EC 32 flat 32 mm, Conmutacion electronica (Brushless), 6 W
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Il Programa Stock Referencia
[ Programa Estandar
Programa Especial (previo encargo)

A consensores Hall| 339259 200187 339260 339261
B sin sensores| 339263 200138 339264 339265

Datos del motor

Valores a tension nominal

1 Tensiéon nominal \ 6 9 12 24
2 Velocidad en vacio rpm 9210 8380 7970 9310
3 Corriente en vacio mA 186 107 75.6 46.2
4 Velocidad nominal rpm 3860 3640 3210 4480
5 Par nominal (max. par en continuo) mNm 761 8.89 798 942
6 Corriente nominal (max. corriente en continuo) A 1.37 0.929 0.614 0.401
7 Par de arranque? mNm 15.5 19 15.7 22.8
8 Corriente de arranque A 273 2 119 0.995
9 Max. rendimiento % 55 60 57 62
Caracteristicas
10 Resistencia en bornes fase-fase Q 2.2 45 101 241
11 Inductancia en bornes fase-fase mH 0.378 1.06 2.04 6.19
12 Constante de par mNm/A 5.67 9.5 13.2 23
13 Constante de velocidad rom/V 1680 1010 724 416
14 Relacion velocidad/par rom/mNm 651 476 551 437
15 Constante de tiempo mecanica ms 94.8 69.3 80.3 63.6
16 Inercia del rotor gcm? 139 139 13.9 139
Rango de funcionamiento Leyenda
Datos térmicos n [rpm] Il Funcionamiento en continuo

17 Resistencia térmica carcasa/ambiente  8.25 K/W ) . .
18 Resistencia térmica bobinado/carcasa  6.21 K/W Teniendo en cuenta los valores de resistencia
19 Constante de tiempo térmica del bobinado 3.48 s térmica antes mencionados (lineas 17 y 18). El rotor

20 Constante de tiempo térmica del motor 22.1s alcanzara la maxima temperatura durante funciona-
21 Temperatura ambiente -40..+100°C miento en continuo a 25°C de temperatura ambiente
22 Max. temperatura del bobinado +125°C = limite térmico.

Datos mecanicos (rodamiento a bolas pretensado)
23 Max. velocidad permitida 12000 rpm 1 Funcionamiento intermitente
24 Juego axial con <5.0N 0 mm

carga axial S50N typ. 0.6 mm El motor pugd_e ser sobrecargado durante cortos
25 Juego radial pretensado periodos (ciclicamente).
26 Carga axial max. (dinamica) » 48N
27 Max. fuerza de empuje a presion (estatica) 45N 10 15 m[mnm} —— Potencianominal asignada

(idem, con eje sostenido) 1000 N r . . . . . . . .
28 Carga radial max. a 15 mm de la brida 10.5N 0.5 1.0 1.5 1[A]

Otras especificaciones

%g Ngmgg gg %asrgss de polos g Sistema Modular maxon Detalles en el catalogo de la pagina 38
31 Peso del motor 329 Reductor planetario
Los datos de la tabla son valores nominales. @22 mm I
Conexiones con sensores Hall sin sensores 0.5-1.0Nm |
Pin1l Vhat 3.5..24 VDC  Bobinado1motor Pagina 374
Pin 2 Sensor Hall 3 Bobinado2motor Reductor planetario Electronicas Recomendadas:
Pin 3 Sensor Hall 1 Bobinado3motor @22 mm — Notas Pagina 38
Pin 4 Sensor Hall 2 Apuntonetro  0.5-2.0 Nm ESCON Module 24/2 486
Pin 5 GND Paqi 77
Pin 6 Bobinado 3 motor 4gina 3 5288“ &6/(13 58/4 EC-S 22;
Pin 7 Bobinado 2 motor od. g
Pin 8 Bobinado 1 motor gggsl\ilto’slgle 2244/25 jgé
Adaptador N°dereferencia  N°de referencia icro
ver pag. 514 220300 220310 Egggi g”Od-/ngg-§4/1-5 jg?
Conector  N°de articulo N° de articulo omp. “axes
TE 1-84953-1 84953-4
Molex 52207-1133 52207-0433

Terminal para sensores Hall:

FPC, 11 polos, paso 1.0 mm, top contact style
Esquema de conexionado para los sensores Hall
ver pagina 49

1Calculado sin efecto de saturacion (pag. 61/168)
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