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Diese Betriebsanleitung beschreibt die Servomotoren 11...84
und mul3 jedem Anwender zuganglich gemacht werden. Vor
jeglichen Arbeiten muf3 sich der Anwender mit dem Gerat
vertraut machen. Den Sicherheits- und Warnhinweisen
in dieser Anleitung und in der Beschreibung fiir den Servo-
steller sowie in weiterer Dokumentation istfiir einen sicheren
Betrieb unbedingt Folge zu leisten. Die in dieser Anleitung
aufgeflihrten Sicherheits- und Warnhinweise erheben keinen
Anspruch auf Vollstandigkeit. Die KEB Antriebstechnik GmbH
behalt sich das Recht vor, Spezifikationen und technische
Daten ohne vorherige Benachrichtigung zu andern, bzw.
anzupassen.

Die in dieser Betriebsanleitung verwendeten Pictogramme
entsprechen folgender Bedeutung:

Gefahr / Warnung / Vorsicht
Wird verwendet, wenn Leben oder Gesund-
heit des Benutzers gefahrdet sind oder er-
heblicher Sachschaden auftreten kann.

>

Achtung
ﬂ Unbedingt beachten! Besondere Hinweise
H fur den sicheren und stérungsfreien Be-
trieb.
ﬂ Information

Hilfestellung, Tip

Nur qualifiziertes Alle Arbeiten zum Trans-

A Elektro- port, Anschlu®, zur Inbe-

Fachpersonal trlebnahm_e und Instaqq-

haltung sind von qualifi-

zierten, verantwortlichen

Fachpersonal auszufiihren. Unsachgemafes Verhalten kann

schwere Personen- und Sachschaden verursachen. Ein si-

cherer und stérungsfreier Betrieb ist nur bei Einhaltung der

jeweils guiltigen Vorschriften gemaf DIN VDE 0100, IEC1000,

EN 60204-1, EN 55014, EN 50082-2 sowie einschlagiger
ortlicher Bestimmungen gegeben.

This Instruction Manual describes the Servo Motors 11...84
and mustbe made available to every user. Prior to performing
any work the user must familiarize himself with the unit.
The safety and warning notes listed in this instruction
manual and in the description of the servo controller as well
as in other documentation must be observed at any rate to
ensure a safe operation.The safety and warning instructions
specified in this manual do not lay claim on completeness.
KEB reserves the right to change/adapt specifications and
technical data without prior notice.
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Below the meaning of the pictograms used in this manual:

I\

i

Danger / Warning / Caution
Used when life or health of the user are ex-
posed to danger or when the possibility of
servere damage to the material exists.

Attention

Observe at all costs! Special instructions for
a safe and trouble-free operation.

Information
Assistance, Tips

The KEB COMBIVERT

Only qualified
Iglgctro- is operated with voltages
personnel that can cause a severe

electric shock dangerous
to life. Therefore the instal-
lation of the unit as well as of the available accessories is
only permissible by qualified electro-personnel. A safe and
trouble-free operation is only possible when the valid regu-
lations according to DIN VDE 0100, IEC1000, EN 60204-1,
EN 55014, EN 50082-2 as well as the relevant regulations
for your area are observed.
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Allgemeines

1. Einfuhrung

1.1 Bestimmungsgema- Die Synchron-Servomotoren KEB COMBIVERT SM dienen zum Betrieb
Re Verwendung an digitalen Servostellern und sind fur gewerbliche Anlagen bestimmit.
Sie entsprechen den harmonisierten Normen der Reihe VDE 0530/EN
60034. Der Einsatz im Ex-Bereich ist verboten, sofern dies nicht aus-
dricklich zugelassen ist (Zusatzhinweise beachten).

2. Sicherheitshin- + Alle Arbeiten sind im spannungslosen Zustand der Anlage vorzuneh-
weise men.

» An den Motoranschlussen bei Synchronmotoren liegt bei rotierendem
Laufer eine hohe Spannung an.

« Nach demAnbau des Motors ist die einwandfreie Funktion der Bremse
(falls vorhanden) zu Uberprifen.

» Reparaturen durfen nur vom Hersteller bzw. von durch ihn autorisier-
ten Reparaturstellen vorgenommen werden. Unbefugtes Offnen und
unsachgemale Eingriffe kdnnen zu Kdrperverletzungen bzw. Sach-
schaden fuhren.

 Vor Inbetriebnahme von Motoren mit Passfeder im Wellenende ist
diese gegen Herausschleudern zu sichern, falls dies nicht durch
Abtriebselemente wie Riemenscheiben, Kupplungen o.a. verhindert
wird.

» Die Motoren sind nicht fur den direkten Anschluf® an das Drehstrom-
netz vorgesehen, sondern mussen Uber einen Servosteller betrieben
werden. Ein direkter Netzanschlul® kann zur Zerstorung des Motors
fuhren.

* An den Motoren kénnen Oberflachentemperaturen von tber 100°C
auftreten. Es dirfen dort keine temperaturempfindlichen Teile anliegen
oder befestigtwerden. Gegebenenfalls sind SchutzmalRnahmen gegen
Beruhren vorzusehen.

+ Dieoptional eingebaute Stillstandshaltebremse ist nurfireine begrenzte
Anzahl von Notbremsungen ausgelegt. |hr Einsatz als Arbeitsbremse
ist unzulassig.

» BeiMotoren mit Steckeranschlufd und eingebauter Bremse mufd derfur
die Bremsenbeschaltung erforderliche Varistor bei der Inbetriebnahme
selbst installiert werden.

« Zum Schutz des Motors vor thermischer Uberlastung bei langsamer
Anderungistderin der Wicklung eingebaute Thermofiihler anzuschlie-
Ren und durch eine geeignete Schaltung auszuwerten. Achtung: Der
Thermofuhler stellt keinen allseitigen Schutz der Wicklung dar.
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3. Transport und
Lagerung

4. Aufstellung

4.1 Schutzart

Alle Motoren haben das Werk nach Prifung in einwandfreiem Zustand
verlassen.

Uberpriifen Sie bitte nach Anlieferung den Motor auf duRere Beschadi-
gungen. Sollten Sie Transportschaden feststellen, so ist im Beisein des
Beforderers eine Schadensanzeige auszustellen. Die Inbetriebnahme
dieser Motoren ist ggf. auszuschliefen.

Eingeschraubte Transportdsen sind fur das Gewicht der Motoren aus-
gelegt, d.h. das Anbringen zusatzlicher Lasten ist verboten.

Die Lagerung darf nur in geschlossenen, trockenen, staubfreien,
belifteten und schwingungsfreien Raumen erfolgen. Vor Inbetrieb-
nahme ist der Isolationswiderstand zu messen. Bei Werten < 1 kQ je
Volt Bemessungsspannung ist die Wicklung zu trocknen (Spannung des
Isolationsmefgerates: 1000 V). Nach langerer Lagerung (> 3 Monate)
den Motor bei kleiner Drehzahl (< 100 min™') in beide Richtungen drehen
lassen, damit sich das Fett in den Lagern gleichmaRig verteilt.
Schaden, die aufgrund unsachgemafer Behandlung aufgetreten sind,
unterliegen nicht unserer Mangelhaftung.

Beim Aufbau der Motoren ist auf eine gleichmalige Auflage, gute Ful3-
bzw. Flanschbefestigung und genaue Ausrichtung bei direkter Kupplung
zu achten. Zur Kontrolle Motorwelle von Hand durchdrehen und dabei
auf ungewohnliche Schleifgerausche achten.

Die Motoren der Reihe 12...84 sind in der Schutzart IP65 ausgefihrt
(Wellendurchflhrung IP64, optional mit Wellendichtring IP65). Ausnahme
bildet die Anbauvariante "Wellenende nach oben" (IM V3, IM V36), bei
der keine FlUssigkeit im D-seitigen Flanschlagerschild stehen bleiben
darf.

Durch Verdrehen der Flanschdosen kénnen beliebige Kabelabgangs-
richtungen eingestellt werden (jeweils um 90° drehbar). Achtung: Bei
unsachgemaler Ausfihrung der Arbeiten ist die Schutzart IP65 nicht
mehr gewahrleistet.

Finden Steckersysteme Anwendung, wird die Schutzart IP65 nur bei
vorschriftsmaRig verkabeltem und fest angezogenem Gegenstecker
erreicht.
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4.2 Umgebungstempe-
ratur/Kiuhlung

4.3 Abtriebselemente

5. Elektrischer An-
schluss

6. Betrieb und
Wartung

Umgebungstemperatur: -5°C. . . 40°C

Aufstellhdhe: < 1000 m Uber NN

Der Anbau des Motors mul} so erfolgen, dass die Belluftung nicht be-
hindert wird, d.h. eine ausreichende Warmeabfuhr durch Konvektion
und Strahlung muss gewabhrleistet sein.

Besitzt der Motor einen FremdlUfter, istdieser ordnungsgemaf anzuschlie-
Ren. Die Abluft - auch benachbarter Aggregate - darf nicht unmittelbar
wieder angesaugt werden. Bei dreiphasigem FremdlUfteranschluf® ist
die richtige Drehrichtung zu kontrollieren. (Richtungspfeil auf Lufterge-
hause.)

Der Laufer des Motors ist miteinerin das Wellenende eingesetzten vollen
Paldfeder nach DIN 6885 Blatt 1 dynamisch ausgewuchtet.

FUr Motoren mit eingebautem Radialdichtring (Option) ist nur eine redu-
zierte Maximaldrehzahl entsprechend der Betriebsanleitung zulassig.
Zum Auf- bzw. Abziehen der Abtriebselemente (Zahnrader, Riemen-
scheiben, Kupplungen u. a.) sind geeignete Vorrichtungen zu benut-
zen. Die Abstutzung muss auf dem D-seitigen Wellenende (Drive-End)
erfolgen.

Achtung: Servomotore sind Prazisionantriebselemente, es durfen keine
StoRe bzw. Schlage auf den Motor gelangen.

