getriebe programmiert, kann der Antrieb unabhangig
von der RS232 Schnittstelle autonom betrieben werden.

Ideal fur den Geratebau und fiir alle Anwendungen, in denen der Controller auch ohne tbergeordnete Steuerung
eingesetzt werden soll. Die Bedienung erfolgt Uiber einfache Klartextkommandos, aus denen auch umfangreiche,
direkt auf dem Controller ablaufende Scripte erstellt werden kénnen.

Versionen mit CAN CF oder CO

Fir die optimale Integration in unterschiedlichste Anwendungen stehen zwei Controllervarianten mit CANopen
Schnittstelle zur Verfligung. CANopen eignet sich dabei ideal fiir die Vernetzung von Kleinstantrieben,

da die Schnittstelle auch in kleine Elektroniken integriert werden kann. Uber die BaugréRe und die effizienten
Kommunikationsverfahren stellen sie ein ideales Bindeglied bis in die Industrieautomatisierung dar.

Zusatzlich zu den Betriebsarten nach CiA 402 stehen Uber einen FAULHABER Mode alle Betriebsarten der RS
Version zur Verfugung. CF Systeme ermdglichen fir alle, die die RS Systeme schon kennen einen einfachen
Einstieg in die CAN Vernetzung.

Es wird immer ein CANopen Master am CAN Bus bendtigt.

EXR-32.24
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Version CF: CANopen mit FAULHABER Kanal

Die Version CF unterstiitzt neben den Standardbetriebsarten nach CiA 402 auch einen speziellen FAULHABER
Mode. Uber PDO2 steht damit eine Bedienung analog zur RS232 Version zur Verfiigung. Dariiber werden

auch erweiterte Betriebsarten wie der Betrieb mit analoger Sollwertvorgabe oder der Stepper- oder Gearing-Mode
unterstitzt. Die CF Version eignet sind insofern besonders fir Anwender, die die RS232 Version bereits kennen
und die Vorteile von CAN bei der Vernetzung nutzen wollen.

Achtung in der CF Version sind die PDO’s statisch gemappt.

Version CO: pure CANopen

Die Version CO stellt die Standardbetriebsarten nach CiA 402 zur Verfiigung. Alle Parameter sind direkt

im Objektverzeichnis abgelegt. Die Konfiguration kann daher sowohl Gber den FAULHABER Motion Manager

als auch Uber Konfigurationstools aus der Automatisierungswelt erfolgen. Die Version CO eignet sich besonders

fir Anwender, die schon unterschiedliche CANopen Gerate einsetzen oder die Motion Controller an einer SPS
betreiben wollen. Uber das dynamische PDO Mapping kann eine sehr effizienteVernetzung am CAN erreicht werden.
Die ideale Variante fiir den Betrieb eines FAULHABER Motion Controllers an einer SPS — direkt tiber CANopen oder
Uber ein Gateway. Alle Einstellungen erfolgen Uiber das Objektverzeichnis, die Konfiguration kann tber den Motion
Manager (ab V 5.0) oder Uber Standardtools erfolgen.

Explosionsgeschutzte Servoantriebe

Anwendung

Bei den Stellantrieben der Serie EXR (DC) handelt es sich um biirstenbehaftete
Gleichstrommotoren mit eisenlosem Rotor und leistungsstarken Permanent-
magneten, welche je nach Typ mit einem Planetengetriebe und / oder optischen
Impulsgeber komplettiert werden. Alles befindet sich in einer druckfesten Kapselung.

EXR-32.24 - EXR
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Technische Daten EXR-14.24

Typ

EXR-14.24
Getriebeuntersetzung 3,7:1
Optischer Impulsgeber ohne
Versorgungsspannung 24V DC 10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W
Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Aniaut= | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,21 Nm
Drehzahl 1270 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel 1m 3x1 mm?
Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
MaRe (@ x I) @ 70 x 255 mm
Priifstelle 0948

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1
EU-Richtlinie 94/9/EG, Anh. llI

Explosionsschutz

112G ExdIICT5Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-14.24

2101

+2
103-0

+0
45-2

17£2 ,

1.000 £20

40 10

90+10

263,4+0,2

+0
©28-0,02
8

SN
iu:
N

@70

740,2

2+0.1

— Arcode: MEX24/45TYPC10
Typ: EXR-14.24

27405

EXR

@8 g6
|
I
|

7£0,2

Anschlussbelegung:

Motor

248+0,1

griin/gelb = PE
1= - Motor
2 = + Motor
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Technische Daten EXR-1.24HEDL-L10

Typ
EXR-1.24HEDL-L10
Getriebeuntersetzung ohne
Optischer Impulsgeber HEDL5540 500tlg., A- und B Spur
Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W
Max. Verlustleistung 11W
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Aniauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,075 Nm
Drehzahl 4700 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20 bis +45 °C
Gehdusematerial Aluminium einbrennlackiert
Antriebswelle Edelstahl, AISI 316
Anschlusskabel 10 m 4x(2x0,14 mm?)+3x(0,5 mm?)+1x0,5 mm?)
Gewicht ~1,8kg (ohne Kabel)
MaRe (9 x 1) @70 x210 mm
Priifstelle 0948
Baumusterpriifbescheinigungs- TUV-A 11ATEX0006X
Nummer
Zulassung EN 69079—(_), EN60079-1,
EU-Richtlinie 94/9/EG, Anh. llI
Explosionsschutz 112G Exd IIC T5 Gb
AuRerer PA-Anschluss 4 mm? feindrahtig,
AnschlieBbare Leitungen 6 mm? eindrahtig
Schutzart nach EN60529 IP54

