DYNAMIC LINE Il

GEBRAUCHSANLEITUNG | SERVOMOTORE SMH
GROSSE 01...F3

Originalanleitung
Dokument 20092083 DE 09







T [

Vorwort

Die beschriebene Hard- und / oder Software sind Produkte der KEB Automation KG. Die
beigefligten Unterlagen entsprechen dem bei Drucklegung gultigen Stand. Druckfehler,
Irrtimer und technische Anderungen vorbehalten.

Signalworter und Auszeichnungen

Bestimmte Tatigkeiten kdnnen wahrend der Installation, des Betriebs oder danach Ge-
fahren verursachen. Vor Anweisungen zu diesen Tatigkeiten stehen in der Dokumen-
tation Warnhinweise. Am Gerat oder der Maschine befinden sich Gefahrenschilder. Ein
Warnhinweis enthalt Signalworter, die in der folgenden Tabelle erklart sind:

A GEFAHR Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinweises
zu Tod oder schwerer Verletzung fihren wird.

Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinweises
zu Tod oder schwerer Verletzung fiihren kann.

A VORSICHT Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinweises
zu leichter Verletzung fiihren kann.

ACHTUNG Situation, die bei Nichtbeachtung der Hinweise zu Sachbeschédigungen
flhren kann.

EINSCHRANKUNG

Wird verwendet, wenn die Gliltigkeit von Aussagen bestimmten Voraussetzungen unter-
liegt oder sich ein Ergebnis auf einen bestimmten Geltungsbereich beschrankt.

Wird verwendet, wenn durch die Beachtung der Hinweise das Ergebnis besser,
O6konomischer oder stérungsfreier wird.

Weitere Symbole

> Mit diesem Pfeil wird ein Handlungsschritt eingeleitet.
o/- Mit Punkten oder Spiegelstrichen werden Aufzéhlungen markiert.
=> Querverweis auf ein anderes Kapitel oder eine andere Seite.
[=] 3 [=]
Hinweis auf weiterfilhrende Dokumentation. E
www.keb.de/nc/de/suche E !
A
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VORWORT

Gesetze und Richtlinien

Die KEB Automation KG bestatigt mit der EU-Konformitatserklarung und dem CE-Zei-
chen auf dem Geratetypenschild, dass es den grundlegenden Sicherheitsanforderun-
gen entspricht.

Die EU-Konformitatserklarung kann bei Bedarf Uber unsere Internetseite geladen wer-
den. Weitere Informationen befinden sich im Kapitel ,Zertifizierung®.

Gewahrleistung und Haftung

Die Gewahrleistung und Haftung Gber Design-, Material- oder Verarbeitungsmangel fur
das erworbene Geréat ist den allgemeinen Verkaufsbedingungen zu entnehmen.

@ Hier finden Sie unsere allgemeinen Verkaufsbedingungen. EI E—!

www.keb.de/de/agb Ol

Alle weiteren Absprachen oder Festlegungen bedirfen einer schriftlichen Bestatigung.

Unterstutzung

Durch die Vielzahl der Einsatzmdglichkeiten kann nicht jeder denkbare Fall bericksich-
tigt werden. Sollten Sie weitere Informationen bendtigen oder sollten Probleme auftre-
ten, die in der Dokumentation nicht ausfihrlich genug behandelt werden, kénnen Sie
die erforderliche Auskunft Gber die ortliche Vertretung der KEB Automation KG erhalten.

Die Verwendung unserer Gerate in den Zielprodukten erfolgt auBerhalb unserer
Kontroliméglichkeiten und liegt daher ausschlieBlich im Verantwortungsbereich
des Kunden.

Die in den technischen Unterlagen enthaltenen Informationen, sowie etwaige anwen-
dungsspezifische Beratung in Wort, Schrift und durch Versuche, erfolgen nach bestem
Wissen und Kenntnissen Uber den bestimmungsgemalen Gebrauch. Sie gelten jedoch
nur als unverbindliche Hinweise und Anderungen sind insbesondere aufgrund von tech-
nischen Anderungen ausdriicklich vorbehalten. Dies gilt auch in Bezug auf eine etwaige
Verletzung von Schutzrechten Dritter. Eine Auswahl unserer Produkte im Hinblick auf
ihre Eignung fir den beabsichtigten Einsatz hat generell durch den Anwender zu erfol-
gen.

Priifungen und Tests kdnnen nur im Rahmen der bestimmungsgeméaRen Endver-
wendung des Produktes (Applikation) vom Kunden erfolgen. Sie sind zu wieder-
holen, auch wenn nur Teile von Hardware, Software oder die Gerateeinstellung
modifiziert worden sind.

Urheberrecht

Der Kunde darf die Gebrauchsanleitung sowie weitere geratebegleitenden Unterlagen
oder Teile daraus fur betriebseigene Zwecke verwenden. Die Urheberrechte liegen bei
der KEB Automation KG und bleiben auch in vollem Umfang bestehen.

Dieses KEB-Produkt oder Teile davon kénnen fremde Software, inkl. Freier und/oder
Open Source Software enthalten. Sofern einschlagig, sind die Lizenzbestimmungen
dieser Software in den Gebrauchsanleitungen enthalten. Die Gebrauchsanleitungen lie-
gen Ihnen bereits vor, sind auf der Website von KEB zum Download frei verfugbar oder
kénnen bei dem jeweiligen KEB-Ansprechpartner gerne angefragt werden.

Andere Wort- und/oder Bildmarken sind Marken (™) oder eingetragene Marken (®) der
jeweiligen Inhaber.


https://www.keb.de/de/agb.html
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GLOSSAR FUR ASYNCHRON- UND SYNCHRONMOTORE

KEB| _

Glossar fur Asynchron- und Synchronmotore

ov

1ph

3ph

AC
Applikation

ASCL

Auto motor
ident.

AWG

B2B
BiSS

COMBIVERT
COMBIVIS

DC

DIN

EMV

EN
Endkunde

FE

FU

GND
Hersteller

Hiperface
HTL

IEC
IP xx
KEB-Produkt

KTY
Kunde

Erdpotenzialfreier Massepunkt
1-phasiges Netz

3-phasiges Netz

Wechselstrom oder -spannung

Die Applikation ist die bestimmungs-
gemale Verwendung des KEB-
Produktes.

Geberlose Regelung von Asynchron-
motoren

Automatische Motoridentifikation;
Einmessen von Widerstand und
Induktivitat

Amerikanische Kodierung fir Lei-
tungsquerschnitte
Business-to-business
Open-Source-Echtzeitschnittstelle
fur Sensoren und Aktoren (DIN
5008)

KEB Antriebsstromrichter

KEB Inbetriebnahme- und Paramet-
riersoftware

Gleichstrom oder -spannung
Deutsches Institut fir Normung
Elektromagnetische Vertraglichkeit
Europaische Norm

Der Endkunde ist der Verwender des
Kunden-Produkts.

Funktionserde

Antriebsstromrichter
Bezugspotenzial, Masse

Der Hersteller ist KEB, sofern nicht
anders bezeichnet (z.B. als Ma-
schinen-, Motoren-, Fahrzeug- oder
Klebstoffhersteller).

Bidirektionale Geberschnittstelle der
Fa. Sick-Stegmann

Inkrementelles Signal mit einer Aus-
gangsspannung (bis 30V) -> TTL
Internationale Norm

Schutzart (xx fir Level)

Das KEB-Produkt ist das Produkt
welches Gegenstand dieser Anlei-
tung ist.

Silizium Temperatursensor (gepolt)
Der Kunde hat ein KEB-Produkt von
KEB erworben und integriert das
KEB-Produkt in sein Produkt (Kun-
den-Produkt) oder veraulert das
KEB-Produkt weiter (Handler).

MCM

Modulation

MTTF

NN

Not-Aus

Not-Halt

PE
PELV

PFD

PFH

PT100
PT1000
PTC
PWM
RJ45
SCL
SELV
SPS
SS1
SSI

STO

TTL

VARAN

Amerikanische Maleinheit fir groRe
Leitungsquerschnitte

Bedeutet in der Antriebstechnik,
dass die Leistungshalbleiter ange-
steuert werden

Mittlere Lebensdauer bis zum Ausfall
Normainull

Abschalten der Spannungsversor-
gung im Notfall

Stillsetzen eines Antriebs im Notfall
(nicht spannungslos)

Schutzerde

Sichere Schutzkleinspannung, ge-
erdet

Begriff aus der Sicherheitstechnik
(EN 61508-1...7) fur die Grole der
Fehlerwahrscheinlichkeit

Begriff aus der Sicherheitstechnik
(EN 61508-1...7) fur die Grole der
Fehlerwahrscheinlichkeit pro Stunde
Temperatursensor mit R0=100Q
Temperatursensor mit R0=1000Q
Kaltleiter zur Temperaturerfassung
Pulsweitenmodulation (auch Puls-
breitenmodulation)

Modulare Steckverbindung mit 8
Leitungen

Geberlose Regelung von Synchron-
motoren

Sichere Schutzkleinspannung, unge-
erdet (<60V)
Speicherprogrammierbare Steue-
rung

Sicherheitsfunktion ,Sicherer Halt 1
gemal IEC 61800-5-2
Synchron-serielle Schnittstelle fiir
Geber

Sicherheitsfunktion ,sicher abge-
schaltetes Drehmoment” gemaR IEC
61800-5-2

Inkrementelles Signal mit einer Aus-
gangsspannung bis 5V
Echtzeit-Ethernet-Bussystem