Alle Arbeiten durfen nur von qualifiziertem Fachpersonal am stillstehen-
den Motorimfreigeschalteten und gegen Wiedereinschalten gesicherten
Zustand vorgenommen werden. Spannungsfreiheit prifen!

Der Anschluf® muf3 so erfolgen, dal® eine dauerhaft sichere, elektrische
Verbindung aufrechterhalten wird. Auf eine sichere Schutzleiterverbin-
dung ist zu achten.

Bei Veranderungen gegenuber dem Normalbetrieb, z.B. erhohte Tem-
peraturen, Gerausche, Schwingungen, ist die Ursache zu ermitteln, ggf.
ist Rucksprache mit dem Hersteller zu nehmen. Im Zweifelsfall Motor
abschalten!

Die Wartung der Motoren beschrankt sich auf die Sauberung der Mo-
toroberflache.

Die Radialrillenkugellager der Motoren sind lebensdauergeschmiert und
fur eine nominelle Betriebsdauer von 20.000 Stunden ausgelegt.
Motoren mit Wellendichtring mussen in Verbindung mit Getrieben ver-
baut werden, die ein Trockenlaufen des Wellendichtringes verhindern.
Ansonsten kommt es zu Quietschgerauschen, sowie durch die erhdhte
Reibung zum Heisslaufen des Motors.
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7. Typenschlissel Die KEB Servomotoren der Serie 11...84 haben folgende Standardaus-

stattung:

+ UL/CSA - Abnahme (PRGY2.E224106)

* Drehbare Winkelflanschdosen fur Geber und Motoranschluss
» Schwinggute "R" nach DIN ISO 2373

» Wellenende mit Passfeder gewuchtet nach ISO 8821

* Resolver 2-polig

» Schutzart IP65 (IP64 an der Wellendurchfihrung)

» Bauform B5

» Kaltleiter (PTC)

Weitere Definitionen kdnnen folgendem Schlissel entnommen wer-

den.

[2 2|s m][4][0] [0}{6][2] [0] [o]

Geber

Anschluss

Spannung
Drehzahl

Ausfiihrung |

Kiihlung

Motortyp
Geratetyp

BaugroRe

2-pol Resolver

Inkrementalgeber

Stegmann Hiperface Singleturn SRS 50/60 1024 Striche
Stegmann Hiperface Multiturn SRM 50/60 1024 Striche
Heidenhain EnDat Singleturn ECN 1113/1313 512 Striche
Heidenhain EnDat Multiturn EQN 1125/1325 512 Striche
Heidenhain Sin/Cos Geber ERN 1387 2048 Striche
Heidenhain Sin/Cos Geber ERN 1185 512 Striche
Heidenhain EnDat Singleturn ECI 1317 32 Striche
Heidenhain EnDat Multiturn EQI 1329 32 Striche

Stecker/Stecker drehbare Winkelflanschdosen

Stecker Grofde 1,5 / Stecker gewinkelt, Abgang gegeniber
Stecker Groflke 1,5 / Stecker gewinkelt, Abgang zur B-Seite
Motor- und Geberkabel mit herausgeflirhten 1,5m Kabel

NIIZAQPc=ITOOD>0NO

190 V (230V-Klasse) 4: 330V (400V-Klasse)

1500 RPM 4: 4000 RPM
2000 RPM 6: 6000 RPM
3000 RPM

|wl\>—\

ohne Bremse; mit Passfeder; IP65 (standard)

Standard mit Bremse

Standard ohne Passfeder

Standard mit Bremse ohne Passfeder

Standard mit ldichtem Flansch IP65 (Radial-Wellendichtring)
Standard mit Bremse und 6ldichtem Flansch

Standard mit Zentrierbohrung M5

Standard mit Bremse und Zentrierbohrung

Standard ohne Passfeder und 6ldichtem Flansch

Standard mit Bremse ohne Passfeder éldichter Flansch

Selbstkiihlung mit Flansch B5 IFT5 kompatibel
Fremdkihlung mit Flansch B5 IFT5 kompatibel
Selbstkihlung Fuss
Fremdkuhlung Fuss

NN 20|00 0oaswNy =20

Drehstromsynchronmotor mit langer Bauform

|SM:Servomotor

[11...84




8.

8.1 Auswahl des Servo-

8.2 Auswahl des Servo-

Projektierung

motors

stellers

Vor der Auswahl des Servomotors folgende Werte berechnen:

» Tragheitmoment (JApp) der Applikation ohne Motor ermitteln

« Erforderliches Spitzenmoment (M ___ ) der Applikation am Antrieb be-
rechnen. Das Tragheitsmoment des Motors (J,,.,) kann hierbei mit 1/5
des Tragheitsmoment (JApp) der Applikation angenommen werden.

« das effektive Drehmoment (M_,) Uber die Zeit ermitteln.

Der Motor kann nun anhand der berechneten Werte und den technischen
Daten der folgenden Seiten ausgewahlt werden. Folgende Auswahlkri-
terien sind dabei zu beachten:

berechnet Motordaten
r]max 5 r]N
M
Lmax $ max
eff 5 IvldN
J App/ 10 < Jmot

Zur Uberpriifung, bzw. Optimierung kann nun mit den realen Motordaten
noch einmal gegengerechnet werden.

Die Auswahl des Servostellers erfolgt nun tber den max. Kurzzeitgrenz-
strom und dem Ausgangsbemessungsstrom.

M, e Stillstandsdauerstrom (1d0)

Lmax

Stillstandsdrehmoment (Md0)

Max. Kurzzeitgrenzstrom =

Effektivmoment ¢ Stillstandsdauerstrom (1d0)

Ausgangsbemessungsstrom = -
Stillstandsdrehmoment (Md0)




KES [

9. Inbetriebnahme

9.1 Vor dem Einschal-
ten

9.2 Einschalten des
Motors

Vor der ersten Inbetriebnahme bzw. nach Revisionen ist noch einmal die
Ausflhrung der kompletten Anlage aus mechanischer als auch elektri-
scher Sicht zu kontrollieren.

Unter anderem ist zu Uberprufen oder festzustellen, dass:

die ausgefluhrte Montage sowie die Betriebsbedingungen mit den
vorgesehenen Daten laut Leistungsschildangaben Ubereinstimmen,
der Motor ordnungsgemaf montiert und ausgerichtet ist,

die Abtriebselemente, je nach Art, richtige Einstellbedingungen haben
(z.B.Riemenspannung bei Riemenantrieb, Ausrichten und Auswuchten
bei Kupplungen),

der Motor ordnungsgemaf verdrahtet ist (Leistungsanschlisse und
Anschlisse der Uberwachungseinrichtungen),

die Erdungs - und Potentialausgleichsverbindungen gemal der gul-
tigen Vorschriften hergestellt sind,

alle Befestigungsschrauben und Verbindungselemente sowie die
elektrischen Anschlisse fest angezogen sind,

bei Motoren mit Passfeder im Wellenende diese gegen Heraus-
schleudern gesichert ist, falls dies nicht durch Abtriebselemente wie
Riemenscheiben, Kupplungen o0.a. verhindert wird,

die Fremdbellftung korrekt angeschlossen und funktionstichtig ist,

die Drehrichtung des Luftermotors dem Drehrichtungspfeil auf dem
Liftergehause entspricht,

die KuhlluftfUhrung nicht beeintrachtigt wird (die austretende, erwarmte
Kahlluft darf nicht vom Lufter angesaugt werden!),

evtl. vorhandene Bremsen auf Funktion Uberprift wurden.

Nach der Montage oder Revisionen werden zur Inbetriebnahme folgende
Malnahmen empfohlen:

Motor ohne Last anfahren.

Mechanischen Laufauf Gerausche oder SchwingungenandenLagern
und Lagerschilden kontrollieren.

Bei unruhigem Lauf bzw. anormalen Gerauschen Motor sofort ab-
schalten und Ursachen ermitteln.

Verbessert sich der mechanische Lauf unmittelbar nach dem Ab-
schalten, so sind elektrische oder magnetische Ursachen vorhanden.
Wird der mechanische Lauf nach Abschalten nicht besser, so sind
mechanische Ursachen vorhanden.

Bei einwandfreien mechanischen Lauf im Leerlauf, Motor belasten.
Laufruhe kontrollieren, Werte fur Spannung, Strom, Leistung ablesen
und protokollieren. Falls moglich, entsprechende Werte der Arbeits-
maschine ablesen und protokollieren.

» Temperatur der Lager, Wicklungen usw. bis zum Erreichen des Behar-

rungspunktes uberwachen und protokollieren (soweit mit verfugbaren
Messeinrichtungen moglich).
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10. Technische Daten

Servamaotar WS ML 202-6 vy
Baugralie o) 11 12
Drehzahl- u. Spannungswvariante Oyl Blyy B2y
stillstands drehmoment Mgq fm 0.1 0,2
stillstands stram lyg A 0.&0 0,93
Bemessungsdaten
Bemessungsspannung Uy Y 230 230
B ermessungsdrehrmorment i, h 0,09 01a
Bermessungstrom ly A (.6 0,9
B ermessungsdrehz ahl ng min’! G000 G000
Bernessungsleistung Py Wy 50 110
Spannungskonstante ko Y i /1 0oomin! 14,5 18,4
Wicklungswiderstand R .., O hrn 38,90 18,30
Wicklungsinduktivitst L., mH 6,5 4,5
Maxirmalwerte
max. Drehmoment Mo, Hm 0,40 0,80
MaX. Strom lpe. A 2.5 4.2
mechanische Angaben *
Liuferragheits moment J, lgerm?® 0, 06 0,08
fasse m (ohne Bremse) kq 0.8 0.8

V) Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min™ als verkettete Spannung angegeben.
2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

19
PG7
[(e]
=|©
S
2—» [+
16 K
Lange [rmim] Biegeradius
Baugrii e K Br
11 a3 10 % Kabeldurchmesser
12 g9 10 % Kabeldurchmesser

M3x7
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=3

Servomotar 2S00y
Baugrolie (x) 21 22 23 24

Drehzahl- u. Spannungsvariante o) | 4200 | 4400 | 4200 | 4400 | 4200 | 4400 | 4200 | 4400
Stillstandsdrehrmoment fgg M i, 0.4 0,6 0.8
Stillstands strom lyg Al 0,50 0,4 0,9 0,5 1,2 a7 1,5 a9
Bernessungsdaten
B emessungsspannung Uy vl 220 | 400 220 | 400 20 | 400 20 | 400
B ernes sungsdrebmoment i, M 0,19 0,26 0,55 a,72
B ermessungstrom Iy ol 06 | 05 0,0 | o5 1,1 | a7 .5 | 09
Eemessungsdretzahl ny min! 4500 4500 4500 4500
B ermnessungsleistung Py W a0 170 260 0
S pannungskonstante ke " W ooomin'] & EERY 37,5 636 43 8 707 45,3 80,6
Wicklungswiderstand B . Ohm| 53 095 26 IF 19,4 a3 14,6 46,5
Wicklungsinduktivitdt Ly, mH| 30,7 54 21.5 G615 17,5 455 14,5 46,2
Maximalwerte
max, Drehmorment M., M 0,5 1.6 24 N
rnax. STrom |y, al 25 | 19 20 | 23 50 | 3.1 65 | 26
rmechanische Angaben *
Liufertrd gheits morment 1, kgem® 0,05 0,08 a,1 0,13
Masse m (ohne Bramsa) kg 0,9 1.1 1,45 145

" Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min-' als verkettete Spannung angegeben.

