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Antriebssysteme aus dem modularen Baukasten.
Motoren mit integrierter Logik- & Leistungselek-
tronik, wahlweise Getriebe, Geber und Bremse.
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Uber ebm-papst.

ebm-papst ist Technologiefihrer fir Luft- und Antriebstechnik und in vielen Branchen gefragter Engineering-Partner. Mit rund 20.000
verschiedenen Produkten bieten wir fir praktisch jede Anforderung die passende Lésung. Als konsequente Weiterentwicklung unserer
hocheffizienten GreenTech EC-Technologie sehen wir in der industriellen Digitalisierung die gréf3ten Zukunftschancen fir unsere Kunden.
Mit Greenlintelligence bietet ebm-papst schon heute intelligent vernetzte Komplettldsungen, die weltweit einzigartig sind.

c

g Sechs Grinde, die uns zu lhrem idealen Partner machen:

®

£

£ Unsere Systemkompetenz: Als Experten fir hoch entwickelte Personliche Ndhe zu unseren Kunden: weltweit an 49 Vertriebs-
- Motortechnik, Elektronik und Aerodynamik bieten wir perfekte standorten.

Systemldsungen aus einer Hand.

Unser Qualitatsanspruch: Wir betreiben ein kompromissloses
Der ebm-papst Erfindergeist: Mit 600 Ingenieuren und Technikern Qualitdtsmanagement —in jedem Prozessschritt.
entwickeln wir genau die Lésung, die zu Ihren Anforderungen passt.

Gelebte Nachhaltigkeit: Wir Gbernehmen Verantwortung mit
Unser Technologievorsprung: Mit unserer EC-Technik und energiesparenden Produkten, umweltschonenden Prozessen
Greenlntelligence verbinden wir héchste Energieeffizienz mit den und durch gesellschaftliches Engagement.
Vorteilen von loT und digitaler Vernetzung.

Greenlntelligence.
Making Engineers Happy.

Warum unsere Kunden so glicklich aussehen? Weil wir ihnen mit Greenlntelligence klare Wettbewerbsvorteile im Kontext von
Internet of Things und digitaler Transformation ermdglichen. Denn die intelligente Steuerung und Vernetzung von Ventilatoren, Antrieben
und Systemen macht Anwendungen leistungsfahiger, Prozesse effizienter, Unternehmen erfolgreicher und deren Kunden zufriedener.

In der industriellen Antriebstechnik mit unterschiedlichsten Automatisierungsaufgaben braucht man vor allem einen erfahrenen Partner
auf Augenhéhe. Die Drive-Experts von ebm-papst besitzen hohes Applikations-Know-how und bieten mit Greenlntelligence intelligent ver-
netzbare Antriebslésungen, die alle Anforderungen perfekt erfillen.

Anna nutzt die Méglichkeiten
des Industrial Internet of Things
im gesamten Logistik- und
Produktionsprozess.

So viel Greenlntelligence
steckt im ECI- Antrieb:

Integrierte Logik- und Leistungselektronik
Netzwerkfahigkeit
Master/Slave-Funktionalitat

Condition Monitoring

Predictive Maintenance




Unsere Erfolgsgeschichte

zum Markt- und Technologiefiihrer.

Grindung Elektrobau Mulfingen GmbH & Co. KG durch Gerhard Sturm und Heinz Ziehl.
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Informationen

Entwicklung des ersten Kompaktlifters in EC-/DC-Technik.
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Mit dem neuen 68er-Motor nimmt die Erfolgsgeschichte von ebm-papst Fahrt auf.

In Schweden wird die erste ebm-Auslandsgesellschaft gegrindet.
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Gerhard Sturm erhalt das Bundesverdienstkreuz.
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Der 60-millionste Auf3enlduferventilator wird produziert.

Ubernahme PAPST Motoren GmbH in St. Georgen.

Kauf des Werks Landshut (mvl).

Umfirmierung in ebm-papst.

EinfGhrung des Getriebes EtaCrown®.

GreenTech — unser Zeichen zum Thema Energieeffizienz und Ressourcenschonung.

EinfGhrung einer neuen Reglergeneration (K4) fir BLDC Motoren.

ebm-papst Gbernimmt den Getriebespezialisten Zeitlauf und gewinnt den deutschen Nachhaltigkeitspreis.
Vorstellung des BLDC Servomotors ECI 80.

EinfGhrung des Uberlastfahigen Planetengetriebes Optimax 63.
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Erweiterung der Elektronikfertigung durch das neue Produktionswerk St. Georgen Hagenmoos.
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EinfGhrung Intelligenter Kompaktantriebe mit Bus-Schnittstelle ECI-K5.
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Greenlntellegence — unser Zeichen zum Thema hocheffiziente und netzwerkféhige EC-Motoren.
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Informationen

Uber ECI-Servomotoren

Daten und Fakten

— 3-phasiger, elektronisch kommutierter Innenlaufer
mit Hochleistungsmagnet

— Leistungsbereich von 30 bis 750 Watt

Hohe Leistungsdichte auf kleinstem Bauraum

GrofRe Uberlastfahigkeit

Hohe Lebensdauer

Exzellente Laufruhe

Rotorlageerfassung erfolgt durch Hall-Sensoren

Kundenspezifische Wicklungsauslegungen
— Wicklungsisolation nach Isolierstoffklasse E
— Schutzart bis IP 54 nach EN 60 034-5: bis IP 65

— Verschiedene Motortypen kombinierbar mit
Planeten- und Winkelgetrieben

— Integrierte Regelelektronik optional

— Geber- und Bremse optional

Zulassungen

— Unterstitzung bei der Akkreditierung von Produkten
verschiedener Wirtschaftsraume und Markte

— Als kompetenter Partner unterstitzen wir Sie gerne

— Magliche Zulassungen sind CE, UL, CSA, EAC

— Weitere Zulassungen auf Anfrage

CEME W
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RoHS

Europaische Richtlinie EG Nr. 2011/65/EU (RoHS)

In Bezug auf die europdische Richtlinie 2011/65/EU (RoHS) sind
alle aktuellen Produkte selbstversténdlich entsprechend der Ein-
haltung dieser Richtlinie konzipiert. Damit kdnnen wir bestati-
gen, dass grundsatzlich alle unsere in diesem Katalog aufge-
fuhrten Produkte der o. a. Richtlinie entsprechen.

RE A CH -verordnung (EC Nr. 1907/20086)

ebm-papst ist im Sinne der REACH-Verordnung 1907/2006 ein
“nachgelagerter Lieferant". Die Produkte, die Sie von uns bezie-
hen, sind Erzeugnisse im Sinne von REACH und damit nicht regis-
trierungspflichtig. Im eigenen Interesse und fir die Gewahrleis-
tung einer hohen Produktsicherheit, verfolgen wir jedoch die
Umsetzung von REACH und die daraus resultierenden
Anforderungen im Sinne unserer Informationspflicht. Um die
Vorgaben von REACH einzuhalten, sind wir mit allen Lieferante in
Kontakt, von denen wir Chemikalien (Stoffe), Zubereitungen und
Komponenten beziehen, die wir im Rahmen unseres Produktion-
sprozesses einsetzen. In diesem Rahmen kommt ebm-papst den
Verpflichtungen nach, die sich aus der REACH-Verordnung erge-
ben.

Auch zu maglichen Fragen zu diesen beiden Themen, stehen wir
lhnen jederzeit zur Verfigung.

Logik- & Leistungselektronik

Sensormagnet

Hauptmagnet
Wicklung

ebmpapst



Die Angaben in diesem Katalog enthalten Spezifikatioswerte
der Produkte, nicht aber die Zusicherung von Eigenschaften.

Grundlagen fir alle Angaben sind die nachfolgend beschrie-
benen Messbedingungen. Betrieb der Motoren an einer
ebm-papst Referenzelektronik bei einer Umgebungstem-
peratur von max. 40 °C bei thermisch leitender Anbingung
an freistehende Metallplatte mit folgenden Abmessungen:

FOr Motor ECl 42: 126 x 126 x 10 mm
FUr Motor ECI 63: 189 x 189 x 10 mm
FUr Motor ECI 80: 240 x 240 x 10 mm

Zu beachten ist, dass eine im Motor integrierte Bremse oder
ein am Motor angebautes Getriebe die Spezifikationswerte
verandern

Der Nennarbeitspunkt ist die Grundlage fir die elektromag-
netische Auslegung des Motors unter dem Gesichtspunkt der
maximal moglichen Dauerabgabeleistung des Motors und
wird durch die hier erlauterten Nennwerte spezifiziert.

Die genannten Werte sind typische Werte fir die jeweiligen
Auslegungen und unterliegen zusatzlich den, in Spezifika-
tionen oder Zeichnungen der jeweiligen Produkte angege-
benen, Toleranzen. Die in den Betriebs- und Montageanlei-
tungen angegebenen Ergénzungen und Sicherheitshinweise
sind unbedingt zu beachten. Liefermdglichkeit und tech-
nische Anderungen vorbehalten.

Nennabgabeleistung P, [W]

Die Abgabeleistung des Motors, welche er dauerhaft erzeu-
gen kann; berechnet aus Nenndrehmoment und Nenndreh-
zahl. Die Festlegung des Nennarbeitspunktes erfolgt beim
elektromagnetischen Entwurf der Motoren unter dem
Gesichtspunkt, dass die Nennabgabeleistung anndhernd der
maximalen Abgabeleistung des Motors entspricht.

Nennspannung U, , U, , Uz [V DC]

Die Gleichspannung (bzw. der Gleichspannungsbereich), die
als Systemversorgungsspannung an die Kommutierungselek-
tronik angelegt wird. Auf diese Spannung beziehen sich alle
Nenndaten in den technischen Tabellen der einzelnen
Motoren. Die Motoranwendung ist jedoch nicht auf diese
Spannung beschrankt.

ebmpapst
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Nenndrehzahl ny [min-]

Die Drehzahl, bei welcher der Motor, bei einer Umgebungs-
temperatur von 40 °C und bei Abgabe des Nennmoments,
dauernd betrieben werden kann. Sie ist ein Arbeitspunkt auf
der Motorkennlinie auf Basis einer idealen Elektronik mit
vernachldssigbaren Verlusten.

Informationen

Nenndrehmoment My [MNm]

Das Moment, welches der Motor, bei einer Umgebungstem-
peratur von 40 °C und bei Nenndrehzahl, im Dauerbetrieb
abgeben kann.
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Drehmoment M [mNim]

Die gezeigten Kennlinien sind idealisierte Darstellungen auf
Basis der in den Tabellen angegebenen Eckwerte.

Nennstrom I,

Der Strom, der als Versorgungsstrom der Gleichspan-
nungsquelle entnommen wird, wenn der Motor bei Nenn-
drehzahl das Nennmoment abgibt.

