Positionierantriebe
DC-Motor birstenlos
Absolut-Multiturn Positionserfassung, CANopen®

MSIA 68 - Planetengetriebe CANopen

Merkmale

— Positionierantrieb mit/ohne Planetengetriebe

— CANopen®

— Birstenloser DC-Motor

— Absolut-Multiturn Positionserfassung

— Nennabgabeleistung 80 W

— 4 Eingange programmierbar

— Fahrdatenséatze programmierbar

— Getrennte Speisung fiir Kommunikation und Leistung

MSIA 68 ohne Getriebe Anschluss axial

Technische Daten - elektrisch

Optional

— Haltebremse

Technische Daten - mechanisch

Betriebsspannung 24 VDC £10 % Abmessungen 268 mm
Stromaufnahme <14 A Wellenart 210 mm Vollwelle
Nennstrom 5,5A 214 mm Vollwelle
Betriebsbereitstrom typ. <100 mA Betriebsdrehzahl <4200 U/min
Initialisierungszeit <1000 ms nach Einschalten Nenndrehzahl 3900 U/min
Positionierauflésung Motor 0,02 ° Nennabgabeleistung 92 W
Positioniergenauigkeit +1° Nenndrehmoment 0,225 Nm
Motor Anlaufdrehmoment <0,68 Nm
Wiederholgenauigkeit 0,3° Lebensdauer 20000 h (ohne Getriebe)
Motor Schutzart DIN EN 60529  IP 54
Anzahl der Umdrehungen 262144 /18 Bit Umgebungstemperatur 15.. +40 °C
Kommutierung Sinus Isolationsklasse B (+130 °C, DIN EN 60034-1)
Unterspannungs- 15V Tragheitsmoment Rotor 588 gcm?
Abschaltung
; - - Anschluss Stecker

Abschlusswiderstand Extern (siehe Zubehor)

- — Stufenzahl 1..3
Regler Integrierter Positions- und - — - -

Geschwmdlgkeltsregler (4Q) Wlderstandsfahlgkelt DIN EN 60068-2-6 Vibration
. X DIN EN 60068-2-27 Schock
Abtastprinzip Magnetisch
Selbsthemmung stromlos  <0,02 Nm

Polpaaranzahl 2 =4 Pole

Verpolungsfest

Buselektronik

Wellenbearbeitung

Glatt und rund (ohne Getriebe);
Passfeder (mit Getriebe)

Ubertemperaturschutz 112 °C (Leistungsendstufe)
Storfestigkeit DIN EN 61000-6-2
Stdéraussendung DIN EN 61000-6-4