2) Mit Resolver; ohne Haltebremse

C
— D /—
18
o 3
o @ 5
R e N N R i
‘ Dy
25 ][]
N W 4
24 L
La'a'nEBL
Bauat ohne Bremss mit B remse
Baugriiie Fesowr Encoder Fezdwer Encoder
A 106 149 139 192
e 121 164 154 207
23 136 179 169 222
2 151 194 154 237

D - 11




Technische Daten

Servarnotar

3.5 M.200yyyy

Baugrolie ) 31 32 35 33 34

Drehzahl u, Spannungsvariante (w1 | 32wy | 24yy vy | My ey vy |y My
Stillstandsdrehrmorment Wigg M 0,65 1,3 19 2.5 2
Stillstandsstrom lyg A1 | 0,7 1,7 1,0 1.4 2.0 1,8 2.1
Bermessungsdaten
B ermnes sungs spannung Uy v 220 | 400 220 | 400 400 FEN 400 400
B emes sungs drehrmoment i, R 0,50 1,14 1,60 215 2,50
B ernes sungstrom |y sl 10 | 06 1.6 | 1.0 1,2 2,7 | 18 18
Bemessungsdrebzahl ny min’! 2000 20aa 2000 2000 a0
Bemessungsleistung Py Wy 170 260 Sad GaE0 a0
5 pannungskonstante ke W T000min '] 52,3 840 66,5 110,2 | 1146 | 707 118,8 | 1230
Wicklungswiderstand B Ohml 285 75 12,7 3.5 209 5.4 15 11,6
Wicklungsinduktivitdt Ly, mH| 33,3 a8 21,5 62 40,4 11,7 332 26,7
Maxirmalwerte
max. Drehmoment .. M1 2,60 5,2 fh 10,0 12,0
max, Strom |y sl 45 | 2.4 7.2 | 43 6,1 13,00 7.7 9
mechanische Angaben
Liufertrdgheits morment 1, kocm?® a,39 0,55 0,032 1,2 1.5
fasse m (ohne Bramsa) kg 1,9 2,3 2.5 3.3 4

" Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min" als verkettete Spannung angegeben.

2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

V
22
o led
ol CF
ol - —-l-— — — — — 4 - —
% gv \
\M4x14
, \
NI 9
30 |, L
La'a'nge L
Bauart ohne Bremse mit B remse
Baugrilze Fesdwr Encoder Fesdwer Encoder
ey 115 171 142 204
e 133 1249 1 GG 222
je£] 169 225 202 258
e 127 243 220 276
25 151 207 154 240
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Servomotor 4.5 M 200wy
Baugrolie (x) 41 42 43 44

Drehzahl- u. Spannungsvariante (vl | 32vy I Adyy | B2yy | Bdyy | Bdyy iy
Stillstands drehmoment figg M 2.6 53 7.5 0.5
Stillstandsstrom |y al 21 ] 1.9 85 | 41 4,8 &,
Bernessungsdaten
Bemessungsspannung Uy Wl 230 | 400 230 | 400 400 400
B ernes sungsdrebmoment i, M 2,30 4 & g, 40 8,50
B emessungsirom |y Al 3.0 | 1.9 5.9 | 3.8 4.4 &, 10
Eemessungsdretzahl ny rnin! J000) 3000 3000 000
B ermnessungsleistung Py W 720 1440 2000 ;70
Spannungskonstante k, ! v ooomin 'l 70,7 118, 0 70,0 10,3 | 1329 1 127.3
Wicklungswiderstand B .. Ohrm| 3.6 9.6 1,7 4. 2 3 1,65
YWicklungsinduktivitdt Ly, mH| 15,9 41,5 0.8 24 19,2 11,7
Maximalwerte
max. Drehmoment My, M 10,40 21,2 20,0 28,0
Fax, STrom g, Al 1819 I 11,6 395 25,1 294 38,3
rmechanische Angaben *
Liufertrd gheits morment J, kgem® 1,9 2,68 4,15 &, 05
Masse m (ohne Bramsea) kg 4.5 5.7 76 a7

" Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min-" als verkettete Spannung angegeben.
2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

— L1
“ T / “
32,
> :4
©| ©1 &
g -4+ — % -
2 =X N~
\M5x14 @
! D \ | \
i: :10
40 |, L . « 102 x 102 .
L:'a'nge L
Baust ohne Bremee mit Bremse
Baugriliie Fesdwer Encoder Fesd.wer Encoder
H 155 191 137 223
42 135 M 27 253
43 230 266 262 295
44 286 322 38 354




Technische Daten

Servamaotor S S ML 200wy vy
Baugralie )] L1 L2 L3 54 5L
Drehzahl- o, Spannungsvariante (61| 3y Bdyy | vy | 3wy By
Stillstandsdrehrmorment Mgg Wm| &6 10,5 13,5 17 22
Stillstandsstrorm lyg Al 4.7 7.2 E 10,6 12,8
Bermessungsdaten
Bemessungsspannung Uy W 400 400 400 400 A1)
B ernes sungs drehmoment i, M| 56 8.5 10,7 14.5 17.5
Bemessungstrom ly Al 4.2 0,2 i ERE) 10,5
Bemessungsdrebzahl ny min '] 3000 3000 3000 3000 3000
Bermessungsleismng Py w1, 78 287 ERE 4 L5 L5
S pannungskonstante ke ! witooomin !l 12002 | 1245 | 1259 | 1372 | 1471
Wicklungswiderstand B .. Ohrn| 3,45 1.7 1,36 1,11 0,95
Wicklungsinduktivitdt Ly, mH| 20 12,5 10,5 11 10,5
Maxirmalwerte
max. Drehmoment Wy M| 19,8 31,5 40,5 E1.0 05,0
A, S0 ey Al 224 EER 457 52,8 03,7
mechanische Angaben
Liufertragheitsmorment 1, kogem®] 6,05 0.3 10,6 9.5 1.7
tMasse m (ohne Bremse) kg a3 03 11,2 14 17

Y Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min als verkettete Spannung angegeben.
2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

1306

40 41/
)
of[ | I |
Sy R
M8x20
Y — \
3,5 |
S~
50 L 142 x 142
Lange L
Bauart ohne Bremse mit Bremse
Baugrofie Resolver Encoder Resolver Encoder
51 186 205 229 248
52 220 239 263 282
53 237 256 280 299
54 230 290 314 333
55 305 324 348 367




Technische Daten

Servomotor B35 ML 200y
Baugraolie )| &1 62 o] B
Drehzahl- u. Spannungswariante () | 3dvy | 3wy | 3dwy iy
Stillstands drehmoment figg 13,5 19 27 29
Stillstands strom 4o 10,6 13,4 15,0 17.2
Bernessungsdaten
Bemessungsspannung Uy 400 400 400 400
B ernes sungsdrebmoment i, 10 14 15 24
B emessungsirom |y 8,4 10,8 11.8 14,7
Eemessungsdretzahl ny 3000 3000 3000 E
B ermnessungsleistung Py 3.14 4.4 503 7 54
S pannungskonstante ke Y yilooomin '] 1089 | 121,68 | 1259 | 1442
Wicklungswiderstand B . 1.5 .88 0,74 0,31
YWicklungsinduktivitdt Ly, 14,8 10,6 0.2 5.6
Maximalwerte
max. Drehmoment My, 40,5 57,0 65,0 | 1015
Max, STrom |y, 53,0 B, 8 74,8 &0
rmechanische Angaben *
Liufertrd gheits morment 1, 10,8 15,7 18,8 9.5
Masse m (ohne Bramsea) 11,9 18,3 21,5 27

» Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min™ als verkettete Spannung angegeben.
2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

180j6
24k6
|

3,5

i

12

50

vy

. 190 x 190 .
L:'a'nge L
Bauart ohne Bremese mit Bremse
Elaugn'jﬁ.e Fesdwr Encoder Fezdwer Encoder

E1 192 211 238 2a7
(= 226 245 272 291
E3 243 262 289 3038
(= 311 330 as7 76




Technische Daten

Servamaotor F3 5 W 200wy
Baugralie )] 71 72 73
Drehzahl- u. Spannungsvariante (41| 3dyy | 3dyy Py
Stillstandsdrehrmorment Mgg Wm| 26 32 41)
Stillstandsstrorm lyg Al 16,9 21,3 23,9
Bermessungsdaten
Bemessungsspannung Uy W 400 400 400
B ernes sungs drehmoment i, M| 20 23 25
Bemessungstrom ly Al 141 164, 8 17,3
Bemessungsdrebzahl ny min '] 3000 J000) E
Bemessungsleistung Py A 722 817
Spannungskonstante k! A ooomin ] 131,585 | 1287 | 1428
Wicklungswiderstand B .. Chrn| 0,46 0,3 0,27
Wicklungsinduktivitdt Ly, mH] 5.1 3.7 3.4
Maxirmalwerte
max. Drehmoment My, M| 780 96,0 | 1200
A, S0 ey Al 6k9 82,9 Q3,0
mechanische Angaben
Liufertrdgheits morment 1, koem?] &7 81 101
Masse m (ahne Bremse) kgl =28 32,5 40

" Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min als verkettete Spannung angegeben.