Zeichnung EXR-1.24HEDL-L10

2102 10.000 +200

©63,4+0,2

x

+0
226-0,02
@8 h6
—4
5
70
Arcode
MMEX24/45TYPB10
Typ:
EXR-1.24-HEDL-L10
i Y
3

7+0,2

2+0,1
e

19,5+0,2

Anschlussbelegung:

1:2 Motor Geber
12
- griin/gelb 0,5 mm? = PE rot = +5V Geber
2 Q braun 0,5 mm? = - Motor blau = GND
8 - - B wei 0,5 mm? = + Motor rosa = Kanal A
S griin 0,5 mm? = nicht belegt grau = Kanal A'
N 0,5x45° violett = Kanal B
,Ct’, schwarz = Kanal B'

rot/blau = Kanal 0
rosa/grau = Kanal 0'

EXR



w’

1attkeag

ANTRIEBSTECHNIK &
MECHATRONISCHE SYSTEME

Technische Daten EXR-1.24-L25

Typ
EXR-1.24-L25

Getriebeuntersetzung

ohne

Versorgungsspannung 24V DC 10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 1MW
Dauerbelastungsstrom 2A

Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,075 Nm
Drehzahl 4700 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

25 m 3x 1mm?

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)

MaRe (@ x I) @70x210 mm

Priifstelle 0948

Baumusterpriifbescheinigungs- -

Nummer TUV-A 11ATEX0006X

7 EN 60079-0, EN60079-1,
ulassung

EU-Richtlinie 94/9/EG, Anh. IlI

Explosionsschutz

112G Exd IIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-1.24-L25

210£2

1742,

25.000 £500

263,410,2

+0
226-0,02

@8 h6
270

740,2

EXR

2:0,1 |

19,5£0,5

12

@8 h6

0,5x45°

70,2

34301

Arcode
MMEX24/45TYPA1
Typ
EXR-1.24-L25

Iy

N

>
I <<

40 £10

60£10

Anschlussbelegung:

Motor

griin/gelb = PE
1 = - Motor
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Technische Daten EXR-4.24-L3

Typ
EXR-4.24-L3

Getriebeuntersetzung

23:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC 10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A

Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 1,30 Nm
Drehzahl 200 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel 3m 3x1 mm?
Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
MaRe (@ x 1) @70x210 mm
Priifstelle 0948

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1, EU-Richtlinie 94/9/EG, Anh. 1lI

Explosionsschutz

112G ExdIIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieRbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

2102

Zeichnung EXR-4.24-L3

1712 , 3.000 £60

40 £10

6010

263,410,2

+0
226-0,02
@8 h6

b
70,2 )
'\<

270

ﬂg}::::

|k

Arcode
MMEX24/45TYPC23
Typ:
EXR-4.24-1.3

19,5£0,5

e Anschlussbelegung:

grin/gelb = PE

Motor

@8 hé
|
|
4

> s X
o B 4x M4
;i \ 8 tief
\ | 1 = - Motor

234401

‘
N\

70,2

= /

‘ \ \yQ | 2 = + Motor
\\\ /

EXR
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Technische Daten EXR-9.24-L15-C3B

Typ
EXR-9.24-L15-C3B

Getriebeuntersetzung

111:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC 10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11W
Dauerbelastungsstrom 1,5A
Anlaufstrom | Anjauf= | Nenn
Max. Dauerdrehmoment, 4,5 Nm

Drehzahl 42 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

15 m 3x1 mm?

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)

MaRe (@ x I) @ 70 x 255 mm

Priifstelle 0948

Baumusterpriifbescheinigungs- | -

Nummer TUV-A 11ATEX0006X

7 EN 60079-0, EN60079-1, EU-Richtlinie 94/9/EG,
ulassung

Anh. [ll

Explosionsschutz

[12G Exd IIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-9.24-L15-C3B

2102

1742, 15.000 +£300

60+10

263,4+0,2

«©
X o [as)
@ ™
S 3
N 2 5> O
oFeti] g o
88 s 8 23
S < § [
g o &
+H E w

= =

201 1
19,5+0,2

@8 hé
|
|

7+0,2

EXR

Anschlussbelegung:

Motor

griin/gelb = PE
1= - Motor
2 = + Motor

934101 _

§;;g,aﬂ:
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Technische Daten EXR-6.24-L15

Typ
EXR- 6.24-L15

Getriebeuntersetzung

33:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC +10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 1MW
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 1,85 Nm
Drehzahl 140 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

15 m 3x1 mm?

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
MaRe (@ x I) @70x210 mm
Priifstelle 0948
Baumusterpriifbescheinigungs- TUV-A 11ATEX0006X

Nummer

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1, EU-
Richtlinie 94/9/EG, Anh. llI

Explosionsschutz

I12G Exd IIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-6.24-L15

263,4+0,2

e

+0

926-0,02
@8 h6

19,5+0,5

2+0,1

21042 1742 15.000 +300
f 40 +10 60+10
2 ‘
o
©
(&) [To}
o b -
ic .3 e save
§ R |1 o —— =
5§ 8% 5% H H S
<3 o S
x
5
=
= U

N
N
1

28 h6
|
I
|
23410,1

i=]
S
X
B
(5

©
I

7+0,2

Anschlussbelegung:

Motor

grin/gelb = PE
1= - Motor
2 = + Motor

EXR
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Technische Daten EXR-5.24-L1

Typ
EXR-5.24-L1

Getriebeuntersetzung

14:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC 10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 1MW
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,8 Nm
Drehzahl 335 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20 bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

1 m 3x1 mm?