NORMEN FUR ASYNCHRON- UND SYNCHRONMOTORE

Normen fir Asynchron- und Synchronmotore

DGUYV Vorschrift 3
DIN46228-1
DIN46228-4
DINIEC60364-5-54
EN 60204-1

EN60439-1

EN60529
EN60664-1

EN60721-3-1

EN60721-3-2

EN60721-3-3

EN61800-2

EN61800-3

EN61800-5-1

UL61800-5-1

EN61800-5-2

EN 60034-1

EN 60034-2-3

EN 60034-5

EN 60034-6

EN 60034-7

EN 60034-8

EN 60034-9
EN 60034-11

10

Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

Aderendhiilsen; Rohrform ohne Kunststoffhiilse

Aderendhilsen; Rohrform mit Kunststoffhilse

Errichten von Niederspannungsanlagen - Teil 5-54: Auswahl und Errichtung
elektrischer Betriebsmittel - Erdungsanlagen, Schutzleiter und Schutzpotential-
ausgleichsleiter (IEC 64/1610/CD)

Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausrustung von Maschinen Teil 1: Allge-
meine Anforderungen (VDE 0113-1, IEC44/709/CDV)

Niederspannungs-Schaltgeratekombinationen - Teil 1: Typgepriifte und partiell
typgeprifte Kombinationen (IEC 60439-1)

Schutzarten durch Gehause (IP-Code) (VDE 0470, IEC 60529)

Isolationskoordination fir elektrische Betriebsmittel in Niederspannungsanlagen
Teil 1: Grundsatze, Anforderungen und Prifungen (IEC 60664-1)

Klassifizierung von Umgebungsbedingungen - Teil 3-1: Klassifizierung von
Einflussgréfen in Gruppen und deren Grenzewerte - Hauptabschnitt 1:
Lagerung (IEC 104/648/CD)

Klassifizierung von Umweltbedingungen - Teil 3: Klassen von Umwelteinfluss-
grélen und deren Grenzwerte; Hauptabschnitt 2: Transport (IEC 104/670/CD)

Klassifizierung von Umweltbedingungen - Teil 3: Klassen von Umwelteinfluss-
groRen und deren Grenzwerte; Hauptabschnitt 3: Ortsfester Einsatz, wetterge-
schutzt (IEC 60721-3-3)

Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe Teil 2: Allgemeine Anforderungen

- Festlegungen fiir die Bemessung von Niederspannungs-Wechselstrom-
Antriebssystemen mit einstellbarer Frequenz (VDE0160-102, IEC61800-2)
Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe. Teil 3: EMV-Anforderungen
einschlieBlich spezieller Prifverfahren (VDE 0160-103, IEC61800-3)

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl. Teil 5-1: Anfor-
derungen an die Sicherheit — Elektrische, thermische und energetische Anforde-
rungen (VDE 0160-105-1)

Amerikanische Version der EN 61800-5-1 mit ,National Deviations*

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl. Teil 5-2:
Anforderungen an die Sicherheit — Funktionale Sicherheit (VDE 0160-105-2,
UL61800-5-2, IEC 22G/264/CD)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 1;: Bemessung und Betriebsverhalten
(IEC 2/1768/CD)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 2-3: Besondere Verfahren zur Bestim-
mung der Verluste und des Wirkungsgrades von umrichtergespeisten Wechsel-
strommotoren (IEC 2/1841/CD)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 5: Schutzarten aufgrund der Gesamtkon-
struktion von drehenden elektrischen Maschinen (IP-Code) - Einteilung (IEC 60034-5)
Drehende elektrische Maschinen - Teil 6: Einteilung der Kiihlverfahren (IC-Code)
(IEC 60034-6)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 7: Klassifizierung fir Bauarten, der
Aufstellungsarten und der Klemmkasten-Lage (IM-Code) (IEC 60034-7)
Drehende elektrische Maschinen - Teil 8: Anschlussbezeichnungen und
Drehsinn (IEC 60034-8)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 9: Gerduschgrenzwerte (IEC 60034-9)
Drehende elektrische Maschinen - Teil 11: Thermischer Schutz (IEC 60034-11)



NORMEN FUR ASYNCHRON- UND SYNCHRONMOTORE E .

EN 60034-14

IEC/TS 60034-17

EN 60034-18-41

EN 60034-18-42

IEC/TS 60034-24

IEC 2/1689/CD

DIN EN 60034-30-1

DIN CLC/TS 60034-31

DIN 748-3
DIN SPEC 42955

DIN EN 50347

DIN 6885-1
DIN 332-2

Drehende elektrische Maschinen - Teil 14: Mechanische Schwingungen von
bestimmten Maschinen mit einer Achshéhe von 56 mm und héher - Messung,
Bewertung und Grenzwerte der Schwingstarke (IEC 60034-14)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 17: Umrichtergespeiste Induktionsmo-
toren mit Kafiglaufer - Anwendungsleitfaden (IEC/TS 60034-17)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 18-41: Qualifizierung und Qualitatspri-
fungen fir teilentladungsfreie elektrische Isoliersysteme (Typ |) in drehenden
elektrischen Maschinen, die von Spannungsumrichtern gespeist werden (IEC
60034-18-41)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 18-42: Teilentladungsresistente Isolier-
systeme (Typ Il) von drehenden elektrischen Maschinen, die von Spannungs-
umrichtern gespeist werden - Qualifizierungsprifungen (IEC 2/1798/CDV)
Drehende elektrische Maschinen - Teil 24: Erkennung und Diagnose von
mdglichen Schaden an den Aktivteilen drehender elektrischer Maschinen und
von Lagerstréomen - Anwendungsleitfaden (IEC/TS 60034-24)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 25: Wechselstrommaschinen zur
Verwendung in Antriebssystemen - Anwendungsleitfaden (IEC 2/1689/CD)
Drehende elektrische Maschinen - Teil 30-1: Wirkungsgrad-Klassifizierung von
netzgespeisten Drehstrommotoren (IE-Code) (IEC 60034-30-1)

Drehende elektrische Maschinen - Teil 31: Auswahl von Energiesparmotoren
einschlieBlich Drehzahlstellantrieben - Anwendungsleitfaden (IEC/TS 60034-31)

Zylindrische Wellenenden - Teil 3: Fir drehende elektrische Maschinen

Rundlauf der Wellenenden, Koaxialitdt und Planlauf der Befestigungsflansche
drehender elektrischer Maschinen, Baugrélie gréfer 315 - Toleranzen, Prifung

Drehstromasynchronmotoren fiir den Allgemeingebrauch mit standardisierten
Abmessungen und Leistungen - Baugrdfen 56 bis 315 und Flanschgroen 65
bis 740; Deutsche Fassung EN 50347

Mitnehmerverbindungen ohne Anzug; Palfedern, Nuten, hohe Form
Zentrierbohrungen 60° mit Gewinde fiir Wellenenden elektrischer Maschinen
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GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

1 Grundlegende Sicherheitshinweise

Die Produkte sind nach dem Stand der Technik und anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln entwickelt und gebaut. Dennoch kdénnen bei der Verwendung funktionsbedingt
Gefahren flir Leib und Leben des Benutzers oder Dritter bzw. Schaden an der Maschine
und anderen Sachwerten entstehen.

Die folgenden Sicherheitshinweise sind vom Hersteller fur den Bereich der elektrischen
Antriebstechnik erstellt worden. Sie kénnen durch ortliche, lander- oder anwendungs-
spezifische Sicherheitsvorschriften erganzt werden. Sie bieten keinen Anspruch auf
Vollstandigkeit. Die Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise durch den Kunden, An-
wender oder sonstigen Dritten fihrt zum Verlust aller dadurch verursachten Anspriiche
gegen den Hersteller.

ACHTUNG Gefahren und Risiken durch Unkenntnis.

» Lesen Sie die Gebrauchsanleitung!

» Beachten Sie die Sicherheits- und Warnhinweise!

» Fragen Sie bei Unklarheiten nach!

1.1 Zielgruppe

Diese Gebrauchsanleitung ist ausschlief3lich fir Elektrofachpersonal bestimmt. Elektro-
fachpersonal im Sinne dieser Anleitung muss Uber folgende Qualifikationen verfligen:

* Kenntnis und Verstandnis der Sicherheitshinweise.

» Fertigkeiten zur Aufstellung und Montage.

* Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes.

* Verstandnis Uber die Funktion in der eingesetzten Maschine.

» Erkennen von Gefahren und Risiken der elektrischen Antriebstechnik.

* Kenntnis tber DIN IEC 60364-5-54.

* Kenntnis Uber nationale Unfallverhiitungsvorschriften (z.B. DGUV Vorschrift 3).

1.2 Transport, Lagerung und sachgemafe Handhabung

Der Transport ist durch entsprechend unterwiesene Personen unter Beachtung der in
dieser Anleitung angegebenen Umweltbedingungen durchzufiihren. Die Motore sind vor
unzulassiger Beanspruchung zu schitzen.

Beschadigung durch unsachgeméaRen Transport!

» Nur auf geeigneten Vorrichtungen transportieren (Faltkiste, Transportge-
stelle, Flachpalette, usw)!

» StoRe, ruckartige Bewgungen und starke Erschitterung vemeiden!

» Motore nur im Kranschleichgang heben und senkenum Lagerschaden zu
vermeiden!

Lagern Sie Motore nicht

* inder Umgebung von aggressiven und/oder leitfahigen Flussigkeiten oder Gasen.
« mit direkter Sonneneinstrahlung.

* auBerhalb der angegebenen Umweltbedingungen.

12



GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

Um Schaden am Motor und am Wellenende bei Lagerung vorzubeugen:

Rostschutz an Wellenenden, Flanschanschlliissen usw. nicht entfernen und ggf.
kontrollieren

Durfen am Lagerort keine Erschitterungen auftreten.

Bei Lagerung von mehr als 3 Monaten, Motor mit kleiner Drehzahl (<100min™") in
beide Richtungen mehrere Minuten drehen lassen, damit sich das Fett in den La-
gern gleichmafig verteilen kann.

Den Rotor je nach Bedarf mindestens jedoch einmal pro Jahr mehrfach drehen um
Korrosion an den Lagern zu vermieden.

1.3 Einbau und Aufstellung

A GEFAHR Nicht in explosionsgefiahrdeter Umgebung betreiben!