2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

=2 IS
40
.19
o e
o — - ] I R |
® QL h
\M10x22
A 7 | ‘ \
SRE
58 [ L . 190 x 190 .
Lfa'nEEL
Bausat ochne Bremse mit B remse
BaLgriiie Fesd\wer Encoder Fezdwer Encoder
Fill 240 258 254 303
72 263 252 307 326
73 295 317 342 361




Technische Daten

Servomotor B 5 M0 0-yvyy
Baugriolie o) ] B1 B B3 B4
Drehzahl- U, Spannungsvariante (v | 24wy Adyy 2wy 2wy
Stillstands drehmoment figg Mm| 40 ot 93 115
Stillstands strom 4o Al 21,8 358 33,1 42,1
Bernessungsdaten
Bemessungsspannung Uy Wl 400 400 400 A1)
B ernes sungsdrebmoment i, M| 30 S 0 &t
B emessungsirom |y Al 178 278 28,0 32,4
Eemessungsdretzahl ny min Y| 3000 3000 2000 2000
B ermnessungsleistung Py k] 942 15,71 14 &6 17,8
Spannungskonstante k, ! wAooomin ] 1570 | 162 | 2404 | 5333
Wicklungswiderstand B .. Chr| 0,25 0,173 0,15 0,11
YWicklungsinduktivitdt Ly, mH| &7 3.3 4.8 3.4
Maximalwerte
rmax. Drehmoment Wy M| 1200 204,0 279,10 L0
Max, STrom |y, Al 8ED 1394 1290 154,73
rmechanische Angaben *
Liufertrd gheits morment 1, kgem?] 78,1 1136 | 1528 | 190,17
Masse m [ohne Brems a) kgl 43 54 74 e

» Scheitelwert der Motor-EMK bei 1000 min als verkettete Spannung angegeben.
2 Mit Resolver; ohne Haltebremse

230

——

< 40 >
19
o)
SIN U I 1T
\M12x30
=3\
‘ il \
J 18
L1t L R 240 x 240 .
Ldnge L
Banart oline Emam 1a mit Bram 1e salla
Bang kb ks Fegoller Eb g 1 Fagober E wcioder @0 L1
31 311 322 Jr 3 a0 A3 a
32 ara 220 Ly | o) 33 a
5 L7 o) S15 25 12 110
ol 515 S5 5. Sl 12 110




Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien

11. Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien
M A
Mmax_ R
Kurzzeitbetrieb ;
My~ ; ;
Dauerbetrieb E E
1 1 >
| | | n
NMmax Np No
KEB Art.Nr. Mmax Mdo MN n, Ny Ny KEB Art.Nr. Mmax Mdo MN n, Nyax Mo
[Nm] [1/min] [Nm] [1/min]

11.SM.20B-62N0 | 0,4 0,1 0,09 6000 12650 21900 | [42.SM.200-3200 | 21,2 5,3 4,6 3000 2100 4600
12.5M.20B-62N0 | 0,8 0,2 0,18 6000 10550 17650 | |42.SM.2xx-34xx | 21,2 53 4,6 3000 1700 5100
21.SM.200-4200 | 0,8 02 0,19 4500 4250 11200 | |43.SM.2xx-34xx 30 75 6,4 3000 1850 4250
21.SM.2xx-44xx 08 02 0,19 4500 6850 14500 | |44.SM.2xx-34xx 38 95 85 3000 2300 4400
22.SM.200-4200 | 1,6 04 0,36 4500 3850 8650 | |51.SM.2xx-34xx | 19,8 6,6 56 3000 1950 4700
22.SM.2xx-44xx 16 04 0,36 4500 4000 8850 | |52.SM.2xx-34xx | 31,5 10,5 8,5 3000 2250 4500
23.SM.200-4200 | 24 06 0555 4500 3300 7400 | |53.SM.2xx-34xx | 40,5 13,5 10,7 3000 2000 4450
23.SM.2xx-44xx 24 06 055 4500 3700 8000 | |54.SM.2xx-34xx 51 17 14,5 3000 1800 4100
24.SM.200-4200 | 3,2 08 0,72 4500 3050 7150 | |55.SM.2xx-34xx 66 22 17,5 3000 1450 3800
24.SM.2xx-44xx 32 08 072 4500 3000 7000 | |61.SM.2xx-34xx | 40,5 13,5 10 3000 1550 5150
31.SM.200-3200 | 2,6 065 0,60 3000 2150 6200 | |62.SM.2xx-34xx 57 19 14 3000 1700 4650
31.SM.2xx-34xx 26 0,65 0,60 3000 2500 6650 | |63.SM.2xx-34xx 66 22 16 3000 1900 4450
32.SM.200-3200 | 52 1,3 1,15 3000 2000 4850 | |[64.SM.2xx-34xx [101,5 29 24 3000 1950 3900
32.SM.2xx-34xx 52 1,3 1,15 3000 2150 5100 | |71.SM.2xx-34xx 78 26 20 3000 2250 4300
33.SM.200-3200 10 2,5 2,15 3000 2250 4600 | |72.SM.2xx-34xx 96 32 23 3000 2400 4350
33.SM.2xx-34xx 10 25 2,15 3000 2400 4750 | [73.SM.2xx-34xx | 120 40 26 3000 2250 3950
34.SM.2xx-34xx 12 3 25 3000 2600 4550 | |81.SM.2xx-34xx | 120 40 30 3000 1400 3600
35.SM.2xx-34xx 76 19 1,6 3000 2300 4900 | |82.SM.2xx-34xx | 204 68 50 3000 1650 3450
41.SM.200-3200 | 10,4 26 2,3 3000 1850 4600 | |83.SM.2xx-24xx | 279 93 70 2000 1100 2350
41.SM.2xx-34xx | 10,4 26 2,3 3000 2200 4850 | |84.SM.2xx-24xx | 345 115 85 2000 1250 2400




Axial- und Querkraft

12. Axial- und Querkraft

[=3

Angaben fur eine Lebensdauer von 20000 Stunden. F_ und F, dirfen
nicht gleichzeitig auftreten.
Bei einer Querkraft F in der Wellenmitte konnen die u.a. Werte um 10 %
Uberschritten werden.

Cruerkraft Fg [M] Daiz k=t Fy [M]
it bei Drehzahl n [min'] bei Drehzahl n [min']
2000 | 2000 | 4000 | &000 | 2000 | 3000 [ 4000 | &OO0

1x 120 85 75 £ 40 23 25 20
2 200 115 a5 S0 £7 33 28 17
ek 400 250 =00 280 133 1Mz 100 o
& A0 S0 520 S0 233 193 173 157
Cx A0 40 00 SO0 257 21z 200 107
£ ae0 E200 £ 50 203 227 223 217
i 1100 720 740 720 357 2£0 247 240
£ 1200 | 1450 | 1400 [ 1200 | &00 43 467 433

Fa: zulassige Querkraft am Wellenende

Far zulassige Querkraft in Wellenmitte (=F_ + 10 %)

F,: zulassige Axialkraft

12.1 Wellenbeanspru-
chung

Die Dauerfestigkeit der Welle und die Lebensdauer des Lagers bestim-
men die zulassige Querkraft F, am D(rive-End)-seitigen Wellenende.

F,=Fg,/3




Axial- und Querkraft

12.2 Abtriebselement

12.3 Vorspannfaktor

13. Anschluss
13.1 Steckerbelegungen

Anschluss
Leistungsstecker
Grole 1

Anschluss
Leistungsstecker
Grolke 1,5

Der kleinstmdgliche Wirkkreisdurchmesser des Abtriebselementes lafit
sich wie folgt berechnen:

O

Wirkkreisdurchmesser des Abtriebselementes

D = k*2"M, k:  Vorspannfaktor
" Fem F... zulassige Querkraft
M,: Beschleunigungsmoment des Antriebes

Erfahrungswerte fur den Vorspannfaktor k:
ca. k=15 fur Ritzel

ca. k=1,2bis 2,0 flr Zahnriemen

ca. k=2,2bis 3,0 fur Flachriemen

Auch bei dynamischen Vorgangen wie Bremsen und Beschleunigen ist
die zulassige Querkraft F nicht zu Gberschreiten, um eine mechanische
Zerstorung des Motors zu vermeiden.

Servomotor

) Stecker Kabel
Leistungsstecker P IM B ezeichnung Ader
(Draufsicht)
1 |J 1
4 i 2
3 Wi 3
2 FE Grin-Gelb

A Eremse + 5
E Eremse - &
o PTC-Kontakt(T1) 7
D PTC-Kontakt (T2) g

Stecker k. atbel

PN Eezeichrnung Ader
L L |
i i 2
Wi Wi 3

PE PE Grin-Gelb

+ Eremse + 5
- Eremse - &
| PTC-Kontakt(T1) 7
2 PTC-Kontakt(T2) g




Anschlussbelegung

Leistungsanschluss
GrofRe 11 und 12

Anschluss Resolver
GroRe 11 und 12

Anschluss Resolver

[=3

Kabel

Bezeichnung Ader
U 1
V 2
W 3

PE Grin-Gelb

Bremse + 5
Bremse — 6

PTC-% nsehluld
(230N /400N - K lasse]

1.3 PTC-Fihler
(Eeihens chaltung) |

mazx Kalmderstand der P TC -F dhlerkete [02] 00
Fehlemuslaseberzich [£2] = 1650
Fehlemicksezberzich [52] = 500
12345678 RJ45 B ezeichnung| Aderfarbe
PIN
‘I - -
2 - -
3 SIN REF driin
4 SIN blau
5 SIN_LO rot
o] 5N REF LO gelb
7 CO5 grau
8 COS 1O rosa
Servomotor Stecker PBezeichnung| Aderfarbe
Resolversfecker K ontakt Nr.
(Draufsicht) ] SIN LO ot
2 COS5 LO rosa
5 SIN REF _LO gelb
7 SIN_REF griin
10 SIN blau
11 COS grau

Kontakte 3, 4, 6, 8, 9 und 12 sind nicht belegt.