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
Mafe (D x 1) @70 x210 mm
Priifstelle 0948

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 94/9/EG, Anh. IlI

Explosionsschutz

I12G Exd IIC T5 Gb

AuBerer PA-Anschluss
AnschlieBbare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Zeichnung EXR-5.24-L1

21042

172

1.000 +20

40 £10 60110

263.4+0,2

+0
©26-0,02
28 h6
S
R
|k

N

7+0,2

2101

19,540,5

EXR

0
&
3E .3 © 24V=
2 32 & 24V=
8 8T Su =
o 2y o
< % 4 Sl
w w
= 1
= b
s—— Anschlussbelegung:
X = b 4x M4
tae 12 8 tief Motor
\
i 77— grin/gelb = PE
5 j \ | 1= - Motor
8 B ‘ ) ,‘,. 2 = + Motor

7+0,2
|

| @3430,1
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Beschreibung der Anschliisse EXR-32.24.xxxx (BL) / Motion Controller

Anschluss Kommunikation

Schnittstelle RS232 CAN
Protokoll Faulhaber- CANopen
ASCII

max. Ubertragungsgeschwindigkeit RS232 115 200 baud
max. Ubertragungsgeschwindigkeit CAN 1 Mbit/s
Anschluss 3 “AGND*
- Analog Ground Analog Bezugsmasse
- Digitaler Ausgang externer Encoder Kanal B

Rin 10 kQ

f <400 kHz
Anschluss 4 “Fault”
- Digitaler Eingang Rin 100 kQ
- Digitaler Ausgang (open collector) U <UB V

| <30 mA

clear durchgeschaltet nach GND

set hochohmig

Fehlerausgang | kein Fehler durchgeschaltet nach GND
Fehler hochohmig
Impulsausgang | f <2 kHz

Auflésung 1...255 Inc./Umdr.
Anschluss 5 “Anin“ “AGND" als Bezugsmasse
- Analoger Eingang Drehzahlsollwert Uin 10 V
- Digitaler Eingang PWM fir Drehzahlsollwert f 100...2000 Hz

externer Encoder Kanal A
Schrittfrequenz Eingang | f

Rin 5) kQ
Anschluss 6 “Ug” Us 12....30 V DC
Anschluss 7 “GND“ Masse
Anschluss 8 “3.IN“
- Digitaler Eingang Rin 22 kQ
- Versorgungsspannung UeL 12...30 V DC

Interne Belegung bei EXR-32.24-xxxxx

Anschliisse 9-11 “Sensor A,B,C“

- Hall-Sensoreingang Sensor A analoger Hallsensor A
Sensor B analoger Hallsensor B
Sensor C analoger Hallsensor C
Uiz <5 \
Anschluss 12 “UCC*
- Ausgangsspannung fiir externen Gebrauch Uout ) V DC
- Laststrom lout <60 mA

Anschluss 13 “SGND“

Signal GND Signalmasse
Anschliisse 14-16 “Motor A,B,C“
Motor A Phase A
Motor B Phase B
Motor C Phase C
Uout 0..Ug V
- PWM-Schaltfrequenz fewm 78,12 kHz

EXR



EXR

attkeag

ANTRIEBSTECHNIK &
MECHATRONISCHE SYSTEME

Anschlussbelegung Kabel EXR-32.24.xxxx (BL)

Anschluss

Ader / Farbe

PE
Erdung

griin gelb

TxD / CAN_H
RS232/CAN

griin

RxD / CAN_L
RS232/ CAN

gelb

AGND
Analog Eingang

grau

Fault
Fehlerausgang

Anin
Analog Eingang

uB
+ 24V Versorgungsspannung

GND
-24\/ Versorgungsspannung

3.In
Digitaler Eingang

nicht belegt

weil}

rosa

nicht belegt

blau

nicht belegt

schwarz @ 0,5

RS 232 Anschlusskabel fur EXR-32.24.xxxx (BL)

Die Antriebe konnen direkt mit gekreuzten Sende- und Empfangsleitungen an einen PC oder eine libergeordnete Steuerung angeschlossen

werden. Dies entspricht der Umsetzung mit einem Null-Modem-Kabel.

Verdrahtung zwischen PC / Steuerung und einem Antrieb

PC oder tbergeord-
nete Steuerung
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Explosionsgeschutzter Servomotor
Serie EX
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Explosionsgeschutzter Servomotor - Serie EX

Ubersicht

Beschreibung

Die Serie EX ist eine Reihe von permanenterregten
Servomotoren, die fur den Gebrauch in
explosionsfahigen Atmosphéaren entwickelt

wurde. Mit ihren robusten, explosionsgeschutzten
Gehausen, kénnen die EX-Motoren inneren
Explosionen ohne Ausbreitungsrisiko auf

die Umgebung standhalten. Sie sind in zwei
Versionen erhdltlich, die nordamerikanischen

bzw. européischen Sicherheitsstandards
entsprechen. EX Servomotoren zeichnen sich durch
exzellente Bewegungseigenschaften, sehr gutes
Beschleunigungs- und Verzdgerungsvermagen
sowie das hohe Drehmoment in einem groBen
Drehzahlbereich aus. Zahlreiche Wicklungsvarianten
und etliche Optionen garantieren ein Hochstmal an
Flexibilitat.