» Das Produkt ist nicht fir den Einsatz in explosionsgefahrdeter Um-
gebung vorgesehen.

A VORSICHT Bauartbedingte Kanten und hohes Gewicht!

Quetschungen und Prellungen!

\E

» Nie unter schwebende Lasten treten.

» Sicherheitsschuhe tragen.

» Motore beim Einsatz von Hebewerkzeugen entsprechend sichern.

Um Schaden am und im Motor bei Einbau und Aufstellung vorzubeugen:

Darauf achten, dass Isolationsabstéande im Klemmenkasten eingehalten werden.

Vor Inbetriebnahme von Motoren mit Passfeder im Wellenende ist diese gegen Her-
ausschleudern zu sichern, falls dies nicht durch Abtriebselemente wie Riemenschei-
ben, Kupplungen o.a. verhindert wird.

Bei mechanischen Defekten darf der Motor nicht in Betrieb genommen werden. Die
Einhaltung angewandter Normen ist nicht mehr gewahrleistet.

Es darf keine Feuchtigkeit oder Nebel in den Motor eindringen.
Das Eindringen von Staub ist zu vermeiden.

Einbaulage und Mindestabstande zu umliegenden Elementen beachten. Liftungs-
offnungen nicht verdecken.

Achten Sie darauf, dass bei der Montage und Verdrahtung keine Kleinteile (Bohr-
spane, Schrauben usw.) in den Motor eindringen. Dies gilt auch fir mechanische
Komponenten, die wahrend des Betriebes Kleinteile verlieren kénnen.

Klemmen und andere Anschliisse auf festen Sitz priifen, um Ubergangswiderstande
und Funkenbildung zu vermeiden.

Nicht auf das Motorgehause steigen.
Die Sicherheitshinweise sind aufzubewahren!
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GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

1.4 Anschlusshinweise

A GEFAHR Elektrische Spannung an Klemmen und im Motor!

Lebensgefahr durch Stromschlag!

» Niemals am offenen Motor arbeiten oder offen liegende Teile be-
rahren. Wahrend des Betriebes (auch bei Drehzahl null) besitzen

» Warten bis der Antrieb zum Stillstand gekommen ist, weil eventuell
generatorische Energie vorhanden sein kann.

» Vorgeschaltete Schutzeinrichtungen niemals, auch nicht zu Test-
zwecken Uberbriicken.

Motoren spannungsfiihrende Teile.
» Bei jeglichen Arbeiten am Motor Versorgungsspannung abschalten
und gegen Einschalten sichern.
- O
7

» Schutzleiter immer an Antriebsstromrichter und Motor anschliel3en.

» Zum Betrieb alle erforderlichen Abdeckungen und Schutzvorrichtun-
gen anbringen.

Fir einen stoérungsfreien und sicheren Betrieb sind folgende Hinweise zu beachten:

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren.

Die Motoren sind nicht fir den direkten Anschluss an das Drehstromnetz vorgese-
hen, sondern missen Uber einen passenden Antriebsstromrichter betrieben werden.

Thermofiihler zum Schutz des Motors bei langsamer thermischer Anderung an-
schlieRen. Thermofihler stellen keinen allseitigen Schutz der Wicklung dar! Zum
Schutz vor schnellen thermischen Anderungen miissen Mainahmen in der Para-
metrierung des Antriebsstromrichters ergriffen werden (z.B. 12't-Uberwachung) !

Die einwandfreie Funktion der Bremse (falls vorhanden) ist zu Gberprtfen.

Eine optional eingebaute Stillstandshaltebremse ist nur fiir eine begrenzte Anzahl
von Notbremsungen ausgelegt. Ihr Einsatz als Arbeitsbremse ist unzulassig. Bei
Motoren mit Steckeranschluss und eingebauter Bremse muss der fiir die Bremsen-
beschaltung erforderliche Varistor bei der Inbetriebnahme selbst installiert werden.

Anlagen, in die Motore eingebaut sind, missen ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs-
und Schutzeinrichtungen gemaf den jeweils glltigen Sicherheitsbestimmungen, z.B.
Gesetz Uber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeristet
werden. Diese Hinweise sind auch bei CE gekennzeichneten Antriebsstromrichtern
stets zu beachten.

1.4.1 EMV-gerechte Installation

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der
Verantwortung des Kunden.

Hinweise zur EMV-gerechten Installation sind hier zu fin-

den.
www.keb.de/fileadmin/media/Manuals/emv/0000ndb0000.pdf
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GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE E .

1.5 Inbetriebnahme und Betrieb

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des bestimmungsgemalfien Betriebes) ist solan-
ge untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der Maschi-
nenrichtlinie entspricht; EN 60204-1 ist zu beachten.

_ Softwareschutz und Programmierung!

Gefahrdung durch ungewolltes Verhalten des Antriebes!

» Insbesondere bei Erstinbetriebnahme oder Austausch des Antriebs-
L stromrichters prifen, ob Parametrierung zur Applikation passt.

m » Die alleinige Absicherung einer Anlage durch Softwareschutzfunk-

tionen ist nicht ausreichend. Unbedingt vom Antriebsstromrichter
unabhangige Schutzmalinahmen (z.B. Endschalter) installieren.

» Motoren gegen selbsttatigen Anlauf sichern.

A VORSICHT Hohe Temperaturen an Kiihlkérper und Kiihifliissigkeit!

Verbrennung der Haut!

» Heille Oberflachen berihrungssicher abdecken.

» Falls erforderlich, Warnschilder an der Anlage anbringen.

» Oberflache und Kihlwasserleitungen vor Berthrung prifen.

» Vor jeglichen Arbeiten Gerat abkihlen lassen.

Schalten am Ausgang
Bei Einzelantrieben ist das Schalten zwischen Motor und Antriebsstromrichter wahrend
des Betriebes zu vermeiden, da es zum Ansprechen der Schutzeinrichtungen flhren
kann. Ist das Schalten nicht zu vermeiden, muss die Funktion ,Drehzahlsuche® aktiviert
sein. Diese darf erst nach dem Schlielen des Motorschutzes eingeleitet werden (z.B.
durch Schalten der Reglerfreigabe).
Bei Mehrmotorenantrieben ist das Zu- und Abschalten zulassig, wenn mindestens ein
Motor wahrend des Schaltvorganges zugeschaltet ist. Der Antriebsstromrichter ist auf
die auftretenden Anlaufstrdme zu dimensionieren.
Wenn der Motor bei einem Neustart (Netz ein) des Antriebsstromrichters noch lauft (z.B.
durch groRe Schwungmassen), muss die Funktion ,Drehzahlsuche” aktiviert sein.

1.6 Wartung

Die folgenden Wartungsarbeiten sind nach Bedarf, mindestens jedoch einmal pro Jahr,
durch autorisiertes und eingewiesenes Personal durchzufiihren.

» Anlage auf lose Schrauben und Stecker prifen und ggf. festziehen.

» Motor von Schmutz und Staubablagerungen befreien. Dabei besonders auf Kihlrip-
pen und Schutzgitter von Ventilatoren achten.

» Funktion der Ventilatoren des Antriebsstromrichters Uberprifen. Bei horbaren Vibra-
tionen oder Quietschen sind die Ventilatoren zu ersetzen.
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GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

1.7 Instandhaltung

Bei Betriebsstdérungen, ungewdhnlichen Gerduschen oder Geriichen informieren Sie
eine daflr zustéandige Person!

A GEFAHR Unbefugter Austausch, Reparatur und Modifikationen!

Unvorhersehbare Fehlfunktionen!

» Modifikation oder Instandsetzung ist nur durch von der
(] ﬁl KEB Automation KG autorisiertem Personal zulassig.

» Nur originale Herstellerteile verwenden.

» Zuwiderhandlung hebt die Haftung fir daraus entstehende Folgen
auf.

Im Fehlerfall wenden Sie sich an den Maschinenhersteller. Nur dieser kann ein entspre-
chendes Ersatzgerat liefern oder die Instandhaltung veranlassen.

1.8 Entsorgung

Elektronische Gerate der KEB Automation KG sind fur die professionelle, gewerbliche
Weiterverarbeitung bestimmt (sog. B2B-Gerate).

Hersteller von B2B-Geraten sind verpflichtet, Gerate, die nach dem 14.08.2018 her-
gestellt wurden, zurtickzunehmen und zu verwerten. Diese Gerate dirfen grundsatzlich
nicht an kommunalen Sammelstellen abgegeben werden.

Sofern keine abweichende Vereinbarung zwischen Kunde und KEB getrof-
fen wurde oder keine abweichende zwingende gesetzliche Regelung be-
steht, kdnnen so gekennzeichnete KEB-Produkte zuriickgegeben werden.
Firma und Stichwort zur Rickgabestelle sind u.a. Liste zu entnehmen.
Versandkosten gehen zu Lasten des Kunden. Die Gerate werden daraufhin
fachgerecht verwertet und entsorgt.

In der folgenden Tabelle sind die Eintragsnummern landerspezifisch aufgefihrt. KEB
Adressen finden Sie auf unserer Webseite.

Rucknahme durch WEEE-Registrierungsnr. Stichwort:

Deutschland

KEB Automation KG EAR: DE12653519 Stichwort ,Riicknahme WEEE*

Frankreich

RECYLUM - Recycle point ADEME: FR021806 Mots clés ,KEB DEEE"

Italien

COBAT AEE: (IT) 19030000011216 Parola chiave ,Ritiro RAEE"

Osterreich

KEB Automation GmbH ERA: 51976 Stichwort ,Riicknahme WEEE*

Spanien

KEB Automation KG RII-AEE 7427 Palabra clave "Retirada RAEE”

Tschechische Republik

KEB Automation KG RETELA 09281/20-ECZ Kli¢ové slovo "Zpétny odbér OEEZ”

Die Verpackung ist dem Papier- und Kartonage-Recycling zuzufiihren.
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PRODUKTBESCHREIBUNG E .