Anschlussbelegung

Anschluss
SIN/COS-Geber

Anschluss
EnDat-Geber

Anschluss
Hiperface-Geber

Servomotor
SIN/COS-Geberstecker
(Draufsicht)

Servomotor
EnDat-Geberstecker
(Draufsicht)

Servomotor
Hiperface-Geberstecker
(Draufsicht)

Stecker |Bezeichnung| Aderfarbe
PIN
1 A (+) qrin
2 M) aelb
3 B {+ dgrau
4 D{-) violett
5 C (+) weild
& C{-) braun
7 GND weild / griin
10 +5V grau / rosa
11 B (+) blau
12 B {-) rot
13 E (- rosa
14 D+ schwarz
Kontakte 8, 9, 15, 16 und 17 sind nicht be-
legt.
Stecker |Bezeichnung| Aderfarbe
PIN
7 +5V weild
8 Clock (+) schwarz
g Clock {-) violett
10 COM braun
12 B (+) blau
13 E () rot
14 Data {+) grau
15 A (4) qrin
16 A () gelb
17 Data (-} rosa

Kontakte 1...6 sind nicht belegt.

Stecker |Bezeichnung| Aderfarbe

PIN

4 REF_SIN {-) rot

5 REF_COS {-) agelb

o Data {+) drau

7 Data (-) rosa

8 SIN (0 blau

9 COS (4) qrin
10 +7.5Y braun
11 COM weild

Kontakte 1, 2 und 12 sind nicht belegt.




Haltebremse

Motorkabel und
Geberkabel

14. Optionen
14.1 Haltebremse

[=3

Die UL-abgenommenen Motor- und Geberkabel kdnnen fertig konfek-
tioniert in verschiedenen Langen bei KEB erworben werden. Die Kabel
sind schleppfahig und flr einen dauernden Biegeradius von 120mm

ausgelegt.

Mot oy p Ta.5 bl 202wy da 5 b 200y 335 W 200 ey | a5 WL 200wy
Haftrnomeant [him] 04 2 45 o

T ighaits momant [kgcm’] 0022 0,08 018 054
max. Drahzahl [min'1] 10.000 10.000 10.000 10.000
Massa [kg] 014 o1a 035 052
Bamassungsspg. [W] 24 b 10

Bamassungsstrom [4] 033 0 s 05 075

A bfallzeitt2 [ 5] 10 25 35 400
Ansprachwarzug 111 [ms] 2 P, P, 2
Anzugsaitil [ 5] & & T T
Laistung [u'] 2 11 12 12
Ty o1.F1.220 02.F1.320 05 F1.320 D5 F1.220
Wota ity p a5l 200y a5 200y TS5 bl 200wy § 35 200wy
Haftrnomeant [Mm] 138 L) el 145
Trigheits moment [kac ] 1 &5 £ £Q E
max. Drahzahl [min'1'| 10.000 10.000 10.000 2000
fasse [kal 1 195 =) 5 35
Bamassungsspg. V] 24 +Ek -1

Barmnassungsstnom [A] 023 1,09 109 21

A bfallzaitt2 [ms] 50 o o0 150
Ansprachverzug 111 [ms] 3 3 3 12
ANZUgsTaitt] [rs] 30 22 22 5
Laistung [u'] 24 26 26 S0
Typ or.F1.220 o2 F1.320 2 F1.320 10.F1.220

Die angegebenen Schaltzeiten werden bei eingestelltem Nennluftspalt
(Xmin) erreicht. Es sind Mittelwerte, deren Streuung von der Stromver-
sorgung und der Spulentemperatur abhangen. Die Bezeichnung der
Schaltzeiten entspricht DIN VDE 580.

Die Motoren der Baureihe 11...84 mit eingebauter Haltebremse sind
nicht mit axialen Kraften zu belasten, da dadurch der Arbeitsluftspalt der
Haltebremse verandert und die Haltebremse funktionsunttchtig wird.
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General

1. Introduction
1.1 Intended Use

2. Safety Instruc-
tions

GB-4

The synchronous servo motors KEB COMBIVERT SM serve for the ope-
ration on digital servo controllers and are intended for industrial systems.
They comply to the harmonized standards of the series VDE 0530/EN
60034. The use in hazardous areas is prohibited, unless it is explicitely
permitted (observe additional instructions).

 All works on the installation are to be carried out in a de-energized
state.

* In the case of synchronous motors with rotating rotor a high voltage
is applied onto the motor connections.

« After mounting the motor check the faultless function of the brake (if
available).

» Repairs may be carried out only by the manufacturer or repair places
authorized by him. Unauthorized opening and improper tampering can
lead to bodily injuries or damages to property.

» Before starting up motors with featherkey in the shaft end, the fea-
therkey must be secured against flinging out, if this is not already pre-
vented through output components like belt pulley, clutches or similar
elements.

« The motors are not intended for direct connection to the three-phase
system. They must be operated by a servo controller. A direct power
connection can lead to the destruction of the motor.

« The motors can reach a surface temperature of more than 100°C. No
temperature-sensitive parts may lay close to or be attached onto the
motor. If necessary, protective measurements must be taken against
touching.

» The optional built-in deadlock holding brake is only designed for a
limited number of emergency stops. The use as a working brake is
not permitted.

» For motors with plug connection and built-in brake you must install the
varistor required for the brake wiring at commissioning.

» The thermistor fitted in the winding is to be connected and evaluated
by a suitable wiring, for the protection of the motor against thermal
overload in case of slow changes. Attention: The thermistor does not
represent an all-around protection of the winding.



General E

3. Transport and
Storage

4. Installation

4.1 Type of Protection

After final tests all motors leave the factory in perfect condition.

On delivery check the motor for outside damages. If you should deter-
mine transport damages, then a notice of damage is to be issued in the
presence of the carrier. If necessary, stop the commissioning of these
motors.

Screwed-in ring bolts are designed for the weight of the motors, i.e. the
attachment of additional loads is prohibited.

The storage is only permitted in closed, dry, dust-free, ventilated
and non-vibrating environments. Before commissioning measure the
insulation resistance. In case of values < 1 kQ per volt of rated voltage
dry the winding (voltage of insulation resistance meter: 1000 V). After
a longer storage (> 3 months) operate the motor at slow speed (< 100
min') in both directions, so that the lubrication can spread evenly in the
bearings.

Damages that occur as a result of improper handling are not subject to
our warranty.

When installing the motor make sure of even supporting surface, solid
foot or flange mounting and exact alignment in case of direct coupling.
Turn the motor shaft by hand and listen for abnormal slipping noises.

The motors of the series 11...84 are designed in the type of protection
IP65 (shaft gland IP64, optionally with shaft sealing ring IP65). The only
exception is the built-on version "Shaft end upwards" (IM V3, IM V36),
as here no liquid may remain in the D-side flange bearing end-shield.
By turning the flange sockets any outgoing cable direction can be adjusted
(rotatable by 90° each). Attention: In the case of improper execution of
the work the type of protection IP65 is no longer warranted.

If connector systems are used, then the type of protection IP65 is only
achieved with correctly wired and firmly tightened mating connector.

GB-5



General

4.2 Ambient Temperatu-
re /| Cooling

4.3 Output Components

5. Electrical Con-
nection

6. Operation and
Maintenance

GB-6

Ambient temperature: -5°C. . . 40 °C (194 °F)

Site altitude: < 1000 m above sea level

The motor must be mounted in such a manner that the ventilation is
not obstructed, i.e. sufficient heat dissipation through convection and
radiation must be ensured.

If the motor is equipped with a separate ventilator, it must be connected
correctly. The exhaust air of neighbouring units may not be sucked in
again directly. For three-phase separate ventilator connection the correct
direction of rotation is to be checked (direction arrow towards ventilator
housing).

The rotor of the motor is dynamically balanced through a full featherkey
in the shaft end according to DIN 6885 Sheet 1.

For motors with built-in radial sealing ring (option) only a reduced maxi-
mum speed is permissible according to the instruction manual.

For putting on or taking off output components (gear wheels, belt pulleys,
clutches and similar parts) suitable devices are to be used. The bracing
must be carried out on the D-side shaft end (Drive-End).

Attention: Servo motors are precision drive components, no shocks or
impacts may arrive at the motor.

All work may be carried out only by qualified technical personnel on the
motor atrestin de-energized status and secured againstrestarting. Verify
the safe isolation from supply!

The connection must be carried out in such a way that a permanently
safe, electrical connection is maintained. Pay attention to a safe protec-
tive conductor connection.

In case of changes as compared to the normal operation, e.g. increased
temperature, noises, oscillations, find out the cause, if necessary, contact
the manufacturer. In case of doubt switch off the motor!

The maintenance of the motor is limited to the cleaning of the motor
surface.

The radial groove ball bearings of the motor are lubricated for life and
are designed for nominal service life of 20.000 hours.

Motors with shaft sealing ring must be built in in connection with trans-
missions, that prevent a dry running of the shaft sealing ring. Otherwise
it comes to squeaking noises, and an overheating of the motor because
of the increased friction.
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7. Part Code The KEB servo motors of series 11...84 have the following standard
design:
* UL/CSA - Acceptance test (PRGY2.E224106)
* Rotatable angular flange socket for encoder and motor connection
» Vibration quality "R" according to DIN ISO 2373
» Shaft end with featherkey balanced according to ISO 8821
* Resolver 2 pole
» Type of protection IP65 (IP64 at shaft gland)
» Type of construction B5
* PTC-resistor

Further definitions can be taken from the following key.

