NEL

mit integriertem Encoder und Line Driver

4-Pol-Technologie

Serie 2232 ...BX41IE3L
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Kombinierbar mit
Getriebe:
22F, 22/7, 26A

2232 S 012 BX4S 024 BX4S 012 BX4 024 BX4 1E3 L
1 Nennspannung Un 12 24 12 24 Volt
2 Anschlusswiderstand, Phase-Phase R 3,5 12,4 3,5 12,4 Q
3 Abgabeleistung " P2 max. 4,4 4,5 8,8 8,9 W
4 Wirkungsgrad M max. 60,9 61,7 66,9 67,6 %
5 Leerlaufdrehzahl No 13 200 14 000 6 600 7 000 rpm
6 Leerlaufstrom (bei Wellen 23,0 mm) lo 0,163 0,088 0,112 0,061 A
7 Anhaltemoment MH 27,3 29,4 55,7 59,9 mNm
8 Reibungsdrehmoment, statisch Co 0,6 0,6 0,85 0,85 mNm
9 Reibungsdrehmoment, dynamisch Cv 5,5-105 5,5-105 1,5-10% 1,5-10% mNm/rpm
10 Drehzahlkonstante kn 1173 616 579 304 rom/V
11 Generator-Spannungskonstante ke 0,852 1,623 1,728 3,288 mV/rpm
12 Drehmomentkonstante km 8,14 15,50 16,50 31,40 mNm/A
13 Stromkonstante ki 0,123 0,065 0,061 0,032 A/mNm
14 Steigung der n-M-Kennlinie An/AM 504 493 123 120 rpm/mNm
15 Anschlussinduktivitat, Phase-Phase L 130 470 120 440 uH
16 Mechanische Anlaufzeitkonstante Tm 22 22 6,7 6,5 ms
17 Rotortragheitsmoment J 4,2 4,2 5,2 5,2 gcm2
18 Winkelbeschleunigung Ol max. 65 70 107 115 -103rad/s?
19 Warmewiderstande Rth 1/ Rth2 2/13 2/13 K/wW
20 Thermische Zeitkonstante Twi/Tw2 4,1/274 4,1/283 3
21 Betriebstemperaturbereich -40...+ 100 -40 ... +100 °C
22 Wellenlagerung Kugellager, vorgespannt
23 Wellenbelastung, max. zulassig:
—radial bei 3 000 rpm (4 mm vom Befestigungsflansch) 20 N
— axial bei 3 000 rpm 2 N
—axial im Stillstand 20 N
24 Wellenspiel:
- radial < 0,015 mm
- axial = 0 mm
25 Gehausematerial Edelstahl
26 Gewicht 81 g
27 Drehrichtung ansteuerungsbedingt
28 Polpaarzahl 2
Empfohlene Werte - diese gelten unabhangig voneinander
29 Drehzahl bis Ne max. 40 000 40 000 25 000 20 000 rpm
30 Dauerdrehmoment bis 12 Me max. 7/11 7/11 14/22 14/22 mNm
31 Thermisch zuldssiger Dauerstrom 12) le max. 1,06/1,61{0,58/0,86 |1,05/1,60 0,56/0,85 | A
D bei 5000 rpm
2 Warmewiderstand Rth 2 nicht reduziert / Warmewiderstand Rth2 um 55% reduziert
Hinweis: n [rpm] Watt
Angegeben ist der Bereich der méglichen b 5 10 15 20 [ 22325..Bx4SIE3L
Arbeitspunkte der Antriebe bei einer 45 000 - [] 22325.BX4SIE3L
(Rth2 -55%)
Umgebungstemperatur von 22°C.
S 40000
Das Diagramm beschreibt die zuldssigen 35000
Drehzahlbereiche in Abhangigkeit vom
Wellendrehmoment. Die Darstellung 30000 -
beinhaltetsowohl den Betriebim thermisch 25000
isolierten wie auch im gekuhlten Zustand
(Rth2 um 55% reduziert). 20 000 -
Die Nennspannungskurve beschreibt die 15000
Betriebspunkte bei Unenn im ungekuhlten 10000 |
und gekuhlten Zustand. Betriebspunkte
oberhalb dieser Kurven bendtigen eine 5000 ]
Versorgungsspannung > Unenn, Betriebs-
punkte unterhalb dieser Kurven < Unenn. 0 \ \ \ \ \ \ \ M [mNm]
0 2 4 6 8 10 12 14
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Hinweis:
Angegeben ist der Bereich der moéglichen N [rpm] [ 22:250128xa E3L N [rpm] B 22325024834 E31L
Arbeitspunkte der Antriebe bei einer [] 22325012 BX4 IE3 L (Renz -55%) [] 22325024 BX4 IE3 L (Ree -55%)
U b t It 22°C.
mgebungstemperatur von 30000 | 30000 1
Das Diagramm beschreibt die zulassigen
Drehzahlbereiche in Abhangigkeit vom 25000 - 25000 -
Wellendrehmoment. Die Darstellung
beinhaltetsowohl den Betrieb im thermisch 20 000 20000
isolierten wie auch im gekuhlten Zustand
(Rth2 um 55% reduziert). 15 000 - 15 000 -
. q - Watt Watt
Die Nennspannungskurvg beschre|_pt die 10000 | 10000 |
Betriebspunkte bei Unenn im ungekuhlten U 20 U 20
und gekihlten Zustand. Betriebspunkte ne 15 U 15
oberhalb dieser Kurven bendétigen eine 5000 10 5000 + 10
Versorgungsspannung > Unenn, Betriebs- 5 5
punkte unterhalb dieser Kurven < Unenn. 0 1 \ \ \ —=M [mNm] O \ \ \ \ —= M [mNm]
0 5 10 15 20 25 0 5 10 15 20 25
Empfohlene Bereiche fur Dauerbetrieb
MaBzeichnung
M1:1-36-
Lage zu elektrischen
Anschlissen £10° 0 -0,006 PVC Flachbandkabel
M2 3 tief 822 +0,1 210 -0,05 @3 -0,010 8x AWG 26, 1,27 mm
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PVC Flachbandkabel
10x AWG 28, 1,27 mm