Leerlaufdrehzahl n_ [min-]

Die Drehzahl, die sich bei Nennspannung und unbelastetem
Motor einstellt. Die theoretisch mégliche Leerlaufdrehzahl
kann u. U. durch die mechanische Grenzdrehzahl einge-
schrankt werden.

Leerlaufstrom I, [A]

Stellt sich bei Nennspannung und unbelastetem Motor ein;
wird maf3geblich durch die Lagerreibung beeinflusst. Bei
Antriebssystemen, die Uber eine separate Versorgung fir
Leistung und Logik verfigen, wird der Leerlaufstrom als I,
bezeichnet. Dieser Leerlaufstrom ist die Summe aus der
Leistungsversorgung (l,,) und der leistungsarmen Logikver-
sorgung ().




Informationen

Dauerblockiermoment M, [MNm]
Das maximal zuldssige Drehmoment, mit welchem der Motor
im Haltezustand dauernd belastet werden darf.

Dauerblockierstrom eff. Zuleitung I .« [A]
Der maximal zuldssige Strom, welcher im Haltezustand als
Effektivwert in der Motorzuleitung fliel3en darf.

Dauerblockierleistung P, [W]

Dies ist ein Naherungswert fUr die spannungsunabhédngige
maximal zulassige Leistung (P=U x I), die im Haltezustand der
Gleichspannungsquelle entnommen werden darf.

Zul. Spitzendrehmoment kurzzeitig M, ,,, [MNm]
Das Drehmoment, welches der Motor kurzzeitig in der Regel
als Anlaufmoment M, abgeben kann.

Zul. Spitzenstrom, Zuleitung | ..., [A]
Der Strom, der als Scheitelwert in der Motorzuleitung flief3en
muss, um das kurzzeitige Spitzenmoment zu erreichen.

Induzierte Spannung U,,,, [V/1000 min-]
Maximalwert der induzierten Spannung zwischen zwei
Motorzuleitungen bei 1 000 min-l. Sie ist ein Mal? fur die

elektromagnetische Auslegung des Motors.

Anschlusswiderstand R, [Ohm]
Der Wicklungswiderstand, der bei 20 °C zwischen je zwei von
drei Wicklungsanschlissen gemessen wird.

Anschlussinduktivitat L, [mH]

Die mittlere Induktivitat, die bei 20 °C zwischen je zwei von
drei Wicklungsanschlissen, bei einer sinusformigen Messfre-
quenz von 1 kHz, gemessen wird.

Rotortragheitsmoment J, [kgm2x10-€]
Das Massentragheitsmoment des Rotors und bestimmende
Grof3e fir die dynamischen Eigenschaften des Motors.

Schutzart

Die Angabe der Schutzart kennzeichnet den Schutz
gegenUber Fremdkorpern (1. Ziffer) und gegeniber
Feuchtigkeit bzw. Wasser (2. Ziffer).
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Definitionen fUr ECI-Servomotoren

Zul. Umgebungstemperaturbereich T [°C]

Definiert den Temperaturbereich fir den Betrieb des Produk-
tes, fir welchen die genannten Leistungswerte gelten. Zu
beachten ist hierbei, dass die zuldssige Wicklungstemperatur

im Motor (bei Isolier-stoffklasse E 115°C, nach EN 60 034-1)

nicht Uberschritten wird.

Gewicht m [kg]
Die Gewichtsangabe der Liefereinheit, ohne Anbauteile oder
Verpackung.

Max. Wellenbelastung F,;.//F ... [N]

Die zuldssigen Krafte werden in radiale und axiale Belastung-
swerte unterteilt. Sie basieren auf den maximal zulassigen
Werten des Lagersystems bei Nennbetrieb und der angege-
benen Lebensdauererwartung L.

Lebensdauererwartung L,

Die im Zusammenhang mit den zul3ssigen Lagerbelastungen
genannten Werte fir die Lebensdauererwartung L,, wurden
nach der DIN ISO 281 berechnet. Basis fir diese Berechnung
ist, neben den genannten Werten fir die Lagerbelastung, der
Betrieb des Produktes bei Nennbedingungen (Nenndrehmo-
ment, Nenndrehzahl) und einer Umgebungstemperatur von
max. 40 °C. Die Lebensdauerangaben stellen keine
Haltbarkeitsgarantie dar, sondern dienen lediglich als theore-
tische Qualitatskennzahl.

Max. Reversspannung [V DC]

Beim Aktivieren der Bremsfunktion sowie bei einem nega-
tiven Sollwertsprung, arbeitet das Produkt in einem kontrol-
lierten Bremsbetrieb. In diesem Betriebszustand wird der
Grof3teil der anfallenden Bremsenergie in den Zwischenkreis
zuriickgespeist, bis die max. Reversspannung erreicht ist und
die Elektronik durch einen getakteten Bremsbetrieb ein weit-
eres Ansteigen Uber diesen Wert hinaus verhindert. Dieses
Verhalten ist insbesondere bei der Auswahl der Systemver-
sorgung zu beachten.

ebmpapst



Sollwertvorgabe

Die Drehzahlvorgabe Uber eine Analogschnittstelle fir
DC-Spannung. Je nach Antriebsauslegung lasst sich damit die
Sollwertdrehzahlim Bereichvon 0 ... n_ einstellen, wobei
der minimal mégliche Drehzahlwert (mit eingeschrankter
Regelgite) bei sinusformiger Kommutierung bei 0 min't und
bei blockférmiger Kommutierung bei ca. 50 ... 100 min liegt
(relevant nur fir Antriebe mit integrierter
Betriebselektronik).

Empfohlener Drehzahlbereich [min-]

Der Drehzahlregelbereich innerhalb dessen die in der
Systemspezifikation angegebene Drehzahlregelgenauigkeit
sicher eingehalten wird.

Anlaufdrehmoment [MNm]

Das Moment, welches der Motor auf Basis seiner elektro-
magnetischen Motoreigenschaften und der eingestellten
Strombegrenzung kurzzeitig maximal erzeugen kann.

Effektives Drehmoment M, [mNm]

FUr einen Zyklusbetrieb (z. B. Betriebsart ,S5" — Aussetzbe-
trieb mit Einfluss der Anlaufverluste und der Verluste infolge
elektrischer Abbremsung auf die Erwdrmung) wird das einem
Dauerbetrieb (Betriebsart ,S1") entsprechende effektive
Drehmoment nach folgender Formel bestimmt:

My s ta+ My, st + Mg, o tg,
M. =
off T+t +tg + L,

M, Anlaufmoment Mg, ~ Bremsmoment
t,  Hochlaufzeit ta, Bremszeit
M, Lastmoment te, Stillstandzeit

tg  Belastungszeit

Bei Umgebungstemperaturen bis 40 °C darf dieses effektive
Drehmoment nicht grof3er als das fir den ausgewahlten
Motor mit dem im Katalog angegebenen Nennmoment MN
sein. FUr den Aussetzbetrieb (Betriebsart ,S3" mit tr = rela-
tive Einschaltdauer) gilt das zuldssige Lastmoment:

ebmpapst

Systemauslegung

FUr die Zusammenstellung eines Antriebssystems aus Motor
und Betriebselektronik ist zu beriicksichtigen, dass die fir
den Motor zuldssigen Werte durch die Elektronik nicht Gber-
schritten werden. Ebenso ist der in den Kommutierungsse-
quenzen dargestellte Zusammenhang zwischen der Abfolge
der Hall-Signale und den zugehdrigen Schaltzeitpunkten und
Schaltzustanden der Endstufe an den Phasenzuleitungen zu
beachten, um einen optimalen Betrieb des Motors zu
erreichen.

FUr den Betrieb und die Lagerung der Produkte bei, von den
Standardbedingungen abweichenden Umweltbedingungen,
ist mit dem Hersteller Ricksprache zu halten.
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N EXTERNE MODULE

BREMSE & ENCODER

A Voror!
A CErricee
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ECI-Servomotoren
Ubersicht modularer Baukasten

Birstenlose
Servomotoren

ECI-42.20-K1 (S. 14)
ECI-42.40-K1 (S. 14)
ECI-63.20-K1 (S. 16)
ECI-63.40-K1 (S. 16)
ECI-63.60-K1 (S. 16)
ECI-63.20-K3/4/5 (S. 22)
ECI-63.40-K3/4/5 (S. 22)
ECI-63.60-K3/4/5 (S. 22)
ECI-80.20-K1 (S. 34)
ECI-80.40-K1 (S. 34)

24
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24 24
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24 24

ECI-80.60-K1 (S. 34)

48 48 48 48 48 48 48 48 48
My mNm 110 220 360 670 880 425 600 850 700 1200 1800
P w 46 92 150 280 370 178 251 35 293 503 754
Ny min-1 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000
| mm 104 124 106 126 146 112 132 152 9 116 136
d mm 02 02 63 63 63 63 63 63 80 80 80

Regelelektroniken (integriert)

K1 (Hall-Sensorik) ° n ° ° n ° ° °

K3 (Drehzahl) o (e} (e}

K4 (Position) . (0] o

K5 (CANopen) ° ° °

Regelelektroniken (extern)

VTD-XX.XX-K3 (Drehzahl) (S. 40) ° o ° . °

VTD-XX.XX-K4S (Position) (5.42) ° ° ° ° . . . .
VTD-60.13-K5SB (CANopen) (S. 44) ° ° ° . °

VTD-60.35-K5SB (CANopen) (S. 46) ° . . ° . .
Getriebe

NoiselessPlus 42 (Planetengetriebe) (S. 52) ° o

NoiselessPlus 63 (Planetengetriebe) (S. 54) ° ° ° ° ° °

Performax°®Plus 42 (Planetengetriebe) (S. 56) ° °

Performax°®Plus 63 (Planetengetriebe) (S. 58) ° ° ° ° ° ° ° ° °
Optimax 42 (Planetengetriebe) (S. 60) ° °

Optimax 63 (Planetengetriebe) (5. 62) ° ° ° ° ° ° ° ° °
EtaCrown® 52 (Kronenradgetriebe) (S. 64) ° °

EtaCrown® 75 (Kronenradgetriebe) (S. 66) ° ° ° ° ° °

EtaCrown®Plus 42 (Kronenradgetriebe) (S. 68) ° °

EtaCrown®Plus 63 (Kronenradgetriebe) (S. 70) o ° ° ° ° °

Bremsen

RFK (Ruhestrom, Federkraft) (S. 76) ° ° ° ° ° ° ° °

Gebersysteme

Magnetische Gebersysteme (S. 78) ° ° ° ° ° ° ° °
Anderungen vorbehalten ® Standardtyp O Vorzugstyp: in 48 Std. versandfertig

Mit unseren \[JeAU 371 bieten wir eine Auswahl an Motoren und Getriebe- _ beschreibt weitere Produkte, die fir Projektbedarfe zur Verfiigung
motoren, die innerhalb 48 Stunden versandfertig zur Verfigung stehen. Die stehen. Diese Produkte sind grundsatzlich verfigbar, aber noch nicht mittels
Vorzugstypen kénnen mit einer Bestellmenge von maximal 20 Produkten pro angelegter Materialnummer bestellbar. Wir behalten uns die Anlage der not-
Auftrag bezogen werden. wendigen Bestellnummer nach technischer und wirtschaftlicher Prifung des

Bedarfsfalls vor.
Mit Standardtypen bezeichnen wir eine gro3e Auswahl an Motoren und Get-

riebemotoren, die Uber festgelegte Bestellnummern mit marktiblichen Liefer-
zeiten bezogen werden konnen.

