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Sicherheitsinformationen

fur elektrische Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Starkstromanlagen.

Die beschriebenen elektrischen Gerdate und Maschinen sind
i'i Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Starkstromanlagen.
Waihrend des Betriebes haben diese Betriebsmittel gefiahrliche,
spannungsfiihrende, bewegte oder rotierende Teile. Sie
konnen deshalb z.B. bei unzulassigem Entfernen der
erforderlichen Abdeckungen oder unzureichender Wartung
schwere gesundheitliche oder materielle Schaden verursachen.

Die fir die Sicherheit der Anlage Verantwortlichen missen deshalb gewihrleisten,
daR
- nur qualifiziertes Personal mit Arbeiten an den Geradten und Maschinen
beauftragt wird.

- diese Personen u.a. die mitgelieferten Betriebsanleitungen und Gbrigen Unter-
lagen der Produktdokumentation bei allen entsprechenden Arbeiten stets
verfiigbar haben und verpflichtet werden, diese Unterlagen konsequent zu
beachten.

- Arbeiten an den Gerdaten und Maschinen oder in deren Nahe fiir nichtqualifi-
ziertes Personal untersagt werden.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die auf Grund ihrer Ausbildung, Erfahrung und
Unterweisung sowie ihrer Kenntnisse Uber einschldgige Normen, Bestimmungen,
Unfallverhitungsvorschriften und Betriebsverhaltnisse von dem fur die Sicherheit der
Anlage Verantwortlichen berechtigt worden sind, die jeweils erforderlichen
Tatigkeiten auszuflUhren und dabei mdgliche Gefahren erkennen und vermeiden
kénnen (Definitionen fur Fachkrafte It. VDE 105 oder IEC 364).

Unter anderem sind auch Kenntnisse Gber Erste-Hilfe-MaRnahmen und die 6rtlichen
Rettungseinrichtungen erforderlich.

Mit diesen Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollstandigkeit erhoben. Bei
Fragen und Problemen sprechen Sie bitte die fUr Sie zustédndige Lenze-Vertretung an.

Die Angaben in der technischen Beschreibung beziehen sich auf die auf der Rickseite
des Titelblattes angegeben Hard- und Softwareversionen der Gerate. Entspricht ein
Gerét nicht den aufgefliihrten Versionen bzw. wurde die Gultigkeit der technischen
Beschreibung nicht ausdricklich bestatigt, kann der Inhalt nicht als bindend
betrachtet werden. Fir eine hieraus entstandene Fehlbedienung und deren Folgen
Ubernimmt Lenze keine Gewdhr.

Die in dieser technischen Beschreibung dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise
und Schaltungsausschnitte sind sinngemaR zu verstehen und auf Ubertragbarkeit auf
die jeweilige Anwendung zu prufen.

Fir die Eignung der angegebenen Verfahren und der Schaltungsvorschldage fur die
jeweilige Anwendung Gbernimmt Lenze keine Gewahr.

Die Angaben dieser technischen Beschreibung spezifizieren die Eigenschaften der
Produkte, ohne diese zuzusichern.

Lenze hat die Gerate-Hardware und Software sowie die technische Beschreibung mit
grofer Sorgfalt geprift. Es kann jedoch keine Gewahrleistung bezuglich der
Fehierfreiheit lbernommen werden.

Technische Anderungen vorbehalten.

Lenze
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6 Technische Beschreibung Servomotoren

Tabelle 1: Bemessungsdaten der Drehstromservomotoren, Motor

Motortyp Motordaten |
Mas-
. sen- Rotor-
Dreh- | DM | Lei. | span- | ¢ Fre- |k |iag- | Ge- | zeit-
zahl mo- ' stung | nung trom quenz fstl'itngs- heits- | wicht | kon-
men axior | meo- stante
ment
N MN PN UN 3~ In fN COS pN J m ™
1/min Nm kW \ A Hz kg cm2 kg ms

DSVARS 56 3950 2,0 0,8 390 2,4 140 0,70 2,6 6,4 21,2
DSVABS 56 3950 2,0 0,8 390 2,4 140 0,70 3,0 6,9 21,2
DSVARS 71 4050 40 1,7 390 4,4 140 0,76 5.8 10,4 445
DSVABS 71 4050 40 1,7 390 4.4 140 0,76 6.8 11,2 445
DFVARS 71 3410 6,3 2,2 380 6,0 120 0,75 58 12,0 36,91
DFVABS 71 3410 6,3 2,2 390 6,0 120 0,75 6.8 129 36,91
DSVARS 80 4100 54 2,3 390 5,8 140 0,75 19,2 15,1 53,9
DSVABS 80 4100 54 2,3 390 5,8 140 0,75 23,0 16,9 53,9

DFVARS 80 3455 10,8 3,9 390 9,1 120 0,80 19,2 16,9 46,5
DFVABS80 | 3455 | 108 3,9 390 9.1 120 0,80 23,0 18,7 46,5
DSVARS 90 4110 9,5 4,1 350 10,2 140 | 0,80 36,0 22,9 | 83,04

DSVABS 90 4110 9,5 4.1 350 10,2 140 0,80 40,0 25,0 83,04
DFVARS 90 3480 19,0 6,9 390 15,8 120 0,80 36,0 25,5 63,09
DFVABS 90 3480 19,0 6,9 390 158 120 0,80 40,0 271 63,09
DSVARS 100 || 4150 12,0 52 330 14,0 140 0,78 72,0 44,7 | 109,02
DSVABS 100 || 4150 12,0 5,2 330 14,0 140 0,78 81,5 47,4 | 109.02
DFVARS 100 || 3510 36,0 13,2 390 28,7 120 0,80 72,0 48,2 57,21
DFVABS 100 3510 36,0 13,2 390 28,7 120 0,80 81,5 50,9 57,21
DSVARS 112 || 4160 17,0 7.4 320 19,8 140 0,80 180,0 60,0 89,45
DSVABS 112 4160 17,0 7,4 320 19,8 140 0,80 212,0 66,5 89,45
DFVARS 112 || 3520 55,0 20,3 390 42,5 120 0,80 180,0 63,5 75,44
DFVABS 112 3520 55,0 20,3 390 42,5 120 0,80 212,0 70,0 75,44

Der Begriff ,Nenn“-GroBe ist entsprechend VDE 0530/ 7.91 und DIN 40200 /7 10.81 durch ,Bemessungs“-GroBe
ersetzt.

Lenze



Technische Beschreibung Servomotoren

3.1 Lenze Typenschlissel

Stromart

panEmEE-an

D = Drehstrom

E = Einphasenwechselstrom

G = Gleichstrom

U = Gleich- oder Wechselstrom (Universalmotor)
KiihlarVBeliiftung

F = fremdbellftet

E = eigengekiihit (die Kihlung ist drehzahlabhangig)

S = selbstgekiihit (Kuhlung iiber natliiche Konvektion)
Bauart/Gehause

G = glattes, rundes Gehduse
Q = glattes, quadratisches Gehause
R = rundes Gehause mit Kiihirippen
V = quadratisches oder ovales Gehause mit Kiihlrippen
E = explosionsgeschiitztes Gehiuse
Maschinenart

U = unkompensierte Gleichstrommaschine
K = kompensierte Gleichstrommaschine
E = Ausfihrung in ethohter Sicherheit
P = Maschine mit Permanentmagneterregung
A = Asynchronmaschine
S = Synchronmaschine
D = explosionsgeschiitzte Maschine (Ex) d
F = explosionsgeschiitzte Maschine (Ex) p
Z = Dynamo, Generator
Anbauten

TA = Tachogenerator

BR = Bremse

RS = Resolver, Drehmelder

IG = Inkrementalgeber, Impulsgeber

AG = Absolutwertgeber

BS = Bremse und Resolver, Drehmelder

BT = Bremse und Tachogenerator

BA = Bremse und Absolutwertgeber

Bl = Bremse und Inkrementalgeber, Impulsgeber

BU = Bremse, Tacho und Inkrementalgeber

Tl = Tacho und Inkrementalgeber

RA = Resolver, Drehmelder und Absolutwertgeber

RI = Resolver und Inkrementalgeber

BG = Bremse, Resolver und inkrementaigeber
BaugroBe

Achshohe der Bauform B 3 in mm
Baulange

0 = VS, sehr kurz (very short)

1 =S, kurz (short)

2 =M, mittel (middle)

3 =L, lang (long)

4 = VL, sehr lang (very long)
Polpaarzahl

Z. Bsp.: 2=vierpolig, p=2,2p=4
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Bild 3: Typenschild der Drehstrom-Servomotoren

Lenze GmbH & Co KG Aerzen
Postf.101352.0-3250Hamein
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3.2 Typenschildangaben

Die Angaben auf dem Typenschild der Lenze-Dreh-
stromservomotoren (siehe Bild 3) haben folgende Be-
deutung:

@ Dreiphasen-Drehstrommotor

@ Typenschlissel der Form XXXXXX XXX - XX
(siehe Abschnitt 3.1 auf Seite 8)

@ Schutzart (zwei Ziffern und ggf. ein Buchstabe)
@ Kommissionsnummer

® Motornummer

® Isolierstoffklasse F

@ Bemessungsspannung? (Leiterspannung)
Bemessungsstrom? (Leiterstrom)

® Bemessungsfrequenz?

Bemessungsdrehzahl?

@ Bemessungsdrehmoment?

 Bemessungsleistung (mechanische Leistung an
der Welle)

@ Leistungsfaktor fiir den Bemessungsbetrieb?

@ Auflosung des Rotorlagegebers in Impulsen je Um-
drehung

® Bemessungsspannung der Bremse?
Bemessungsstrom der Bremse?

@ Haltemoment der Bremse

Die Toleranzen der Typenschildangaben finden sich in
VDE 0530.

2Der Begiiff ,Nenn*-GroBe ist entsprechend VDE 0530 / 7.91 und
DIN 40200 / 10.81 durch ,Bemessungs”-GroBe ersetzt.

Lenze

4 Elektrische Ausfuhrung der
Motoren

41 Wicklung

Stander- und Lauferwicklung sind speziell fir den Be-
trieb an Frequenzumrichtern bemessen. Alle Motoren
sind in Isolierstoffklasse F ausgefiihrt (zulassige Uber-
temperatur 105 K, Grenztemperatur 165 'C). Wegen
der hohen Beanspruchung der {solation beim Betrieb an
Umrichtern ist das Isoliersystem verstarkt ausgeflihrt.
So sind zur Erhohung der Lebensdauer Lackdrahte der
Isolierstoffklasse H eingesetzt, auch wenn ihre Tempe-
raturerh6hung die zulassigen Werte nach Isolierstoff-
klasse F nicht uberschreitet. Die Maschinen sind in
Stern geschaltet, wobei drei Wicklungsenden heraus-
gefirt sind.

Grof3e Maximaldrehmomente und eine schnelle Dreh-
momentverstellung sind aufgrund der kleinen Streuin-
duktivitaten der Maschinen gewahrleistet.

Eine stromverdrangungsarme Lauferauslegung sorgt
far geringe zusatzliche Verluste durch den Betrieb am
Umrichter. Aus dem gleichen Grund und wegen der
kleinen Streuung ist ein Anlauf am starren Netz proble-
matisch: Trotz groBer Anlaufstrome wird nur ein mabi-
ges Anlaufmoment bei Anschaltung an ein starres Netz
erreicht; beim Frequenzanlauf am Umrichter kann je-
doch der Hochlauf mit Maximaldrehmoment erfolgen.

4.2 Stillstandsbremse

Far die Stillstandsbremsen werden permanentmagnet-
erregte Einscheibenbremsen eingesetzt. Ohne Strom-
fluB liegt die Bremse an, das heif3t bei Stromausfall wer-
den die Motoren automatisch gebremst. Zum Losen ist
an die Klemmen eine Gleichspannung anzulegen. Nur
bei richtiger Polung der Gleichspannung luftet die
Bremse und der Motor kann sich drehen; bei falscher
Polaritat der Spannung bleibt die Bremse angezogen.
Wird der Motor bei angezogener Bremse (falsche Pola-
ritat, keine Spannung) mit Spannung versorgt, so daf3
er sich dreht, kann die Bremse sehr schnell abnutzen
oder zerstort werden.

Die Betriebsspannung der Bremsen betragt fir alle Mo-
toren standardmaBig 205 V, auf Wunsch 103 V.

Die Bremsen konnen aus einem Gleichspannungsnetz
oder Uber einen Brickengleichrichter aus dem Wech-
selspannungsnetz gespeist werden. Die Nennspan-
nung des Wechselspannungsnetzes betragt 230 V fur
die Bremsen mit 205 V Betriebsspannung und 115 V fur
die Bremsen mit 103 V Betriebsspannung. Eine Spei-
sung Uber einen Einweggleichrichter ist nicht zulassig.
Zum schnellen Schalten der Bremsen empfielt es sich,
die Bremsen gleichstromseitig zu schalten. Naheres
zur Verschaltung der Bremsen findet sich in Abschnitt
9.3 ab Seite 48.