Vorteile

e Servomotoren mit explosionsgeschiitztem
Gehéause

e CE bzw. UL-konforme Versionen verfligbar

¢ Hohe Dynamik

e Kompakt und robust

e Wartungsfrei

Einsatzbereiche

e |ebensmittel, Pharma & Getrankeindustrie
Materialumformung

Druckindustrie

Gefahrliche / Ex Umgebung

e Lackierroboter

Merkmale

¢ |nstallation

e Flansch mit Durchgangsbohrungen
e Mechanische Schnittstelle

¢ Massive, glatte Welle (Standard)

* Massive Welle mit Passfeder

e Geber
e 2-poliger Resolver (Standard)
e Absoluter EnDat Encoder (Option)
e Absoluter Hiperface Encoder (Option)
e Thermische Absicherung
e Thermische Schalter und Sicherungen in der Wicklung
integriert
¢ Andere Optionen
e Haltebremse

Serie EX
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Technische Merkmale - Ubersicht

Motortyp Permanenterregte
Polzahl 10

Momentenbereich 1,75 ... 35 Nm
Drehzahlbereich  2000...8000 min-'!

Kennzeichnungen CE
Versorgungs- 230/ 400 VAC
spannung
ATEX 94/9/CE
Richtlinie

Konformitat

EN60079-0,
EN60079-1
Normen
EN61241-0 und
EN61241-1

I12G Exd IIB T4
IP64 (Gas)

I12GD Ex d IIB T4
IP65

Ex tD A21 IP65
T135 °C

(Gase und
Staube)

IP64 (Standard)

Klassifizierung

Schutzkl

CIUIEasSe P65 (Option)

Anschliisse N9
verschraubungen

Synchronmotoren

UL
230/ 480 VAC

UL 674 Norm:
Elektrische Motoren
und Generatoren
zum Gebrauch

in gefahrlichen
Umgebungen
(klassifiziert)
Absatz 1

Klasse 1, Bereich 1,
Gruppe C & D

IP65

Gewindebohrungen



Normen

Klassifizierung Gefahrenbereiche

Identifizierung von Gefahrenbereichen

Die Européische Richtlinie 99/92/

EG betont ausdrlicklich die

Verantwortung des Arbeitgebers,

seine Arbeitnehmer vor den
Risiken explosionsgefahrdeter
Umgebungen (explosionsfahiger
Atmosphéren) zu schitzen. Der
Arbeitgeber muss die Risiken

bewerten und potentiell geféhrliche

Bereiche einstufen. Ausristung

und Materialien mussen ebenfalls
fur den Gebrauch in gefahrlichen
Bereichen gemal ATEX Richtlinie

94/9/EG geeignet sein.

I:l EX Motoren kénnen

in diesen Bereichen
eingesetzt werden

Identifikation der Ausriistung

Die Serie EX ist eine Reihe von

permanenterregten Servomotoren,

die flir den Gebrauch in
explosionsfahigen Atmosphéaren

Risiko
Definition

Permanent
Explosionsfahige
Atmosphéren sind
standig, Uber lange
Zeitrdume oder
haufig vorhanden

Gase und Dampfe Zone 0
Stéaube Zone 20
Kategorie 1

Sehr hohes

Schutzniveau

e Gashaltige Atmospharen: 112 G Ex
d lIB T4 IP64 — Gruppe IIA oder 1IB
— Kategorie 2G- Zonen 1 und 2.

e Gas- und staubhaltige

Gelegentlich

Das Auftreten
explosionsféahiger
Atmospharen ist
wahrscheinlich

Zone 1
Zone 21

2
Hohes Schutzniveau

Selten

Das Auftreten
explosionsféhiger
Atmospharen ist
unwahrscheinlich,
selten oder nur
kurzfristig

Zone 2

Zone 22

B

Normales
Schutzniveau

Alle Gerate, die fUr den Gebrauch

in gefahrlichen Bereichen bestimmt
sind bendtigen die Standard CE
Prufzertifikate und missen ein

entwickelt wurde und tber die Atmospharen: |12 GD Ex d IIB T4 ATEX Zeichen tragen.

CE-Kennzeichnung nach der ATEX IP65 und Ex tD A21 IP65 T135 °C -

Richtlinie 94/9/EG verfligen. * Gruppe IIA oder IIB — Kategorie —
i Norsi - 2GD -Zonen 21 und 22 ATEX

Sie ist in zwei Versionen erhaltlich: :

11 2 G Ex d 11B T4 1P64
Gerategruppe und Zone Ex Schutzart Gasgruppe Temperatur-
Kategorie klasse*

M1 Sehr
hohes o Olimmersion T1 450 °C
Schutzniveau
| Gruben | Gruben Methan
M2 Hohgs p Uberdruck- T2 300 °C P64
Schutzniveau kapselung
1 Sehr h_ohes d Druckfeste A T3 200 °C
Schutzniveau g Kapselung Propan
Gase/ D Explosions-
N Staube |schutz
2 Hohes Dampfe e Erhdhte B e G
Schutzniveau Sicherheit | Athylen
Il Oberflache Oberfléche
m T5 100 °C IP65
Vergusskapselung c
3 Normales
. Wasserstoff
Schutzniveau
Acetylen
i Eigensicherheit T6 85 °C