Ebmpapst Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11

11

Informationen




12 Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11




Servomotoren-ECI

ebmpapst

the engineer’s choice

ECI-42.XX-K1 14
ECI-63.XX-K1 18
ECI-63.XX-K3 22
ECI-63.XX-K4 26
ECI-63.XX-K5 30
ECI-80.XX-K1 34

ECI-Servomotoren

Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11




Servomotor ECI-42.XX-K1

Beschreibung

» Hochdynamischer 3-phasiger Servomotor
in EC-Technologie

= Geringes Rastmoment

= Robustes und gerduschoptimiertes Kugel-
lagersystem fiir hohe Lebensdauer

m Hoher Wirkungsgrad sowie hohe Leis-
tungsdichte bei kompakter Bauform

= Grundmotor mit Elektronikmodul K1 fir
Betrieb mit externer Regelelektronik

c

s m Mechanischer Aufbau und Schnittstellen,
é ausgelegt fir modularen Systembaukasten
g } m Schutzart IP 54 und Anschluss Uber Steck-
9 www.ebmpapst.com/eci-motoren ersystem

v

w

Typ ECI-42.20-K1-B0O ECI-42.20-K1-D00 ECI-4 ECI-42.40-K1-D00
Nennspannung (U,) v DC 2 48 48
Nenndrehzahl (ny)? min-1 4000 4000 4000
Nenndrehmoment (M,)? mNm 110 110 220 220
Nennstrom (I)? A 2,50 1,30 2,60
Nennabgabeleistung (P,)? w 46,0 46,0 92,0
Anlaufmoment (M,) mNm 480 480 | %0 | 960

Zul. Spitzenstrom (1., )% A 14,0 7,00 11,0
Leerlaufdrehzahl (n,) min-1 5900 5900 5700
Leerlaufstrom (1,) A 0,33 0,10 0,20
Dauerblockiermoment (M) mNm 100 100 200
Empf. Drehzahlregelbereich min-t 0...5000 0...5000 0...5000
Rotortragheitsmoment (Jg) kgm? x10-6 3,42 3,42 6,70
Motorkonstante (Ky) mVs/rad 35,2 84,2 83,9
Anschlusswiderstand (R,) Q 0,85 3,20 1,50
Anschlussinduktivitat (L,) mH 1100 450 500 184
Schutz bei Uberlast Ist Uber die Ansteuerelektronik zu realisieren

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T,) °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Material Nr. 932 4220130 932 4220131 932 4240131

1 Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
2Bei T, max. 40 °C
3Zulassige Spitzenstromdauer: max. 3 Sek. — kann erst nach vollstandiger Abkilhlung wiederholt werden

Vorzugstyp in 48 Stunden versandfertig.

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-42.XX-K1

ECI-42.20, 24V (bei 25 °C) E ECI-42.40, 24V (bei 25 °C)
7000 21 100 7000 30 100
Mn Mun Mu me
90 . 20
6000 18 6000 BPELESN 25
80 ; 80
5000 15 70 5000 70
- 2 -
- 60 _ 602
= 4000 12 = B A 4000 = B
£ §, 0Z £ 15 g 508
§ §
£ s b mg 2 s I w§
S i S 10 &
T 200 6 € ! T 2000 30 ;
N = 20 2
1000 S 3 1000 5
10 10
0 0 0 0 0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 480 400 500 600 700 800 900 960
Drehmoment M [mNm] Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage Kennlinie 48V auf Anfrage
c
<
[<]
2
[
£
o
2
l‘lJ
@
[v]
w
Modularer Baukasten
Bremsensystem Grundmotor Planetengetriebe
Ee'::cli(e(;k;a'\l&nﬁremse Seite 76 NoiselessPlus 42 Seite 52
. Performax°®Plus 42 Seite 56
Gebersystem Winkelgetriebe
i . EtaCrown® 52 Seite 64
ieemencal Seite 78 .
EtaCrown®Plus 42 Seite 68

Empfohlene externe Regelelektronik

VTD-XX.XX-K3 Drehzahl Seite 40
VTD-XX.XX-K&4S Position Seite 42
VTD-60.13-K55B Position Seite 44

Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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Servomotor ECI-42.XX-K1

Technische Zeichnung ohne Bremse

MaRangaben in mm

Typ L
ECI-42.20 104x0,4
ECI-42.40 124+0,4

18,5 :03

1o

2101

N\

|
D54

4x90°

9)

66

@22 003
D42 102

4 x Fir gewindefurchende Schrauben M3 nach DIN7500,
Einschraubtiefe max. 9,5 mm

ECI-Servomotoren

®

Fradial

Zulassige Wellenbelastung

W F axial Foialt 20N Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
Foo 100N  beiNenndrehzahl und einer Lebens-
radial dauererwartung L,, (im Nennbetrieb)
—lL L Ly 10mm  von 20000 h (beiT, max. 40 °C)
Elektrischer Anschluss ohne Bremse
Pin Farbe Anschluss Funktion empfohlene AWG
1 weiss Hall A Hall Signal A
- 2 braun Hall B Hall Signal B
= 3 grin Hall C Hall Signal C 23
< 4 gelb +12Vv Versorgungsspannung Hall
5 grau GND Ground Hall
6 rosa leer leer
7 blau A Geber Kanal A
8 rot /A Geber Kanal A negiert
g 9 schwarz B Geber Kanal B
S 10 violett /B Geber Kanal B negiert
11 grau-rosa +5V Versorgungsspannung Geber
12 rot-blau GND Ground Geber
=) A grau u Wicklungsanschluss U
*3 B braun \Y WicklungsanschlussV 16
3 C schwarz w Wicklungsanschluss W

Anderungen vorbehalten

Elektrischer Anschluss mit Bremse siehe Seite 76

16
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Servomotor ECI-42.XX-K1

Elektrischer Anschluss Kabel MaRangaben in mm
Typ L Material-Nr.
Kabel (12 + 3 Pins) 1000 +30 992 0160 200
Kabel (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 201
==
= - - -
L

Bei Eigenkonfektion Bezug Einzelteile Stecker Fa. Intercontec:

Intercontec Stecker Serie 915 mit Schnellverschluss @10,5-12 mm, (Material-Nr. ESTA205NN00340003000)
Intercontec Crimpkontakt-Buchse 3 x, Power, Crimpbereich 0,5- 1,5 mm?2(Material-Nr. 60.251.11)
Intercontec Crimpkontakt-Buchse 12 x, Signal, Crimpbereich 0,05 - 0,75 mm2(Material-Nr. 60.252.11)

ECI-Servomotoren

Ebm papst Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11 17




Servomotor ECI-63.XX-K1

Beschreibung

» Hochdynamischer 3-phasiger Innenldufer-
motor in EC-Technologie

= Geringes Rastmoment

= Robustes und gerduschoptimiertes
Kugellagersystem fir hohe Lebensdauer

m Hoher Wirkungsgrad sowie hohe
Leistungsdichte bei kompakter Bauform

» Grundmotor mit Elektronikmodul K1 fir
Betrieb mit externer Regelelektronik

c

s m Mechanischer Aufbau und Schnittstellen,
é ausgelegt fir modularen Systembaukasten
g } m Schutzart IP 40/ IP 54 und Anschluss Gber
9 www.ebmpapst.com/eci-motoren Steckersystem

v

w

Tvp ECh6320k1  ECL63.20-k1 ECEC EChe3.40-k1  ECl63.60-k1 JESE
Nennspannung (Uy) v DC 24 48 [ 2 | 48 2%
Nenndrehzahl (n,)? min 4000 4000 [T 4000 4000
Nenndrehmoment (M,)? mNm 360 360 670 800 880
Nennstrom (I)? A 8,50 4,50 _ 6,50 17,6
Nennabgabeleistung (P,)? w 150 150 | 280 | 280 335
Anlaufmoment (M,) mNm 1800 1800 EE 3300 5300
Zul. Spitzenstrom (I,...)¥ A 55 30 45 150
Leerlaufdrehzahl (n,) min-t 5800 6800  [EET 5900 6100
Leerlaufstrom (I,) A 0,50 0,30 [ o070 | 0,32 1,30
Empf. Drehzahlregelbereich min-t 0...5000 0...5000 0...5000 0...5000
Rotortrégheitsmoment (J;) kgm? x10- 19,0 19,0 38,0 57,0
Motorkonstante (K;) mVs/rad 41,4 73,3 83,8 40,4
Anschlusswiderstand (R,) Q 0,14 0,42 0,24 0,04
Anschlussinduktivitat (L,) mH 260 880 140 570 90,0
Schutz bei Uberlast Ist Uber die Ansteuerelektronik zu realisieren

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T ) °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Gewicht kg 0,90 0,90 1,20 1,50 [ 150 |
Material Nr. (Litzenausfuhrung)® IP 40 9326320103 9326320105 9326340105 9326360106
Material Nr. (Steckerausfihrung) » IP 54 auf Anfrage auf Anfrage auf Anfrage auf Anfrage

D Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
Die Wellengeometrie bei der IP54 Ausfilhrung ist abweichend zu der dargestellten Zeichnung
2Bei T, max. 40 °C
3 Zulassige Spitzenstromdauer: max. 1 Sek. — kann erst nach vollstandiger Abkihlung wiederholt werden

Vorzugstyp in 48 Stunden versandfertig.