2 2Js m)[4][o][0}{6][2][0] 0]

Encoder

2-pole resolver

Incremental encoder

: Stegmann Hiperface Singleturn SRS 50/60

: Stegmann Hiperface Multiturn SRM 50/60

: Heidenhain EnDat Singleturn ECN 1113/1313 512 Inc
: Heidenhain EnDat Multiturn EQN 1125/1325 512 Inc
: Heidenhain Sin/Cos Encoder ERN 1387 2048 Inc

: Heidenhain Sin/Cos Encoder ERN 1185 512 Inc
Heidenhain EnDat Singleturn ECI 1317 32 Inc
Heidenhain EnDat Multiturn EQI 1329 32 Inc

: Connector/connector turnable angular flange connector

: Plug Size 1,5/ connector angular flange, across outgoing

: Plug Size 1,5 / connector angular flange, outgoing to B-side
: 1,5 m cabel for motor and encoder

190 V (230V class) 4: 330V (400V class) |

1500 RPM 4: 4000 RPM
2000 RPM 6: 6000 RPM
3000 RPM

without brake; with feather key; IP65 (standard)

Standard with brake

Standard without feather key

Standard with brake, without feather key

Standard with oil-tight flange IP65 (Radial shaft seal ring)
Standard with brake and oil-tight flange

Standard with center hole M5

Standard with brake and center hole

: Standard without feahter key and oilt-tight flange

. Standard with brake, without feather key and oil-tight flange

Connection

Voltage |

Speed

Version

Cooling Self-cooling with flange B5 IFT5 compatible
Separate cooling with flange B5 IFT5 compatible
Self-cooling;foot

Separate cooling; foot

WN2QIOQOTOXRRWON 2N 2INIZXAQDITOODZ>00

Motor Type | 2: Three-phase synchronous motor |

Unit Type |SM:Servo motor |
Size [11...84 |
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8. Project design
8.1 Selection of the Ser-
vo Motor

8.2 Selection of the Ser-
vo Controller

GB-8

Calculate the following values before you selection the servo motor:

* Determine inertia (J, ) of the application without motor

« Calculate required peak torque (M, ___ ) of the application at the drive.
The inertia of the motor (JMot) can be accepted here with 1/5 inertia
(JApp) of the application.

« Determine the effective torque (M_;) via the time.

Now the motor can be selected on the basis of the calculated values
and the technical data of the following pages. The following selection
features must be observed:

calculate | motor data
r]max = r]N
< M
Lmax — max
eff E IVIdN
I/ 10 <

For examination or optimization it can be calculated again with the real
motor data.

The selection of the servo controller occurs via the max. short time cur-
rent limit and the output rated current.

M, -« Stall current (1d0)

Lmax

Stall torque (MdO0)

Max. short time current limit

Effective torque ¢ Stall current (Id0)
Stall torque (MdO0)

Output rated current




KES [

9. Start-up

9.1 Before Switching on

9.2 Switch on the Motor

Before initial operation and after major inspections, check the complete
plant both from a mechanical and electrical point of view.
The procedure should include checks that:

the installation and the operating conditions comply with the specified
name-plate data,

the motor is properly installed and aligned,

the driving elements are properly adjusted (e.g. proper belt tension,
coupling properly aligned and balanced),

the motor is properly wired (power cables and leads of monitoring
devices),

The earthing and equipotential bonding have been made as specified
in the applicable regulations,

all fastening screws, connecting elements and electrical connections
are properly tightened,

the key is safed unless prevented otherwise by driving elements such
as pulleys, couplings etc.

the forced ventilation is correctly connected and in proper service
condition,

the direction of rotation of the fan motor corresponds with the direction
arrow on the fan housing,

the cooling air flow is not impaired (the hot outlet cooling air must not
be drawn in by the fan!),

the brakes, if provided, are inspected for proper functioning.

The following measures are recommended to be taken after installing
or inspecting the motors:

Start the motor with no load.

Check the mechanical running for any noise or vibrations on the bea-
rings or end shields.

If there is any abnormal noise or the motor runs unevenly, switch it
off immediately and find out the cause.

If the mechanical running improves immediately after the motor has
been switched off, there is an electrical or magnetic cause. If this is
not the case, there is a mechanical cause.

If the mechanical running is smooth at no load, load the motor. Check
the running smoothness, measure the voltage, current and power and
record them. Measure and record these values also for the driven
equipment, if possible.

Monitor the temperatures of the bearings, windings etc. until they
have stabilised and record the values (as far as this is possible with
the available measuring equipment).
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Technical Data

10. Technical Data

Servo motor WS ML 20 2-6 vy
Size (x) 11 12
YVoltage and speed wariant (y) Biyy B2y
Stall orgque Wiy M 0.1 0,2
iCurrent at stall targue lyq A 0,60 0,93
Mominal Rating
Rated voltage Uy W 230 230
Rated rorque i, W 0,09 01&
R ated current |y A 0.6 0.9
Rated spead ny min’! Q] G000
Rated power Py [ B 110
oltage constant ke, M W 1 000min! 14.8 18,4
Yinding resistance B, Ohrn 38,90 18,90
YWinding inductance L., mH 6,5 4,5
Max. walues
max. torque M. M 040 0,80
PaX. Curment |z A 2.5 4 2
mechanical data
Inertia J legem® 0,06 0,08
Weight m kg 0,8 0,8

Y Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.
2 With resolver; without holding brake

19
PG7
M3x7
[(e]
- |©
S
2—» [+
16 K
Length [mim] Bending radius
SiZe K Br
11 g3 10 % cable cross section
12 a9 10 % cable cross section
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Technical Data

=3

Servo rmaotor 2S00y
Size () 21 22 23 24

vaoltage and speed variant () | 4200 | 4400 | 4200 | 4400 | 4200 | 4400 | 4200 | 4400
Stall tarque Mgy 1l i, 0.4 0,6 0.8
Current at stall torque lyg Al 0,50 0,4 0,9 0,5 1,2 a,7 1.5 0.9
Worminal Rating
Ratedwoltage U, v 230 | 400 220 | 400 20 | 400 20 | 400
Rated torgue i, 1l 0,19 0,26 (0,55 a,72
Rated current |y, al 06 | 05 0,0 | o5 1.0 | a7 1.5 | 09
Rated spead ny min! 4500 4500 4500 4500
Rated power Py W a0 170 260 0
oltage constantk, ! Y 000min!] 2 39 37,5 A6 438 70,7 45,3 80,6
Winding resistance B, Ohrn 53 005 26 i 19,4 50,8 14.6 46,5
winding inductance Ly., mH| 20,7 G4 21,5 61,5 17,5 455 14.5 46, ¢
fax, walues
max, torque .. M 0,8 1.6 24 3,4
Max. current |, al 25 | 19 39 | 2.3 50 | 3.1 65 | 16
mechanical data ¥
Inertia J, kgermd 0,06 0,08 a,1 0,13
W eight m kg 0,9 1,1 1,25 145

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2 With resolver; without holding brake

C
— D F— f
18
ey 3
o ¢ 3
R e N | 2
‘ D )
25|
N 4
24 L
Le L
Twpe without brake with brake
Size Fesdwr Encoder Fesdwer Encoder
2 106 149 139 192
= 121 164 154 207
23 136 179 169 222
24 151 194 184 237
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Technical Data

Sarvo rmotor 33,5 L2 00 -y yy
Size (x] 31 32 35 33 34

voltage and speed variant (v) | 32yy | 34wy vy | My ey vy |y My
Stall tarque Mg [Ty 0,65 1,3 1.8 2,5 2
Current at stall torque Iy Al 10 | 0,7 1,7 1,0 1.4 2,0 1.8 2,1
Norinal Rating
Rated woltage Uy U EELL | 400 230 | 401 4400 220 401 400
Rated torgue i, R 0,60 1,15 1,60 215 2,50
Rated current Iy al 10 | a6 1.6 | 1.0 1,2 2,7 | 16 18
Bated speed ny rnin’! 2030 2040 2000 2000 2000
R ated power Py W 170 260 Saa 680 Fag
W oltage constant ke Wy ooomin'] 52,3 84,9 65,5 110,21 1146 a7 115,88 | 1220
Winding resistance B, ohml 28 5 75 12,7 345 20,9 5.4 15 11,6
Winding inductance Ly.y mH| 32,3 a8 21,5 62 40,4 11.7 EEN- 26,7
Max. walues
Mhax. torque W M 260 5,7 fh 10,4 12,0
M. Current |y, sl 45 | 2.8 7.2 | 43 £, 1210 7.7 91
tnechanical data
Inertia 1, legerm® 0,29 0,55 0,97 1,2 1.5
W eight m kg 1.0 23 2.5 33 4

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2 With resolver; without holding brake

V
22
o led
ol C1
o 4Lr — |- - = = = = = 4] L —
2 =+ K
\M4x14
‘ \
R
9
30 . L
Lergﬂ'l L
Tvpe without brake with brake
Size Fesdwr Encoder Reszower Encocer
5| 115 171 148 204
32 133 189 166 222
jCL 160 225 202 252
e 1287 243 220 276
25 151 207 184 240
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Technical Data

Servo matar 4.5 M 200wy
Size ] 41 473 43 44

Voltage and spead wariant (vl | 3I2vy I Ay vy | Ay Idyy Wy
Stall torque Mgy I 26 5.3 7.5 a5
Current at stall torque |y Al 31 | 1.9 5,5 | 4.1 4.8 0,4
Waorminal Rating
Rated voltage Uy vl o230 | 400 230 | 400 400 401
Rated torgue i, I 2,30 4 & 0,40 8, 50
Rated currant |, al 30 | 1.9 59 | 3.8 4,4 6,0
Rated speed ng min 3000 3000 3000 000
Rated power Py, W 720 14410 2010 xin
Woltage constant k, v aoomin'] 70,7 Men | o0 10,3 | 1329 | 1273
Winding resistance B ,.., Ohm| 3.6 0.5 1.7 4,2 3 1,65
Winding inductance Ly, mH| 15,9 41,5 Q3 24 19,2 11,7
fax, walues
hax. torque Wy M 10,40 21,2 30,0 38,0
Max. current |y, Al 18,9 | 11,8 395 25,1 294 38,3
rnechanical data ¥
Inertia 1, kacm?® 1,9 2,65 415 | s05
W eight m kg 4.5 L7 7.6 8,7