* Maximale Oberflachentemperatur

Serie EX



Weitere Informationen liber Servomotoren in staubhaltigen Atmospharen

Mit Schutz durch Gehéause Nach den Normen EN 6124-0:
«tD» sind sie flr den Betrieb in 2006 und EN 61241-1: 2004.
Umgebungen mit brennbaren Klassifizierung:

Stauben, Zonen 21 und 22 («<A21») 12 D ExtD A21 IP65 T135 °C

EX Servomotoren mit Option

IP65 sind fur explosionsfahige
Atmosphéaren geeignet und sind
mit einer Dichtlippe am Wellenende

ausgestattet.

geeignet.

Brennbare Gase und Dampfe werden nach Temperaturklassen und Explosionsgruppen

eingeteilt
G Temperaturklasse
ruppe T T2 T3 T4 T5 T6
| Methan
Essigsaure Butylacetat Cyclohexan Acetaldehyd
Azeton Amylalkohol Cyclohexanol Ather
Ammoniak Flissiggas Dieselkraftstoffe
Benzol Erdgas Benzin
Kohlenmonoxid Butan Heptan
Ethan Athylalkohol Hexan
1A Athyl... Pentan
Methan Petroleum (je nach
Methanol Zusammensetzung)
Methyl...
Naphthalin
Propan
Toluol
Xylen
Koksgas Butadien Hydrogensulfid Athylather
Athylen Isopren
B Athylbenzol Petroleum (je nach
Athylenoxid Zusammensetzung)
Wasserstoff Acetylen Kohlenstoffdisulfid
Inc Athylnitrat
Einhaltung nordamerikanischer Normen
EX Servomotoren sind Kennzeichnung nach Norm UL674
explosionsgeschutzte L Temperatur-
. . Klasse | Division 1 Gruppe C&D
Betriebsmittel der KLASSE 1, . klasse
Division 1, Gruppen C und A Acetylen T1 450 °C
D, die fur den Betriebin Klasse | Gase/ ~ Explosionstahige g\ o010t 12300 °C
explosionsgeféhrdeten Bereichen Dampfe und Atmospharen
nach den Normen UL1004 und Flussigkeiten konnen unter C Athylen T3 200 °C
UL674 konstruiert wurden. normalen .
Betriebs- D Propan T4 135 °C P65
Klasse Il Staube  bedingungen E.FG T4A 120 °C
immer oder
C US LISTED zeitweise 75100 °C
Klasse lll Fasern | auftreten
T6 85 °C

Serie EX



EX Servomotoren - CE Ausfuhrung fur explosionsfahige
Atmospharen

Technische Daten

Nenn-  Still- Still- Nenn- Nenn- Spitzen- Spitzen- Max. Tragheits-
dreh- stands- stands- moment strom moment strom Drehzahl moment
zahl moment strom mit ..
Bestellschliissel
Compax3
Nmax MO IO MN IN Mmax Imax Nmax J

[min”]  [Nm]  [Asd [Nm] [Ae]  [Nm] [Aeff] [min']  [kgmm]
230 VAC Versorgungsspannung

2300 1,75 1,24 1,66 1,19 6,6 5,64 1960 79 EX310E m PR1 m m =m
4000 1,75 2,16 1,54 1,96 6,6 9,85 3630 79 EX310E @ KR1 m m =m
2300 8Y5 2,46 3,18 2,26 13,4 11,3 2030 290 EX420E m PR1 m m ®m
4000 8Y5 4,26 2,67 3,33 13,4 19,6 3700 290 EX420E m JR1 H m ®m
3200 4,8 4,57 3,74 3,68 18,8 21 2930 426 EX430E @ JR1 m m ®m
4000 4,8 5,79 3,26 4,07 18,8 26,6 3790 426 EX430E m FR1 m m ®m
2500 7 5,51 5,49 4,47 26,7 24,8 2310 980 EX620E m OR1 m m ®m
3000 10,4 9,28 7,24 6,75 40 42,2 2860 1470 EX630E m IR1 m m ®H
2200 14 9,28 11,16 7,49 50 41,8 2050 3200 EX820E m RR1 m m Hm
3600 14 14,85 7,53 8,3 50 66,9 3430 3200 EX820E ®m LR1 m m =
2200 24,5 16 14,18 9,54 92 72,7 2120 6200 EX840E m JR1 H H H
2500 35 27,9 9 7,82 137 133 2500 9200 EX860E m DR1 H H H
400 VAC Versorgungsspannung