2 Produktbeschreibung

Die Servomotoren der Reihe SMH sind 6, 8 bzw. 10 polige permanenterregte Synchron-
maschinen mit sinusférmig induzierter Spannung.

2.1 BestimmungsgemaRer Gebrauch

Die KEB Synchron-Servomotoren sind ausschlief3lich fir den Betrieb an digitalen Ser-
vostellern bestimmt. Sie sind nur fiir gewerbliche Anlagen bestimmt. Sie entsprechen
den harmonisierten Normen der Reihe VDE 0530/ EN 60034-1.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu Anschlussbedingungen sind dem Typen-
schild und der Gebrauchsanleitung zu entnehmen und unbedingt einzuhalten.

2.1.1 Restgefahren

Trotz bestimmungsgemalfen Gebrauch kann der Motor im Fehlerfall, bei falscher Pa-
rametrierung des Antriebsstromrichters, durch fehlerhaften Anschluss oder nicht fach-
mannische Eingriffe und Reparaturen unvorhersehbare Betriebszustande annehmen.
Dies kénnen sein:

» Falsche Drehrichtung

*  Zu hohe Motordrehzahl

*  Motor lauft in die Begrenzung

*  Motor kann auch im Stillstand unter Spannung stehen
*  Automatischer Anlauf

*  Motor trudelt aus

2.2 Nicht bestimmungsgemaRer Gebrauch

Der Betrieb unserer Produkte auferhalb der in den technischen Daten angegebenen
Grenzwerte fuhrt zum Verlust jeglicher Schadensersatzanspriiche.
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PRODUKTBESCHREIBUNG

2.3 Typenschliissel

[x x][$ M 1] x| ;x-{x] x] [x]

0: 2-poliger Resolver
1: Ohne Geber / ohne Flanschdose

. Stegmann HIPERFACE®" Singleturn SKS36,
Geber 8: 128 striche
. Stegmann HIPERFACE®" Multiturn SKM36,
" 128 Striche

J: Ab BaugrofRe A Y-Stecker gewinkelt

Ab Baugrofie C, Winkelflanschdose, Size 1, iTec-
Anschluss " Stecker

. Ab Baugrole F (E2 Fremdbeliftet), Winkelflansch-
" dose, Size 1,5, iTec-Stecker

: 320V DC (200 V-Gerate)
: 560V DC (400 V-Geréte)

Spannung

: 2000 min™’
: 3000 min™’
: 4000 min™’
: 5000 min™’
: 6000 min
: 8000 min"

Drehzahl

Ohne Bremse, mit Passfeder, IP54

Mit KEB Bremse, mit Passfeder, IP54
Ohne Bremse, ohne Passfeder, P54
Mit KEB Bremse, ohne Passfeder, IP54
: Ohne Bremse, ohne Passfeder, |P65

Ausflihrung

Selbstkihlung mit Flansch BS
: Fremdkuihlung mit Flansch B5

QM| (WRIN2 O] [mw|lo|o|nw|N] [N

Kahlung

Motortyp |H: Drehstromsynchronmotor Dynamic Line || |

Geratetyp | SM: Synchron-Servomotor |

BaugroRe / Baulange |O1 ...F3
|Tabelle 1:  Typenschliissel

" HIPERFACE® ist eine eingetragene Marke der Sick Stegmann GmbH.

Der Typenschlissel dient nicht als Bestellcode, sondern ausschliel3lich zur
Identifikation!
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2.4 Allgemeine Drehzahl-Drehmomentkennlinie

Begriffserklarung Kennlinie
Mo Stillstandsdrehmoment (n=0) M Ubc
\

Mmax | max. Drehmoment L e NS i e R

AN \

\\ \\ ;
Mn | Bemessungsdrehmoment N \\|
nv | Bemessungsdrehzahl k
Mo LS1 LT —

nmax | max. Drehzahl ro
Ubc | Zwischenkreisspannung NN Nmax
Abbildung 1:  Allgemeine Drehzahl-Drehmomentkennlinie

2.5 Allgemeine Projektierungshinweise

2.5.1 Auswahl des Servomotors

Vor der Auswahl des Servomotors folgende Werte berechnen:

» Tragheitsmoment (Japp) der Applikation ohne Motor ermitteln.

» Erforderliches Spitzenmoment (MLmax) der Applikation am Antrieb berechnen.
Das Tragheitsmoment des Motors (Jmot) kann hierbei mit 1/5 des Tragheitsmo-
mentes (JApp) der Applikation angenommen werden.

» Das effektive Drehmoment (Mef) Uber die Zeit ermitteln.

Der Motor kann nun anhand der berechneten Werte und der technischen Daten der fol-
genden Seiten ausgewahlt werden. Folgende Auswahlkriterien sind dabei zu beachten:

Berechnete Daten der Applikation Motordaten
Maximaldrehzahl der Applikation (nmax) < Motorbemessungsdrehzahl (nw)
erforderliches Spitzenmoment (MLmax) < Maximales Drehmoment (Mmax)
effektives Drehmoment (Me) < Bemessungsdrehmoment (Mn)
Tragheitsmoment der Applikation (Japp)/10 < Motortragheitsmoment (Jmot)

Zur Uberpriifung bzw. Optimierung kann nun mit den realen Motordaten noch
einmal gegengerechnet werden.
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2.5.2 Auswahl des Servostellers

Die Auswahl des Servostellers erfolgt nun Uber den max. Kurzzeitgrenzstrom und den
Ausgangsbemessungsstrom.

Max. Kurzzeit- MLmax « Stillstandsdauerstrom (/o)

grenzstrom Stillstandsdrehmoment (Mo)

Ausgangsbemes- effektives Drehmoment (Mer)  Stillstandsdauerstrom (/o)

sungsstrom Stillstandsdrehmoment (Mo)

2.5.3 Abtriebselement

Der kleinstmdgliche Wirkkreisdurchmesser des Abtriebselementes Iasst sich wie folgt

berechnen:
.- Dw | Wirkkreisdurchmesser des Abtriebselementes
_ k™2* Mo k Vorspannfaktor
Dw = —— Ny
E Frm | zulassige Querkraft
Rm Mb | Beschleunigungsmoment des Antriebes

2.5.4 Vorspannfaktor

Erfahrungswerte fir den Vorspannfaktor k:

Ritzel 1,5
Zahnriemen| k= |1,2...2,0
Flachriemen 2,2...3,0

Auch bei dynamischen Vorgangen, wie Bremsen und Beschleunigen ist die zulassige
Querkraft Fr nicht zu Gberschreiten, um eine mechanische Zerstérung des Motors zu

vermeiden.

2.6 Sicherheitsfunktion

Der Fehlerausschluss einer sich I6senden Geberbefestigung gem. EN 61800-5-2 :2008
kann fur die DL3-Motoren mit Resolver angewandt werden.

ACHTUNG Fehlerausschluss fiir Motoren mit Sicherheitstechnik!

Nur unter folgender Bedingungen giiltig!

» Das FS-Logo ist auf dem Typenschild aufgedruckt.

20



PRODUKTBESCHREIBUNG E .

2.7 Aufbau und Definition

2.7.1 Antriebsseite und Drehsinn

Antriebsseite des Motors Ansicht
In der EN 60034-7 werden die beiden Enden eines
Motors wie folgt festgelegt:

D (Drive End):

in der Regel die Antriebsseite (AS) des Motors.

N (Non-Drive End):

in der Regel die Nichtantriebsseite (BS) des Motors.

Drehsinn des Motors

Werden die Motorklemmen U1, V1, W1 an einen
Antriebsstromrichterausgang mit U, V, W (mit
dieser zeitlichen Aufeinanderfolge der Phasen)
angeschlossen, dreht der Motor im Uhrzeigersinn
(Rechtslauf) bei Blick auf die D-Seite.

Abbildung 2:  Beispielabbildung eines Motors
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2.7.2 Wicklung und Isolationssystem

Mit den verwendeten Isolierstoffen wird die Isolierstoffklasse 155 (F) EN 60034-1 er-
reicht. Damit kann z.B. die Wicklungsiibertemperatur bei einer KiihImitteltemperatur von
+40°C maximal 105K betragen.

Das Isolationssystem der Motoren ist so ausgelegt, dass sie an Antriebsstromrichter
mit einer maximalen Zwischenkreisspannung von Uzk_max = DC 840V angeschlossen
werden kdnnen (dauerhaft DC690V).

Uzk_max_ist der Maximalwert der Zwischenkreisspannung, der nur kurzfristig
auftritt und annahernd mit der Einsetzspannung des Bremstransistors bzw.
der Ruckspeiseeinrichtung gleichgesetzt werden kann.

2.7.3 Haltebremse (Optional)

Die optional eingebaute Haltebremse dient dem spielfreien Festhalten der Motorwelle im
Stillstand bzw. im spannungslosen Zustand. Die permanenterregte Einscheibenbremse
arbeitet nach dem Ruhestromprinzip, das bedeutet, dass die Bremse im spannungslo-
sen Zustand wirksam ist und dadurch die Motorwelle festgehalten wird.

Die Haltebremsen werden mit Gleichstrom betrieben. Die Bemessungsspannung be-
tragt 24 V. Sie kénnen an eine zentrale Gleichspannungsversorgung innerhalb der Anla-
ge angeschlossen werden. Uberspannungen, auch kurzzeitig, sind unzuldssig. Um ein
sicheres Offnen zu gewéhrleisten und stérende Brummgerausche zu vermeiden, muss
die Welligkeit des Erregerstromes unter 20 % liegen.

ACHTUNG Haltebremse nicht als Arbeitsbremse verwenden!
Bremsausfall durch Uberlastung!

Nach dem Anbau des Motors ist die einwandfreie Funktion der Bremse
(optional) zu Uberpriifen. Die optional eingebaute Stillstandshaltebrem-
se ist nur fUr eine begrenzte Anzahl von Notbremsungen ausgelegt. lhr
Einsatz als Arbeitsbremse ist unzulassig.