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K1

ECI-63.20-K1, 24V (bei 25 °C) B eci63.00-k1, 24V (bei25°0)
7000 100 100 7000 100 100
Mu le Mu me
% 9% o “To  |ao
6000 6000
80 80 80
5000 70 5000 70 70
) £
g o T gw .
E 0g E‘ 50 g 508
5 g
£ 300 mg £ 3000 4l w§
S i S g
T 2000 o T 2000 0’k
20 20 20
1000 1000
10 10 10
0 0 0 T T T T 0 0
600 800 1000 1200 1400 1600 1800 1500 2000 2500 3000 3300
Drehmoment M [mNm] Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage Kennlinie 48V auf Anfrage
ECI-63.60-K1, 24 V (bei 25 °C)
7000 210 100
90
6000 180
8
5000 150 L70
- eog
T 4000 120§ 'E
£ £ 508 c
5 3000 % &) g <
] ez 2
5 1 £
T 2000 o %0 E
20 E
1000 30 @
10 G
w
0 0 0
1500 2000 2500 3000 3500 4000 4400
Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage
Modularer Baukasten
Bremsensystem Grundmotor Planetengetriebe
E?:?(e{kge;\ﬁtrgremse Seite 76 NoiselessPlus 63 Seite 54
: Performax°®Plus 63 Seite 58
Optimax 63 Seite 62
Gebersystem Winkelgetriebe
magnetisch Seite 78 EtaCrown® 75 Seite 66
inkremental EtaCrown®Plus 63 Seite 70

Empfohlene externe Regelelektronik

VTD-XX.XX-K&4S Drehzahl Seite 42
VTD-60.13-K5SB Position Seite 44
VTD-60.35-K5SB Position Seite 46

Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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ECI-Servomotoren

Servomotor ECI-63.XX-K1

Technische Zeichnung (Standardausfilhrung, Motor mit Litzenanschluss)

MaRangaben in mm

Typ L aD
ECI-63.20 106,1+0,4 645
ECI-63.40 126,104 6gs
ECI-63.60 146,1+0,4 10,

®

) 14207 L1 20+03 @
- i > -
e @ 20,1 <
< P
S + /0
- S S N
S ~ 5 ol S
:’ = 1 i & (ST v* ©
A\ = — o Y
b ool / Y g
8 D | < %
> [SIESTEN Y A - L
N Y y [Te)
X v 4 =
D, / >
(=)

101
©®

©) 8 x fir gewindefurchende Schrauben M4 nach DIN7500,

Einschraubtiefe max. 10 mm

® 4 x fur gewindefurchende Schrauben M5 nach DIN7500,
Einschraubtiefe max. 10 mm

® 3 x fir gewindefurchende Schrauben M3 nach DIN7500,
Einschraubtiefe max. 6 mm

@ 4 x fur gewindefurchende Schrauben M2,5 nach DIN7500,

Einschraubtiefe max. 6 mm

(®) 5xAderendhilsen

(&) verzinnt

Elektrischer Anschluss

50010 @

101 @

@ Léange ab Motor
@ verzinnt
(® 5xAderendhilsen

=

500+10

F radial

Zulassige Wellenbelastung

W F axial Foal 150N Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
Eo 150 N bei Nenndrehzahl unq einer Leberls-
radial dauererwartung L,, (im Nennbetrieb)
-:>j L1 L Ly 20mm  von 20 000 h (bei T, max. 40 °C)
Litzenfarbe Anschluss Funkion
grin Hall A Hall Signal A
- weild HallB Hall Signal B
5 grau HallC Hall Signal C
. rot Ug Betriebsspannung
schwarz GND Masse
@ braun Phase U Wicklungsanschluss U
*g violett Phase V Wicklungsanschluss V
3 gelb Phase W Wicklungsanschluss W

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K1

Elektrischer Anschluss Stecker (Steckerausfihrung auf Anfrage) MaRangaben in mm
Farbe Anschluss Kennung
ol AR grin Hall A Hall Signal A
‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ _ weiss HallB Hall Signal B
] ] S grau HallC Hall Signal C
% % % % % % o rot +12Vv Versorgungsspannung Hall
@ T T rotblau GND Ground Geber
@ - ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ o schwarz u Wicklungsanschluss U
% E ‘ ‘ H ‘ ‘ *5 braun \ Wicklungsanschluss V
§ Y TiT T - blau w Wicklungsanschluss W
e T

Anderungen vorbehalten

@ Lange ab Motor
@) verzinnt

ECI-Servomotoren
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Servomotor ECI-63.XX-K3

Beschreibung

m Antrieb mit komplett integrierter
Betriebs- und Regelelektronik K3

m Geringes Rastmoment
m Integrierte Drehzahlregelung

m Schnittstelle mit analogen und digitalen
Steuereingangen

m Freischaltung der Endstufe Uber digitalen
,Hardware-Enable"

m Feldorientierte Regelung
m 15-poliger Anschlussstecker

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

ECI-Servomotoren

Typ ECI-§B36200-K3 ECI-_GSbZOO-K'_" ECI-?S(.)I:)O-K3 ECI-.6[3)61:)0-K3 ECI-ngbGOO-K?'
Kennlinie E
Nennspannung (U,) VDC 24 48 24 48 48
Zul. Versorgungsspannungsbereich (U,,) VDC 18...30 18...53 18...30 18...53 18..53
Max. Reversspannung VDC 35 58 35 58 58
Nenndrehzahl (ny) min-! 4000

Nenndrehmoment (M,)? mNm 425 450 600 600 850
Nennstrom (I)? A 8,50 5,40 12,3 7,20 8,60
Nennabgabeleistung (P,)? w 178 188 251 314 356
Anlaufmoment (M,) mNm 1480 1890 1500 3000 2550
Leerlaufdrehzahl (n)) min-t 5800 5800 5900 5800 6000
Leerlaufstrom (1) A 0,50 0,50 0,90 0,50 0,60
Empf. Drehzahlregelbereich min-t 0...5000

Sollwertvorgabe Analog (0 ... 10V)

Rotortragheitsmoment (J;) kgm? x10-6 19 19 38 38 57
Blockierschutzfunktion Q thermisch

Schutz bei Uberlast Integriert

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T,)) °C 0...+40

Gewicht kg 0,85 0,85 1,15 1,15 1,50
Material Nr. IP 40 Auf Anfrage

Material Nr. IP 54 Auf Anfrage

D Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
Die Wellengeometrie bei der IP54 Ausfihrung ist abweichend zu der dargestellten Zeichnung
2Bei T, max. 40 °C

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K3

ECI-63.20-K3, 24 V (bei 25 °C) B eci63.00-3, 24V (bei 25°0)
7000 ", " 70 100 7000 m . 0 100
e % %0
6000 a = = 60 6000
Tl 80 80
5000 e 50 L7 BTy 70
N AN 0= — 60 E
g ~ “Vz| B £ =| §
E > g 503 £ 5 %E
. B T lof
%”‘” 101 40% %“‘"’ 2wk
T 2000 3°T T 2000 W?
20 20
1000 1000
10 10
0 0 0 0 0
0 150 300 450 600 750 900 1050 12001250 0 150 300 450 600 750 900 1050 1200 1300
Drehmoment M [mNm] Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage Kennlinie 48V auf Anfrage
ECI-63.60-K3, 48V (bei 25 °C)
7000 70 100
%0
6000
8
5000 70
- 0
ER =| E
= Erwg 5
E 3000 i wg o
: e 2
T 2000 o g
20 s
1000 v
10 G
w
0 0
0 300 600 900 1200 1500 1800 2100 2400 2600
Drehmoment M [mNm]
Modularer Baukasten
Bremsensystem Grundmotor Planetengetriebe
Federkraftbremse Integriert NoiselessPlus 63 Seite 54
o .
Egrg;r;’\(zdul Seite 76 N Performax°®Plus 63 Seite 58
Optimax 63 Seite 62
Inbetriebnahmetool Winkelgetriebe
"driveSTUDIO" Seite 74 L EtaCrown® 75 Seite 66
EtaCrown®Plus 63 Seite 70
Kabel
Anschlusskabel sind separat zu bestellen Seite 25

Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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Servomotor ECI-63.XX-K3

Technische Zeichnung

ECI-Servomotoren

Einschraubtiefe max. 10 mm

® 8 x fur gewindefurchende Schrauben M4 nach DIN7500,

Einschraubtiefe max. 10 mm
® M5,5mm

Elektrischer Anschluss

121
11 2
10 3
c @ &
9 = 4
8 5
7 6

24

MaRangaben in mm

Typ L

ECI-63.20 118,5+0,4
ECI-63.40 138,5+0,4
ECI-63.60 158,5+0,4

(16,3) L 2003
].2+0,1
- =
- ]
8 s
= | [ I
sty +— 4 =113
= ©
= Y LY | ‘JLS
y
5,8
i B

©) 4 x fur gewindefurchende Schrauben M5 nach DIN7500,

Fradial

Zulassige Wellenbelastung

W F axial F.o.: 150N  Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
- Eo 150 N bei Nenndrehzahl Un_d einer Leberjs-
radial dauererwartung L,, (im Nennbetrieb)
-:>l L1 L L,: 20mm  von 20 000 h (bei T, max. 40 °C)
Pin Litzenfarbe Anschluss Funktion empf. AWG
1 weif3 D-IN-A Digitaler Eingang A
2 braun D-IN-B Digitaler Eingang B
3 grin D-IN-1 Digitaler Eingang 1
4 gelb D-IN-2 RLgailtglgeg .E'i.nfoac? éremse
_ 5 grau D-OUT-1 Digitaler Ausgang 1
g, 6 rosa D-OUT-2 Digitaler Ausgang 2 24
n 7 blau D-OUT-3 Digitaler Ausgang 3
8 rot A-IN-1 0...10V (differentiell)
9 schwarz A-IN-GND Ground fir Analog IN 1 fur differientiell
10 violett RS485A (+) Progr.-Bus
11 grau/rosa RS485B (-) Progr.-Bus
12 rot/blau ULogic Logikversorgung (24 V)
2 grau Ballast Ballastwiderstand
g B braun Uz Leistungsversorgung 16
3 schwarz GND Leistung- / Signal-Ground

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K3

Elektrischer Anschluss Kabel MaRangaben in mm
Typ L Material-Nr. Typ L Material-Nr.
Kabel (12 + 3 Pins) 1000 =30 992 0160 034 Kabel (12 + 3 Pins) 1000 +30 992 0160 036
Kabel (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 035 Kabel (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 037

Bei Eigenkonfektion Bezug Einzelteile Stecker Fa. Hummel:

Hummel Kabelsteckverbinder M16 fir Kabel @ 8 - 11 mm, Anzugsmoment: 5 Nm ( Material-Nr.7.810.500.000)
Hummel Crimpeinsatz Serie M16, 12 + 3 Buchse mit Sondercodierung (Material-Nr. 7K11886034)

Hummel Crimpkontakt-Buchse 3 x, Power, Crimpbereich 0,5 - 1,5 mm2 (Material-Nr. 7.010.981.202)

Hummel Crimpkontakt-Buchse 12 x, Signal, Crimpbereich 0,08 - 0,34 mm?2(Material-Nr.7.010.980.802)

ECI-Servomotoren
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Servomotor ECI-63.XX-K4

Beschreibung
= Antrieb mit integriertem 4Q Regler

u Drehzahl-, Drehmoment- oder
Positioniermodus méglich

m Auswahl der Betriebsmodi und
Parametrierung Uber RS485

m Umfangreiche Schnittstelle mit diversen
Ein- und Ausgangen
» Integrierte Bremschopperfunktion

m Drehzahlsollwerte von n =0 mit
Haltemoment bis 5000 U/min maglich

m Exzellentes Regelverhalten durch
feldorientierte Regelung mit

} m Hoher Wirkungsgrad sowie hohe
www.ebmpapst.com/eci-motoren Leistungsdichte bei kompakter Bauform