4000 1,75 1,24 1,54 1,12 6,6 5,64 3600 79 EX310E m PR1 m m =
2000 3,5 1,24 3,22 1,15 13,4 5,68 1740 290 EX420E m VR1 H m ®
4000 3,5 2,46 2,68 1,93 13,4 11,3 3720 290 EX420E m PR1 m m =
3000 4,8 2,46 3,9 2,03 18,8 11,3 2740 426 EX430E m PR1 m m =
4000 4,8 3,3 3,26 2,31 18,8 15,1 3740 426 EX430E m LR1 m m =
4300 7 5,51 3,13 2,75 26,7 24,8 4240 980 EX620E m OR1 m m m
2900 10,4 5,11 7,42 3,8 40 23,2 2750 1470 EX630E m YR1 m m H
4000 10,4 6,92 5,2 3,76 40 31,4 3820 1470 EX630E @ NR1 m H H
2200 14 5,4 11,16 4,36 50 24,3 2080 3200 EX820E m WR1 H H H
3600 14 9,3 7,53 5,19 50 41,8 3600 3200 EX820E @ RR1 H H H
2100 24,5 8,55 15 5,37 92 38,8 1950 6200 EX840E m QR1 m m m
3300 24,5 14,3 2,85 2,07 92 64,7 3300 6200 EX840E m KR1 m m m
2500 35 15,7 9 4,4 137 75 2500 9200 EX860E m JR1 m m H

Serie EX



Antriebskombinationen

Passende AntriebsgréoBBen

Compax3 SLVD-N
Motor Max. Drehzahl Max. Drehzahl
Nennﬂ:?zahl Antrieb mit C"::lpax3 Antrieb mit ﬁ::(D-N
[min-'] [min-'] [min-]
230 VAC Versorgungsspannung
EX310ENPR1 mEE 2300 C3S025V2... 1960 SLVD1N 1960
EX310EEKR1 mEEE 4000 C3S025V2... 3630 SLVD2N 3630
EX420ENPR1 mEE 2300 C3S025V2... 2030 SLVD2N 2030
EX420ERJR1 mEE 4000 C3S063V2... 3700 SLVD5N 3700
EX430ERJR1 mEE 3200 C3S063V2... 2930 SLVD5N 2930
EX430ENFR1 mEE 4000 C3S063V2... 3790 SLVD7N 3790
EX620ENOR1 mEE 2500 C3S063V2... 2310 SLVD7N 2310
EX630ENIRT mEE 3000 C3S100V2... 2860 SLVD10N 2860
EX820ENRR1 HEE 2200 C3S100Vv2... 2050 SLVD10N 2050
EX820ENLR1 mEE 3600 C3S150V2... 3430 SLVD15N 3430
EX840EmMJR1 mEE 2200 = 2120 SLVD17N 2120
EX860ENDR1 mHEE 2500 - 2500 - -
400 VAC Versorgungsspannung
EX310ENPR1 mEEE 4000 C3S015V4... 3600 - -
EX420ENVR1 mEEE 2000 C3S015V4... 1740 - -
EX420ENPR1 mEEE 4000 C3S038V4... 3720 - -
EX430ENPR1 mEEE 3000 C3S038V4... 2740 - -
EX430ENLR1 mEE 4000 C3S038V4... 3740 - -
EX620EMOR1 mEEE 4300 C3S075V4... 4240 - -
EX630ENYR1 mEEE 2900 C3S075V4... 2750 - -
EX630EENR1 mEE 4000 C3S075V4... 3820 - -
EX820EENWR1 mEE 2200 C3S075V4... 2080 - -
EX820ENRR1 mEEE 3600 C3S150V4... 3600 - -
EX840ENQR1 mEE 2100 C3S150V4... 1950 - -
EX840ENKR1 mEE 3300 C3S150V4... 3300 - -
EX860ENJR1 mHEE 2500 C3S300V4... 2500 - -

Serie EX



Abmessungen (Version mit Resolver)
EX3

Power cable gland
EExdIIB : @8.5-016

260 jb

Sensor cable gland ,
EExdIIB + B6-012 4 x @58 on 075

23206 35 Max g7o
EX3 Abmessungen [mm]
Motor L
Ohne Mit
Bremse Bremse
EX310 225 255
EX4

45°

#80

#80 |6
|
|
|
|
|
#100

[xi]x]

45°

\ |
4 x #7 on #100

0 92

40 0.6 L Max 35

EX4 Abmessungen [mm]

Motor L
Ohne Bremse Mit
Bremse
EX420 265 290
EX430 290 315

Serie EX



EX6 und EX8
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EX6-EX8 Abmessungen [mm]
Motor

N b E B P s m Ohne il

Bremse Bremse

EX620 110 24 50 130 120 8,4 130 275 290
EX630 110 24 50 130 120 8,4 130 300 325
EX820 130 32 58 165 155 12 165 290 325
EX840 130 32 58 165 155 12 165 350 385
EX860 130 32 58 165 155 12 165 410 445

Serie EX
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Bestellschliissel
EX Motoren - CE Ausfiihrung

1 2 3 4 5 6
1 Metoryp
EX310E siehe Tabelle Serie EX CE Motoren
EX420E "Technische Daten"
EX430E
A 2-poliger Resolver (Standard)
K Ohne Geber (auf Anfrage)
R Singleturn HIPERFACE SKS36
Absolutwertgeber (128 Perioden/Umd.)
S Multiturn HIPERFACE SKM36
Absolutwertgeber (128 Perioden/Umd.)
T Singleturn HIPERFACE SRS50

Absolutwertgeber 1024 ppr
(nicht fur EX3) (auf Anfrage)

U Multiturn HIPERFACE
Absolutwertgeber SRM50 1024 ppr
(nicht fur EX3) (auf Anfrage)

\'} Singleturn EnDat ECN 1113
Absolutwertgeber
(nicht fur EX3 und EX4)

w Multiturn ENDAT EQN 1125
Absolutwertgeber
(nicht fir EX3 und EX4)

Y Ohne Geber, kombiniert mit AC650S
Antrieb

3 Mototyp
PR1 siehe Tabelle Serie EX CE Motoren

KR1 "Technische Daten"

JR1

2 Motor ohne Bremse (Standard) +
Thermokontakt

5 Motor mit Bremse + Thermokontakt

0 IP64 (Standard)

1 IP65

0 Glatte Welle (Standard)

—

Welle mit Passfeder

(1) Die letzten 3 Ziffern geben die Kabellange in Meter + max. 5 % an.