ACHTUNG Fehlfunktion bei Verpolung!

Drehen des Motors trotz aktiver Bremse!

Haltebremsen sind Dauermagnetbremsen, deshalb muss auf richtige
Polung der Gleichspannung geachtet werden, da die Bremse sonst
nicht 16st.

Moderne Antriebsstromrichter (feldorientiert betrieben) sind in der
Lage, auch bei kleinen Drehzahlen des Motors ein hohes Drehmoment
zu erzeugen. Verfugt der Antriebsstromrichter ber ausreichend Strom-
reserve, kann ein Mehrfaches des Motorbemssungsmomentes erzeugt
werden. Damit kann es zum Drehen der Motorwelle kommen, obwohl
die Haltebremse wirkt, da das Haftmoment der Bremse Uberschritten
wurde.
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ACHTUNG Spannungspitzen beim Abschalten!

Zerstoérung der Haltebremse!

Aufgrund der Induktivitat der Haltebremsen tritt beim gleichstromseiti-
gen Abschalten des Erregerstromes eine Spannungsspitze auf, die Gber
1000V liegen kann. Zur Vermeidung dieser Spannungsspitze sollte eine
Schutzbeschaltung z. B. mit einem Varistor verwendet werden.

Bei Motoren mit Steckeranschluss und eingebauter Bremse muss der
fur die Bremsenbeschaltung erforderliche Varistor bei der Inbetriebnah-
me selbst installiert werden.

>

Abbildung 3:  Varistor Schutzbeschaltung

2.7.4 Drehzahl- und Lagemesssystem

Zur Messung der Drehzahl bzw. Lage sind die Motoren mit einem Resolver, Stegmann
Hiperface Singleturn oder Stegmann Hiperface Multiturn ausgerustet.

_ Justierung des Messsystems!

Verletzungen durch unkontrollierte Motorreaktionen!

Das Messsystem der Synchronmotoren ist werkseitig auf den jeweiligen
Antriebsstromrichter justiert. Eine Dejustage kann zur Funktionsunfahig-
keit des Motors und zu unkontrollierten Motorreaktionen fiihren.

Um eine Gefahrdung auszuschlieften darf der Motor nur im Leerlauf,
ohne Verbindung zur Maschine, in Betrieb genommen werden.
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2.7.5 Temperaturiiberwachung

Zum Schutz der Motoren vor thermischer Uberlastung bei langsamer Anderung (An-
derung der Temperatur im Minuten- oder Stundenbereich) sind standardmaRig (aulRer
OxSMH) KTY 84-Fuhler im N(BS)-seitigen Wickelkopf eingebaut.

ACHTUNG Zu hohe Betriebsspannung!

Zerstorung der Thermofiihler!

» Die maximale Betriebsspannung der Thermofiihler darf DC30V
nicht Ubersteigen.

Infolge der nicht idealen thermischen Kopplung folgen die Temperaturfihler raschen
Anderungen der Wicklungstemperatur nur verzdgert und kénnen insbesondere bei kurz-
zeitigen hohen Uberlastungen des Motors die Wicklung nicht schiitzen. Aus diesem
Grunde erfordert der Schutz vor thermischer Uberlastung des Motors mit schneller An-
derung (im Sekundenbereich) zusatzliche Schutzmafnahmen (z.B. 12 x t - Uberwachung
im Antriebsstromichter).

ACHTUNG Schnelle Temperaturdnderungen vermeiden!
Beschidigung der Motorwicklung durch Uberlastung!

Die Auswertung des Temperaturwachters ist ein Teil zum Schutz der
Motorwicklung vor Uberlast. Schnellen Temperaturanderungen folgt der
Temperaturwachter relativ trage.

Die folgenden Kennlinien gelten zum Schutz des Motors im Stérfall und dirfen nicht fur
den Betriebsfall herangezogen werden.

ACHTUNG Nicht fiir Verwendung im Dauerbetrieb!

Beschadigung des Motors!

» Der Effektivwert des Motorstromes darf den Bemessungsdauer-
strom nicht Uberschreiten!

0xSMHFx-xxxx AXSMHF x-xxxx

I/loinA [/loinA
4 4 !

3 -\- N
M \
N N
\ 2 N

tins 0 tins
0 5 10 15 20 5 10 15 20 25

weiter auf der ndchsten Seite
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BxSMHF x-xxxx CxSMHFx-xxxx
[/loin A I/loin A
4 \\ 4 \\
3 \\\\ 3 \\\\
2 \\ ~3I- 2 \\\\ ““““
1 1
0 5 10 15 20 25 0 5 10 15 20 25
DxSMHFx-xxxx ExSMHFx-xxxx
I/loin A I/loin A
4 N 4
3 3 —\ """"
2 AT 2 L— I 1T
1 1
tins tins
0 5 10 15 20 25 0 5 10 15 20 25 30
FxSMHF x-xxxx Legende
)1/ loinA —— Motor betriebswarm
3 — Empfohlene Stromgrenze
) —K ______________ el - - - Motor kalt
1
tins

0 10 20 30 40 50 60

Abbildung 4: 1/ lo zu t Kennlinien
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3 Betriebsbedingungen

3.1 Produktmerkmale der DL3-Servomotore

Merkmal Standard | Option

Bauform IM B5 (IM V1, IM V3)

Schutzart IP54 | Mit Wellendichtring IP65 (auRer OXSMH)
Motorart Permanenterregter Drehstrom-Synchron-Servomotor

Magnetmaterial Neodym-Eisen-Bor

Bemessungsdaten Gliltig fur S1-Betrieb

Schwingstarkestufe B

Flanschgenauigkeit N | R

Isolierstoffklasse

Warmeklasse F (155°C)

Wicklungsschutz

KTY 84-130 in Statorwicklung (auRer 0OXSMH)

Anschluss

Bei BaugréRe 0: Stecker (drehbar, yTec)

Ab BaugrofRe C: Winkelflanschdose, Size 1

Ab BaugrdRe F: (E2 Fremdbeluftet), Winkelflanschdose, Size 1,5

Gebersystemanschluss

Stecker (drehbar, y / iTec - kompatibel)

2-poliger Resolver nach KEB-Vorgaben

Gebersystem Stegmann Hiperface Singleturn SKS36 mit 128 Strichen
Stegmann Hiperface Multiturn SKM36 mit 128 Strichen

Kuhlung Selbstkihlung

Bremse - Permanenterregte Haltebremse

Motorbeschichtung Pulverlack

Kugellager Radialrillenkugellager mit Lebensdauerschmierung

Kugellager - Lebensdauer

Die durchschnittliche Lager- Lebensdauer unter Bemessungsbedingungen
betragt 30.000 h.

Wellenende

Glattes Wellenende Wellenende mit Passfeder

Umgebungstemperatur

-20°C...+40°C

Tabelle 2:  Produktmerkmale
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3.2 Prifflansch fir thermische Ermittlungen

Die Bemessungsleistung (Bemessungsdrehmoment) gilt fir den Dauerbetrieb (S1-Betrieb)
bei einer Kiihimitteltemperatur von 40°C und einer Aufstellhdhe bis 1.000m ber NN.

Motortyp Material Abmessung des Priifflansches in mm
OxSMH Aluminium 230 x 130 x 10
AxSMH Stahl 225x80x 10
BxSMH Aluminium 230 x 130 x 10
CxSMH Aluminium 230 x 130x 10
DxSMH Aluminium 305 x305x 12,7
ExSMH Aluminium 380x170x 10
FxSMH Stahl 375x601x10
Tabelle 3: Abmessungen und Material des Priifflansches

Wird der Motor thermisch isoliert angebaut (keine Warmeabgabe Uber den
Flansch), muss eine Reduzierung des Bemessungsdrehmomentes vorgenom-
men werden.

3.3 Kuhimitteltemperatur bei verschiedenen Aufstellhohen

Bei hoheren Temperaturen bzw. Aufstellhdhen sinkt die Belastbarkeit der Motoren (sie-
he folgende Tabelle).

Aufstellhohe KihImitteltemperatur in °C

tiber NN in m <30 30...40 45 50 55 60
1000 1,07 1,00 0,96 0,92 0,87 0,82
1500 1,04 0,97 0,93 0,89 0,84 0,79
2000 1,00 0,94 0,90 0,86 0,82 0,77
2500 0,96 0,90 0,86 0,83 0,78 0,74
3000 0,92 0,86 0,82 0,79 0,75 0,70
3500 0,88 0,82 0,79 0,75 0,71 0,67
4000 0,82 0,77 0,74 0,71 0,67 0,63

Tabelle 4:  Kihimitteltemperatur

A VORSICHT Hohe Oberflichentemperaturen!

Brand- und Verbrennungsschutz!

» An den Motoren kénnen Oberflachentemperaturen von Gber 100°C
auftreten.

» Keine temperaturempfindlichen Teile anlegen oder befestigen.
Gegebenenfalls Schutzmalinahmen gegen Beriihren vorsehen.
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3.4 Schutzart der Servomotore

Die Gehause der Servomotoren SMH sind generell in der Schutzart IP54 nach
DIN EN 60034-5 ausgefiihrt. Die Abdichtung der Motorwelle kann der folgenden Uber-
sicht enthommen werden.

x:?lfhtung CLls Schutzart Anwendungshinwise

Nur geringe Feuchtigkeitseinwirkung
Standard IP54 im Bereich der Welle und des Flan-
sches zulassig. Bei Anbauvariante
-Wellenende nach oben® (IM V3, IM
V19, IM V36) darf keine Flussigkeit
im D(AS)-seitigen Flanschlagerschild
stehen bleiben.