» Anwenderfreundliche Parametrierung
Uber PC-Software ,driveSTUDIO"

ECI-Servomotoren

Typ ECI-63.20-K4 ECI-63.20-Ké ECI-(_SBblao-Klr e

Kennlinie
Nennspannung (U,) v DC 2% 48 48
Zul. Versorgungsspannungsbereich (U,,) VDC 18...30 18...53 18...53 _
Max. Reversspannung VDC 35 58 58
Nenndrehzahl (n,) min-t 4000 4000 4000 [ 4000 |
Nenndrehmoment (M,)? mNm 425 450 750
Nennstrom (1,)? A 8,50 5,40 7,20
Nennabgabeleistung (P,)? w 178 188 314 356

Anlaufmoment (M, ) mNm 1480 1890 3000
Leerlaufdrehzahl (n,) min-t 5800 5800 5800
Leerlaufstrom (1) A 0,50 0,50 0,50 “
Empf. Drehzahlregelbereich min-t 0..500 0...5000 0...5000 0...5000
Sollwertvorgabe Analog / PWM [ Frequenz / Digital

Rotortragheitsmoment (J;) kgm? x10-6 19 19 38
Blockierschutzfunktion Q thermisch

Schutz bei Uberlast Integriert

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T,)) °C 0...+40 0...+40 0...+40
Gewicht kg 0,85 0,85 115
Material Nr. IP 40 9326320 403 932 6320 405 932 6340 405
Material Nr. IP 54 9326320 400 9326320 402 932 6340 402

D Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
Die Wellengeometrie bei der IP54 Ausfilhrung ist abweichend zu der dargestellten Zeichnung
2Bei T, max. 40 °C

Vorzugstyp in 48 Stunden versandfertig.

Anderungen vorbehalten
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ECI-63.20-K4, 24 V (bei 25 °C)

Drehzahl [min'"]

Drehzahl [min™"]

B ec63.00-k4, 24V (bei 25 °0)

Servomotor ECI-63.XX-K4

7000 70 100 7000 70 100
Mu Mlhx MM MMu
ST el 20 20
6000 ’ ~. 60 6000 S S 60
80 80
5000 Bt 50 |9 5000 50 |49
S 60E - T 60 E
4000 wz| g T 4000 gl E
Els0d £ E 508
3000 . 30 3 é § 3000 30 3 é
U ras B 1 ras
Lol 2
2000 20 30 : T 2000 20 30 !
20 20
1000 10 1000 10
10 10
0 0 0 0 0 0
600 750 900 1050 12001250 150 300 450 600 750 900 1050 1200 1300
Drehmoment M [mNm] Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage Kennlinie 48V auf Anfrage
ECI-63.60-K4, 24V (bei 25 °C)
7000 70 100
Mu an
20
6000 60
80
5000 - 50tz
TS 60
4000 =~ ~ 40 = E
E 508
3 =3 5
3000 > 0% | 2
)
Tl
2000 20 30,
H
N 20
1000 . 10
10
0 0 0
0 300 600 900 1200 1500 1800 2100 2400 2600
Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage
Modularer Baukasten
Bremsensystem Grundmotor Planetengetriebe
Federkraftbremse Integriert NoiselessPlus 63 Seite 54
Bremsmodul ECI 63 Seite 76 Performax°®Plus 63 Seite 58
Optimax 63 Seite 62
Inbetriebnahmetool Winkelgetriebe
"driveSTUDIO" Seite 74 EtaCrown® 75 Seite 66
EtaCrown®Plus 63 Seite 70
Kabel
Anschlusskabel sind separat zu bestellen Seite 29
Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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Servomotor ECI-63.XX-K4

Technische Zeichnung

ECI-Servomotoren

Einschraubtiefe max. 10 mm

® 8 x fur gewindefurchende Schrauben M4 nach DIN7500,

Einschraubtiefe max. 10 mm
® M5,5mm

Elektrischer Anschluss

121
11 2
10 3
c @ &
9 = 4
8 5
7 6

28

MaRangaben in mm

Typ L oD
ECI-63.20 118,5+0,4 645
ECI-63.40 138,5+0,4 6gs
ECI-63.60 158,5+0,4 10

©) 4 x fur gewindefurchende Schrauben M5 nach DIN7500,

(16,3) L 2003
20,1
B g
o
o A
Al N
SIS
O ok | vy b g
Q-4 -4+ - — — - — — &b
©
= = y || i ©
| y =
Y
58
r-———
Fradial Zulassige Wellenbelastung
‘ F axial Foial? 150N Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
- Eo 150 N bei Nenndrehzahl und einer Lebens-
L: radial* dauererwartung L,, (im Nennbetrieb)
e L L: 20mm  von 20 000 h (bei T, max. 40 °C)
Pin Litzenfarbe Anschluss Funktion empf. AWG
1 weif} D-IN-A Digitaler Eingang A
2 braun D-IN-B Digitaler Eingang B
3 grin D-IN-1 Digitaler Eingang 1
4 gelb D-IN-2 Digitaler Eingang 2
Analog 0...10V/Bremse
= 5 grau D-OUT-1 Digitaler Ausgang 1
g, 6 rosa D-OUT-2 Digitaler Ausgang 2 24
& 7 blau D-OUT-3v Digitaler Ausgang 3
8 rot A-IN-1 0...10V (differentiell)
9 schwarz A-IN-GND Ground fir Analog IN 1 fir differientiell
10 violett RS485A (+) Progr.-Bus
11 grau/rosa RS485B (-) Progr.-Bus
12 rot/blau ULogik Logikversorgung (24 V)
4 A grau Ballast Ballastwiderstand
*3 B braun Uz Leistungsversorgung 16
3 C schwarz GND Leistung- / Signal-Ground

D Ausgang (D-OUT 3) ist ausschlieRlich beim ECI-63.XX-K4 verfigbar

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K4

Elektrischer Anschluss Kabel MaRangaben in mm
Typ L Material-Nr. Typ L Material-Nr.
Kabel (12 + 3 Pins) 1000 =30 992 0160 034 Kabel (12 + 3 Pins) 1000 +30 992 0160 036
Kabel (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 035 Kabel (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 037

Bei Eigenkonfektion Bezug Einzelteile Stecker Fa. Hummel:

Hummel Kabelsteckverbinder M16 fir Kabel @ 8 - 11 mm, Anzugsmoment: 5 Nm ( Material-Nr.7.810.500.000)
Hummel Crimpeinsatz Serie M16, 12 + 3 Buchse mit Sondercodierung (Material-Nr. 7K11886034)

Hummel Crimpkontakt-Buchse 3 x, Power, Crimpbereich 0,5 - 1,5 mm2 (Material-Nr. 7.010.981.202)

Hummel Crimpkontakt-Buchse 12 x, Signal, Crimpbereich 0,08 - 0,34 mm?2(Material-Nr.7.010.980.802)

ECI-Servomotoren
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ECI-Servomotoren

Servomotor ECI-63.XX-K5

www.ebmpapst.com/eci-motoren

Beschreibung

= Antrieb mit integrierter Betriebs- und
Regelelektronik ,K5" mit CANopen-
Kommunikationsschnittstelle

m Sinuskommutierung der Antriebe mit
feldorientierter Regelung

u Drehzahlregelbereich bis n = 0 U/min mit
Haltemoment bis 5000 U/min maglich

m Unterschiedliche Betriebsmodi nach
DS 402 (Drehzahl, Drehmoment,
Positionierung) Uber Software moglich

m Steckeranschlisse in M16 und M12 in
abgedichtetem Industriestandard

m Schnittstelle mit analogen und digitalen
Steuereingangen

Typ

Kennlinie

Nennspannung (U,)

Zul. Versorgungsspannungsbereich (U,,)
Max. Reversspannung

Nenndrehzahl (ny)?

Nenndrehmoment (M,)?

Nennstrom (I)?

Nennabgabeleistung (P,)?
Anlaufmoment (M,)

Leerlaufdrehzahl (n))

Leerlaufstrom (1)

Empf. Drehzahlregelbereich
Rotortragheitsmoment (Jg)
Blockierschutzfunktion

Schutz bei Uberlast

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T )
Gewicht

Material Nr.»

ECI-63.20-K5 ECI-63.20-K5
-B00 -D00

VvV DC 24 48
VvV DC 8..30 18...52
VDC 35 58
min-t
mNm 425 450
A 8,50 5,40
w 178 188
mNm 1275 1350
min-t 53800 5800
A 0,50 0,20
min-t
kgm?x10-6 19 19
Q
°C
kg 0,95 0,95
IP 54 9326320550 932 6320 552

ECI-63.40-K5 ECI-63.40-K5 ECI-63.60-K5
-B0O -D00 -D00
B

24 48 48
18...30 18...52 18...52
35 58 58
4000
600 600 850
12,3 7,20 8,60
251 314 356
150 2250 2550
5900 5800 6000
0,90 0,46 0,48
0...400
38 38 57
thermisch
Integriert
0...+40
1,25 1,25 1,55
932 6340 550 932 6340 552 932 6360 552

1 Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
Die Wellengeometrie bei der IP54 Ausfishrung ist abweichend zu der dargestellten Zeichnung

2Bei T, max. 40 °C

Anderungen vorbehalten
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Servomotor ECI-63.XX-K5

ECI-63.20-K5, 24 V (bei 25 °C) B eci63.00-k5,24v (bei 25°0)
7000 100 7000 100
%0 %0
6000 6000
80 80
5000 70 5000 70
= 4000 = °°§ = 4000 WE
= g 50 g = 508
3000 & wg § 3000 wg
m " m n
T 2000 30? |= 2000 3“?
20 20
1000 1000
10 10
0 0 0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 638 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Drehmoment M [mNm] Drehmoment M [mNm]
Kennlinie 48V auf Anfrage Kennlinie 48V auf Anfrage
ECI-63.60-K5, 48V (bei 25 °C)
7000 m m 35 100
. %0
6000 e T 30
g e 80
5000 % 70
ERL00 Dz 60%
£ HE 5
E 3000 |15 j wg §
i L 1]
T 2000 LI §
® s
1000 v
10 G
w
0 0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1700
Drehmoment M [mNm]
Modularer Baukasten
Bremsensystem Grundmotor Planetengetriebe
Federkraftbremse Integriert NoiselessPlus 63 Seite 54
Bremsmodul ECI 63 Seite 76 Performax°®Plus 63 Seite 58
B Optimax 63 Seite 62
Inbetriebnahmetool Winkelgetriebe
"EP-Tools" Seite 75 L EtaCrown® 75 Seite 66
EtaCrown®Plus 63 Seite 70

Kabel
Anschlusskabel sind separat zu bestellen Seite 33

Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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ECI-Servomotoren