Motorversorgungskabel
1 2,3 4|5 6 7 8

C Kabel

P Verlangerungskabel
C3 Compax3

S2 638

S5 SLVD

U PUR Mantel Klasse 6, max. 100 °C

4 Versorgungskabel
Q1 fur EX <15 Aeff
Q2 fur EX <21 Aeff

D1 far EX Motor
6/7

‘. ’|

001 1m
050 50m
Feedbackkabel

C Kabel

P Verlangerungskabel
C3 Compax3

S2 638

S5 SLVD

U PUR Mantel Klasse 6, max. 100 °C
A1 Resolver

\'A| EnDat Encoder

R1 HIPERFACE Encoder

D1 far EX Motor

R

0

001 im

050 50 m

Fir Kabel nicht in Standardlange auBer: 1/2/3/4/5/10/15/20/25/30/40/50 m wenden Sie sich bitte an uns.

Beispiel CC3UQ1D1R0015: Versorgungskabel, Lange = 15 m

Serie EX




EX Servomotoren - UL Ausfihrung fur explosionsfahige
Atmospharen

Technische Daten

Nenn- Still- Still- Nenn- Nenn- Spitzen- Spitzen- Tragheits-
drehzahl stands- stands- moment strom moment strom moment
moment strom Bestellschliissel
Nmax MO IO MN IN Mmax Imax J

[min] [Nm] [Acre] [Nm] [Acre] [Nm] [Acre] [kgmm?]
230 VAC Versorgungsspannung

4200 1,6 2,46 1,41 2,24 3,98 6,29 79 EX310U m UR1 m
4000 3,2 4,15 2,45 3,25 8 10,8 290 EX420U m [IR1 =
3200 4.4 4,88 3,48 3,94 11 12,6 426 EX430U m GR1 m
2750 6,4 6,02 4,76 4,67 17,4 16,2 980 EX620U m MR1 ®m
2700 9,5 7,91 7,12 6,16 23,8 19,4 1470 EX630U m KR1 ®m
2300 12,9 9,1 10,1 7,21 30 22,8 3200 EX820U m QR1 m
1650 22,6 12 16,8 9 60 34,6 6200 EX840U m LR1 m
1500 31,4 13,9 22,3 10,01 90 43,5 9200 EXgs60U m JR1 m
480 VAC Versorgungsspannung
7600 1,6 2,46 1,03 1,74 3,98 6,29 79 EX310U m UR1 m
7000 3,2 4,15 1,1 1,58 8 10,8 290 EX420U m IR1 m
5700 4,4 4,88 1,72 2,07 11 12,6 426 EX430U m GR1 m
5000 6,4 6,02 1,71 1,95 17,4 16,2 980 EX620U m MR1 ®m
4200 9,5 7,91 4,38 4,02 23,8 19,4 1470 EX630U m KR1 ®m
4000 12,9 9,1 5,77 4,27 30 22,8 3200 EX820U m QR1 m
3000 22,6 12 5,84 3,39 60 34,6 6200 EX840U m LR1 m
2500 31,4 13,9 8,31 4,01 90 43,5 9200 EXs60U m JR1 m
Antriebskombinationen
Passende AntriebsgréBen
Motor Nenndrehzahl
Nimax Compax3 SLVD-N
[min-']
230 VAC Versorgungsspannung
EX310UBUR1E1H 4200 C3S025V2... SLVD2N...UL
EX420UNIR1H1H 4000 C3S063V2... SLVD5N...UL
EX430UBGR1E1H 3200 C3S063V2... SLVD5N...UL
EX620UEMR1H1H 2750 C3S063V2... SLVD7N...UL
EX630UBNKR1E1H 2700 C3S100Vv2... SLVD10N...UL
EX820UEQR1H1H 2300 C3S100Vv2... SLVD10N...UL
EX840UNLR1E1M 1650 C3S150V2... SLVD15N...UL
EX860UNJR1E1H 1500 C3S150V2... SLVD15N...UL
480 VAC Versorgungsspannung
EX310UBUR1E1H 7600 C3S038V4... -
EX420UNIR1H1m 7000 C3S075V4... -
EX430UBGR1E1H 5700 C3S075V4... -
EX620UEMR1H1H 5000 C3S075V4... -
EX630UBKR1E1H 4200 C3S150V4... -
EX820UNQR1E1H 4000 C3S150V4... -
EX840UNLR1E1ME 3000 C3S150V4... -
EX860UNJR1E1E 2500 C3S150V4... -

Serie EX
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Abmessungen (Version mit Resolver)
EX3

Da0i
|
|
|
I

[l

[ |
@
L]

[myj1] 2340.6 L Maxi

EX3-UL  Abmessungen [mm]
Motor Lrnax

Ohne Mit

Bremse Bremse
EX310 230 260
EX3
rMax12

@0
280 _j6
@10
|
(]
Teal
|
|
| -
®

@ s,

#78

| E———

|
—PT 18 ADED.G L Maxi

EX4 - UL Abmessungen [mm]