Die mechanischen Eigenschaften finden sich in Ab-
schnitt 5.5 ab Seite 13.
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5.2 Zulassige Grenzbelastungen

Alle Motoren besitzen eine Schleuderdrehzahl von
9000 /min. Die Maximaldrehmomente fir Motoren ei-
ner BaugroBe sind gleich und betragen My, = SMy,
wobei My der bellfteten Maschine (DFVAXX) zu ent-
nehmen ist (siehe Tabelle 1 auf Seite 6). Eine Radial-
kraft vermindert das zulassige Maximaldrehmoment.

Die maximalen Axial- und Radialkraftbelastungen des
Wellenendes gibt Tabelle 6 zusammen mit Bild 4 wieder.

5.3 Laufgute, Gerdusche

Alle Motoren sind standardmaBig mit halber PaBfeder
gewuchtet. Sie halten die Grenzen der Schwingstarke
der Stufe R nach DIN ISO 2373 bzw. VDI 2056 ein.
Ebenso entsprechen Planlauf, Rundlauf und Koaxialitat
den Grenzen nach Stufe R.

Die Gerauschgrenzen nach VDE 0530 T 1 werden ein-
gehalten.

5.4 Lagerung

Alle Motoren sind abtriebs- und gegenseitig mit Rillen-

kugellagern ausgestattet. Sie zeichnen sich aus durch

» hochgenaue Ausfiihrung in Toleranzklasse P 5 mit
erhohter Lagerluft,

e zwei Deckscheiben,

o Lebensdauerschmierung mit héhertemperaturbe-
standigem Fett,

o nominelle Lebensdauer von 20 000 h.

Auf Wunsch kénnen die Motoren mit einer verstarkten
Lagerung ausgeflhrt werden.

5.5 Stillstandsbremsen

Die Bemessungsdrehmomente der Stillstandsbremsen
finden sich in Tabelle 2. Beim Einsatz der Bremsen als
reine Stillstandsbremsen tritt praktisch kein VerschleiB
an den Reibflachen auf.

Werden die Bremsen auch flir Notbremsungen einge-
setzt, so sind 150 Nothalte méglich, wenn die zulassige
Schaltarbeit nach Bild 5 nicht Gberschritten wird. Die
Zuordnung der Bremsengroen zu den Motortypen ist
Tabelle 7 zu entnehmen.

Tabelle 7: Zuordnung von Motortyp und BremsengroBe

Motortyp BremsengroBe
DSVAXX 56 06
DXVAXX 71 07
DXVAXX 80 ' 09
DXVAXX 90 09
DXVAXX 100 11
DXVAXX 112 14

Lenze

5.6 Kuhlung

Bei den fremdbelifteten Maschinen ist zur einwand-
freien Kihlung eine aureichende Kahliuftmenge not-
wendig. Die erforderlichen Werte sind Tabelle 8 zu
entnehmen.

Bei den unbeliifteten Maschinen ist far eine unbehin-
derte Ausbildung der natirlichen Konvektion zu sor-
gen. Ein zu enger Einbau der Maschinen kann zu
Erwarmungsproblemen fiihren. Luftstromungen von
benachbarten Maschinen oder Luftbewegungen durch
in der Nahe sich bewegende Teile verbessern die
Warmeabfuhr betrachtlich.

Beim Betrieb der Motoren kénnen hohe Oberflachen-
temperaturen des Motorgehauses auftreten (bis zu
130°C bei einer Umgebungstemperatur von 40°C).
Zum Schutz gegen Brandverletzungen kann daher ein
Beruhrschutz erforderlich sein.

Tabelle 8: Kiihlluftbedarf und Uberdruck

Motortyp Kihlluftbedarf Uberdruck
Q p
m3/h Pa
DFVAXX 71 42 N 65
DFVAXX 80 50 60
DFVAXX 90 76 120
DFVAXX 100 105 110
DFVAXX 112 200 200

5.7 Abmessungen und Toleranzen

In den Bildern 6 bis 11 sind Ansichten der Standard-
motoren mit den zugehdrigen MaBen dargestelit. Alle
MaBe halten die Toleranzen nach DIN 7168 ein.

5.8 Sonderwellen

Neben den Standardwellen sind andere Abmessungen
auf Anfrage erhaltlich. Auf Wunsch sind die Motoren
auch mit Wellenenden ohne Paf3feder lieferbar.
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Bild 5: Zulassige Schaltarbeit pro Schaltung Wivay der Stillstandsbremsen in Abhéngigkeit von der stindlichen
Schaltzahl z
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Bild 6: Motorabmessungen DSVAXX 56

e
b1 |
q f—o

d4
:
N4

1
|
JH
I
[
|

Bl X6

[DSvAXX 56] B14

Flansch
h Flansch

Motortyp Bauform || Nac nach dxl al b1 | ¢l el f1 s2

DIN IEC 72

42 948 '

Kennbuchstaben nach IEC 72
DxE | P [ N | M [ s
MaBe in mm
DSVARS 56 B5 A120 FF100 14 x 30 108 80 8 100 3,0 7
DSVABS 56 B5 A120 FF100 14 x 30 108 80 8 100 3,0 7
DSVARS 56 B14 C105 FT85 14 x 30 108 70 8 85 2,5 Mé
DSVABS 56 B14 C105 FT85 14 x 30 108 70 8 85 2,5 M6
Motortyp Bauform | g1 (g2 k6 [ g [q1 [ g2 [ g3 [ g4 [ g5 [d [ 1 [t Ju] d4
Kennbuchstaben nach IEC 72
[ T 11T "7 1 Iole] [ [ |
MaBe in mm

DSVARS 56 B5 || 134 330 [ 30 200 | 274 143 [16[5 | M5
DSVABS 56 B5 134 361 | 30 200 271 | 308 | 14 | 30|16 | 5 | M5
DSVARS 56 B14 134 330 | 30 200 | 274 14 | 30 |16 | 5 | M5
DSVABS 56 B14 134 361 | 30 200 271 1308 {14 | 30| 16 | 5 | M5
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Bild 7: Motorabmessungen DXVAXX 71

1

| DFVAXX 71

d4

D = SEHrE =
— 1 =
£f1 Ll
cl
— X6 al
— |
B1s

Flansch Flansch
Motortyp Bauform [ nach nach dxl al b1 cl el 1 s2

DIN IEC 72

42 948

Kennbuchstaben nach IEC 72
DxE [ P | N [ ] M ] [ S
MaBe in mm
DSVARS 71 B5 A160 FF130 19 x 40 130 110 9 130 3,5 10
DSVABS 71 B5 A160 FF130 19 x 40 130 110 9 130 3,5 10
DFVARS 71 B5 A160 FF130 19 x 40 130 110 9 130 3,5 10
DFVABS 71 B5 A160 FF130 19x40 | 130 110 9 130 35 10
DSVARS 71 B14 Cc160 FT130 19 x 40 130 110 10 130 3,5 M8
DSVABS 71 B14 C160 FT130 19 x 40 130 110 10 130 3,5 M8
DFVARS 71 B14 C160 FT130 19 x 40 130 110 10 130 3,5 M8
DFVABS 71 B14 C160 FT130 19 x 40 130 110 10 130 3,5 M8 N
Motortyp Bauform || gt [g2[ k6 [ q [qt [ 2 [ g3 [ g4 [ g [d [ 1 | t [u|d4
Kennbuchstaben nach IEC 72
T 1T T 1 [ ] [ IPTEl [ ]
MaBe in mm

DSVARS 71 B5 | 157 330 | 40 204 276 19402156 [ M6
DSVABS 71 B5 157 361 | 40 204 | 273 | 310 19 |40 1215 | 6 | M6
DFVARS 71 B5 157 392 | 40 204 276 | 323 {19 | 40 | 215 | 6 | M6
DFVABS 71 B5 157 423 | 40 204 307 {354 |19 {40 | 215 | 6 | M6
DSVARS 71 B14 157 330 | 40 204 276 19 |40 | 215 |6 | M6
DSVABS 71 B14 157 361 | 40 204 | 273 | 310 19140 | 215 | 6 | M6
DFVARS 71 B14 157 392 | 40 204 276 | 323 | 19 | 40 | 215 | 6 | M6
DFVABS 71 B14 157 423 | 40 204 3071354 | 19|40} 215 | 6 | M6

Lenze
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Bild 8: Motorabmessungen DXVAXX 80

»
[DFVAXX 80
k6
— a5
q4 . —
q3
| g2 |
—— q1 |
: n
] b ( [m?
. L 4.
1l e ==
— 1". —‘i
£1 -
| c1
kE L . . — al
[DSVAXX 80] B1a
Flan;; ch Flansch
Motortyp Bauform | Pac nach dxl at b1 c1 el f1 s2
DIN IEC 72
42 948 )
Kennbuchstaben nach IEC 72
DxE | P | N | [ M ] E
Maf3e in mm
DSVARS 80 B5 A200 FF165 24 x 50 142 130 10 165 3,5 11
DSVABS 80 B5 A200 FF165 24 x 50 142 130 10 165 3,5 11
DFVARS 80 B5 A200 FFF165 24 x 50 142 130 10 165 3,5 11
DFVABS 80 B5 A200 FF165 24 x 50 142 130 10 165 3,5 11
DSVARS 80 B14 C160 FT130 24 x 50 142 110 10 130 35 M8
DSVABS 80 B14 C160 FT130 24 x 50 142 110 10 130 3,6 M8
DFVARS 80 B14 C160 FT130 24 x 50 142 110 10 130 3,5 M8
DFVABS 80 B14 C160 FT130 24 x 50 142 110 10 130 35 M8 )
Motortyp Bauform}g1]92|k6|q|q1|q2[q3[q4|q5[d[I\tlu|d4
Kennbuchstaben nach |IEC 72
[ ] | [ 1 I | I [DIE] [ |
| MaBe in mm
DSVARS 80 Bs 170 356 | 50 224 304 24 | 501271 8| M8
DSVABS 80 B5 170 401 | 50 224 | 304 | 354 24 | 50 {27 {8 | M8
DFVARS 80 B5 170 417 | 50 224 304 | 354 | 24 { 50 | 27 | 8 | M8
DFVABS 80 B5 170 462 | 50 224 354 | 399 | 24 | 50 | 27 i M8
DSVARS 80 Bi4 || 170 356 | 50 224 304 24 |50 | 27 |8 | M8
DSVABS 80 B14 170 401 | 50 224 | 304 | 354 24 | 50 | 27 | 8 | M8
DFVARS 80 Bt4 170 417 | 50 224 304 | 354 {24 | 50|27 | 8| M8
DFVABS 80 B14 170 462 | 50 224 354 | 399 | 24 | 50 | 27 _8_ M8

Lenze
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Bild 9: Motorabmessungen DXVAXX 90

_ k6
g5
}_= qzl‘* ) .
g2 -

L vL — 3 B — _ .
—~— ] 1
£1 } -
LN
L xs - B
I

Flansch Flansch
Motortyp Bauform || hach nach dxl al b1 cl el f1 s2

DIN IEC 72

42 948

Kennbuchstaben nach IEC 72
DxE [P N [ M ][ [ s
MaBe in mm
DSVARS 90 B5 |~ A200 FF165 24 x 50 165 | 130 10 165 3,5 12
DSVABS 90 B5 A200 FF165 24 x 50 165 130 10 165 3,5 12
DFVARS 90 B5 A200 FF165 24 x 50 165 130 10 165 35 12
DFVABS 90 B5 rJ A200 FF165 24 x 50 165 130 10 165 3,5 12
DSVARS 90 B14 C160 FT130 24 x 50 165 110 10 130 35 M8
DSVABS 90 B14 C160 FT130 24 x 50 165 110 10 130 35 M8
DFVARS 90 B14 C160 FT130 24 x 50 165 110 10 130 35 M8
DFVABS 90 Bi14 C160 FT130 24 x 50 165 110 10 130 3,5 M8
Motortyp Bauform [ gt [g2] k6 [ q[al[ g2 [ g3 [ a4 [ [d ][ T [t Ju]dd
Kennbuchstaben nach IEC 72
T T T T [ T T To[E] [ [
MaBe in mm

DSVARS 90 B5 || 190 412 | 50 288 360 24 | 50 |27 |8 | M8
DSVABS 90 B5 190 449 50 288 | 356 | 400 24 150 )27 | 8| M8
DFVARS 90 B5 190 497 50 288 360 |. 405 | 24 | 50 | 27 | 8 | M8
DFVABS 90 B5 190 5335 | 50 288 394 | 442 | 24 | 501 27 | 8 | M8
DSVARS90 | B14 190 412 |50 288 360 24 |50 | 27 | 8| M8
DSVABS 90 B14 190 449 50 288 | 356 | 400 24 150 | 27 | 8 | M8
DFVARS 90 B14 190 497 50 288 360 | 405 [ 24 | 50 | 27 | 8 | M8
DFVABS 90 B14 190 J 5335 | 50 288 394 | 442 | 24 | 50 | 27 i M8

Lenze
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6 Antriebsauslegung

6.1 Allgemeines

Ergebnis einer gelungenen Antriebsauslegung, sind ein

Motor und ggf. ein Getriebe, mit denen es maglich ist

den Antrieb in der gewlinschten Weise zu beschleuni-

gen oder abzubremsen, wobei aber eine Uberlastung

der Komponenten vermieden wird.