Mit Wellendichtring | IP65 (auRer 0XSMH)

Tabelle 5:  IP-Schutzart der Servomotore

Die angegebene IP-Schutzart kann nur eingehalten werden, wenn der Antrieb
an ein Getriebe angebaut und der Motorstecker ordnungsgemaR befestigt ist!

ACHTUNG Zu geringe Schmierung des Motors!

Zerstorung der Dichtlippe!

Bei Einsatz eines Wellendichtringes ist zu beachten, dass zur Gewahr-
leistung der Funktionssicherheit eine ausreichende Schmierung und
Kahlung der Dichtlippe durch ein gut schmierendes Mineraldl (z. B. SAE
20) erforderlich ist. Fur die Warmeableitung ist ein guter Schmiermittel-
zutritt erforderlich.

Wird eine Fettschmierung (z.B. Mobilgrease FM222) des Wellendichtrin-
ges realisiert, muss die zulassige Maximaldrehzahl des Motors gegebe-
nenfalls reduziert werden.

Eine regelmafige Nachschmierung mit Fett ist erforderlich !

Zu hohe Umfangsgeschwindigkeiten fihren zur Zerstérung der Dichtlip-
pe. Damit ist die Schutzfunktion nicht mehr gewahrleistet.

3.4.1 Verwendung von Steckersystemen

Finden Steckersysteme Anwendung, wird die Schutzart IP65 nur bei vorschriftsmaRig
verkabeltem und fest angezogenem Gegenstecker erreicht. Bei unsachgemaler Aus-
fuhrung der Arbeiten ist die Schutzart IP65 nicht mehr gewahrleistet.
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4 Anschluss

4.1 Drehbarkeit der Flanschdosen

Der Anschluss muss so erfolgen, dass eine dauerhaft sichere, elektrische Verbindung
aufrechterhalten wird. Durch handisches Verdrehen der Flanschdosen kdnnen beliebige
Kabelabgangsrichtungen im Bereich von 300° eingestellt werden. Zusatzlich bestehen

vier Rastpunkte im Winkel von 90°.

Abbildung 5:  Draufsicht auf einen DL3-Motor
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4.2 Anschlussbuchsen

GroRe OxSMH...BxSMH
Geberanschluss | Motoranschluss

GroRe C1SMH ... E3SMH
Geberanschluss Motoranschluss

GroRe FxSMH
Geberanschluss

Abbildung 6:  Anschlussbuchsen mit Blick auf die Anschlussstifte am Motor
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4.3 Motoranschluss

GroRe 0xSMH...BxSMH C1SMH...E3SMH

Anschluss Signal Anschluss Signal
A Motorphase U 1 Motorphase U
B Motorphase V 4 Motorphase V
C Motorphase W 3 Motorphase W
@) PE 2/ L PE
1 Bremse + (Option) A Bremse + (Option)
2 Bremse - (Option) B Bremse - (Option)
3 Temperaturwachter + C Temperaturwachter +
4 Temperaturwéachter - D Temperaturwéachter -
5 -
GroRe FxSMH
Anschluss Signal
U Motorphase U
V Motorphase V
W Motorphase W
= PE
+ Bremse + (Option)
- Bremse - (Option)
1 Temperaturwachter +
2 Temperaturwachter -

Abbildung 7:  Motorstecker Anschlussbelequng mit Blick auf die Anschlussstifte am Motor

Die Motoren 0OxSMH haben keinen Wicklungsschutz.
PIN 3 und 4 ohne Funktion.
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4.4 Geberanschluss

_ Nachtragliche Justierung des Messsystems

Funktionsunfahigkeit und unkontrollierte Reaktionen des Motors!

Das Messsystem der Synchronmotoren ist werkseitig auf den jeweiligen
Antriebsstromrichter justiert. Eine Dejustage kann zur Funktionsunfahig-
keit des Motors und zu unkontrollierten Motorreaktionen fuhren.

Um eine Gefahrdung auszuschlieRen darf der Motor nur im Leerlauf,
ohne Verbindung zur Maschine, in Betrieb genommen werden.

4.4.1 Resolver Anschlussbelegung

Beschreibung Ansicht Pin Nr. e RESCITIT
Bezeichnung signal
1 SIN- S4
2 COS- S1
3 - -
4 - -
5 REF- R1
Blick auf die Anschlussstif 6 -
te des Resolversteckers ; REF+ R2
9 - -
10 SIN+ S2
11 COS+ S3
12 - -
Gehause Shield Schirm
Abbildung 8:  Resolver Anschlussbelegung
4.4.2 Hiperface Anschlussbelegung
Beschreibung Ansicht Pin Nr. Signal
1 -
2 -
3 -
4 SIN -
5 COS -
Blick auf die Anschlussstif- 6 Data +
te des Hiperfacesteckers ! Data-
8 SIN+
9 COS+
10 +7,5V
11 COM
12 -
Gehause Schirm
Abbildung 9:  Hiperface Anschlussbelegung

ﬂ Die Pinbelegung fiir Hiperface Single- / Multiturngeber ist identisch.
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5 Technische Daten

5.1 Zulassige Axial- und Radialkrafte

Um einen einwandfreien Motorlauf zu gewahrleisten diirfen maximale Axial- und Radial-
krafte nicht Uberschritten werden.

+ Die Kréfte greifen Mitte-Wellenende an.

+ Die Radialkrafte Fr sind abhangig von der Drehzahl n.

+ Die max. Radialkrafte treten bei Drehzahl n < 50 min-'.

* Die Axialkrafte Fa sind abhangig von den Radialkraften Fr.

Motor- | nmax/ Fr in Abhédngigkeit von n
=1 Fr max/N FA/N FA max / N
typ min 20% * Nmax | 40% * Nmax | 60 % * Nmax | 80% * Nmax | 100 % * Nmax
01SMHF | 8000 320 168,7 133,9 117 106,3 98,7
02SMHF | 8000 300 184,5 146,4 127.,9 116,2 107,9 0,2*Fr| 160
03SMHF | 8000 280 194,2 1541 134,7 122,3 113,6
A1SMHF | 8000 500 240,0 190,5 166,4 151,2 140,4
A2SMHF| 8000 | 470 268,5 213,1 186,2 169,2 157,0 0,2*Fr| 340
A3SMHF | 8000 | 420 286,0 227,0 198,3 180,2 167,3
B1SMHF | 6000 | 1000 476,1 377,9 330,1 299,9 278,4
B2SMHF | 6000 950 534,1 423,9 370,3 336,5 312,3 0,3*Fr| 760
B3SMHF | 6000 900 571,1 453,3 396,0 359,8 432,0
C1SMHF| 6000 | 1300 617,0 489,7 427.8 388,7 360,8
C2SMHF | 5000 | 1250 749,8 595,1 519,9 472,4 438,5 0,35* Fr| 1200
C3SMHF| 5000 | 1200 807,9 641,2 560,1 508,9 4724
D1SMHF| 5000 | 1650 671,2 532,7 465,4 422.8 392,5
D2SMHF | 4000 | 1550 845,9 671,4 586,5 532,9 4947 0,3* Fr| 1200
D3SMHF | 4000 | 1450 921,5 731,4 639,0 593,1 538,9
E1SMHF | 3000 | 3400 1955,3 1551,9 1355,7 12317 1143,4
E2SMHF | 3000 | 3200 2252,8 1788,0 1562,0 1419,2 1317,4 0,3*Fr| 2800
E3SMHF | 3000 | 3000 2440,2 1936,8 1691,9 1537,2 1427,0
F1SMHF | 3000 | 5600 3155,7 2504,7 2188,1 1988,0 1845,5
F2SMHF | 2000 | 5400 4170,3 3309,9 2891,5 26271 2438,8 0,3* Fr| 4800
F3SMHF | 2000 | 5200 4510,4 3579,9 3127,3 2841,4 2637,7
Tabelle 6:  Zulassige Axial- und Radialkréfte
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Fir die zulassigen Radialkrafte Fr am D-seitigen Wellenende sind die Kriterien der
Dauerfestigkeit der Welle und die Lagerlebensdauer (30.000 h) maRgebend. Mit Riick-
sicht auf die Dauerfestigkeit darf Fr auch bei dynamischen Vorgangen (Beschleunigen,
Bremsen) nicht Uberschritten werden.

Fa

Axialkraft Fr —

Fr

Radialkraft Fa

X

Lange der Lauferachse bis zum Mittelpunkt der wirkenden
Radialkraft

Lange der Lauferachse |

Abbildung 10: Axial- und Radialkréfte

5.2 Wellenende

Motoren der Reihe SMH haben zylindrische Wellenenden nach DIN 748. Zum Auf- bzw.
Abziehen der Abtriebselemente (Zahnrader, Riemenscheiben, Kupplungen u.a.) sind
geeignete Vorrichtungen zu benutzen. Die Abstitzung muss auf dem D(AS)-seitigen
Wellenende erfolgen.

ACHTUNG Keine Schlidge oder Axialkrifte auf das Wellenende!

Beschadigung des Motors und der Motorwelle!

» Motor und Motorwelle sind vor StéRen und Schldgen zu schiitzen!

Wellenende
Motortyp
D1 L1/ mm
OxSMH & 8 h7 22,5
AxSMH J 9 k6 20
BxSMH J 14 k6 30
CxSMH 19 k6 40
DxSMH J 24 k6 50
ExSMH J 32 k6 58
FxSMH J 38 k6 80
Abbildung 11: Wellenende
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5.3 Technische Daten Servomotore 0xSMHFx-xxxx

TECHNISCHE DATEN E .