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2 With resolver; without holding brake

A L1
“ T / “
32,
:4
©o| €1 &
g s — — %
2 =X N~
\M5x14 ©
! D \ |
3,11
o 110
40 |, L . « 102 x 102 .
Le L
Twpe without brake with brake
Size Fesdwr Encoder Fesdwer Encoder
41 155 191 187 223
42 185 2M M7 253
43 230 266 262 295
44 286 322 315 354

GB-13



Technical Data

Sarvo motar S S M 200wy vy
Size () 5 L2 L3 L4 Lh

Vaoltage and speead wariant (v) | 3dwy Bdyy | vy | 3wy vy
Stall farque Mg Mm| &6 10,5 13,5 17 22
Current at stall torque |y Al 4.7 7.2 Q2 106 12,8
Mominal Rating
Rated woltage Ly Wl 400 400 400 400 400
Rated rorque i, M| 5,6 8,5 0.7 14,5 17.5
Rated current |y, Al 4.2 g, 2 77 a3 10,5
Rated speed ny min | 2000 3000 3000 3000 EL
Rated power Py Wl 1,76 287 ERE 4 5L L5
Voltage constant ke " Wy ooomin '] 1202 § 1245 ) 1259 ) 1372 | 1471
Winding resistance B,., Chm| 3,45 1.7 1,38 1,11 0,95
Winding industance L., mH 20 12,5 10,5 11 10,5
fax, values
rmax, rorque i M| 19,8 31,5 40,5 1,0 0o, 0
Max, cument |y, Al 23,4 35,9 457 £2.8 03,7
mechanical data
Inertia J, legern®] &, 08 9.3 10,6 9.5 1,7
W eight rm kgl & 95 11,2 14 17

Y Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2 With resolver; without holding brake

e — L —
40
ol
22
o K | ] I Il
M8x20
, o \
3,5 [
g0 -t L 142 x 142
Length L
Type without brake with brake
Size Resolver Encoder Resolver Encoder
51 186 205 229 248
52 220 239 263 282
53 237 256 280 299
54 230 290 314 333
55 305 324 348 367
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Technical Data

Sarvo maotar B35 M 200wy
Size 0 & B2 03 B

Voltage and speed variant iy | 3dwy | 3wy | 3wy | Hwy
Stall torque Mgy MWm] 13,5 19 22 20
Current at stall torque |y Al 106 13,4 15,0 17.2
Waorminal Rating
Bated voltage Uy Y| 400 401 401 i)
Rated torgue i, Mm| 10 14 1= 24
Rated current Iy, Al 8.4 10,8 11,8 14,7
Rated speed ng min'| 3000 3000 000 F000
Rated power Py, [ ERE! 44 503 7. 54
Woltage constant k, v aoomin'] 1089 | 121,86 | 1259 | 1442
Winding resistance B ,.., Ohm| 1,5 088 0,74 0,37
Winding inductance Ly, mH| 14,8 10,5 Q2 Lo
fax, walues
hax. torque Wy M| 40,5 570 Gea, 0 1017, 5
Max. current |y, Al 530 aa, s 74,8 &0
rnechanical data ¥
Inertia 1, leger®] 10,8 15,7 18,8 29,5
W eight m kgl 11,9 18,3 21,5 27

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2) With resolver; without holding brake

)
40
5
© of
K I N
M8x20
\
35,17 5
. 50 L . 190 x 190 .
Lergih L
Twpe without brake with brake
Size Fesdwr Encoder Fesdwer Encoder
5] 192 211 2338 257
B2 226 245 272 291
[=E] 243 262 289 305
B4 311 330 3s7 376
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Technical Data

Servo maotar F3 5 W 200wy
Size () 71 ;2 £ 3
Woltage and speed variant (¥) | 3dwy | 3dyy | Hyy
Stall farque Mgy 1l 26 32 41
Current at stall torque g Al 189 21,3 23,9
Morminal Rating
Bated woltage Uy V] 400 401 400
Rated rorque i, 1l 20 23 260
Rated current |y, Al 14,1 14,8 17,3
Bated speed ny min | 3000 3000 000
Bated power Py, Wl & 28 722 8. 17
W oltage constant b, worooomin '] 121,58 | 1287 | 1428
Winding resistance B, Ohm| 0,46 0.3 0,27
winding inductance L., mH g1 3.7 3.4
iax, walues
max, torque i Mm| 780 ag, 0 120,10
Max, curent |y, Al &L9 52,9 3,0
mechanical data
Inertia 1, kgom® &7 g1 101
Wi eight m kgl 2a 325 40

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.

2 With resolver; without holding brake

=2 S
40
)
S g
o —— \ ] Y S
® Qv h
\M10x22
A 7 | ‘ \
“13
958 I L | 190 x 190 -
Lergﬂ'l L
Type withouwt brake with brake
Sire Fesdwer Encoder Fesdwer Encoder
71 240 254 204 303
72 263 202 307 326
73 295 il a2 361
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Technical Data

Sarvo maotar B MWL 200y
Size 0 21 B2 B3 He

Voltage and speed variant (v | 3dyy | 3dyy | 24wy 2y
Stall torque Mgy MWm) 40 ot a3 115
Current at stall torque |y Al 21,8 358 33,1 42,1
Waorminal Rating
Bated voltage Uy Y] 400 400 400 i)
Rated torgue i, Mm] 30 5i) 70 85
Rated current Iy, Al 17,8 27.8 28,10 32,4
Rated speed ng min'| 2000 3000 20010 20010)
Rated power Py, w942 1571 14, &6 17,8
W oltage constant b, Wlooomin '] 1570 | 1626 | 2404 | F333
Winding resistance B ,.., Ohm| 0,25 0,13 0,15 0,11
Winding inductance Ly, mH 5.7 3.3 4.8 3.4
fax, walues
hax. torque Wy M| 1200 2040 279.0 L0
Max. current |y, Al BELO 139.4 1290 184,32
rnechanical data ¥
Inertia J, leger®] 76,1 1136 | 1526 | 1901
W eight m kg 473 L4 74 a3

" Specify the peak value of motor EMK at 1000 rpm as line-to-line voltage.
2 With resolver; without holding brake

230

.

< 40 >
9
ot | ] L]
S,
\M12x30
=3
4.\ \
| 118
L1t L R 240 x 240 .
Langi L
Type witout bra ke w11 bra ke Bhatt
5 e Rezoler Encange Rezio ber E pcoder @0 L1
21 J11 X2 Jra 220 33 20
[ Ara 1] (1Y) | 1) J5 (& 1]
(5 L7 L= 515 526 12 110
(1] 515 525 e gt =] ] 12 110
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Torque-Speed Characteristic

11. Torque-Speed Characteristic

M 4

Mmax -

Short-time duty

MN_ [
Permanent duty ;
: |
| | n
NMmax Nnp No
KEB Part.No. M. M, M, n, Ny Ny KEB Part.No. M_ M, M n, Nyax Mo
[Nm] [rpm] [Nm] [rpm]

11.SM.20B-62N0 04 01 0,09 6000 12650 21900 42.8M.200-3200 | 21,2 53 4,6 3000 2100 4600
12.SM.20B-62N0 08 0,2 0,18 6000 10550 17650 42.8M.2xx-34xx | 21,2 53 4,6 3000 1700 5100
21.SM.200-4200 08 0,2 0,19 4500 4250 11200 43.SM.2xx-34xx 30 75 64 3000 1850 4250
21.SM.2xx-44xx 08 0,2 0,19 4500 6850 14500 44 .SM.2xx-34xx 38 95 85 3000 2300 4400
22.SM.200-4200 16 04 036 4500 3850 8650 51.SM.2xx-34xx 19,8 66 56 3000 1950 4700
22.SM.2xx-44xx 16 04 036 4500 4000 8850 52.SM.2xx-34xx 31,5 10,5 85 3000 2250 4500
23.SM.200-4200 24 06 055 4500 3300 7400 53.SM.2xx-34xx | 40,5 13,5 10,7 3000 2000 4450
23.SM.2xx-44xx 24 06 055 4500 3700 8000 54.SM.2xx-34xx 51 17 14,5 3000 1800 4100
24.SM.200-4200 32 08 0,72 4500 3050 7150 55.SM.2xx-34xx 66 22 17,5 3000 1450 3800
24 .SM.2xx-44xx 32 08 0,72 4500 3000 7000 61.SM.2xx-34xx | 40,5 13,5 10 3000 1550 5150
31.SM.200-3200 26 065 060 3000 2150 6200 62.SM.2xx-34xx 57 19 14 3000 1700 4650
31.SM.2xx-34xx 26 065 060 3000 2500 6650 63.SM.2xx-34xx 66 22 16 3000 1900 4450
32.SM.200-3200 52 13 1,15 3000 2000 4850 64.SM.2xx-34xx |101,5 29 24 3000 1950 3900
32.SM.2xx-34xx 52 13 1,15 3000 2150 5100 71.SM.2xx-34xx 78 26 20 3000 2250 4300
33.SM.200-3200 10 25 215 3000 2250 4600 72.SM.2xx-34xx 96 32 23 3000 2400 4350
33.SM.2xx-34xx 10 256 215 3000 2400 4750 73.SM.2xx-34xx 120 40 26 3000 2250 3950
34.SM.2xx-34xx 12 3 256 3000 2600 4550 81.SM.2xx-34xx 120 40 30 3000 1400 3600
35.SM.2xx-34xx 76 19 16 3000 2300 4900 82.SM.2xx-34xx 204 68 50 3000 1650 3450
41.8M.200-3200 | 104 26 2,3 3000 1850 4600 83.SM.2xx-24xx 279 93 70 2000 1100 2350
41.SM.2xx-34xx 104 26 2,3 3000 2200 4850 84.SM.2xx-24xx 345 115 85 2000 1250 2400
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Axial and Lateral Force

12. Axial and Lateral Force

[=3

Information for a lifetime of 20000 hours. F, and F, shall not occur si-
multaneously.
The values mentioned below can be exceeded about 10 % with a lateral
force F in the center line of shaft