Ausfihrliche Beispiele zur Antriebsauslegung finden

sich in der Lenze Formelsammlung. Hier sollen nur

die speziell fur die Servoantriebe bestehend aus Moto-

ren DXVAXX und Servoreglern 9200 geltenden Zusam-

menhange dargestellt werden.

Wird ein Getriebe angebaut, solite es maglichst spiel-

arm sein, um

e eine hohe Positioniergenauigkeit zu erreichen und

unbekannte Verschiebungen in der einen oder an-
deren Drehrichtung so gering wie moglich zu hal-
ten,

o die Regeleigenschaften des Antriebs nicht zu ver-
schlechtern.

Die geforderten Beschleunigungen des Antriebes be-
stimmen weniger die BaugroBe des Motors als viel-
mehr die GroBe des Stromrichtergerates. Auch mit klei-
nen Motoren konnen groBe Drehmomente erzeugt wer-
den, wenn das Stromrichtergerat einen entsprechen-
den Strom zu Verfiigung stellen kann. Grenzen auf der
Motorseite sind natirlich durch zulassige Wellenbela-
stungen gegeben.

Die erreichbaren Maximaldrehmomente der Motoren
konnen den Bildern in Abschnitt 6.12 ab Seite 38 ent-
nommen werden.

Wegen der unvermeidlichen Verluste in den Motoren
bestimmt die mittlere Belastung die Erwarmung und
damit die BaugroBe der Maschinen. In den folgenden
Abschnitten werden Beziehungen zur Auswahl! der Ma-
schinen nach thermischen Gesichtspunkten dargestelit.

6.2 Servoregler der Reihe 9200

Die Umrichter der Reihe 9200 und die Drehstromservo-
motoren der Serie DXVAXX sind speziell aufeinander
abgestimmte Komponenten des Lenze Servoantriebs-
systems. Je nach Anforderungen kdnnen verschiedene
Gerate mit den einzelnen Motoren kombiniert werden.
Die ublichen Kombinationen sind im nachsten Abschnitt
dargestelt.

Die Geratereihe 9200 umfaBt verschiedene Versor-
gungsmodule, mit denen die Leistung vom Netz in den
Gleichspannungszwischenkreis gespeist wird. An die-
sen Zwischenkreis kdnnen dann mehrere Achsmodule
angeschlossen werden, die die Motoren mit Leistung
versorgen und die Drehzahl- oder Lageregelung uber-
nehmen. Von hier findet auch die Verbindung zu tber-
geordneten Steuerungen statt.

Durch dieses Konzept ist ein Energieaustausch zwi-
schen verschiedenen Antrieben moglich, die teils als
Generator, teils als Motor arbeiten.

Lenze

Naheres findet sich in der technischen Beschreibung
zu den Geraten der Serie 9200.

Die Bemessungsdaten?® der Servoregler sind in den Ta-
bellen 9 und 10 auf der Seite 22 aufgelistet.

6.3 Normale
Motor-Servoregler-Kombinationen

Die ereichbaren Dauer- und Maximaldrehmomente far
dbliche Motor-Gerate-Kombinationen sind in Tabelle 11
dargestellt. Die angegebenen Drehmomente werden
im Drehzahlbereich von 0 bis 3000 '/min mindestens
erreicht (sieche Abschnitt 6.12 ab Seite 38). Inbesonde-
ren Fallen kdnnen auch andere Kombinationen sinnvoll
sein.

6.4 Betrieb an anderen Umrichtern

Der Betrieb an anderen Umrichtern ist problemlos
maglich, solange die Taktfrequenz nicht zu klein ist, da
sonst die Oberschwingungsstrome sehr gro3 werden.
Firdie Motoren DSVAXX 56 bis DXVAXX 80 gilt als un-
tere Grenze eine Taktfrequenz von 4 kHz, fur die Mo-
toren DXVAXX 90 bis DXVAXX 112 eine Taktfrequenz
von 8 kHz. Eine Leistungsreduzierung kann erforder-
lich sein.

Beim Betrieb mit kleineren Taktfrequenzen sind
hohere Oberschwingungsverluste und eine starkere
Gerauschentwicklung die Folge.

3Der Begriff Nenn'-GroBe ist entsprechend VDE 0558 Teil 1/
Entwurf 12.87 und DIN 40200 / 10.81 durch ,Bemessungs’-Grif3e
ersetzt.
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6.5 Dauerbetrieb S1

Die Bemessungsdaten gelten fir den S1-Betrieb (zeit-
lich konstante Drehzahl und konstantes Drehmoment).
Bei kleineren Dauerdrehzahlen als der Bemessungs-
drehzahl kdnnen hohere Dauerdrehmomente von den
Motoren abgegeben werden. Bei Drehzahlen oberhalb
der Bemessungsdrehzahl ist das zulassige Dauerdreh-
moment kleiner als das Bemessungsdrehmoment; es
kann jedoch in der Regel noch die Bemessungsleistung
dauerhaft abgegeben werden.

Die genauen Zusammenhange zwischen Drehzahl und
Drehmoment bzw. Leistung sind den Dauerbetriebs-
kennlinien (Bilder 13 bis 23) zu entnehmen.

6.6 Kurzzeitbetrieb S2

Beim Kurzzeitbetrieb mit der Drehzahl n und der Bela-
stungsdauer T aus dem kalten Zustand der Maschine
heraus kann das Drehmoment

M= szm(n) (1)

abgegeben werden, wobei M, (n) das bei der Drehzahl
n zulassige Drehmoment (siehe Dauerbetriebskennli-
nien) ist und sich der Belastungsfaktor b sich nach fol-
gender Beziehung ergibt (r = thermische Zeitkonstante
nach Tabelle 14):

1
b=,/—
1—e-7

2)
Diese Beziehung vereinfacht sich fiir kurze Zeiten T

T - T
b_\/; furT<-2—5 (3)

Umgekehrt ergibt sich bei vorgegebenem Belastungs-
faktor b = M/M,,(n) die zulassige Betriebszeit T zu:

T:r-ln(bzbi1) (4)

Natirlich konnen die Maximaldrehmomente der Moto-
ren (Bilder 24 bis 34) nicht Gberschritten werden.

6.7 Betrieb mit Aussetzbelastung S6

Wahrend des Lastspiels der Dauer T wird der Motor
mit der Drehzahl n fir die Zeitdauer t belastet. Hierbei
kann die Maschine das Drehmoment

M = b Myy(n) ()

abgeben, wobei M,,(n) das bei der Drehzahl n
zulassige Drehmoment (siehe Dauerbetriebskennli-
nien) ist und sich der Belastungsfaktor b nach folgender

Beziehung ergibt (r = thermische Zeitkonstante nach
Tabelle 14):

b= Pr—— (6)

Bild 12: Belastungsdiagramm beim Betrieb mit Last-
und Drehzahlanderungen

b bs

b

b,

L T2 T3
lh=0 t b tz=T t
ui

Uo Us = Up
Uy

=0 4 L =T t

Diese Beziehung vereinfacht sich fir kurze Zeiten T:

T .. T
b:\/; furT<£ (7)

Es ist zu beachten, daB die Maximaldrehmomente der
Motoren (Bilder 24 bis 34) nicht Uberschritten werden
konnen.

6.8 Betrieb mit Last- und
Drehzahlanderungen

fm praktischen Betrieb treten besonders bei Verwen-
dung der Motoren in Positionierantrieben zeitlich sich
stark andernde Drehzahlen und Drehmomente auf, de-
nen sich nur schwer eine der genormten Betriebsarten
zuordnen laBt.

Werden die Motoren mit Lenze Servoreglern der Serie
9200 betrieben, so ist mit den nachfolgenden Beziehun-
gen eine Beurteilung der Zulassigkeit einer bestimmten
Betriebsweise moglich.

Zunachst werden die Gleichungen fiir den Fall einer
kurzen Lastspieldauer angegeben, danach die entspre-
chenden Zusammenhange fur den allgemeinen Fall.
Die Maximaldrehmomente der Motoren (Bilder 24 bis
34) konnen nicht Gberschritten werden.

Kleine Lastspieldauer
Vorraussetzung ist, daB die Lastspieldauer T wesent-

lich kleinet als die thermische Zeitkonstante r der Mo-

toren ist: ,
T < 35 (8)

Die thermischen Zeitkonstanten r der Servomotoren

sind Tabelle 14 zu entnehmen.
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Zwei Falle werden bei der Berechnung unterschieden:
Zum einen der Betrieb mit konstanter Drehzah! und ab-
schnittweise konstantem Drehmoment und zum ande-
ren der Betrieb mit zeitveranderlicher Drehzahl und ab-
schnittweise konstantem Drehmoment.

Betrieb mit konstanter Drehzah! und abschnittsweise
konstantem Drehmoment:

Wahrend eines Lastspiels der Dauer T treten Drehmo-
mente M; jeweils fur die Dauer t; auf. Hiermit errechnet
sich das effektive Drehmoment My zu

My = \ {%ZM,ZTJ (9)
i

Eine Uberlastung des Motors kann ausgeschlossen
werden, wenn das effektive Drehmoment My kleiner
als das bei der jeweiligen Drehzahl zulassige Drehmo-
ment M, ist:

Mo < My (10)

Betrieb mit veranderlicher Drehzahl und abschnittweise
konstantem Drehmoment:

Wahrend eines Lastspiels der Dauer T treten verschie-
dene Drehmomente M; bei verschiedenen Drehzahlen
jeweils wahrend der Zeit ¢, auf.

Die Beurteilung, ob der Betrieb zulassig ist, geschieht
mit der effektiven Belastung bey, die sich aus den mo-
mentanen Belastungen b; wahrend der Zeitabschnitte
t; nach folgender Beziehung ergibt:

/1
beyt = T;Z’:b?t;.

Fur einen Betriebspunkt mit konstanter Drehzahl n; und
konstantem Drehmoment M; erhalt man
M;

" Wty 12

amn

Besteht zwischen zulassigem Drehmoment M, und
Drehzabhl ein linearer Zusammenhang (Betrieb mit kon-
stantem FluB), so kann ein Belastungsfaktor b; fir eine
gleichmagige Beschleunigung oder Verzogerung von
der Drehzahl n, bis zur Drehzahl n, mit dem konstan-
ten Motormoment M; angegeben werden:

M?
biz T Mp(m) Mzul(n‘z—)

Besteht dagegen ein hyperbolischer Zusammenhang
zwischen dem Drehmoment M, und der Drehzahl
(Feldschwachbereich), so erhalt man in etwa far eine
gleichmaBige Beschleunigung oder Verzogerung von
der Drehzahl ny zur Drehzahl n, mit dem konstanten
Motormoment M; den Belastungsfaktor

1 M? m\° A
P = { = G .
P =3 m(m)((m) +n1+1) (14)

Eine Uberlastung des Motors kann ausgeschiossen
werden, wenn gilt:

(13)

bey < 1 (15)

Lenze

Beliebige Lastspieldauer

Wahrend des Lastspiels der Dauer T treten N verschie-
dene Drehmomente M; bei Drehzahlen n; fir die Zeit-
dauern T; auf. Jedes Zeitintervall T; beginnt zum Zeit-
punkt t; — T; und endet zum Zeitpunkt #; (siehe Bild 12).
Wahrend der einzelnen Zeiten der Belastung t; andert
sich die Temperatur der Wicklung der Maschine merk-
lich, so daB die groBte Temperatur die Zulassigkeit der
Betriebsweise bestimmt.

Ein MaB fir die Erwarmung der Maschine am Ende
eines jeden Zeitintervalls der Dauer T; ist die GroBe
u;. Sie errechnet sich fur den Beginn des Lastspieles
(Zeitpunkt t, = 0) nach folgender Beziehung:

TN -
o= e -(1-6’*)-17;2
er — 155

Fir jedes folgende Zeitintervall errechnet sich die
GroBe u; aus dem Wernt des vorhergehenden Zeitin-
tervalls zu:

A=

(16)

u;:u,_1-e_g+(1—e”?) b}2 (17)

Die GroBe u; laBt sich auch unmittelbar mit folgender
Gleichung berechnen:

1
U= —

N T,
+Ze%.(1—e*4) -b,?) (18)
f=i

Die Belastungsfaktoren b; berechnen sich genauso wie
fiir den Fall einer kleinen Lastspieldauer: Far konstante
Drehzahl n; und konstantes Drehmoment M; erhalt man
b; nach Gl. (12). Bei linearem Zusammenhang zwi-
schen zulassigem Drehmoment und Drehzahl erhalt
man den Belastungsfaktorfir die Beschleunigung nach
Gl. (13), bei hyperbolischem Zusammenhang gilt Gl.
(14). i

Eine thermische Uberastung kann ausgeschlossen
werden, wenn alle Werte vy kleiner als Eins sind:

ui <1 fuaralle y; {(19)
6.9 Abweichende
Umgebungsbedingungen

Bei abweichenden Umgebungsbedingungen kann eine
Leistungsreduzierung bzw. Drehmomentenreduzierung
mit den Faktoren der Tabellen 12 und 13 erforderlich
sein. Die zulassige Dauerleistung ergibt sich mit den
Faktoren der Tabellen zu:

qul = kv) . khéhe . Pdauerw

wobei Pyauer die unter normalen Bedingungen zulassige
Dauerleistung ist.