Motortyp 01 02 03
Stillstandsdrehmoment Mo/ Nm 0,2 0,38 0,52
Stillstandsstrom lo/ A 0,76 1,3 1,65
Motorbemessungsfrequenz flHz 400
Bemessungsstrom INTA 0,73 1,2 1,3
Max. Drehmoment Mmax | Nm 0,68 1,37 2,04
Max. Strom Imax | A 2,3 4,55 59
Max. Drehzahl mech Nmax [ min-! 10000
Wicklungswiderstand Y Ruv/Q 34,5 15 11,5
Wicklungsinduktivitat Y Luv/mH 21 10,5 9
Spannungskonstante " ke / Vpk/1000min-" 27 27 32
Laufertragheitsmoment 2 Ju/ kgcm? 0,02 0,04 0,06
Masse 2 m/ kg 0,62 0,74 0,86
Polpaarzahl P 3
Tabelle 7:  Technische Daten Servomotore OxSMHFx-xxxx

" Von Phase zu Phase, bei 20°C.

2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.
Motortyp 01 02 03
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn / min* 8000
Bemessungsdrehmoment Mn/Nm 0,18 0,33 0,45
Bemessungsleistung Pn /| kKW 0,15 0,28 0,38
Tabelle 8: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore 0xSMHFx-xxxx
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5.3.1 Technische Daten der Haltebremse 02P1320-0407

Haltebremse 02P1320-0407

Motortyp 01 02 03
Haftmoment bei 120°C Msr/ Nm 0,6
Bemessungsspannung Usrac !V 24
Leistungsaufnahme bei 24V Perl W 10
Bremsendoffnungszeit tr1/ ms 14
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 8
Laufertragheitsmoment Y Jer/ kgem? 0,05 0,07 0,09
Masse Y m/kg 0,81 0,93 1,05
Tabelle 9:  Technische Daten der Haltebremse 02P1320-0407

) Fiir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flir Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.

76
= 25
8
gl 1T N
55
25 L+1 400
9,2 +0,1 (22,5)
4 12
EEER L ohne Haltebremse L mit Haltebremse
Motortyp
01 97 129
02 117 149
03 137 169
Alle Mal3e in mm.
Abbildung 12: Abmessungen Servomotore OxSMHFx-xxxx
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Mmax 230V 3AC

0,7

" \\

0,5 ~N

0,4

01
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.

1,5 N\
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03

Drehmoment in Nm
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0,5
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Abbildung 13: Drehzahl-Drehmomentkennlinien fiir OxSMHFx-xxxx
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5.4 Technische Daten Servomotore AxSMHFx-xxxx

Motortyp A1 A2 A3
Stillstandsdrehmoment Mo / Nm 0,5 0,8 1,21
Stillstandsstrom lo/ A 0,85 1,5 2,2
Bemessungsstrom InTA 0,85 1,3 1,85
Max. Drehmoment Mmax /| Nm 2,69 4,18 6,36
Max. Strom Imax [ A 4,9 7,7 11,4
Max. Drehzahl mech Nmax [ min™! 12000
Wicklungswiderstand " Ruv/Q 39,4 13,2 8,5
Wicklungsinduktivitat Y Lyv/mH 82,4 36,8 25,2
Spannungskonstante Y ke / Vpk/1000min-" 52 49 52
Laufertragheitsmoment 2 Ju ! kgem? 0,13 0,25 0,37
Masse 2 mlkg 1,0 1,3 1,7
Polpaarzahl p 3

Tabelle 10: Technische Daten Servomotore AxSMHFx-xxxx

) Voon Phase zu Phase, bei 20°C.
2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.

Motortyp A1 A2 A3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 4000 4500
Motorbemessungsfrequenz flHz 200 225
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 0,5 0,75 1,1
Bemessungsleistung Pn | KW 0,21 0,35 0,52
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 8000
Motorbemessungsfrequenz flHz 400
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 0,5 0,7 1
Bemessungsleistung Pn 1 kKW 0,42 0,59 0,84
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 9000
Motorbemessungsfrequenz flHz 450
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 0,5 0,65 0,9
Bemessungsleistung Pn kW 0,47 0,61 0,85
Tabelle 11: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore AxSMHFx-xxxx
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5.4.1 Technische Daten der Haltebremse 03P1320-1417

Haltebremse 03P1320-1417

Motortyp A1 A2 A3
Haftmoment bei 120°C Mbr/ Nm 2,0
Bemessungsspannung Usrdac !/ V 24
Leistungsaufnahme bei 24V Peri W 11
Bremsendoffnungszeit tr1/ ms 35
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 8
Laufertragheitsmoment Y Jsr/ kgem? 0,20 0,32 0,44
Masse Y m/kg 1,1 1,6 1,9
Tabelle 12: Technische Daten der Haltebremse 03P1320-1417

) Fiir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flr Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.
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Abbildung 14: Abmessungen Servomotore AxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN
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Abbildung 15: Drehzahl-Drehmomentkennlinien fiir AxSMHFx-xxxx
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5.5 Technische Daten Servomotore BxSMHF x-xxxx

TECHNISCHE DATEN E .

Motortyp B1 B2 B3
Stillstandsdrehmoment Mo / Nm 1,38 2,37 3,22
Stillstandsstrom lo/ A 1,95 2,95 4,1
Bemessungsstrom InTA 1,9 2,75 3,6
Max. Drehmoment Mmax /| Nm 6,07 11,6 17,71
Max. Strom Imax [ A 10,7 17,2 24,6
Max. Drehzahl mech Nmax [ min™! 10000
Wicklungswiderstand Y Ruv/Q 12,6 6,5 3,9
Wicklungsinduktivitat Y Luv/ mH 41,8 28,5 18,8
Spannungskonstante Y ke / Vpk/1000min-" 70,71 79,20 80,61
Laufertragheitsmoment 2 Ju/ kgem? 0,46 0,84 1,22
Masse 2 mlkg 1,8 24 3,0
Polpaarzahl p 4
Tabelle 13: Technische Daten Servomotore BxSMHFx-xxxx

" Von Phase zu Phase, bei 20°C.

2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.
Motortyp B1 B2 B3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn [ min”’ 3300 3200
Motorbemessungsfrequenz flHz 220 213
Bemessungsdrehmoment Mn/Nm 1,36 2,28 3
Bemessungsleistung Pn [ kW 0,47 0,76 1,0
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 6000
Motorbemessungsfrequenz flHz 400
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 1,33 2,2 2,7
Bemessungsleistung Pn [ KW 0,84 1,38 1,7
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 6800
Motorbemessungsfrequenz flHz 453
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 1,32 2,1 2,6
Bemessungsleistung Pn [ kW 0,94 1,50 1,85

Tabelle 14: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore BxXSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN

5.5.1 Technische Daten der Haltebremse 03P1320-1177 und 05P1320-1077

Haltebremse 03P1320-1177 05P1320-1077
Motortyp B1 B2 B3
Haftmoment bei 120°C Msr/ Nm 2,0 2,0 3,5
Bemessungsspannung Usrdac !V 24

Leistungsaufnahme bei 24V Psr/ W 11 11 12
Bremsenoffnungszeit t1/ ms 25 35
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 8 15
Laufertragheitsmoment Y Jsr/ kgem? 0,54 0,92 1,46
Masse " ml/kg 2,2 2,8 3,6
Tabelle 15: Technische Daten der Haltebremse 03P1320-1177 und 05P1320-1077

) Fiir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flir Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.
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Abbildung 16: Abmessungen Servomotore BxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN E .
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Abbildung 17: Drehzahl-Drehmomentkennlinien fiir BxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN

5.6 Technische Daten Servomotore CxSMHFx-xxxx

Motortyp Cc1 C2 C3
Stillstandsdrehmoment Mo / Nm 2,45 4.1 5,65
Stillstandsstrom lo/ A 3,0 4,1 54
Bemessungsstrom InTA 29 3,8 4,75
Max. Drehmoment Mmax /| Nm 9,14 18,90 29,25
Max. Strom Imax [ A 13,6 22,7 31,0
Max. Drehzahl ,_ Nmax [ min™! 9000
Wicklungswiderstand " Ruv/Q 6,1 3,7 2,4
Wicklungsinduktivitat Y Lyv/mH 29,5 22,2 15,8
Spannungskonstante Y ke / Vpk/1000min-" 79,20 96,17 103,24
Laufertragheitsmoment 2 Ju ! kgem? 1,08 1,98 2,87
Masse 2 mlkg 2,8 3,8 49
Polpaarzahl p 4

Tabelle 16: Technische Daten Servomotore CxSMHFx-xxxx

) Voon Phase zu Phase, bei 20°C.
2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.

Motortyp Cc1 C2 C3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn / min 3000 2800 2700
Motorbemessungsfrequenz flHz 200 187 180
Bemessungsdrehmoment Mn/Nm 2,39 3,9 53
Bemessungsleistung Pn [ kKW 0,75 1,14 1,50
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 6000 5000
Motorbemessungsfrequenz flHz 400 333
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 2,31 3,7 4,9
Bemessungsleistung Pn [ KW 1,45 1,94 2,57
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 6800 5700
Motorbemessungsfrequenz flHz 253 380
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 2,27 3,64 4,88
Bemessungsleistung Pn 1 kW 1,62 2,17 2,91
Tabelle 17: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore CxSMHFx-xxxx

44



TECHNISCHE DATEN E .

5.6.1 Technische Daten der Haltebremse 06P1320-1247

Haltebremse 06P1320-1247

Motortyp Cc1 C2 C3
Haftmoment bei 120°C Mbr/ Nm 9,0
Bemessungsspannung Usrac !V 24
Leistungsaufnahme bei 24V Peri W 18
Bremsendoffnungszeit t1/ ms 40
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 20
Laufertragheitsmoment Y Jer/ kgem? 1,74 2,63 3,52
Masse Y m/ kg 3,6 4,7 5,8
Tabelle 18: Technische Daten der Haltebremse 06P1320-1247

) Fiir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flr Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.
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Abbildung 18: Abmessungen Servomotore CxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN
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5.7 Technische Daten Servomotore DxSMHF x-xxxx

TECHNISCHE DATEN E .