Servomotor ECI-63.XX-K5

Technische Zeichnung

MaRangaben in mm

Typ L oD
ECI-63.20 112x0,7 o
ECI-63.40 132+0,7 645
- L N 20203 ECI-63.60 152+0,7 10,
|| 2+0,1 5
_ Sk I
I - > (Y
A # =
& [ "y 8
22 ’ a 3
(SIS Y ©
— s
\ Y —
' ~
® =
Power
CAN-Out I
Y
33,5
503
©) 8 x fir gewindefurchende Schrauben M4 nach DIN7500, F radial Zulassige Wellenbelastung
Einschraubtiefe max. 10,5 mm ‘ F axial Foiart 150N Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
@ 4x fur gewirjdefurchende Schrauben M5 nach DIN7500, -~ . 150N bei Nenndrehzahl und einer Lebens-
Einschraubtiefe max. 10,5 mm LZ radial’ dauererwartung L,, (im Nennbetrieb)
(® Stecker -:>l L1 L: 20mm  von 20 000 h (bei T, max. 40 °C)
Elektrischer Anschluss
Pin Litzenfarbe Anschluss Funktion empfohlene AWG
12 1 1 weild D-IN-1 Digitaler Eingang 1
11 —_— — ” 2 braun D-IN-2 Digitaler Eingang 2
3 grin D-IN-3 Digitaler Eingang 3
10 || 3 4 gelb D-IN-4 Digitaler Eingang 4
= 5 grau D-IN-5 Digitaler Eingang 5
6 rosa D-IN-6 Digitaler Eingang 6
c 5.5, A B 9o e neen 2
\@7 o= 7 blau D-IN-7 Digitaler Eingang 7
_ é 5 8 rot D-OUT-1 Digitaler Ausgang 1
9 ; 4 oo 9 schwarz D-OUT-2 Digitaler Ausgang 2
8 5 10 violett Enable Freigabeeingang
7 6 11 grau/rosa A-IN-1+ Analoger Eingang 1
-_— 12 rot/blau A-IN-2 Analoger Eingang 2
A grau A-IN-1- Analoger Eingang 1 GND
B braun ULogi Logikversorgung 18
C schwarz GND Masse und Referenz fir A-IN-2
A braun Uz Leistungsversorgung (Ballast)
B grau Ballast Ballastwiderstand 16
C schwarz GND-Power Leistungsversorgung
o
% S FE blau FE Funktionserde
% . . .
e 3 1 weild CANH CAN-Bus High Signal
2 braun CANL CAN-Bus Low Signal "
3 grin Enable Freigabeeingang
4 gelb Ulogi Logikversorgung
E R CANH CAN-Bus High Signal
o= 24
hg s CANL CAN-Bus Low Signal
FER CANH CAN-Bus High Signal
oz 24
55 s CANL CAN-Bus Low Signal

32

Anderungen vorbehalten
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Elektrischer Anschluss Kabel

Typ L Material-Nr.

Kabel Signal (12 + 3 Pins) 1000 +30 992 0160 059
Kabel Signal (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 060
Kabel Power (4 +3 + FE)* 1000 +30 992 0160 055
Kabel Power (4 +3 + FE)* 3000 +30 992 0160 056

* Litzen Pin 1, Pin 2 (CAN_H, CAN_L) nicht ausgefihrt

: ID D 11

Bei Eigenkonfektion Bezug Einzelteile Stecker Fa. Hummel:

Servomotor ECI-63.XX-K5

MaRangaben in mm

Typ L Material-Nr.

Kabel Signal (12 + 3 Pins) 1000 +30 992 0160 061
Kabel Signal (12 + 3 Pins) 3000 +30 992 0160 062
Kabel Power (4 + 3 + FE)* 1000 +30 992 0160 057
Kabel Power (4 + 3 + FE)* 3000 +30 992 0160 058

* Litzen Pin 1, Pin 2 (CAN_H, CAN_L) nicht ausgefuhrt

g 1x Kabelsteckverbinder M16 fir Kabel @ 8-11 mm, Mat.-Nr.7.810.500.000 E 1x Kabelsteckverbinder M16 fur Kabel @ 8-11 mm, Mat.-Nr. 7.831.500.000
© =
g 1x Crimpeinsatz Serie M16, Buchse 12+3 mit Sondercodierung, Mat.-Nr. 7K11886034 E 1x Crimpeinsatz Serie M16, Buchse 12+3 mit Sondercodierung, Mat.-Nr. 7K11886034
= " . . o
& 3xCrimpcontaktBuchse PowerCrimpbereich 0,5-1,5mm?, Mat.-Nr.7.010.981.202 = 3xCrimpcontakt Buchse Power Crimpbereich 0,5-1,5mm2, Mat.-Nr.7.010.981.202
=) c
U 12xCrimpcontakt Buchse Signal Crimpbereich 0,08-0,34mm?, Mat.-Nr.7.010.980.802 L% 12x Crimpcontakt Buchse Signal Crimpbereich 0,08-0,34mm2, Mat.-Nr.7.010.980.802
=
% 1xKabelsteckverbinder M16 fir Kabel @ 8-11 mm, Mat.-Nr. 7.810.500.000 E 1x Kabelsteckverbinder M16 fur Kabel @ 8-11 mm, Mat.-Nr. 7.831.500.000
© c
g 1x Crimpeinsatz Serie M16, Buchse 4+3+PE, Mat.-Nr.7.003.943.102 'E 1x Crimpeinsatz Serie M16, Buchse 4+3+PE, Mat.-Nr.7.003.943.102
g’ 4x Crimpcontakt 1,6 mm?/Crimpbereich 0,34-1,5mm?, Mat.-Nr.7.010.981.602 GE: 4x Crimpcontakt 1,6 mm?/Crimpbereich 0,34-1,5mm?, Mat.-Nr.7.010.981.602
2
n? 2x Crimpcontakt 0,8 mm2/Crimpbereich 0,08-0,34mm2, Mat.-Nr.7.010.980.802 £ 2xCrimpcontakt 0,8 mm?/Crimpbereich 0,08-0,34mm? Mat.-Nr.7.010.980.802
Typ L Material-Nr. Typ L Material-Nr.
Buchse CANopen 5000 +30 992 0160 017 Stecker CANopen 5000 +30 992 0160 018
L 44,5 L 47,3
o ol 2 o~ N
- =| ¥ = =| T
2 a3 EE S e Is E
Typ L Material-Nr.
Verbindungsleitung CANopen 2000 +30 992 0160 019
44,5 L 47,3
o 0|
<o o o N g
s|= [ ]D = E'E» =5
=
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Servomotor ECI-80.XX-K1

Beschreibung

» Hochdynamischer 3-phasiger Innenldufer-
motor in EC-Technologie

= Geringes Rastmoment

= Robustes und gerduschoptimiertes Kugel-
lagersystem fiir hohe Lebensdauer

m Hoher Wirkungsgrad sowie hohe Leis-
tungsdichte bei kompakter Bauform

» Grundmotor mit Elektronikmodul K1 fir
Betrieb mit externer Regelelektronik

m Mechanischer Aufbau und Schnittstellen,
ausgelegt fir modularen Systembaukasten

www.ebmpapst.com/eci-motoren

ECI-Servomotoren

= ECI-80.20-K1 ECI-80.20-K1 ECI-80.40-K1 ECI-80.40-K1
yp -B00 -D00 -B00 -D00 0

Nennspannung (Uy) voc 2 48 48
Nenndrehzahl (ny)? min-t 4000

Nenndrehmoment (My)? mNm 700 700 1200
Nennstrom (I,)? A 13,5 7,50 12,0
Nennabgabeleistung (P,)? w 293 293 503
Anlaufmoment (M,) mNm 2400 2500 5000
Zul. Spitzenstrom (1.,)% A 100 60 100 100 100
Dauerblockiermoment (M) mNm 700 700 1200
Leerlaufdrehzahl (n,) min-t 4800 4800 4850
Leerlaufstrom (1) A 1,00 0,70 0,90 _
Empf. Drehzahlregelbereich min-t 0...4000

Rotortragheitsmoment (Jg) kgm?x10-6 54 54 104 104 155
Motorkonstante (Ky) mVs/rad 47,2 94,1 96,0
Anschlusswiderstand (R,) Q 0,07 0,30 0,10
Anschlussinduktivitat (L) mH 300 1300 200 600
Schutz bei Uberlast integriert

Zul. Umgebungstemperaturbereich (T,) °C -30... +40

Gewicht kg 1,40 1,40 2,10
Material Nr. (Litzenausfohrung)? IP 40 9328020103 932 8020 105 932 8040 105
Material Nr. (Kabelausfihrung)® IP 54 auf Anfrage

1 Schutzartangabe bezieht sich auf den eingebauten Zustand mit Abdichtung an der Flanschseite
Die Wellengeometrie bei der IP54 Ausfishrung ist abweichend zu der dargestellten Zeichnung
2Bei T, max. 40 °C
3 Zulassige Spitzenstromdauer: max. 5 Sek. — kann erst nach vollstandiger Abkihlung wiederholt werden

Vorzugstyp in 48 Stunden versandfertig.

Anderungen vorbehalten
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ECI-80.20-K1, 24V (bei 25 °C)

B =cis0.40-k1, 24V bei 25 °¢)
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Kennlinie 48V auf Anfrage

ECI-80.60-K1, 48V (bei 25 °C)

Drehzahl [min"']
w
g

~ | = Strom [A]
8 8 8 8 8 3 8 8
=
g

1800

Servomotor ECI-80.XX-K1

120

g

8 8

400 800 1200

Kennlinie 48V auf Anfrage

8
g

7000

Drehzahl [min™']
w
g

g

2000 2500 3000

Drehmoment M [mNm]

Modularer Baukasten

Bremsensystem

auf Anfrage Seite 76

Gebersystem

auf Anfrage Seite 78

Empfohlene externe Regelelektronik

VTD-XX.XX-K4S Drehzahl Seite 42
VTD-60.13-K55B Position Seite 44
VTD-60.35-K55B Position Seite 46
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Grundmotor

Bei Motor-Getriebe-Kombinationen kann, abhéngig von der Auswahl der Einzelkomponenten,
das zulassige Drehmoment (Getriebe) Uberschritten bzw. nicht erreicht werden.
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ECI-Servomotoren

Servomotor ECI-80.XX-K1

Technische Zeichnung MaRangaben in mm
Typ L1 L2
ECI-80.20 89+0,3 69+0,3
ECI-80.40 109203 1160,3
ECI-80.60 129+0,3 136+0,3