Eine entsprechende Beziehung gilt fir das Drehmo-
ment:

(20)

Mzul = kz? ' khbhe : Mdauer‘ (21‘)
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Hierbei kennzeichnet Myauer das unter normalen Bedin-
gungen zulassige Dauerdrehmoment.

Solite die dann erreichbare Leistung nicht ausreichen,
kann durch Wahl eines anderen Dauerbetriebspunktes
eine bessere Ausnutzung erreicht werden. Die entspre-
chenden Typenschildangaben sind auf Anfrage erhalt-
lich.

Tabelle 12: Leistungsreduzierung bei abweichender
Umgebungs- bzw. Kihllufttemperatur

Kahllufttempe- 40 | 45 | 50 | 55 | 60
ratur in °C
Lglstungsredu- 1,00 | 0,95 | 0,90 | 0,83 | 0,77
zierung ky

Tabelle 13: Leistungsreduzierung bei abweichender
Aufstellungshohe

Aufstel-
lungshohe
tuberNNinm

1000 | 2000 | 3000 | 4000 | 5000

Leistungsre-
duzierung
Knahe

100 | 0,92 | 0,83 | 0,77 | 0,67

6.10 Erwarmungskontrolle

Die tatsachlich auftretenden Wicklungstemperaturen
konnen mit einer Widerstandsmessung ermittelt wer-
den. Die Wicklungstemperatur ¥, ergibt sich in °C aus
dem zugehdrigen Wicklungswiderstand R; zu:

R
Jp = ﬁzw, 4 235) — 235,
1

(22)
(191, 92 in °C) wenn der Widerstand A; bei einer Wick-
lungstemperatur ¥, in *C bekannt ist.

Wegen der meist kleinen Wicklungswiderstande sind
verlaBliche Werte nur bei Bestimmung des Wider-
standes mit einer 4-Leiter-Messung zu erwarten. Ist
eine Messung unmittelbar an den Motorklemmen nicht
moglich, so sind die zusatzlichen Widerstande bei der
Auswertung unbedingt zu bericksichtigen.

In jedem Fall muB3 die Widerstandsmessung so schnell
wie moglich nach Abschalten der Maschine im Stillstand
vorgenommen werden.

Die Wickiungswiderstande R; bei der Temperatur 9,
finden sich in Tabelle 14.

Tabelle 14: Wicklungswiderstande und thermische Zeit-
konstanten

| Wick- termi-
Motortyp lungs- Wicklungs- | sche
tempe- widerstand | Zeitkon-
ratur stante
191 R] T
°‘C Q h
DSVAXX 56 20 9,40 45%
DSVAXX 71 20 3,35 +5% 0,72
DFVAXX 71 20 3,35 +5% 0,34
DSVAXX80 || 20 1,50 +5% 1,05
DFVAXX 80 20 1,50 +5% 0,42
DSVAXX 90 20 0,76 +5% 1,28
DFVAXX 90 20 0,76 +5% 0,46
DSVAXX 100 || 20 0,36 +5% 0,68
DFVAXX 100 20 0,36 +5% 0,44
DSVAXX 112 20 0,192 +10% | 1,20
DFVAXX 112 20 0,192 +10% | 0,76
6.11 Dauerbetriebskennlinien

Auf den folgenden Bildern sind die Dauerbetriebskenn-
linien fir Leistung, Drehmornent und Standerstrom in
Abhangigkeit von der Drehzahl aufgetragen. Sie gelten
fur S1-Betrieb und stellen die zulassigen Grenzen dar.
Kurzzeitig konnen die Motoren natirlich weitaus hoher
belastet werden.

Alle Kennlinien gelten nur beim Betrieb der Maschinen
mit Servoreglern der Serie 9200. Bei der Zuordnung
kleiner Gerate zu groBen Motoren kann evtl. der Strom-
richter das erreichbare Dauerdrehmoment begrenzen.
Dies istimmer dann der Fall, wenn der zulassige Dauer-
stromdes Gerates kleiner als der zulassige Dauerstrom
des Motors ist.

Lenze
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Bild 14: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzabhl fiir DSVAXX 71
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Bild 15: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DFVAXX 71
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Bild 16: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DSVAXX 80
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Bild 17: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fiir DFVAXX 80
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Bild 18: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DSVAXX 90
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Bild 19: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fiir DFVAXX 90
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Bild 20: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DSVAXX 100
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Bild 21: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DFVAXX 100
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Bild 22: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl far DSVAXX 112
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Bild 23: Dauerdrehmoment, -leistung und -strom in Abhangigkeit von der Drehzahl fir DFVAXX 112
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6.12 Maximaldrehmomente

Auf den Bildern 24 bis 34 sind die Kennlinien mit den
erreichbaren Maximaldrehmomenten der Servomoto-
ren bei der Kombination mit verschiedenen Servoreg-
lern der Serie 9200 dargestellt. Diese Maximaldreh-
momente konnen auch kurzzeitig nicht Gberschritten
werden, da der Umrichterausgangsstrom nicht weiter
gesteigert werden kann.

Bild 24: Maximaldrehmomente DSVAXX 56 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei
betriebswarmem Motor
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Bild 25: Maximaldrehmoment DSVAXX 71 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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Bild 26: Maximaldrehmoment DFVAXX 71 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei
betriebswarmem Motor
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Bild 27: Maximaldrehmoment DSVAXX 80 in Abhéangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei
betriebswarmem Motor
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Bild 28: Maximaldrehmoment DFVAXX 80 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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Bild 29: Maximaldrehmoment DSVAXX 90 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei
betriebswarmem Motor
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Bild 30: Maximaldrehmoment DFVAXX 90 in Abhangigkeit von der Drehzahi mit verschiedenen Servoreglern bet
betriebswarmem Motor
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Bild 31: Maximaldrehmoment DSVAXX 100 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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Bild 32: Maximaldrehmoment DFVAXX 100 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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Bild 33: Maximaldrehmoment DSVAXX 112 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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Bild 34: Maximaldrehmoment DFVAXX 112 in Abhangigkeit von der Drehzahl mit verschiedenen Servoreglern bei

betriebswarmem Motor
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7 Geber

7.1 Resolver/Drehmelder

StandardmaBig sind alle Motoren mit Resolvern (Dreh-
meldern) zur Drehzahl- und Lageregelung ausgestattet.

7.2 Inkrementalgeber

Uber einen Flansch und eine Kupplung kann zusatzlich
zum Resolver oder bei Verwendung eines geeigneten
Umrichters auch anstatt des Resolvers ein Inkremen-
talgeber angebaut werden. Die Auswahl des Gebers
erfolgt nach Kundenwunsch.

7.3 Absolutwertgeber

Uber einen Flansch und eine Kupplung kann zusatzlich
zum Resolver ein Absolutwertgeber angebaut werden.
Die Auswahl des Gebers erfolgt nach Kundenwunsch.

8 Anschlusse und Steckverbinder

8.1 Ubersicht

Die Lage der Steckverbinder bzw. des Kiemmenka-

stens an den Motoren ist auf Bild 35 dargestelit. Dabei

haben die Anschlisse folgende Bedeutung:

X10  Kiemmenkasten fir Leistung und Thermoschal-
ter, Metallausfihrung

X11  Steckverbinder fir Leistung und Thermoschal-
ter, Metallausfuhrung

X20 Resolver, Metallausfihrung
X21  Inkrementalgeber, nach Kundenwunsch
X22  Absclutwertgeber, nach Kundenwunsch

X30 Lufter- und Bremsenanschluf3,
Metallausfiuhrung



Technische Beschreibung Servomotoren

Bild 35: Lage und Bezeichung der Steckverbinder bzw. des Klemmenkastens
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8.2 Leistungsanschlusse

In Bild 36 ist die Lage und Kennzeichnung der An-
schiuBbolzen des Klemmbretts zu sehen. Tabelle 15
gibt die Bedeutung der AnschiuBbolzen wieder.

Bild 37 zeigt den motorseitigen Steckverbinder fir
die Leistungsversorgung der Motoren DXVAXX 56 bis
90, Bild 38 den Steckverbinder fir die Motoren
DXVAXX 100 bis 112. Die Bedeutung der Kontakte
ist Tabelle 16 zu entnehmen.

Beim Anschlu der Motoren mit Steckverbinder ist
darauf zu achten, dafl der Stecker bis zum Anschlag
in die Dose geschoben wird, bevor die Uberwurfmutter
festgezogen wird. Sonst konnen durch ein Verkannten
der Uberwurfmutter das Gewinde und die Stiftkontakte
beschadigt werden.

Tabelle 15: Bedeutung der Kontakte fur die Leistungs-
versorgung

(Klemmenkasten nach Bild 36)

Kontakt | Bezeichnung | Bedeutung |
1 U Motorwicklung Strang U
2 \Y% Motorwicklung Strang V
3 w Motorwicklung Strang W
PE PE Schutzleiter,
Motorgehause
5 St Temperaturschalter
|6 S2 Temperaturschalter
Bild 36: Klemmenkasten
S1 Se
2) <|5
4 5 6
1 2 3
I | I
=
PE=Z U \% W

Bild 37 Steckverbinder fir Leistungsversorgung
DSVAXX 58 bis DXVAXX 90 7

Tabelle 16: Bedeutung der Kontakte fiir die Leistungs-
versorgung
(Steckverbinder nach Bild 37 und Bild 38)

Kontakt | Bezeichnung | Bedeutung
1 S1 Temperaturschalter
2 S2 Temperaturschalter
PE PE Schutzleiter, B
Motorgehause
4 U Motorwicklung Strang U
5 Vv Motorwicklung Strang V
6 W Motorwickiung Strang W
Bild 38: Steckverbinder fir Leistungsversorgung

DXVAXX 100 bis DXVAXX 112

O
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8.3 Lufter- und Bremsenanschlufl

Das Bild 39 zeigt den motorseitigen Steckverbinder zum
Anschlu3 der Bremse und / oder des Lifters in Metall-
ausfuhrung. Die Bedeutung der Kontakte ist der Tabelle
17 zu entnehmen.

Tabelle 17: Bedeutung der Kontakte zum Anschluf3 der
Bremse und des Lifters
(Steckverbinder nach Bild 39 Metallausfuhrung)

47

8.4 ResolveranschiuB

Die Lage der Kontakte des motorseitigen Steckverbin-
ders zum Anschluf3 des Resolvers (Drehmelders) ist in
Bild 40 dargestellt. Tabelle 18 gibt die Bedeutung der
Kontakte wieder.

Tabelle 18: Bedeutung der Kontakte zum Anschiuf3 des
Resolvers (Drehmelders)
(Steckverbinder nach Bild 40)

Kontakt [ Bezeichnung | Bedeutung Kontakt | Bezeichnung | Bedeutung

2 PE Schutzleiter, Gehause | | 1 + Ref | Transformatorwicklung
Lafter (Lauferwicklung)

A L1 Wicklung Lafter 2 — Ref Transformatorwicklung

B N Wicklung Lifter (Lauferwicklung)

C Y1 Wickiung 4 + cos Standerwicklung -
Stillstandsbremse, positi- (Cosinus)
ver Anschlui3 5 — cos Standerwicklung

D Y2 Wicklung _ (Cosinus)
Stillstandsbremse, nega- 6 + sin Standerwicklung (Sinus)

. tiver AnschluB 7 —sin -Standerwicklung (Sinus)

Bild 39: Steckverbinder fur Lifter- und Bremsenan-
schluf3 in Metall (auf Motoranschluf3 gesehen)

Bild 40: Steckverbinder fir den ResolveranschluB
(auf Motoranschluf3 gesehen)

lenze

8.5 Inkrementalgeber- und

Absolutwertgeberanschluf3

Der Steckverbinder zum AnschluB eines Inkremental-
gebers wird-ebenso wie der Geber selbst kundenspezi-
fisch festgelegt. Das gleiche gilt fir Absolutwertgeber.
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9 Umgebungsbedingungen,
AnschluBhinweise

9.1 Aufstellung

Die Bemessungsdaten werden erreicht, wenn folgende
Bedingungen eingehalten werden:
¢ Umgebungstemperatur bis 40 °C

¢ Aufstellungshéhe bis 1000 m Gber NN

AnschluBleitungen mit ausreichendem Querschnitt
nach VDE 0100

ungehinderte Be- und Entliftung

keine erneute Ansaugung der warmen Abluft durch
den Motor

Sind diese Bedingungen nicht gegeben, so kann der
Motor nicht seine volle Leistung abgeben (siehe Tabel-
len 12 und 13 auf Seite 26).