Werkstoff Gehause: Stahl und Aluminium

S1 Dauerbetrieb DIN EN 60034-1

S3 Aussetzbetrieb Einschaltdauer 25 %,
Spieldauer 1 min

Hinweis Nenndaten bei +40 °C Umge-

bungstemperatur fiir Motor ohne
Getriebe. Lebensdauer bei
Betriebsfaktor = 1
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Bestellbezeichnung Zubehor
MSIA68C2P| | 12-N64 | C | | Stecker und Kabel
10153493  Kabeldose D-SUB, 9-polig, gerade, Betriebs-
. spannung und I/Os ohne Kabel
Getriebeun- - -
tersetzung 10163483  Kabeldose D-SUB Kit, IP 65, 9-polig, gerade
000 Ohne 11002151 Kabel, 10-adrig, Betriebsspannung und 1/Os
Getriebe 11144301  Kabel mit Stecker/Dose M12, 5-polig, gerade,
007 6,75:1 A-codiert, 0,3 m (Stichleitung)
025 25,01 : 1 11144304  Kabel mit Stecker/Dose M12, 5-polig gerade,
046 45,56 : 1 A-codiert, 2 m
169 168,84 : 1 11144306  Kabel mit Stecker/Dose M12, 5-polig gerade,
Getrieb iant A-codiert, 5 m
etriebevariante -
KO Ohne Getriebe 10153968  Kabeldose M12, 5-polig, gerade, ohne Kabel
P6 Planetengetriebe 10145021 Kabeldose M12, 5-polig, CAN, abgewinkelt
10153969 Kabelstecker M12, 5-polig, CAN, gerade
. lspcg‘;ﬂ 10153974  Abschlusswiderstand CAN
10154968 Kabeldose D-SUB, 9-polig, CAN, abgewinkelt,
Anschlussrichtung mit Abschlusswiderstand
A Axial Programmierzubehor
R Radial 11128719  USB-to-CAN V2 Adapter, D-SUB, 9-polig
Motor-Getriebe-Kombination
Getriebeun- | Drehmo- | Abtriebs- | Zulassige Ge- |Léangel . s ® _ -
tersetzung | ment (Nm) | drehzahl Wellenbe- | wicht | (mm) L 02 ﬁ § g
(U/min) lastung (N) | (kg) 22 ] = o |&0
53 o £ S| 2 |22
= 0 ] E o< X 9 Q5
=:0 N 5 s | © = =
8s S |E2|EE |B8E 4
S1 |S3 |$1 S3 axial | radial axial | radial | @ & w > s 5 so TR
- 0,23 [ 0,53 | 3900 | 3500 | 40 400 |19 144 (136 0,022 262144 |- - -
6,75 1,2 |28 |578 [519 |70 240 | 2,7 190 186 |3,3x10°|38836 |0,65|8 0,80
25,01 42 |98 (156 [140 [100 [360 |3,1 207 |199 |[8,8x10“|10482 (0,70 |25 0,75
45,56 7,7 |17,9 |86 77 100 (360 |[3,1 207 |199 [4,8x10%|5754 0,70 | 25 0,75
168,84 26,6 |50 |23 21 150 |520 |3,5 224 | 216 1,3x10%| 1553 0,75 | 50 0,70
Weitere Motor- und Getriebe-Ausfiihrungen auf Anfrage.
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Belastungskennlinie Motor ohne Getriebe
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Anschlussbelegung Technische Daten - Kommunikation

Stecker — D-Sub, 9-polig Schnittstelle CANopen®

Stecker  Belegung  Funktion Ausgangsstufen CAN-Bus Standard ISO / DIS
Pin 1 +VsE +24 VVDC Betriebsspg. Elektronik 11898
Pin 2 Input 1 Eingang programmierbar Profilkonformitat CANopen® CiA DS 301 V4.02,
Pin 3 Input 2 Eingang programmierbar . DSP 305 V1.0, DSP 402 V2.0
Pin 4 Input 3 Eingang programmierbar Zykllscrlm.er Datenaustausch PDO . . .
Pin 5 Input 4 Eingang programmierbar Knoteniberwachung Hggret;g?rdlng, Life Guarding,
Pi VME VDC Betr.spg. M Elektronik -

!n 6 0 0 VDC Betr.spg. Motor / Ele tronf Ubertragungsrate 10...1000 kbit/s
Pin7 0 VME 0 VDC Betr.spg. Motor / Elektronik ;

- - Galvanische Trennung Bus Ja
Pin 8 +VsM +24 \VDC Betriebsspg. Motor — — -

- - Eingange 4 digital programmierbar
Pin 9 +VsM +24 \VDC Betriebsspg. Motor

- - Umschaltfrequenz <500 Hz
Schirm Gehause

Eingadnge

Bus-Adresse und Baudrate
manuell einstellbar

Separater Schraubanschluss
DUO-LED im Gehause

Einstellschalter

|
o(aio
T

Potenzialausgleich

Stecker / Buchse — M12, 5-polig, A-codiert Statusanzeige

Stecker  Belegung Funktion Betriebsarten Positionsgeregelter Betrieb,
Pin 1 Drehzahlgeregelter Betrieb,

!n n-c. - Referenzieren, Fahrdatensatze
Pin 2 n.c. — Diagnosefunktionen Temperaturiiberwachung
Pin 3 CAN_GND CAN Ground Positionsfehler
Pin 4 CAN_H Bus (dominant HIGH) Eigendiagnose
Pin 5 CAN_L Bus (dominant LOW) Programmiersoftware Ja

Schirm Gehause Werkseinstellung 50 kbit/s, Node ID 1
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Abmessungen

MSIA 68 ohne Getriebe Anschluss axial
Bus In M12

Bus Out M12

210 f6

230 h8

MSIA 68 ohne Getriebe Anschluss radial
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MSIA 68 Planetengetriebe Anschluss axial

Bus In M12  Bus Out M12 DIN 332-D-M5x12 Key 5x5x18 DING885A
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MSIA 68 Planetengetriebe Anschluss radial
DIN 332-D-M5x12 Key 5x5x18 DIN6885A  Bus Out M12 Bus In M12 M5 x10
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