® _ L1 _
L2 30=03
NS v 301 |
+, 58| 1
& - (=]
o ) 2 2
wn N
—| ™
[STRS
o o )
oo; N a N B - - - - -~ 8
x
< 7 & <
=
/
/|
045
0 56
0 60
F radial Zulassige Wellenbelastung
©) 8 x fur gewindefurchende Schrauben M6 nach DIN7500, ‘ F axial Foialt 70N Zul. gleichzeitige Wellenbelastungen
Einschraubtiefe max. 13 mm - Eo 330N bei Nenndrehzahl und einer Lebens-
® 4 x fir gewindefurchende Schrauben M5 nach DIN7500, L radial dauvererwartung L,, (im Nennbetrieb)
Einschraubtiefe max. 13 mm .:>l L1 L: 15mm  von 20000 h (bei T, max. 40 °C)
Elektrischer Anschluss Litze
Pin Litzenfarbe Anschluss Funktion empfohlene AWG
= 1 braun Phase U Wicklungsanschluss U
*3 2 violett PhaseV Wicklungsanschluss V 12
i 3 gelb Phase W Wicklungsanschluss W
Pin Litzenfarbe Anschluss Funktion empfohlene AWG
= et 1 rot Ug Betriebsspannung
— o2 - 2 schwarz GND Ground Hall
— | o3 o 3 grin Hall A Hall Signal A 24
— o4 7 4 weifd HallB Hall Signal B
— os 5 grau Hall C Hall Signal C
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Servomotor ECI-80.XX-K1

Elektrischer Anschluss Kabel MaRangaben in mm

Motorseitig
< Typ Material-Nr. AWG
548210 Sensorleitung mit Gegenstecker 9920800001 24
Motorseitig
L
E T T Typ Farbe Material-Nr. AWG
p 510+10 Wicklungszuleitung U braun 9920800012
Wicklungszuleitung V violett 9920800011 12
Wicklungszuleitung W gelb 9920800010

ECI-Servomotoren

Ebm papst Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11 37
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ebmpapst

the engineer’s choice

Regelelektroniken

VTD-XX.XX-K3 (Drehzahl)

40
VTD-XX.XX-K4S (Position) 42
VTD-60.13-K5SB (CANopen) 44
VTD-60.35-K5SB (CANopen) 46

Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11
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Regelelektronik VTD-XX.XX-K3

Beschreibung

» Motorkommutierung und Drehzahlregelung
Uber Mikrocontroller

» Regelparameter, jeweils spezifisch fir einen
Motor ausgelegt

® 4-Quadranten-Regler

m Drehzahlvorgabe Uber analogen Sollwert
0..10vDC

» Drehzahl Istwertaufbereitung und Ausgabe

= Einstellung der Betriebsart Uber
2 Steuereingange

m Uberwachungsfunktionen fir Ausgangs-

- strom und Spannung
m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Type VTD-24.XX-K3 VTD-48.XX-K3

.5 Nennspannung (Leistungsversorgung U,) VDC 24 48

2 = Zul. Versorgungsspannungsbereich (U) VDC 18...30 30...52

E‘&g Zulassiger Dauerausgangsstrom® A 3 - 12 variantenabhangig 3 - 6 variantenabhangig

¢ Maximale Kommutierungsfrequenz kHz 2 2

Schaltfrequenz kHz 20 20
Minimale Anschlussinduktivitat mH 0,1 0,1
Digitale Eingange Anzahl 2 2
Digitale Ausgange Anzahl 1 1
Analoge Eingange Anzahl 1 1
Effizienz (im optimalen Arbeitsbereich) % 95 95
Zulassiger Umgebungstemperaturbereich (T,) °C 0...+40 0...+40
Zulassige Umgebungsfeuchte? % 5..93 5..93
Schutzart 1P 00 IP 00
Gewicht kg 0,2 0,2
Material Nr. (IP 20) auf Anfrage auf Anfrage

1 Gilt bei Bemessungstemperatur T, = 40 °C
2 Betauung nicht zulassig

Anderungen vorbehalten
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Regelelektronik VTD-XX.XX-K3

Technische Zeichnung MaRangaben in mm
7
4 +— A
%9—# & )
?)1 o ™ -
3. © 2Ts
X5 || [2- < 3| H
1 X3 X5 25761 | X3
H _ min. 1,6 LS
- o o o
o @ B ~
@ Q AE
X4 =| Kl
Hiz2]6 X4
+ ¢ HIT5
—
EDo D
\‘f\J —V P
23 59 3
13 ‘ 84 20
112
Elektrischer Anschluss
Steuerungsstecker X3 Motorstecker X4 Kondensatorstecker X5
Pin Anschluss Funktion Anschluss Funktion Anschluss Funktion c
- 9
1 A Digitaleingang A L3 Motorphase 3 U+ Kondensatoranschluss %%
2 +Ug Versorgungsspannung +U-Hall Versorgung Hall-Sensorik U- Kondensatoranschluss gé
3 n.c. Nichtbelegt RLG2 Hall-Signal 2 BR Ballast-Widerstand ¢
4 S+ Sollwerteingang RLG1 Hall-Signal 1
5 B Digitaleingang B L2 Motorphase 2
6 Ist DrehzahlIstwert L1 Motorphase 1
7 GND Ground Versorgungsspannung GND-Hall Ground Hall-Sensorik
8 S- Ground Sollwerteingang RLG3 Hall-Signal 3
Anderungen vorbehalten
Zubehor
Typ Material-Nr.
Steuerungsstecker X3
Motorstecker X4 Auf Anfrage
Kondensatorstecker X5
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Regelel-
ektroniken

Regelelektronik VTD-XX.XX-K4S

mit Drehzahl-, Drehmoment- und Postioniermodus

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Beschreibung

u Betriebselektronik zur Ansteuerung von
3-phasigen BLDC Motoren bis 1 000 Watt
Abgabeleistung

® 4-Quadranten-Regler

» Drehzahl-, Drehmoment- und Postionier-
modus

m Auswahl Betriebsmodi und Parametrierung
Uber RS485

» Anwenderfreundliche Parametrierung Uber
PC-Software ,driveSTUDIO"

m Integrierte Ballast-Ansteuerung
= Geréatestatus mit Hilfe von 2 LEDs

m Gegenstecker sind im Lieferumfang enthal-
ten

Typ VTD-24.40-K4S VTD-48.20-K4S
Nennspannung (Leistungsversorgung U,) VDC 24 48
Zul. Versorgungsspannungsbereich (U) VDC 18...30 18..53
Maximaler Ausgangsstrom (max. 5 Sek.)? A 100 100
Zulassiger Daverausgangsstrom?® A 40 20
Nennspannung (Logikversorgung U, ) VDC 24 24
Stromaufnahme Logik (bei 24V DC)? mA <100 <100
Maximale Kommutierungsfrequenz kHz 2 2
Schaltfrequenz kHz 20 20
Minimale Anschlussinduktivitat mH 0,10 0,10
Digitale Eingénge Anzahl 4 4
Digitale Ausgange Anzahl 3 3
Analoge Eingange Anzahl 1 1
Parametrierschnittstelle RS485 RS485
Effizienz (im optimalen Arbeitsbereich) % >95 >95
Zulassiger Umgebungstemperaturbereich (T ) °C -30 ... +40 -30 ... +40
Zulassige Umgebungsfeuchte? % 5..85 5..85
Schutzart IP20 P20
Gewicht kg ca. 0,50 ca. 0,50
Material-Nr. 994 2440 000 994 4820 000
1 Gilt bei Bemessungstemperatur TU = 25 °C, Derating bei abweichenden (héheren) Temperaturen
2 Stromaufnahme ohne Strombedarf digitale Ausgange
3 Betauung nicht zuldssig
Anderungen vorbehalten
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Technische Zeichnung

Regelelektronik VTD-XX.XX-K4S

MaRangaben in mm

4 96
A ]
[o o
X107 —
v (18
(]
X106 fifh P
X107 0O
(3
N~
)
X 100 11118 " m " S
il n
] IR | x101 | | |32
X102 - (N ‘ i3
Status LEDs 1l I L——im
e mc
o (& y—_
Gegenstecker sind im Lieferumfang enthalten
Elektrischer Anschluss
X100 X102 X106 X107
Signale X101 P : Leistungs- Leistungs-
i arametrier-
Logik- Hall-Sensoren Schnittstelle versorgung versorgung
versorgung Regler Motor
Pin Anschluss Funktion Anschluss Funktion Anschluss Funktion Anschluss  Funktion Anschluss Funktion
- Versorgung ) Ballastwider- Wicklungs-
1 D-OUT-1 Digitaler Ausgangl  +U Hall (5V) Hall-Sensorik ~ TE Funktionserde  Ballast stand u anschluss U
" Ground ) c
. Ground Parametrier- h Wicklungs- + g
2 D-OUT-2 Digitaler Ausgang2 ~ GND Hall-Sensorik RS485B (-) schnitstelle P-GND Leistungsver- \ anschluss V %.AE‘
sorgung &o
oL
- . Parametrier- Leistungs- Wicklungs- X
3 D-OUT-3 Digitaler Ausgang3  HallA Hall Signal A RS4B5A(+) ¢ hnitstelle Uy versorgung w anschluss W v
4 Ulogik Logikversorgung HallB Hall Signal B FE Funktionserde  FE Funktionserde ~ FE Funktionserde
Ground : Parametrier-
5 GND Logikversorgung HallC Hall Signal C RS485B() ¢ hnitstelle
: Versorgung Parametrier-
6 FE Funktionserde *Usineos OV)  Gaber RS485A(+) ¢ hnitstelle
_ . Masse
7 D-IN-A Digitaler EingangA ~ GND Geber
- . SIN Signal
8 D-IN-B Digitaler EingangB  SIN Geber
- . COS Signal
9 D-IN-1 Digitaler Eingang 1 cos Geber
10 D-IN-2 Digitaler Eingang 2 FE Funktionserde
11 A-IN-1 Analoger Eingang 1
Analoger Eingang 1
12 A-IN-GND Ground
AWG 22 (0,34 mm?) 22 (0,34 mm?) 22 (0,34 mm?) 8 (10 mm?bei 40A) 8 (10 mm?bei 40A)
Anderungen vorbehalten
Zubehor
Inbetriebnahmetool
,driveSTUDIO” (Seite 70) .
Energieversorgung
PC-Software ,driveSTUDIO" zur Inbetrieb-
nahme/Parametrierung des Antriebsreglers Steuerung
PC mit Software
,driveSTUDIO"
Schnittstellenadapter
Material-Nr. 914 0000 403
Servomotor

Regelelektronik

Abbildung PC-Software ,driveSTUDIO"

Anordnung Inbetriebnahme

ebmpapst
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Regelelektronik VTD-60.13-K5SB

mit Drehzahl-, Drehmoment- und Positioniermodus

Beschreibung

m Kompakter 4-Quadranten-Regler fir BLDC
Motoren

m CANopen Schnittstelle (Protokoll DS301,
Gerateprofil DS402)

» Integrierte digitale Eingange
m Integrierte digitale Ausgange
» Integrierte analoge Eingénge

= Uberspannungs-, Unterspannungs- und
Ubertemperaturiberwachung

» Geratestatusanzeige mit Hilfe von 3 LEDs
(Power, Status, Error)

m Hex-Schalter zum Einstellen der
Geréte-Node ID

m Frei programmierbar, dank integrierter MPU
(Motion Process Unit)