9.2 Getriebeanbau

Beim Anbau von Getrieben ist zu beachten, daB die
Motoren mit halber PaBfeder gewuchtet sind.

Durch den Anbau darf keine zu groBe Axialkraft auf die
Welle wirken.

Fir ein gutes Regelverhalten wird die Verwendung
spielarmer Getriebe empfohlen.

9.3 Verdrahtungshinweise

Zum Betrieb der Lenze-Servoantriebe missen die Mo-
toren von den Stromrichtergeraten mit Leistung ver-
sorgt werden und die in den Motoren eingebauten Ge-
ber mit den entsprechenden Steueranschlissen der
Gerate verbunden werden. Eine gegebenentfalls vor-
handene Bremse bendtigt eine geeignete Gleichspar-
nungsversorgung.

Im folgenden werden Hinweise zur zweckmaBigen Ver-
drahtung gegeben. Im Einzelfall kénnen sich natiirlich
andere Varianten als geeigneter erweisen. Weitere
Hinweise finden sich in der technischen Beschreibung
9200 und im Lenze Applikationsbericht, Installations-
und Verdrahtungsrichtlinien fur Antriebssysteme mit di-
gitalisierten, analogen und gemischt bestickten An-
triebsreglern.

Unterdrickung elektromagnetischer Stérungen

Von den Servoantrieben werden Storfelder durch
die nichtsinusformige Motorspannung hervorgerufen.
Diese hat Stromoberschwingungen in der Motorleitung
und kapazitive Ableitstrome Gber das Motorgehause
und die Motorleitung zur Folge. Stérfelder konnen Uber
die Steuerleitungen oder unginstig verlegte Erd- und
Masseleitungen in die Gerate eingespeist werden.
Aufbau und Verdrahtung digitaler Stromrichtergerate,
zu denen auch die Gerate der Reihe 9200 gehéren,
mussen besonders sorgfaltig durchgefihrt werden, um
Storungen wahrend des Betriebes zu vermeiden.

Digitalisierte Stromrichtergerate sind dabei keineswegs
storanfalliger als analoge Gerate, aber die Storaus-
wirkungen von analogen und digitalen Geraten sind
in der Regel sehr unterschiedlich. Elektromagneti-
sche Storungen bei einem analogen Stromrichtergerat
fahren meist nur zu Unstetigkeiten in Drehmoment und
Drehzahl. Bei Digitalgeraten jedoch kénnen Stérungen
im Programmablauf entstehen, die das sofortige Sper-
ren des Antriebsreglers notwendig machen (Fehlermel-
dung CCr).

Um derartige Betriebsunterbrechungen zu vermeiden,
sind den Masseverbindungen (GND) und den Erdpo-
tentialverbindungen (PE) sowie den Abschirmungen
besondere Aufmerksamkeit zu schenken.

Folgende Punkte sind bei der Auswahl der MaBnahmen
zur Stérunterdruckung zu beachten:

e Abgeschirmte Steuerleitungen vermindern die
Storeinstrahlung.

s Abgeschirmte Motorleitungen vermindern die
Stbrung anderer Gerate.

¢ Die Wirksamkeit der Abschirmung einer Leitung ist
nur sichergestelt, wenn diese bei Unterbrechun-
gen (etwa an Klemmleisten, Relais, Sicherungen)
leitend weiterverbunden wird.

e Der Schirm der Motorleitung wirkt besonders gut,
wenn er auf PE gelegt wird, z. B. am ErdanschluB3-
bolzen der Stromrichtergerate 9220.

e Besonders bei groBen Leitungslangen ist es sinn-
voll den Schirm der Leitung vom Stromrichtergerat
zum Resolver/Drehmelder sowohl am Motor als
auch am Gerat aufzulegen.

Hochfrequente Potentialverschiebungen zwischen
Resolver/Drehmelder und Stromrichtergerat wer-
den so entlang der Leitung abgebaut.

Bei nur einseitigem AnschluB des Schirmes sind
die Stérspannungen am Eingang des Gerates mit-
unter mehrfach so gro3. Der Antrieb reagiert
darauf mit einem unruhigen Lauf.

¢ Zur Erthohung der Storsicherheit ist das Bezugspo-
tential GND der Gerateelektronik mit dem Schutz-
leiter PE gerateintern verbunden. Dies ist bei der
Verbindung verschiedener Gerate untereinander
zu beachten.

Zur optimalen Storunterdruckung sind die Verbindun-
gen der Schirme der Steuerleitungen mit GND bzw. PE
bei Einzelantrieben und Verbundantrieben unterschied-
lich durchzufahren.

Storunterdriickung bei Einzelantrieben

Fur Einzelantriebe konnen folgende MaBnahmen emp-
fohlen werden:

¢ Die Abschirmungen der Steuerleitungen werden

am Gerat mit PE verbunden.



Technische Beschreibung Servomotoren

49

e Erdschleifen werden dadurch vermieden, daB die
Schirme nur einseitig aufgelegt werden.

¢ GND und PE sind durch eine gerateinterne Briicke
miteinander verbunden.

Storunterdriickung bei Verbundantrieben

Bei Verbundantrieben ist folgendes zu beachten:

¢ Masseschleifen konnen starke Storungen hervor-
rufen. Sie werden dadurch vermieden, daB die
GND-PE-Verbindungen aller Gerate geoffnet wer-
den.

¢ Die Masseleitungen (GND) aller Gerate werden auf
isolierte Sammelpunkte gefuhrt. Von dort werden
sie sternformig zusammengefaBt und in der zen-
tralen Einspeisung mit PE verbunden. Die Verbin-
dung des Massepotentials (GND) mit PE ist not-
wendig, da die Elektronikisolation keine Spannun-
gen groBer als 50 V gegenuber PE zulaft.

¢ Die Schirme werden einseitig, ebenso wie die Mas-
seleitungen, auf isoliete Sammelpunkte gefahrt
und an einer zentralen Stelle mit PE verbunden.

+ Die Schirme der Motorleitungen werden separat
zusammengefaBt und auf PE gelegt. Eine Verbin-
dung der Schirme der Motorleitungen mit Schirmen
der Steuerleitungen auBerhalb des zentralen Sam-
melpunktes fiihrt zu starken Stéreinkopplungen.

Mit den genannten MaBnahmen lassen sich Storpro-
bleme in aller Regel vermeiden.

Leistungsversorgung

Um eine unzulassige Erwarmung der MotoranschluBlei-
tungen zu vermeiden, sind gewisse Mindestquer-
schnitte der Leitungen erforderlich. In Tabelle 19 sind
nach thermischen, energetischen und mechanischen
Gesichtspunkten Empfehlungen fir die Querschnitte
mehradriger Leitungen mit Kupferleiter angegeben.
Die Servomotoren besitzen standardmasig in die Wick-
lung eingebaute Temperaturiuhler, so daB der Motor ge-
gen Uberhitzung geschitzt werden kann. Diese MaB-
nahme schutzt aber nicht die Motorleitung vor Uberla-
stung, so daB hierfiir ein separater Schutz erforderlich
ist.

Die in der Tabelle angebenen Werte fur den Bemes-
sungsstrom des Schutzorgans gelten fur Schutzor-
gane mit festem Bemessungsstrom. Bei einstellbaren
Schutzorganen kann das Schutzorgan auf den Bemes-
sungsstrom der Leitung eingestellt werden.

Zur Absicherung der Leitung eignen sich normale Lei-
tungsschutzsicherungen oder -sicherungsautomaten.
Der Nachteil dieser Einrichtungen ist, daB sie nach
einer Auslésung manuell wieder eingeschaltet werden
muissen.

Als Alternative bieten sich Motorschutzrelais an. Sie
unterbrechen den StromfluB nicht, sondern liefern tber
einen Meldekontakt ein Signal, das zur Abschaltung der

Lenze

Tabelle 19: empfohlene Leitungsquerschnitte zur Lei-
stungsversorgung der Servomotoren nach DIN 57100/
VDE 0100 T 523 und nach mechanischen und energe-
tischen Gesichtspunkten fur Kupferleiter

Motor Leitung ]
Be-
Be- Be- mes-
) sungs-

Motortyp mes Quer; mes- strom

sungs- || schnitt | sungs- des

strom strom Schutz-

organs
N q IN N
A mm? A A

DSVAXX 56 2,4 1,5 18 10
DSVAXX 71 44 1,5 18 10
DFVAXX 71 6,0 1,5 18 10
DSVAXX 80 5,8 1,5 18 10
DFVAXX 80 9.1 1,5 18 10
DSVAXX90 | 10,2 || 15 18 10
DFVAXX 90 15,8 2,5 26 20
DSVAXX100 | 140 || 25 26 20
DFVAXX 100 28,7 40 34 25
DSVAXX 112 19,8 40 34 25
DFVAXX 112 425 10,0 61 50

Anlage genutzt werden kann. Nach der Abschaltung
der Anlage und einer gewissen Abkiihldauer geht das
Motorschutzrelais selbsttatig wieder in seine Ausgangs-
lage zurick, so daB die Anlage wieder hochgefahren
werden kann.

Daneben bieten diese Relais den Vorteil, daB3 ihr
Auslosestrom eingestellt werden kann, so daB die Lei-
tung mit einen hoheren Strom beaufschlagt werden
kann (siehe den Unterschied zwischen Bemessungs-
strom der Leitung und Bemessungsstrom des Schutz-
organes bei festem Bemessungsstrom in Tabelle 19).
Ein KurzschluBschutz ist mit den Motorschutzrelais
nicht moglich. Vorgeschaltete Schmelzsicherungen
kénnen diesen Fehlerfall abdecken (Siehe Tabelle 20).
Ein gewisser KurzschluBschutz ist durch die Strombe-
grenzung in den Stromrichtergeraten gegeben, die bei
intakten Geraten den Strom in der Motorleitung auf ei-
nen Maximalwert begrenzt.

Eine Absicherung der Motorleitungen Gber die Net-
zeingangssicherungen der Stromrichtergerate ist in der
Regel nicht mdglich, da durch den Stromrichter eine
Strom- und Spannungsumsetzung erfolgt, so daB der
Ausgangsstrom wesentlich groBer als der Eingangs-
strom sein kann.

LifteranschiuB

Die Versorgung des Lufters kann z. B. iber Leitungen
mit einem Querschnitt von 0,5 mm? bis 1,5 mm? erfol-
gen. Dann ist eine Absicherung der Leitungen mehre-
rer Lufter Gber eine Leitungsschutzsicherung maglich.
Alternativ kann auch jede Leitung mit einer Sicherung
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Tabelle 20: empfohlene Leitungsschutzsicherungen
zum Aufbau eines KurzschluBschutzes bei Verwendung
von Motorschutzrelais (Schadigungsgrad 'a’ laut Her-
steller)

Auslosestrom des Mo- | Nennstrom der Leitungs-
torschutzrelais schutzsicherung gL
I lq
A A
1,6-2,4 25
2,44 25
4-6 25
6-10 50
10--16 63
16-24 63
24-40 125
40-57 160

ausgestattet werden, die dem Bemessungsstrom des
Lifters entspricht. Hierdurch wird auch ein gewisser
Schutz des Lufters selber erreicht.

Anschlufl der Stillstandsbremsen

Die permanentmagneterregten Bremsen liegen im
stromlosen Zustand an. Durch Anlegen einer geeig-
net gepolten Gleichspannung werden sie geluftet. Wird
die Gleichspannung falsch gepolt an die Bremse gelegt,
so bleibt die Bremse weiterhin angelegt, nimmt jedoch
keinen Schaden.

Die Bremsen far eine Spannung von 205V
konnen Uber Brickengleichrichter (siehe Bild 41)
aus dem 230V Netz gespeist werden. Die Brem-
sen fur 103V konnen entsprechend aus einer
115 V Spannungsquelle gespeist werden.

Bild 41: Gleichstromseitiges Schalten der Stillstands-
bremsen mit einem Gleichrichter mit Funkenloschglied

4;7 e ]
=

- =]

L

Magnetspule

Zum Schalten der Gleichspannung gibt es zwei
Maglichkeiten: Beim wechselstromseitigen Schalten
befindet sich der Schalter auf der Wechselspannungs-
seite des Gleichrichters. Hierbei sind in der Regel keine
MaBnahmen zur Funkenioschung erforderlich.  Aller-

dings ist die Zeit zum Ausschalten des Gleichstromes
sehrlang, da der Gleichstrom tber den Kreis bestehend
aus Bremse und Gleichrichter auch nach Abschalten
der Wechselspanng weiterflieBen kann. Die Bremse
bleibt daher noch langere Zeit geluftet (bis zu fanfmal
so lange wie beim gleichstromseitigen Schalten).