32 1 -8,05

150£10 49,6 0,6 12,2 20,3

2232 S ... BX4(S) IE3 L

Magnetischer Encoder IE3-32 L IE3-64 L IE3-128 L IE3-256 L 1E3-512L IE3-1024L

Impulse pro Umdrehung N 32 64 128 256 512 1024
Frequenzbereich ", bis f 15 30 60 120 240 430 kHz
Ausgangssignal, rechteckig 2+ 1 Nullimpuls und Komplementarsignal Ausgénge
Betriebsspannung UbD Enc 4,5..55 V DC
Nennstromaufnahme, Mittelwert 2 IDD Enc typ. 17, max. 25 mA

Index Pulsbreite Po 9045 90+ 75 °e
Signal-Phasenverschiebung, Kanal A zu B3 () 90+45 90+75 °e
Tragheitsmoment des Gebermagneten J 0,08 gcm?

" Drehzahl (rpm) = f(Hz) x60/N
2 Upp enc = 5V: bei unbelasteten Ausgéngen
3) bei 5.000 rpm

Hinweis: Die Ausgangssignale sind TIA-422 kompatibel.
Beispiele fur Linedriver Empfanger: ST26C32ABD (STM), ST26C321P16 (EXAR), DS26C32AT (NSC).
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Besonderheiten

Die burstenlose DC-Servomotoren besitzen in dieser Ausstattungs-
variante einen Encoder mit 3 Ausgangskanalen. Ein Permanent-
magnet auf der Welle erzeugt ein bewegtes Magnetfeld, welches
mittels eines Single-Chip Winkelsensors erfasst und weiterverarbeitet
wird. An den Ausgangen des Encoders stehen zwei um 90° phasen-
verschobene Rechtecksignale mit bis zu 1024 Impulsen und ein
Indeximpuls pro Motorumdrehung zur Verfuigung.

Die Line Driver Version verfugt Uber differentielle Signalausgange
nach TIA-422. Mit dieser symmetrischen Schnittstelle kdnnen
Gleichtaktstérungen unterdrickt und langere Zuleitungen erméglicht
werden. Auf der Anschlussseite mussen diese differentiellen Signale
mit einem Empfangerbaustein wieder zusammengefuhrt werden.

Der Encoder ist mit verschiedenen Impulszahlen erhaltlich und eignet
sich fur die Uberwachung und Regelung von Drehzahl, Drehrichtung
und fur die Positionierung der Antriebswelle. Die Anschlisse von
Motor und Encoder erfolgen Uber separate Flachbandkabel.

Eine Bedienungsanleitung zur Installation und Inbetriebnahme ist
beigelegt.

Weitere Auflésungen von 1 - 127 Impulsen sind auf Anfrage erhaltlich.

Optionen

Steckervariante (Sondernummer: 3589)

Encoder:
AWG 28 / PVC-Flachbandkabel

mit Stecker DIN-41651 (Rastermaf 2,54 mm)

Motor:
AWG 26 / PVC-Flachbandkabel
mit Steckverbinder Micro-Fit

Produktkennzeichnung
Beispiele:
22325024BX4 IE3-1024 L
22325012BX4S IE3-32 L

Ausgangssignale / Schaltdiagramm / Anschlussinformation

Ausgangssignale Schaltdiagramm Anschluss Motor
bei Rechtslauf auf Abtrieb gesehen 3 1 /
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Drehrichtung
Zulassige Abweichung der Phasenverschiebung/Index Pulsbreite:

AD= 90"—%*180" <75°  APo=|90°- %*180" <75°

Achtung:

Falsche Polung fuhrt
zur Zerstoérung der
Elektronik!
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Phase C

Phase B

Phase A

GND

Ubp (2,2 ... 18V DC)
Hallsensor C
Hallsensor B
Hallsensor A

N ko

n.c.
UbD Enc

GND Enc

n.c.

Kanal A

Kanal A

Kanal B

Kanal B
KanaIT(Index)
Kanal | (Index)
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