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Motordaten: C
Anzahl Pole: 4
Anzahl Phasen: 3
Nennspannung: 24V
Stecker 1 Leerlaufdrehzahil: 4650 rpm
Pin1 Motorphase C Nenndrehzahl: 4000 rpm
Pin2  Motorphase B Nenndrehmoment: 1,57 Nm
Pin3  Motorphase A Wicklungswiderstand: 0,021 Ohm
PE n.c. Wicklungsinduktivitat: 0,075 mH
Detail A Ruck EMK: 4,5V [ krpm
Rotor Tragheitsmoment: 2100 gcm? D
Leerlaufstrom: 1,8A
Stecker 2 Nennstrom: 36 A
Pin1+2 Versorgungsspannung / Bremse
Pin3+4 Versorgungsspannung / Bremse Bremsdaten:
Pin 5 n.c. Nennspannung: 24 VDC
Nennstrom: 05A
Bremsmoment: 2 Nm
Stecker 3 geliiftet nur bei angelegter Spannung
PIN nur im Stillstand schalten. E
1 V+ 5V ‘ Keine Schutzbeschaltung vorhanden!
2 HA Hall-Motor
3 GND L M Malstab
4 HB Hall-Motor il ‘ .
5 HC HaII-Motor 3 Werkstoff / Rohteil
6 A Encoder-Signal B L 5
7 Al Encoder-Signal B UL | e re—— et | orennng _
8 B Encoder-Signal 7 I 215014 | Datum — Burstenloser Gleichstrommotor 24 VDC
9 B/ Encoder-SignaI Iz i} 'é Bearb.| 07.05. Kornberger mit Haube’ Bremse u. Encoder F
10 z Encoder-Signal Ol Gepr.| 18.08.2014| Wilrthner
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