Beim gleichstromseitigen Schalten wird der Strom
durch den Schalter unmittelbar auf der Gleichstrom-
seite geschaltet. Hier hat der Strom beim Abschal-
ten keine Méglichkeit mehr weiterzuflieBen, so daB die
Bremse sehr schnell einfalt. Allerdings sind hierbei
MaBnahmen zur Funkenléschung am Schalter erforder-
lich. Eine geeignete Schaltung mit einem Gleichrichter
mit Funkenldschglied ist auf Bild 41 dargestellt. Das in-
tegrierte Funkenloschglied verhindert eine schnelle Al-
terung des Schalters.

9.4 Verschaltungsbeispiel fir einen
Antrieb mit einem Servoregler der
Serie 9200

Auf den folgenden Seiten sind die Verdrah-
tungsplane fir einen Servoantrieb beispielhaft angege-
ben. Natarich ist dies nur eine mogliche Schaltungsva-
riante und die Forderungen im Einzelfall konnen ganz
andere Schaltungen erforderlich machen, doch sind alle
wesentlichen Elemente in diesem Beispiel enthalten.
Im motorischen Betrieb bekommt der Motor seine Lei-
stung Uber das Versorgungsmodul und das Achsmodul
aus dem Netz.

Im generatorischen Betrieb wird die Uberschissige Lei-
stung Uber das Achsmodul und das Versorgungsmo-
dul dem Bremswiderstand zugefihrt (siehe Bild 42 auf
Seite 51).

Der Steuerkreis 24 V (Bild 43 auf Seite 51) kontrolliert
die Leistungsversorgung aller Komponenten.

Die Steuersignale zur Freigabe des Antriebs und die
Drehzahisollwerte kénnen von einer Positioniersteue-
rung oder einer SPS bereitgestellt werden. Die Schnitt-
stelle zeigt Bild 44 auf Seite 52.

Die Lageregelung in der Positioniersteuerung erfolgt
Uber den Resolver im Motor. Die Resolverauswer-
tung und die Inkrementalgebernachbildung geschieht
im Servoregler 9200. Die Inkrementalgebersignale ste-
hen am AnschluB X4 des Stromrichtergerates zur Wei-
terverarbeitung zur Verfiugung. Alternativ konnte ein In-
krementalgeber oder Absolutwertgeber am Motor oder
anderswo am Antrieb far die Rickfubrung der Lagein-
formation sorgen.
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Bild 42: Verdrahtungsplan Servoantrieb, Netzeinspeisung und Leistungsversorgung des Motors
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6. Stiftkont 3. i
Tabelle 21: Bremsenluftspalte und Schraubenanzugs- ' akte 3.30 anc_nmpen.
momente 7. S}lﬂkontakte 3.30 in Isolierkdrper 3.35
Motortyp ' Bremsenluftspalt Anzugsmoment fir gnﬁjhrel’ b.ls Slet mit deutlich vernehmbarem
s [mm] £ 0,05 mm  |Zugschrau-|Zylinderschrau- erausch einrasten.
fiir Bremse Typ ben 5.05 ben 6.25 8. Isolierkérper 3.35 in Winkeleinbaudose 3.20
86621 (alt)]14.118 (neu)| Ms o5 INM] | Mg 55 [Nm] bis zum Anschlag des Isolierkrpers 3.35
DSVAXX 56 0,2 0,2 35 2,7 einfihren bis Schnapphaken einrastet.
DXVAXX71| 03 02 35 4.3 9. Winkeleinbaudose mit gewindefurchenden
DXVAXX80| 03 02 5.0 74 Schrauben 3.40 an Statorgehause 3.05
DSVAXX 90| 035 0,25 6,0 7.4 anschrauben.
DFVAXX 90 0,3 0,2 6,0 7,4
DXVAXX 100| 03 03 11,0 7.4 i
DXVAXX 112 03 03 130 74 « Montage Rumpfmotor
1. Den Stator auf Rotor mit vormontiertem A-
Lagerschild aufschieben
2. Ausgleichsscheibe 4.10 in B-Lagerschild 4.05
einlegen, Lagerschild auf Statorpaket setzen
und mit Zugschrauben mit Bund und Kamm
10 Montage und . 5.05 lose vormontieren.
Demontagean|e|tung 3. Vormontierten Rumpfmotor auf ebener Unter-
lage ausrichten, dabei auf Winkligkeit der La-
gerschilde und des Stators zueinander ach-
10.1 Montageanleitung fir Motoren ohne ten.
Lufter 4. Zugschrauben mit Bund und Kamm 5.05 mit

Die folgende Anleitung gilt fur alle Motoren chne Lifter.
Die Arbeitsschritte zur Monlage der Bremse entfallen
naturlich bei Motoren ohne Bremse.

Die Erklarung der Positionsnummern findet sich in Ta-

belle 22,

die zugehdrigen Explosionszeichnungen fin-

den sich auf den Bildern 45 und 46.
¢ Vormontage A-Lagerschild

1.

Rillenkugellager AS 2.10 und Rillenkugellager
BS 2.20 auf Rotor 2.05 aufziehen.

. Sicherungsring AS 2.15 und Sicherungsring

BS 2.25 auf Rotor 2.05 aufziehen.
Rotor 2.05 in Lagerschild 1.05 einschieben.
Lagerdeckel 1.10 positionieren.

Zylinderschrauben 1.15 eindrehen und fest-
ziehen.

¢ Montage Stator

1.

Lenze

Ringkabelschuh 3.55 auf Erdanschluilitze
3.60 aufquetschen.

. Ringkabelschuh im Statorgehause positionie-

ren und mit ErdanschluBschraube 3.50 und
Mutter 3.65 verschrauben, Mutter mit Kleb-
stoff sichern.

Motortypenschild 5.10
auf Statorgehause 3.05 positionieren und mit
Halbrundkerbnageln §.15 annieten.

MotoranschluBlitzen 3.25 durch Winkelein-
baudose 3.20 fuhren, Winkeleinbaudose auf
Statorgehause positionieren.

AnschluBlitzen 3.25 kiarzen und abisolieren.

Drehmomentschliissel anziehen, dabei An-
zugsmoment Ms o5 nach Tabelle 21 beachten.

o Montage Bremse und Resolver

1.

10.

Permanentmagnetbremse 6.05 an Lager-
schild 4.05 positionieren und mit Zylinder-
schrauben 6.25 befestigen, dabei Anzugsmo-
ment Mg o5 nach Tabelle 21 beachten.

Sicherungsring 6.15 auf Rotorwellenende auf-
schieben und einrasten lassen.

PaBscheiben 6.20 auf Rotor aufschieben,
Bremsanker 6.06 auf Rotor aufschieben, bis
Bremsankernabe an den PaBscheiben 6.20
fest anliegt.

Spannung an die Bremse legen, auf richtige
Spannung und Polaritat achten.

Bremsenluftspalt an der engsten Stelle mit
Fiohlerlehre messen und mit der Soll-
einstellung s nach Tabelle 21 vergleichen.

Falls der Luftspalt nicht stimmt, PaBscheiben
6.20 varieren.

AnschlieBend Bremsanker 6.06 mit PaBfeder
6.10 auf Rotor 2.05 aufschieben.

. PaB3scheiben 6.20 komplett auf Rotor 2.05

aufschieben, anschlieBend Sicherungsring
6.15 auf Rotor 2.05 montieren.

Glasseidenschlauch 6.35 uber AnschluB3litzen
der Bremse 6.75 ziehen.

Glasseidenschlauch 6.35 mit AnschluBlitze
6:75 durch Steckerdurchfihrungsbohrung in
Gehause 7.20 nach auf3en fuhren.
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11.
12.

18.

14.

15.

16.

17.

18.
19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

AnschluBlitzen ablangen und abisolieren.

Stiftkontakte 6.80 an AnschluBlitze 6.75 an-
crimpen.

Anbaugehause 7.20 an B-Lagerschild 4.05
montieren,

Zwischenflansch 7.65 mit Zugschrauben mit
Bund und Kamm 7.70 an Anbaugehause 7.20
montieren.

AnschluBlitzen mit Isolierschlauch 7.40 des
Resolvers 7.05 ablangen und abisolieren,
Stiftkontakte 7.45 ancrimpen.

Vormontierten Resolver auf Resolversitz des
Rotors 2.05 bis zum Anschlag aufschieben.

Drehmomentstitze des Resolvers mit Kom-

bischrauben 7.15 am Zwischenflansch 7.65
befestigen.

Kombischrauben mit Klebstoff sichern.

Gewindestifte 7.10 durch Drehen des Rotors
2.05 uber Abflachungen des Resalversitzes
positionieren.

Gewindestifte anziehen und mit Klebstoff si-
chern.

AnschluBlitzen mit Isolierschlauch 7.40 durch
Winkeleinbaudose 7.35 ziehen, Stiftkontakte
7.45 inIsolierkérper 7.50 einschieben bis Kon-
takte einrasten.

Isolierkérper 7.50 in Winkeleinbaudose 7.35
bis zum Anschlag einschieben, mit Montage-
werkzeug soweit verdrehen, bis Schnapp-
haken einrastet. O-Ring 7.51 einlegen.

Winkeleinbaudose mit gewindefurchenden
Schrauben 7.55 auf Anbaugehause 7.20
montieren, Hutstopfen 7.60 aufziehen.

VerschluBdeckel 7.75 mit Zylinderschrauben
7.80 an Zwischenflansch 7.65 befestigen.

PaBfeder 5.20 in Abtriebszapfen des Rotors
2.05 einlegen, mit Kiebestreifen sichern.

10.2 Montageanleitung fiir Motoren mit

Lufter

Die folgende Anleitung gilt fur alle Motoren mit Lufter.
Die Arbeitsschritte zur Montage der Bremse entfallen
naturlich bei Motoren ohne Bremse.
Die Erklarung der Positionsnummern findet sich in Ta-
belle 22, die zugehdrigen Explosionszeichnungen fin-
den sich auf den Bildern 47 und 48.

« Vormontage A-Lagerschild

1.

3.

Rillenkugellager der Abtriebsseite 2.10 und
Rillenkugellager der Gegenseite 2.20 auf Ro-
tor 2.05 aufziehen.

. Sicherungsring der Abtriebsseite 2.15 und Si-

cherungsring der Gegenseite 2.25 auf Rotor
2.05 aufziehen.

Rotor 2.05 in Lagerschild 1.05 einschieben.

4.
5.

Lagerdeckel 1.10 positionieren.

Zylinderschrauben 1.15 eindrehen und fest-
zZiehen.

« Montage Stator

1.

Ringkabelschuh 3.55 auf ErdanschluBlitze
3.60 aufquetschen.

Ringkabelschuh im Statorgehause positionie-
ren und mit ErdanschluBschraube 3.50 und
und Mutter 3.65 verschrauben, Mutter mit
Klebstoff sichern.

Luftfdhrungsbleche 3.15 auf Statorgehause
3.05 positionieren und aufschlagen.

LuftfGhrungsblech 3.10 positionieren und auf-
schlagen.

Motortypenschild 5.10 auf LuftfGhrungs-
blech 3.10 positionieren und mit Halbrund-
ketbnageln 5.15 annieten.

MotoranschluBlitzen 3.25 durch Winkelein-
baudose 3.20 fuhren, Winkeleinbaudose auf
Statorgehause positionieren.

AnschluBlitzen 3.25 kurzen und abisolieren.

8. Stiftkontakte 3.30 ancrimpen.

10.

11.

Stiftkontakte 3.30 in Isolierkdrper 3.35
einfahren, bis sie mit deutlich vernehmbarem
Gerausch einrasten.

Isolierkorper 3.35 in Winkeleinbaudose 3.20
einfihren bis Schnapphaken einrastet.

Winkeleinbaudose mit gewindefurchenden
Schrauben 3.40 an Statorgehause 3.05 an-
schrauben.

* Montage Rumpfmotor

1.

Den Stator auf Rotor mit vormontiertem A-
Lagerschild aufschieben.

Ausgleichsscheibe 4.10 in B-Lagerschild 4.05
einlegen, Lagerschild auf Statorpakt setzen
und mit Zugschrauben mit Bund und Kamm
5.05 lose vormontieren.

Vormontierten Rumpfmotor auf ebener Unter-
lage ausrichten, dabeiauf Winkeligkeit der La-
gerschilde und des Stators zueinander ach-
ten.

Zugschrauben mit Bund und Kamm 5.05 mit
Drehmomentschlussel anziehen, dabei An-
zugsmoment Ms o5 nach Tabelle 21 beachten.

o Montage Bremse und Resolver

1.

Permanentmagnetbremse 6.05 an Lager-
schild 4.05 positionieren und mit Zylinder-
schrauben 6.25 befestigen, dabei Anzugsmo-
ment Me 25 nach Tabelle 21 beachten.

Sicherungsring 6.15 auf Rotorwellenende auf-

schieben und einrasten lassen.
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3.

10.

11.

12.

13.

14,

15.