Motortyp D1 D2 D3
Stillstandsdrehmoment Mo/ Nm 4,9 8,2 1,4
Stillstandsstrom lo/ A 4,75 6,3 8,8
Bemessungsstrom INTA 4,2 5,2 6,3
Max. Drehmoment Mmax /| Nm 17,76 35,34 53,13
Max. Strom Imax [ A 20,9 33,6 50,9
Max. Drehzahl mech Nmax [ min™! 9000
Wicklungswiderstand Y Ruv/Q 3,6 2,3 1,4
Wicklungsinduktivitat Y Luyv/mH 18,8 14,1 8,8
Spannungskonstante " ke / Vpk/1000min-" 103,24 125,87 125,87
Laufertragheitsmoment 2 Ju/ kgem? 2,23 4,06 5,88
Masse 2 mlkg 4.1 57 7.4
Polpaarzahl p 4
Tabelle 19: Technische Daten Servomotore DxSMHFx-xxxx

" Von Phase zu Phase, bei 20°C.

2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.
Motortyp D1 D2 D3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn / min 2700 2200
Motorbemessungsfrequenz flHz 180 145
Bemessungsdrehmoment Mn/Nm 4,65 7,5 9,9
Bemessungsleistung Pn /| kKW 1,32 1,73 2,28
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 5000 4000
Motorbemessungsfrequenz flHz 333 267
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 4.4 6,9 8,35
Bemessungsleistung Pn 1 kW 23 2,89 3,5
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 5700 4500
Motorbemessungsfrequenz flHz 380 300
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 4,3 6,7 7,85
Bemessungsleistung Pn [ kW 2,57 3,16 3,70

Tabelle 20: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore DxSMHFx-xxxx
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5.7.1 Technische Daten der Haltebremse 06P1320-1247 und 06P1320-1257

TECHNISCHE DATEN

Haltebremse 06P1320-1247 06P1320-1257
Motortyp D1 D2 D3
Haftmoment bei 120°C Msr/ Nm 9 13
Bemessungsspannung Usr_dc IV 24

Leistungsaufnahme bei 24V Par/ W 18 17
Bremsenoffnungszeit t1/ ms 40 45
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 20 20
Laufertragheitsmoment Y Jer/ kgem? 2,89 4,72 7
Masse Y m/lkg 4,9 6,6 8,4
Tabelle 21: Technische Daten der Haltebremse 06P1320-1247 und 06P1320-1257

1)

Flir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flir Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.
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Abbildung 20: Abmessungen Servomotore DxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN E .
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Abbildung 21: Drehzahl-Drehmomentkennlinien fiir DxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN

5.8 Technische Daten Servomotore ExSMHFx-xxxx

Motortyp E1 E2 E3
Stillstandsdrehmoment Mo / Nm 12,8 21,1 29
Stillstandsstrom lo/ A 7,8 12,4 17,2
Bemessungsstrom InTA 6,8 9,4 8,1
Max. Drehmoment Mmax /| Nm 37,08 74,16 110,84
Max. Strom Imax [ A 27 54 80,9
Max. Drehzahl mech Nmax | min™! 6000
Wicklungswiderstand " Ruv/Q 1,9 0,75 0,45
Wicklungsinduktivitat Y Lyv/mH 13,9 6,6 4,2
Spannungskonstante Y ke / Vpk/1000min-" 162,6 165,46 164,05
Laufertragheitsmoment 2 Ju ! kgem? 11,1 20 29
Masse 2 mlkg 9,8 13,6 17,4
Polpaarzahl p 5

Tabelle 22: Technische Daten Servomotore ExSMHFx-xxxx

) Voon Phase zu Phase, bei 20°C.
2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.

Motortyp E1 E2 E3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn / min 1600 1700
Motorbemessungsfrequenz flHz 133 142
Bemessungsdrehmoment Mn [/ Nm 12 18,2 21,1
Bemessungsleistung Pn | KW 2,01 3,24 3,76
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 3000
Motorbemessungsfrequenz flHz 250
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 1" 15,2 13,2
Bemessungsleistung Pn 1 kKW 3,46 4,78 4,15
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn / min™ 3400
Motorbemessungsfrequenz flHz 283
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 10,4 13,9 11
Bemessungsleistung Pn 1 kW 3,7 4,95 3,91
Tabelle 23: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore ExSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN E .

5.8.1 Technische Daten der Haltebremse 07P1320-1147 und 08P1320-1097

Haltebremse 07P1320-1147 08P1320-1097
Motortyp E1 E2 E3
Haftmoment bei 120°C Msr/ Nm 20 36
Bemessungsspannung Usrdac !V 24

Leistungsaufnahme bei 24V Psri W 24 26
Bremsenoffnungszeit t1/ ms 60 120
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 40 45
Laufertragheitsmoment Y Jer/ kgem? 13,4 22,3 34,9
Masse Y m/kg 11,6 15,4 20,1
Tabelle 24: Technische Daten der Haltebremse 07P1320-1147 und 08P1320-1097

) Fir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flr Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.
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Abbildung 22: Abmessungen Servomotore ExSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN
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5.9 Technische Daten Servomotore FxSMHFx-xxxx

TECHNISCHE DATEN E .

Motortyp F1 F2 F3
Stillstandsdrehmoment Mo/ Nm 31,8 54,6 72,6
Stillstandsstrom lo/ A 17,8 20,6 27,9
Bemessungsstrom InTA 11,6 15,3 15,8
Max. Drehmoment Mmax [ Nm 79,81 172,49 275,32
Max. Strom Imax [ A 49 66,1 97,4
Max. Drehzahl mech Nmax [ min“! 5000
Wicklungswiderstand Y Ruv/Q 0,45 0,39 0,25
Wicklungsinduktivitat Y Luv/mH 7,8 7,7 4,9
Spannungskonstante Y ke / Vpk/1000min-" 172,53 254,56 258,8
Laufertragheitsmoment 2 Ju/ kgem? 49,6 92,3 134,9
Masse 2 mlkg 23,8 33,2 44,8
Polpaarzahl p 5
Tabelle 25: Technische Daten Servomotore FxSMHFx-xxxx

" Von Phase zu Phase, bei 20°C.

2 Mit Geberanschluss, ohne Haltebremse.
Motortyp F1 F2 F3
Bemessungsspannung UnIV 230
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 1500 1000
Motorbemessungsfrequenz flHz 125 83
Bemessungsdrehmoment Mn/Nm 26,4 48,9 58,5
Bemessungsleistung Pn /| kKW 415 512 6,13
Bemessungsspannung UnIV 400
Bemessungsdrehzahl nn [ min™’ 3000 2000
Motorbemessungsfrequenz flHz 250 167
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 19,5 38,2 38,8
Bemessungsleistung Pn I kW 6,13 8 8,13
Bemessungsspannung UnIV 480
Bemessungsdrehzahl nn / min 3300 2200
Motorbemessungsfrequenz flHz 275 183
Bemessungsdrehmoment Mn/ Nm 18,2 35,9 35,4
Bemessungsleistung Pn [ kW 6,29 8,27 8,16

Tabelle 26: Bemessungsspannungsabhéngige technische Daten Servomotore FxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN

5.9.1 Technische Daten der Haltebremse 09P1320-0617

Haltebremse 09P1320-0617

Motortyp F1 F2 F3
Haftmoment bei 120°C Mgr/ Nm 70
Bemessungsspannung Usrdc !V 24
Leistungsaufnahme bei 24V Perl W 40
Bremsenoffnungszeit t1/ ms 200
Bremsenverschlusszeit t2/ ms 50
Laufertragheitsmoment Y Jer/ kgem? 68,3 110,9 153,6
Masse Y m/lkg 29,3 38,7 50,3
Tabelle 27: Technische Daten der Haltebremse 09P1320-0617

) Fiir den Motor und die Haltebremse.

Die Werte flir Parameter co22 und co24 sind in der S6-Geratereihe mit Kun-
denspezifischen Daten versehen.

80 L +1 2‘5 275
i N )
"Q @n el
< 3
3 o
> )&/
4)§3 5 9 2
44 295 0135y >
R e
< = e 5 7
°L [l::_d 2, |
o =1 1
3 3 M12
24,5
82,5 |
EUEER L ohne Haltebremse L mit Haltebremse
Motortyp
F1 212 2845
F2 269 3415
F3 326 398,5
Alle Mal3e in mm.
Abbildung 24: Abmessungen Servomotore FxSMHFx-xxxx
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TECHNISCHE DATEN E .
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ZERTIFIZIERUNG

6 Zertifizierung

6.1 Zertifizierung

6.1.1 CE-Kennzeichnung

CE gekennzeichnete Servomotore sind in Ubereinstimmung mit den Vorschrif-
ten der Niederspannungsrichtlinie und EMV-Richtlinie entwickelt und her-
gestellt worden. Die harmonisierten Normen der Reihe EN 671800-5-1 und
EN 61800-3 werden angewendet.

Dies ist ein Produkt mit eingeschrankter Erhaltlichkeit nach EN 61800-3. Dieses Produkt
kann im Wohnbereich Funkstérungen verursachen; in diesem Fall kann es fir den Be-
treiber erforderlich sein, entsprechende MalRnahmen durchzufiihren.

6.1.2 UL-Zertifizierung

Eine Abnahme gemaf UR und cUR ist bei KEB Servomotoren auf
dem Typenschild durch nebenstehendes Logo sowie durch das E-
c File gekennzeichnet.

6.2 Further information and documentation

Supplementary manuals and information to the download can be found at
www.keb.de/de/service/downloads

General manuals
+ EMC and safety instructions
* Manuals for additional control boards, safety modules, fieldbus modules, etc.

Manuals for construction and development
* Input fuses in accordance with UL
*  Programming manual for control and power unit

* Motor configurator, to select the correct drive controller and to create downloads for
parameterizing the drive controller

Approvals and approbations

*  CE declaration of conformity
+  TUOV certificate

* FS certification

Other

+  COMBIVIS, the software for comfortable parameterization of drive controllers via a
PC (available for download)

+ EPLAN drawings
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