Radial farce Fg [M] B @l force Fa [)
Mo et atzpead n[rpm) atzpesd n [fpr)
2000 | 3000 | 4000 | &000 | 2000 | 3000 [ 4000 | &000
13 120 25 75 &0 40 28 25 20
23 200 115 25 S0 &7 28 28 17
32 400 250 200 280 122 117 100 o2
43 700 580 520 500 233 103 173 167
S 200 &40 &00 S50 267 213 200 107
£l 250 £20 &0 £50 283 227 223 217
73 1100 | 780 740 720 367 260 247 240
2 1800 | 1450 | 1400 | 1200 | &0 482 467 423
Fa: permissible lateral force at shaft end
Fen: permissible lateral force in the center line of shaft (=F; +
10 %)
F.: permissible Axial force

A

12.1 Shaft Load

The endurance strength of the shaft and the service life on the bearings

determine the permissible lateral force F,  on the D(rive-End)-side shaft

end.
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Axial and Lateral Force

12.2 Output Component

12.3 Pretension Factor

13. Connection
13.1 Connector Assign-

ments
Connection
power connector
size 1
Connection
power connector
size 1,5

GB - 20

The smallest possible effective circular diameter of the output component
can be computed as follows:

KE2* M D,: effective circular diameter of the output com-
D = b ponents
W Fam K: pretension factor

F... permissible lateral force

M,: acceleration torque of the drive

Empirical values for the pretension factor k:
ca.k=1,5 for pinion
ca.k=1,2t02,0 for toothed belt
ca.k=2,21t03,0 for flat belt

For dynamic processes like braking and accelerating, the permissible
lateral force F is not to be exceeded in order to avoid a mechanical
destruction of the motor.

Servo motor

Connector Cable
Powercopnector PiM Designation Core
(top view)
| U 1
4 i 2
3 il 3
pi FE green-yell ow
A Erake + 5
B Erake — 6
i PTC -ConfactiT 1] 7
D PTC-Contact(T2) g
Connector Cable
P Designation Core
L) lJ |
i \ 2
W W 3
FE FE green-yvell ow
+ Erake + 5
- Erake — &
PTC-Contact(T1] 7
P PTC-Contact(T2) g




Terminal Assignment

Power connection
Motor size 11 and 12

Connection resolver
motor size 11 and 12

Connection resolver

[=3

Cable

Designation Core
U 1
V 2
W 3

PE green-yellow

Brake + 5
Brake — 6

PTC-caonnectian
(230 F400Y - Class)

I’I...3 PTC-detectors |
[series connection)

max, cold msistance of PTC -detectar cha [£2] i
Errortipping mnge [£3] = 1650
Erroresetange [£3] = 500
12345678
RJ45 Designation Cable
PIN Color
'I - -
2 - -
3 SIN REF green
4 SIN blue
5 SIN_LO red
6 SIN REF LO yellow
7 OS5 gray
8 COS_LO pink
Servo motor Connector [Designation Cable
Resolver connector PIN Color
(top view) 1 SIN_LO red
2 COS_LO pink
5 S5IM REF LO vl cn
7 SIN REF green
10 SIN blue
11 CO5 qray

Contacts 3, 4, 6, 8, 9 and 12 are not assi-
gned.
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Terminal Assignment

Connection SIN/COS
Encoder

Connection EnDat
Encoder

Connection Hiperface
Encoder

GB - 22

Servo motor
SIN/COS-encoder con-
nector
(top view)

Servo motor
EnDat-encoder connec-
tor
(top view)

Servo motor
Hiperface-encoder con-
nector
(top view)

Connector | Designation Cable
PIN Color
1 A (+) green
2 A=) yellow
3 R {+) gray
4 D {-) purple
5 C (4 white
o) C {-) brown
7 GND wrhite/green
10 +5V gray / pink
11 B (+) blue
12 B (-} red
13 R (- pink
14 D {+ black

Contacts 8, 9, 15, 16 and 17 are not assi-
gned.

Connector | Designation Cable
PIN Color
7 +5¥ white
8 Clock (9 hlack
9 Clock (=) purple
10 COM brown
12 B (+) blue
13 B {-) red
14 Data (+) gray
15 A(+) grean
16 A=) yellow
17 Data (- pink
Contacts 1...6 are not assigned.
Connector |Designation Cable
PIN Color
4 REF_SIN {-) red
5 REF_COS () ye ll o
& Data (+) gray
7 Data (-) pink
8 S5IN (+) blue
9 COS (+) green
10 +7.5Y brown
11 COM white

Contacts 1, 2 and 12 are not assigned.



Holding brake

Motor cable and encoder

14. Options

14.1 Holding Brake

cable

[=3

The UL tested motor and encoder cables can be acquired ready-made
in different lengths by KEB. The cables are dragable and appropriated
for a continuous bending radius of 120 mm.

vl o typ 1.5 M. 202wy 2 s 2000ne | s 200wy | da S 200-me
Haolding torque [hirn] 0,4 2 5 o

Mo mant of inartia [kgcm®] 0,022 0,065 0,16 054
max. 5 paad [rin"] 10,000 10,000 10. 000 10,000
Mass [kq] 0,14 015 0,25 052

R atad wo Imge ['v] 2 5%, -T0%]

Rated currant [2] 022 0, dé 05 075
Ralaasa tima 12 [ ] 10 25 25 a0
Engaging delay 11 [hc] 2 2 2 2
Engaging tima 11 [hc] & [ 7 7

P ovwar '] & 11 12 15
Ty 01 F1.320 02 P1.320 05 p1.220 oG P 1.220
il to rty o 5.5 M. 200wy LS 200ney | sk 200wy | S S 200-me
Holding torque [ 15 2 2 145
Marmant of inartia [kgcm®] 1,66 5% 59 e
max, S pead [riin" 10,000 10,0000 10, 000 S.00m0
flass [kq] 1 1,95 1,95 525
Bated woltags ['] 2o} [+ - 10%)

Rated currant [&] 02 1,09 1,000 21
Ralaasa tima 12 [ ] L0 o] ln| 190
Engaging delay 111 [ ] 2 2 2 12
Engaging time 11 [ ] 21 22 22 G5

P owear ['¥¥] 2 2 2 S0
Typ 07 P 1320 05 1,320 05 P 1220 10.F1.220

The indicated switching times are reached with adjusted nominal air gap
(Xmin). There are average values, whose leakage is dependent on the
power supply and the coil temperature. The marking of the switching
times corresponds to DIN VDE 580.

The motors of the series 11...84 with built-in holding brake are not to be
loaded with axial forces, as this causes a change of the working airgap
of the holding brake thereby making the brake inoperative.
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Karl E. Brinkmann GmbH
Forsterweg 36-38 « D-32683 Barntrup
fon: +49 5263 401-0 - fax: +49 5263 401-116
net: « mail: info@keb.de

KEB Antriebstechnik GmbH & Co. KG

Wildbacher Str. 5 « D-08289 Schneeberg

fon: +49 3772 67-0 « fax: +49 3772 67-281
mail: info@keb-combidrive.de

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
RitzstraRe 8 « A-4614 Marchtrenk
fon: +43 7243 53586-0 * fax: +43 7243 53586-21
net: « mail: info@keb.at

KEB Antriebstechnik
Herenveld 2 « B-9500 Geraadsbergen
fon: +32 5443 7860 - fax: +32 5443 7898
mail: vb.belgien@keb.de

KEB Power Transmission Technology (Shanghai) Co.,Ltd.

No. 435 QianPu Road, Songjiang East Industrial Zone,
CHN-201611 Shanghai, P.R. China
fon: +86 21 37746688 -« fax: +86 21 37746600

net: Eww.keb.cd * mail: |nfo@keb.cd

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
Organizaéni slozka
K. Weise 1675/5 « CZ-370 04 Ceské Budé&jovice
fon: +420 387 699 111 « fax: +420 387 699 119
net: * mail: info.keb@seznam.cz

KEB Espaina
C/ Mitjer, Nave 8 - Pol. Ind. LA MASIA
E-08798 Sant Cugat Sesgarrigues (Barcelona)
fon: +34 93 897 0268 « fax: +34 93 899 2035

mail: vb.espana@keb.de

Société Frangaise KEB
Z.l. de la Croix St. Nicolas * 14, rue Gustave Eiffel
F-94510 LA QUEUE EN BRIE
fon: +33 1 49620101 « fax: +33 1 45767495
net: « mail: info@keb.fr

KEB (UK) Ltd.
6 Chieftain Buisiness Park, Morris Close
Park Farm, Wellingborough GB-Northants, NN8 6 XF
fon: +44 1933 402220 « fax: +44 1933 400724
net: + mail: info@keb-uk.co.uk

KEB Italia S.r.l.
Via Newton, 2 « I-20019 Settimo Milanese (Milano)
fon: +39 02 33535311 « fax: +39 02 33500790
net: « mail: kebitalia@keb.it

KEB Japan Ltd.
15-16, 2-Chome, Takanawa Minato-ku
J-Tokyo 108-0074
fon: +81 33 445-8515 « fax: +81 33 445-8215

mail: info@keb.jp

KEB Korea Seoul
Room 1709, 415 Missy 2000
725 Su Seo Dong, Gang Nam Gu
ROK-135-757 Seoul/South Korea
fon: +82 2 6253 6771 « fax: +82 2 6253 6770

mail: vb.korea@keb.de

KEB RUS Ltd.
Krasnokazarmeny proezd 1,
Metrostation ,Aviamotornay*

RUS-111050 Moscow / Russia
fon: +007 445 695 3912 « fax: +007 495 645 3913

mail: info@keb.ru

KEB Sverige
Box 265 (Bergavagen 19)
S$-43093 Halso
fon: +46 31 961520 « fax: +46 31 961124

mail: vb.schweden@keb.de

KEB America, Inc.
5100 Valley Industrial Blvd. South
USA-Shakopee, MN 55379
fon: +1 952 224-1400 « fax: +1 952 224-1499

net: ﬁww.kebamerica.cog * mail: info@kebamerica.com
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