16.

17.
18.

19.

20.

21.

22.

23.

PaBscheiben 6.20 auf Rotor aufschieben,
Bremsanker 6.06 auf Rotor aufschieben, bis
Bremsankernabe an den PaBscheiben 6.20
fest anliegt.

. Spannung an die Bremse legen, auf richtige

Spannung und Polaritat achten.

. Bremsenluftspalt an drei Stellen mit Fihler-

lehre messen, den Mittelwent aus diesen drei
Werten bilden und mit der Solleinstellung s
nach Tabelle 21 vergleichen.

. Falls der Luftspalt nicht stimmt, PaBscheiben

6.20 variieren.

AnschlieBend Bremsanker 6.06 mit Pal3feder
6.10 auf Rotor 2.05 aufschieben.

. PaBscheiben 6.20 komplett auf Rotor 2.05

aufschieben, anschieBend Sicherungsring
6.15 auf Rotor 2.05 montieren.

Distanzschrauben 6.30 in Lagerschild 4.05
einschrauben und festziehen.

Glasseidenschlauch 6.35 tiber AnschluBlitzen
der Bremse 6.75 ziehen und mit Kabelbinder
6.40 an Distanzschraube 6.30 festlegen.

Luftfihrungsbleche 7.30 und Luftfihrungs-
blech 7.25 auf Anbaugehause positionieren
und aufschlagen.

Zwischenflansch 7.65 mit Zugschrauben mit
Bund und Kamm 7.70 an Anbaugehause 7.20
montieren.

Zylinderschraube 6.45 durch Zwischen-
flansch in Distanzschraube einschrauben.

AnschuBlitzen mit Isolierschlauch 7.40 des
Resolvers/Drehmelders 7.05 ablangen und
abisolieren, Stiftkontakte 7.45 ancrimpen.

Vormontierten Resolver/Drehmelder auf Re-
solversitz des Rotors 2.05 bis zum Anschlag
aufschieben.

Drehmomentstitze des Resolvers/Drehmel-
ders mit Kombischrauben 7.15 am Zwischen-
flansch 7.65 befestigen.

Kombischrauben mit Klebstoff sichern.

Gewindestifte 7.10 durch Drehen des Rotors
2.05 Uber Abflachungen des Resolversitzes
positionieren.

Gewindestifte anziehen und mit Klebstoff si-
chern.

AnschluBlitzen mit Isolierschlauch 7.40 durch
Winkeleinbaudose 7.35 ziehen, Stiftkontakte
7.45 in Isolierkérper 7.50 einschieben bis Ge-
windestift einrastet.

Isolierkdrper 7.50 in Winkeleinbaudose 7.35
einschieben bis Schnapphaken einrastet.
O-Ring 7.51 einlegen

Winkeleinbaudose mit gewindefurchenden
Schrauben 7.55 auf Anbaugehduse 7.20
montiern, Hutstopfen 7.60 aufziehen.
VerschluBdeckel 775 mit Zylinderschrauben
7.80 an Zwischenflansch 7.65 befestigen.

Lenze

24

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

AnschluB3litzen 6.75 mit Glasseidenschlauch
6.35 durch Bohrung im VerschluBdeckel 7.75
ausfihren.

Bohrung mit Durchfihrungstille 650 ver-
schlieBen.

AnschluBlitzen 6.75 ablangen und abisolie-
ren,

Buchsenkontakte 6.55 an AnschluBlitzen 6.75
ancrimpen, dabei Polung beachten.

Buchsenkontakte 6.55 in Stecker 6.56 ein-
schieben bis Kontakte einrasten.

Stecker 6.56 mit Befestigungsschelle 6.60
und Zylinderschraube 6.65 an VerschluB3-
deckel 7.75 befestigen.

AnschluBlitzen mit Glasseidenschlauch 6.75
abisolieren und Stiftkontakte 6.80 ancrimpen.

Stiftkontakte 6.80 in Stecker mit Schnappha-
ken 6.85 einschieben, bis Kontakte einrasten.

« Montage Lufteraggregat

1.

11.

12.

13.

14.

Axialventilator 8.10 mit Zylinderschrauben
8.15 an Steg der Lifterhaube 8.05 montieren,
Schrauben mit Klebstoff sichern.

. Schutzgitter 8.20 mit Kombischrauben 8.25

an Lafterhaube 8.05 montieren.

Laftertypenschild 8.35 auf Lufterhaube 8.05
aufkleben.

Ringkabelschuh 8.75 auf ErdanschluBlit-
zen 8.80 aufquetschen, Ringkabelschuh mit
Erdanschufischraube 8.70 an Steg der Lifter-
haube 8.05 befestigen und mit Klebstoff si-
chern.

AnschluBlitzen mit Isolierschlauch 8.45 zu-
sammen mit ErdanschluBllitze 8.80 am Steg
der Lifterhaube 8.05 mit Kabelbinder 6.40
festlegen.

AnschuBlitze mit Isolierschlauch und Erdan-
schluBlitze durch Bohrung in Lufterhaube 8.05
nach auBBen fGhren.

Glasseidenschlauch 6.35 mit AnschluBBlitze
6.75 durch Steckerdurchfihrungsbohrung in
Lafterhaube 8.05 nach auBBen fuhren.

Alle AnschluBlitzen durch Winkeleinbaudose
8.40 fuhren.

. AnschluBlitzen ablangen und abisolieren.
10.

Stiftkontakte 6.80 an AnschluBlitze 6.75 an-
crimpen.

Stiftkontakt 8.85 an ErdanschluBllitze 8.80 an-
crimpen.

Stiftkontakte 8.50 an AnschluBlitzen 8.45 an-
crimpen.

Kontakte in den lIsolierkorper 8.55 einfihren
bis Kontakte deutlich vernehmbar einrasten.

Isolierkorper 8.55 in Winkeleinbaudose 8.40
einschieben bis Schnapphaken einrastet.
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15. Hutstopfen 8.65 auf Winkeleinbaudose 8.40
aufschieben.

16. Winkeleinbaudose mit gewindefurchenden
Schrauben 8.60 auf Lufterhaube 8.05 mon-
tieren.

¢ Anbau Lufteraggregat
1. Stecker 6.85 in Stecker 6.56 einschieben, bis

Schnapphaken einrastet.

2. Lufteraggregat mit Zylinderschrauben 8.30 an
Zwischenflansch 7.65 anschrauben.

3. PaBfeder 5.20 in Abtriebszapfen des Rotors
2.05 einlegen, mit Klebestreifen sichern.
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Tabelle 22: Erklarung zu den Positionsnummern in den Explosionszeichnungen der Motoren
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Bild 45: Explosionszeichnung Motor ohne Bremse und Lufter DSVARS
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Bild 46: Explosionszeichnung Motor mit Bremse ohne Lufter DSVABS
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_Bild 47: Explosionszeichnung Motor ohne Bremse mit Lifter DFVARS
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Bild 48: Explosionszeichnung Motor mit Bremse und Lifter DFVABS
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10.3 Steckverbinder und Leitungen

Auf den folgenden Seiten ist gezeigt, wie die Fertiglei-
tungen fiir LeistungsanschiuBB, Bremsen- und Lifter-
anschluB und Resolveranschiu aufgebaut sein
kénnen. Um eine gute Storfestigkeit des Antriebs zu
gewabhrleisten, ist es notwendig, die Schirmungsan-
schliisse besonders sorgfaltig auszufihren und nur
geeignetes Leitermaterial zu verwenden. Der Schirm
ist bei den Leistungsleitungen zusammen mit den
Beilitzen gleichzeitig der Schutzleiter und bietet somit
einen wirkungsvollen Schutz gegen elektrische Schla-
ge bei Beschadigung der Leitungen.

Alle Leitungen sind in verschiedenen Langen als Fer-
tigleitungen erhaltlich. Die Bestellangaben sind weiter
hinten aufgefihrt.

Bild 49: Fertigleitung Leistungsversorgung 1,5 mm? und 2,5 mm?
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Hinweis:
Die AnschluBleitung ist, aus Griinden der Stérsicherheit, auf die erforderliche Lange zu kirzen!
Die blanke PE-Litze ist mit dem zentralen PE-Punkt des Gerates zu verbinden.
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Bild 52: Fertigleitung Resolveranschluf3
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Hinweis:

Die AnschluBleitung ist an den Resolveranschluf3 des Motors anzuschlieBen.
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Bild 50: Fertigleitung Leistungsversorgung 4 mm? und 10 mm?
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Hinweis:
Die AnschiuBleitung ist, aus Griinden der Storsicherheit, auf die erforderliche Lange zu kirzen!
Die blanke PE-Litze ist mit dem zentralen PE-Punkt des Gerates zu verbinden.
Bild 51: Fertigleitung Lufter- und Bremsenanschlu3 mit Metalisteckverbinder
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Hinweis:

Die AnschluBleitung ist an den Steckverbinder X31 anzuschlieBen.
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10.4 Ersatzteilliste und Werkzeuge

In den folgenden Tabellen sind die Bestellnummern
fir Ersatzteile und spezielle Montagewerkzeuge far die
Drehstromservomotoren aufgefuhrt.

Tabelle 23: Ersatzteilliste Drehstromservcmotoren,

Stillstandsbremsen und komplettes Lifteraggregat fir Tabelle 24: spezielle Montagewerkzeuge
Standartausfihrungen. Bezeichnung Hersteller und
: Bestellnummer
Motortyp : Artikelnummer ___ Steckschlissel fur Zu- | Getawerk, Attendorn,
Stlbllsetr?]rs]:s_ Sttljlrztr?*\r;gs. at;;frt:g:;lt _gankerschrauben M4 147-4
’ Steckschlissel fir Zu- | Getawerk, Attendorn,
SSVARS 56 (205 V) (103 V) {230V) gankerschrauben M5 147-5
9 Steckschlissel far Zu- | Getawerk, Attendorn,
82\\;:[32 5;:3 343 259 348 100 gankerschrauben M6 147-6
2 Steckschliissel fur Zu- | Getawerk, Attendorn,
8?\\;223 ;1 340712 345020 248 991 gankersphrauben M8 147-8
DFEVABS 71 340 712 345 020 448 991 ?éeckgrn‘f Handhalter Nr. | Getawerk, Attendorn, 50
DSVARS 80
DSVABS 80 334 566 343 400
DFVARS 80 348 992
DFVABS 80 334 566 343 400 348 992
DSVARS 90
DSVABS 90 339 458 345 361
DFVARS 90 348 993
DFVABS 90 339 458 345 361 348 993
DSVARS 100
DSVABS 100 | 343 162 347 806
DFVARS 100 348 994
DFVABS 100 | 343 162 347 806 348 994
DSVARS 112
DSVABS 112 | 345174 347 810
DFVARS 112 348 995
DFVABS 112 | 345174 347 810 348 995 Tabelle 25: Demontagewerkzeuge fir die Steckverbin-
der
Steckverbinder | Artikelnummern
Kontakt-
ausbau- | Steck- Ausbau-
. werk-
werk- schlus- zeug
zeu sel Stek-
Stec?ker— kerseite Motor-
. seite
seite
Leistungsstecker | 345 334
DXVAXX 56 - 90
Leistungsstecker || 345 342 345 342
DXVAXX 100
Leistungsstecker || 345 342 345 342
DXVAXX 112
Resolverstecker || 345 338 | 345 337 || 345335
Lafer- 345 338 | 345 337 || 345334
/Bremsenstecker

Llenze
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Tabelle 26: Ersatzteilliste Drehstromservomotoren, Walzlager und Resolver fiir Standardausfihrungen

Motortyp Artikelnummern
Resolver SW- | Resolver SW-HW
Lager A-Seite Lager B-Seite HW Stand 0101 und | Stand 0202 ab 1.8.92
0102

DSVARS 56 345 351 347 164 338 138 339535
DSVABS 56 345 351 347 164 338 138 339535
DSVARS 71 | 345 353 345 354 338 138 339 535
DSVABS 71 345 353 345 354 338 138 339 535
DFVARS 71 345 353 345 354 338 138 339 535
DFVABS 71 345 353 345 354 338 138 339 535
DSVARS 80 || 345 355 345 356 338 138 339 535
DSVABS 80 345 355 345 356 338 138 339 535
DFVARS 80 345 355 345 356 338 138 339 535
DFVABS 80 345355 345 356 338 138 339 535
DSVARS 90 | 345 357 B 345 355 339 535 339 535
DSVABS 90 345 357 345 355 339 535 339 535
DFVARS 90 345 357 345 355 339535 339535
DFVABS 90 345 357 345 355 339535 339535
DSVARS 100 345 360 345 359 339535 339 535
DSVABS 100 345 360 345 359 339 535 339535
DFVARS 100 345 360 345 359 339 535 339 535
DFVABS 100 | 345 360 345 359 339 535 339 535 |
DSVARS 112 345 358 345 359 339 535 339 535
DSVABS 112 345 358 345 359 339 535 339 535
DFVARS 112 345 358 345 359 339 535 339 535
DFVABS 112 345 358 345 359 339 535 339 535
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11 Artikelnummern fiir Motoren und Zubehor