Motor [~
Ohne Mit
Bremse Bremse
EX420 260 305
EX430 305 330

'
L x @58 on @75 f

/

L x @7 on @100

9z

Serie EX



EX6

CDJ
I I e ey O I S I A
N g = L] .-| b
§ |
S0+0.6 L Maxi
C omemee Bremse Bremee Bromse
EX620 290 320 262,5 291,5
EX630 320 435 291,5 316,5
EX8
B
Hp B
g = o N " | N b =
s g @ T gp =
e |
B| dp i.
1
|, 58206 L Maxi 36 Maxi OBs

Serie EX



Bestellschliissel

EX Motoren - UL Ausfiihrung

1 2 3 4 5 6
Bestellbeispiel EX310U A UR1 2 0 0

1 Motortyp
EX310U siehe Tabelle Serie EX UL Servomotoren
EX420U "Technische Daten"

EX430U
2 Geber

A 2-poliger Resolver (Standard)

K Ohne Geber (auf Anfrage)

R Singleturn HIPERFACE SKS36
Absolutwertgeber (128 Perioden/Umd.)

S Multiturn HIPERFACE SKM36
Absolutwertgeber (128 Perioden/Umd.)

T Singleturn HIPERFACE SRS50

Absolutwertgeber (1024 Perioden/Umd.)
(nicht fur EX3) (auf Anfrage)

U Multiturn HIPERFACE SRM50
Absolutwertgeber 1024 ppr
(nicht fur EX3) (auf Anfrage)

Vv Singleturn EnDat ECN 1113
Absolutwertgeber
(nicht fir EX3 und EX4)
w Multiturn ENDAT EQN 1125
Absolutwertgeber
(nicht fir EX3 und EX4)
Y Ohne Geber, kombiniert mit AC650S
Antrieb
3 Motortyp
UR1 siehe Tabelle Serie EX UL Servomotoren
IR1 "Technische Daten"
GR1
4 Bremse
2 Motor ohne Bremse + Thermokontakt
(Standard)
5 Motor mit Bremse + Thermokontakt
5 Schutzklasse
1 IP65 (Standard)
6 Wellenende
0 Glatte Welle (Standard)
1 Welle mit Passfeder

Serie EX



Geber fur CE und UL Motoren

2-poliger Resolver- Option A

Genauigkeit: max. +10'
Ubersetzungsverhéltnis: 0,5 +5 %

Max. Betriebsdrehzahl: 17000 min-!
Betriebstemperaturbereich: -55...+155 °C
Kompatibilitat: EX3 bis EX8

Singleturn / MultiTurn Absolutwertgeber HIPERFACE SKS/SKM 36 - Option R/S

Anzahl der Sinus-/Cosinusperioden pro Umdrehung: 128
Absolutposition pro Umdrehung: 4096 (12 Bit)

Anzahl der absolut codierbaren Umdrehungen: 4096 (SKM36)
Max. Betriebsdrehzahl SKS36: 12000 min-'

Max. Betriebsdrehzahl SKM36: 9000 min-"
Betriebstemperaturbereich: -20...+110 °C

Kompatibilitat: EX3 bis EX8

Singleturn / MultiTurn Absolutwertgeber EnDat ECN1113/EQN1125 - Option V/W

Anzahl der Sinus-/Cosinusperioden pro Umdrehung: 512
Absolutposition pro Umdrehung: 8192 (13 Bit)

Anzahl der absolut codierbaren Umdrehungen: 4096
Genauigkeit: +60"

Absoluter Positionswert EnDat 2.2

Max. Betriebsdrehzahl: 12000 min-'
Betriebstemperaturbereich: -40...+115 °C

Kompatibilitat: EX6 bis EX8

Singleturn / MultiTurn Absolutwertgeber HIPERFACE SRS/SRM 50 - Option T/U (auf Anfrage)

Anzahl der Sinus-/Cosinusperioden pro Umdrehung: 1024

Anzahl der absolut codierbaren Umdrehungen: 4096 (SRM50)

Absolutposition pro Umdrehung: 32768 (15 Bit)

Betriebsdrehzahl bis zu der die Absolutposition zuverlassig bestimmt werden kann: 6000 min-*
Max. Betriebsdrehzahl: 12000 min-'

Betriebstemperaturbereich: -20...+115 °C

Kompatibilitat: EX4 bis EX8

MultiTurn Absolutwertgeber HIPERFACE SEL37 - Option Q (auf Anfrage)

Anzahl der Sinus-/Cosinusperioden pro Umdrehung: 16

Anzahl der absolut codierbaren Umdrehungen: 4096

Betriebsdrehzahl bis zu der die Absolutposition zuverlassig bestimmt werden kann: 6000 min-
Max. Betriebsdrehzahl: 10000 min

Betriebstemperaturbereich: -20...+115 °C

Kompatibilitdt: EX3 bis EX8

Serie EX



Hier ist Platz fur Ihre Notizen:

Mattke AG Tel.: +49 (0)761 /15234 -0
| S Leinenweberstrale 12 Fax.: +49 (0)761/15 23 4 - 56
Y ecttroniscre svsrewe D-79108 Freiburg info@mattke.de - www.mattke.de