Tabelle 27: Artikelnummern der Servomotoren in Standardausfihrung

Motortyp Lafter | Bremse | Wellenende mit | Bauform Flansch Artikelnummer

PaBfeder

dx |

mm
DSVARS 56 14 x 30 B5 FF 100 347 393
DSVABS 56 o 14 x 30 Bs FF 100 347 394
DSVARS 56 14 x 30 B 14 FT 85 347 395
DSVABS 56 . 14 x 30 B14 FT 85 347 396
DSVARS 71 19 x 40 B5 FF 130 345 737
DSVABS 71 . 19x 40 B5 FF 130 345 735
DFVARS 71 . 19 x 40 B5 FF 130 344 975
DFVABS 71 . . 19 x 40 B5s FF 130 345 731
DSVARS 71 19 x 40 B 14 FT 130 344 976
DSVABS 71 . 19 x 40 B 14 FT 130 344 991
DFVARS 71 . 19 x 40 B 14 FT 130 345 733
DFVABS 71 . . 19 x 40 B14 FT 130 344 993
DSVARS 80 ' 24 x 50 B5 FF 165 345 375
DSVABS 80 . 24 x50 B5 FF 165 345 371
DFVARS 80 . 24 x 50 Bs FF 165 345 764
DFVABS 80 o . 24 x 50 B5 FF 165 345 760
DSVARS 80 24 x 50 B 14 FT 130 345 373
DSVABS 80 . 24 x50 B 14 FT 130 345 369
DFVARS 80 . 24 x 50 B 14 FT 130 345 762
DFVABS 80 . . 24 x 50 B 14 FT 130 345 758
DSVARS 90 24 x 50 B5 FF 165 347 518
DSVABS 90 . 24 x 50 B5 FF 165 347 512
DFVARS 90 ° 24 x 50 B5 FF 165 345 365
DFVABS 90 ° . 24 x50 B5 FF 165 347 413
DSVARS 90 24 x 50 B 14 FT 130 347 519
DSVABS 90 ° 24 x50 B 14 FT 130 347 418
DFVARS 90 . 24 x 50 B 14 FT 130 347 414
DFVABS 90 . . 24 x 50 B 14 FT 130 347 412
DSVARS 100 1 28x60 I'B5 FF 215 347 520
DSVABS 100 . 28 x 60 B5 FF 215 347 492
DFVARS 100 . 28 x 60 Bs FF 215 347 488
DFVABS 100 o . 28 x 60 B5 FF 215 347 486
DSVARS 100 28 x 60 B 14 FT 130 347 521
DSVABS 100 o 28 x 60 B14 FT 130 347 491
DFVARS 100 o 28 x 60 B 14 FT 130 347 487
DFVABS 100 . ° 28 x 60 B 14 FT 130 347 485
DSVARS 112 38 x 80 B5 FF 215 345 265
DSVABS 112 . 38 x 80 B5 FF 215 345 267
DFVARS 112 . 38 x 80 B5 FF 215 347 499
DFVABS 112 . . 38 x 80 B5 FF 215 345 268
DSVARS 112 38 x 80 B 14 FT 130 345 273
DSVABS 112 . 38 x 80 B 14 FT 130 345 275
DFVARS 112 . 38 x 80 B 14 FT 130 345 274
DFVABS 112 o . 38 x 80 B 14 FT 130 345 276
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Tabelle 28: Artikelnummern der Versorgungsmodule Tabelle 32: Artikelnummern der Gleichrichter mit Fun-

9210 — kenloschglied fur Stillstandsbremsen
Geratetyp Ver- Bemessungs- Artikel Be- Be-
sorgungsmo- leistung ikelnummer o mes- | | einum.
dul Gleichrichterart sungs-
Py span- | SUNgs-| mer
kW nung strom
9212 4 345 486 Ui~ I=
9215 13 345 487 \ A
9217 26 345 488 Briickengleichrichier | 270 | 0,75 | 148695

Tabelle 29; Artikelnurmmern Achsmodule 9220 Tabelle 33: Artikelnummern der Steckverbinder

Be- Be- Verwendung Artikelnummer
mes- mes- LeistungsanschiuB BG 56 -90 (mit | 374685
Geratetyp sungs- | sungs- | Maxi- | Artikel- Thermc;kontakt, 4 x 1,56mm? + 2 x
Achsmodul | Strem | strom mal- num- 0,5mm? oder 4 x 25mm? + 2 X
bei bei strom | mer 0,5mm?)
fehopp =1 fehopp = LeistungsanschluB BG 100 (mit 343173
8kHz | 16kHz Thermokontakt, 4 x 4mm? + 2 x
INekhz | IN1exHz | Imax 0,5mm3)
A A A LeistungsanschluB BG 112 (mit | 343179
9222 45 23 8 347 222 Thermokontakt, 4 x 10mm2 + 2 x
9223 55 2,9 10 347 223 0,5mm?)
9224 13,5 6.9 24 347 224 Lifter-/ BremsenanschiuB Metall (5 | ~ 374688 |
9225 18,0 9,5 33 347 225 x 0,5mm3)
9226 25,0 13,0 45 347 226 Resolveranschluf (2 x 2 x 0,14mm? 374686
89227 32,0 16,5 57 347 227 +2x 0,5mm?)
9228 460 | 235 82 | 347228 | | GeberanschiuB (3x 2 x 0.14mmZ + | 374687
B - 2 x 0,5mm?)
Sub-D-Stecker 9 pol. Stifte | 8313985 )
Tabelle 30: Artikelnummern der Netzdrosseln fir Ver- |_Sub-D-Stecker 9 pol. Buchse 331398

sorgungsmodule 9210

Gerate- |
typ Versor- | jnduktivitat | Strom | Artikelnummer | Tabelle 34: Artikelnummern der geschirmten Leitungen
guln gsmo- Bemes-
- L / Leitungsaufbau SuNgsstrom | Agikelnummer
der Haupt-
mH A q
9212 2,50 7 325 293 e
9215 1,20 25 322 148 A
9217 0,75 45 307 343 4 x 1,5mm + 2 x 18 | 340792
0,5mm?
4 x 25mm? + 2 X 26 340 793
Tabelle 31: Artikelnummern der Ballastwiderstande fir | 0,5mm?
Versorgungsmodule 9210 4 x 40mm? + 2 X 34 344 666
T T Be- 0,5mm?
Geratetyp mes- 4 X 6,0mm? + 2 X 44 344 667
Versor- Widerstand | sungs- | Artikelnummer 0,5mm?2
gungs- lei- 4 x 10mm? + 2 x 61 347 048
modul stung 0,5mm?
Ror Py 5 x 0,5mm? 345 328
Q kW | 5 x1,5mm? 18 307 755
9212 29 1.1 343 055 2x0,5mnm? +3x2Xx 331 352
9215 11 1,1 343 056 0,14mm?
9217 8 1,1 343 057 7 x 0,14mm? 340 797
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Tabellen 35: Artikelnummern der Fertigleitungen zur

Leistungsversorgung

Tabelle 36: Artikelnummern der Fertigleitungen zum
Luafter- und Bremsanschluf3

Lenze

Leitungsaufbau Lange x | Bestell Nr. 1.5mm? Leitungsaufbau (Lénge x | Bestell Nr. 0.5mm?
2.5 m |EWLM0O02GM-015 25m | EWLL002GM
Leistungsversorgung| 5 m [ EWLMOO5GM-015 Anschluf3 5m [EWLLO0O5GM
DXVAXX 56 bis 90, 10m | EWLMO10GM-015 Liufter/Bremsen 10m [EWLLO10GM
4 x 1,5 mm? 15m | EWLM015GM-015 mit geradem 15m |EWLLO15GM
+2x0,5 mm? 20m | EWLM020GM-015 Metallstecker 20m |[EWLL020GM
25m | EWLM025GM-015 5 x 0,5 mm? |_25m | EWLLO25GM
30m | EWLMO30GM-015 30m |EWLLO30GM
|_36m | EWLMO35GM-015 36m |EWLLO35GM
| 40m | EWLMO040GM-015 40m | EWLL040GM
45 m | EWLM045GM-015 45m | EWLL045GM
50m | EWLM0O50GM-015 50m | EWLLO50GM
75m | EWLL075GM
Leitungsaufbau Lange x | Bestell Nr, 2.5mm? 100 m | EWLL100GM
2.5m | EWLM002GM-025
Leistungsversorgung 5m | EWLM005GM-025
DXVAXX 56 bis 90, 1iom |EWLMO10GM-025
4 x 2,5 mm? 15m | EWLM015GM-025
+2%0,5 mm?2 20m | EWLMO20GM-025 Tabelle 37: Artikelnummern der Fertigleitungen zum
25 m EWLMO025GM-025 Resolveranschlufd
30m | EWLMO30GM-025 Leitungsaufbau Lange x | Bestell Nr.
36 m | EWLMO35GM-025 5m |EWLROO5GM
40 m | EWLMO40GM-025 AnschluB Resolver 10m | EWLRO10GM
45 m__| EWLMO45GM-025 Motor und 15m | EWLRO15GM
50m | EWLMO50GM-025 Servoregler 20m | EWLR0O20GM
75 m | EWLMO75GM-025 2 x 0,5 mm?2 25m | EWLR025GM
100m | EWLM100GM-025 +2x2x0,14mm2 | 30m | EWLRO30GM
36 m | EWLRO35GM
Leitungsaufbau Lange x | Bestell Nr. 4.0mm? | 40m | EWLRO40GM
5m | EWLM0O05GM-040 45 m |EWLR045GM
Leistungsversorgung| 10m | EWLM010GM-040 50 m | EWLROS50GM
DXVAXX 100 bis i15m |[EWLMO015GM-040
112, 20m | EWLMO020GM-040
4 x 4,0 mm2 25m | EWLMO025GM-040
+2x0,5 mm? | _30m | EWLMO030GM-040
36 m | EWLM035GM-040
40 m | EWLMO40GM-040
45m | EWLM045GM-040
50 m | EWLMO50GM-040
75m | EWLM0O75GM-040
100m | EWLM100GM-040
Leitungsaufbau Lange x | Bestell Nr. 2.5mm?
5m | EWLMO0O05GM-100
Leistungsversorgung| 10 m | EWLMO10GM-100
DXVAXX 100 bis 15m |EWLM0O15GM-100
112, | 20m__ | EWLMO020GM-100
4 x 10 mm? 25m | EWLM025GM-100
+ 2 x 0,5 mm?2 30m |EWLMO30GM-100
36m |EWLM035GM-100
40m | EWLM040GM-100
45 m | EWLM045GM-100
50m | EWLM050GM-100
75m [ EWLM075GM-100
100 m | EWLM100GM-100
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Tabelle 38: Artikelnummern der Motorschutzrelais

Auslosestrombereich

I
A

Artikelnum-
mer Sockel
far
Einzelauf-
stellung

Artikelnum-
mer Motor-
schutzre-
lais

0,10 bis 0,16
0,16 bis 0,24

325 701
325 701

323 550
323 551

Tabelle 39: Artik. elnummern sonstiger Fertigleitungen

Leitungsauf-
bau

Artikelnum-
mer
Beiblatt

Lange

Artikel-
num-
mer
Leitung

Absolutwen-
geber
(AGB61) Mo-
tor/SX1

2 x 0,5mm?
+3x2

X 0,14mm?

SO 3A 3362

Inkremental-
geber 9200-
X4, SX1-X4,
2 x 0,5mm?
+3x2

x 0,14mm?

MB 33.1138
bzw.
340 831

2,5

Inkremen-
talgeber Mo-
tor/9200, Mo-
tor/SX1

2x 0,5mm?
+3x2

x 0,14mm?

MB 33.1135
bzw.
340 845

10

340 906

340 902

Inkremental-
geber
9200/9200,
9200/SX1

2 x 0,5mm?
+3x2

x 0,14mm?

MB 33.1133
bzw.
340 834

2,5

340 800

Inkremen-
talgeber Leit-
frequenz-
verstarker-
(X2...Xey/
9200-X2

2 x 0,5mm?
+3x2

X 0,14mm?

MB 33.1252
bzw.
347 043

2,5

347 042

16bis 2,4
2,4 bis 4,0

4 0bis 6,0
6.0 bis 10,0
10,0 bis 15,0
16,0 bis 24,0

325 701
325 701
325 701
325701
325 701
325 701

325 695
325 696
325 697
325 698
325 699
325 700

24,0 bis 40,0
| 40,0 bis 57,0

325 796
325 796

340 794
340 795

Tabelle 40: Artikelnummern der Zubehonrteile fir Motor-

schutzrelais

Zubehor

Artikelnummer

fN < 24A

’N > 24A

Einzelaufstellsockel fur Relais mit

Einzelaufstellsockel fir Relais mit

325 701

325 796

Hilfskontakt 1 SchlieBer, 1 Offner

323 557
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