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Typ VTD-60.13-K5SB

.5 Nennspannung (Leistungsversorgung U,) VDC 24 48

i'%‘ Zul. Versorgungsspannungsbereich (U) VDC 9..60 9...60

g Maximaler Ausgangsstrom? A 50 50

¢ Zulassiger Daverausgangsstrom?® A 12,5 (bei 24V) 12,5 (bei 24V)

Nennspannung (Logikversorgung U, ) VDC 9...30 9..30
Stromaufnahme Logik (bei 24V DC)? mA 60 60
Maximale Kommutierungsfrequenz kHz 2 2
Schaltfrequenz kHz 32 32
Minimale Anschlussinduktivitat mH 0,20 0,20
Digitale Eingénge Anzahl 8 8
Digitale Ausgange Anzahl 2 2
Analoge Eingange Anzahl 2 2
Parametrierschnittstelle CANopen CANopen
Effizienz (im optimalen Arbeitsbereich) % 95 95
Zulassiger Umgebungstemperaturbereich (T ) °C 0...+70 0...+70
Zulassige Umgebungsfeuchte? % 5..85 5..85
Schutzart IP 20 IP 20
Gewicht kg ca.0,31 ca.0,31
Material-Nr. 994 6013 000 994 6013 000

1 Gilt bei Bemessungstemperatur TU = 25 °C, Derating bei abweichenden (héheren) Temperaturen

2 Stromaufnahme ohne Strombedarf digitale Ausgange

3 Betauung nicht zuldssig

Anderungen vorbehalten

4t
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Regelelektronik VTD-60.13-K5SB

Technische Zeichnung MaRangaben in mm
40
L 225
X4 gu:u:ug
© ©
xe 35 NN 0 E
AN-1 1 4 D-IN-6
X 3 D-IN-3 6 12 CANGND @
D-IN-2 5 11 CANLo
a g dom o
AIN-O+ 2 8 AIN-O-
Utoge 1 7 GND
X2 § +Use (714 GND
Inx 6 13 /inx H
B 5 12 B
X2 A 4 M /A
H3 3 10 /H3
H2 2 9 /M2
H1 1 8 /H1
X1 H
X1 5 o
2 U '
1 FE
LD 1
Gegenstecker sind im Lieferumfang enthalten
Elektrischer Anschluss
Motor X1 Hall-Sensoren und Drehgeber X2 1/0'sund CAN X3 1/0's X&
Pin Anschluss  Funktion Anschluss  Funktion Anschluss  Funktion Anschluss  Funktion .5
1 FE Funktionserde Hall1 Hall Sensorsignal 1 U ogik Logikversorgung A-IN-1 Analoger Eingang 1 %%‘
oL
2 +Up gs;%i,gnugngs- Hall 2 Hall Sensorsignal 2 A-IN-0 + AnalogerEingang0, Plus D-IN-4 Digitaler Eingang &4 §%
3 GND Ground Hall3 Hall Sensorsignal 3 D-IN-0 Digitaler Eingang 0 D-IN-5 Digitaler Eingang 5
4 Ma Phase A A Inkrementalgeber - Spur A D-IN-1 Digitaler Eingang 1 D-IN-6 Digitaler Eingang 6
5 Mb Phase B B Inkrementalgeber - Spur B D-IN-2 Digitaler Eingang 2 D-OUT-1 Digitaler Ausgang 1
6 Mc Phase C Inx Inkrementalgeber - Index D-IN-3 Digitaler Eingang 3 D-IN-7 Digitaler Eingang 7
5V Geberversorgung )
7 +Ug, (Hall- und Drehgeber) GND Ground Elektronik
[H1 Hall Sensorsignal 1 negiert A-IN-0 - Analoger Eingang 0, Minus
9 [H2 Hall Sensorsignal 2 negiert D-OUT-0 Digitaler Ausgang 0
10 [H3 Hall Sensorsignal 3 negiert CANHi CAN Bus High Signal
11 /A Inkrementalgeber - SpurAnegiert  CANLo CAN Bus Low Signal
12 /B Inkrementalgeber - SpurBnegiert  CANGND  CAN Ground
13 [Inx Inkrementalgeber - Index negiert
14 GND GeberGround
Anderungen vorbehalten
Zubehor
Inbetriebnahmetool
LepTools” (Seite 70) PC mit Software

~epTools"

Schnittstellenadapter
Material Nr. 914 0000 401

Servomotor
Anordnung Inbetriebnahme
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Regelel-
ektroniken

Regelelektronik VTD-60.35-K5SB

mit Drehzahl-, Drehmoment- und Postioniermodus

www.ebmpapst.com/eci-motoren

Beschreibung

Kompakter 4-Quadranten-Regler fir BLDC
Motoren

CANopen Schnittstelle (Protokoll DS301,
Gerateprofil DS402)

Integrierte digitale Eingénge

Integrierte digitale Ausgange

Integrierte analoge Eingange
Uberspannungs-, Unterspannungs- und
Ubertemperaturiberwachung
Gerétestatusanzeige mit Hilfe von 3 LEDs
(Power, Status, Error)

Hex-Schalter zum Einstellen der
Geréte-Node ID

Frei programmierbar, dank integrierter MPU
(Motion Process Unit)

Typ VTD-60.35-K5SB
Nennspannung (Leistungsversorgung U,) VDC 24 48
Zul. Versorgungsspannungsbereich (U) VDC 9..60 9...60
Maximaler Ausgangsstrom? A 100 100
Zulassiger Daverausgangsstrom?® A 35 (bei 24V) 35 (bei 24V)
Nennspannung (Logikversorgung U, ) VDC 9...30 9..30
Stromaufnahme Logik (bei 24V DC)? mA 70 70
Maximale Kommutierungsfrequenz kHz 2 2
Schaltfrequenz kHz 32 32
Minimale Anschlussinduktivitat mH 0,20 0,20
Digitale Eingénge Anzahl 8 8
Digitale Ausgange Anzahl 2 2
Analoge Eingange Anzahl 2 2
Parametrierschnittstelle CANopen CANopen
Effizienz (im optimalen Arbeitsbereich) % 95 95
Zulassiger Umgebungstemperaturbereich (T ) °C 0...+70 0...+70
Zulassige Umgebungsfeuchte? % 5..85 5..85
Schutzart IP 20 P20
Gewicht kg ca. 0,38 ca. 0,38
Material-Nr. 994 6035 000 994 6035 000
1 Gilt bei Bemessungstemperatur TU = 25 °C, Derating bei abweichenden (héheren) Temperaturen
2 Stromaufnahme ohne Strombedarf digitale Ausgange
3 Betauung nicht zuldssig
Anderungen vorbehalten
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Technische Zeichnung

B RNEERR

Elektrischer Anschluss

111

cool®®

100

X4

0

X2

Encoder + Hall

GND 1 ULogik
ANO R Al

D-0U0 R DINO
Hi i DN
Lo e DIN2

A DN

Ding |2 Din7.
Did Fodl Doutt
Aint E50]  Dinb

Regelelektronik VTD-60.35-K5SB

MaRangaben in mm

Gegenstecker sind im Lieferumfang enthalten

Pin

N

A nn o~ W

9

10
11
12
13
14

X1 Motor

Anschluss  Funktion

FE Funktionserde

+Up \(:;'Sstoljrr?;ngsspannung
GND Ground

Ma Phase A

Mb PhaseB

Mc Phase C

X2
Anschluss
H1
H2

H3
A

Hall-Sensoren und Drehgeber

Funktion

Hall Sensorsignal 1
Hall Sensorsignal 2

Hall Sensorsignal 3
Inkrementalgeber - Spur A
Inkrementalgeber - Spur B
Inkrementalgeber - Index

5V Geberversorgung
(Hall- und Drehgeber)

Hall Sensorsignal 1 negiert
Hall Sensorsignal 2 negiert
Hall Sensorsignal 3 negiert

Inkrementalgeber - Spur A negiert

X3
Anschluss
u

Logik
A-IN-0 +
D-IN-0
D-IN-1
D-IN-2
D-IN-3
GND
A-IN-0 -
D-OUT-0
CAN Hi
CAN Lo

Inkrementalgeber - Spur B negiert  CANGND

Inkrementalgeber - Index negiert

Masse Geberversorgung

1/0'sund CAN
Funktion

Logikversorgung
Analoger Eingang0, Plus

Digitaler Eingang 0
Digitaler Eingang 1
Digitaler Eingang 2
Digitaler Eingang 3

Ground Elektronik

Analoger Eingang 0, Minus
Digitaler Ausgang 0

CAN Bus High Signal

CAN Bus Low Signal
Ground CAN

X& 1/0's

Anschluss  Funktion .5

A-IN-1 Analoger Eingang 1 %%‘
oL

D-IN-4 Digitaler Eingang & xX

D-IN-5 Digitaler Eingang 5

D-IN-6 Digitaler Eingang 6

D-OUT-1 Digitaler Ausgang 1

D-IN-7 Digitaler Eingang7

Anderungen vorbehalten

Zubehor

Inbetriebnahmetool
~epTools” (Seite 70)

ebmpapst

Servomotor

PC mit Software
~epTools"

Schnittstellenadapter
Material Nr. 914 0000 401

Anordnung Inbetriebnahme
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ebmpapst

the engineer’s choice

Getriebe

NoiselessPlus 42 (Planetengetriebe) 52
NoiselessPlus 63 (Planetengetriebe) 54
Performax°®Plus 42 (Planetengetriebe) 56
Performax°®Plus 63 (Planetengetriebe) 58
Optimax 42 (Planetengetriebe) 60
Optimax 63 (Planetengetriebe) 62
EtaCrown®52 (Kronenradgetriebe) 64
EtaCrown®75 (Kronenradgetriebe) 66
EtaCrown°Plus 42 (Kronenradgetriebe) 68
EtaCrown°Plus 63 (Kronenradgetriebe) 70
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Informationen Uber Getriebe

Im Produktbereich der Getriebe bieten wir zwei unterschiedliche Getriebetechnologien.
Diese umfassen Planeten- und Kronenradgetriebe, die nach dem Baukastenprinzip individuell an die Anforderung des Kunden
angepasst werden. Welche der angebotenen Technologien fir die jeweilige Anwendung die besten Ergebnisse liefert,

entscheidet letztlich die Applikation selbst.

Planetengetriebe
— Hohere Untersetzungen in erster und zweiter Stufe
— Exzellente Laufruhe
— Extrem leistungsstark
— Kompakte Bauform
— Kein Achsversatz
— Umfassende Produktpalette mit drei Baureihen
- Noiseless Plus — einzigartige Laufruhe
- Performax®Plus — extreme Leistungsfahigkeit
- Optimax — Robust und langlebig

Winkelgetriebe

Getriebe

— Herausragender Wirkungsgrad
— Grof3es Untersetzungsspektrum
— Keine Selbsthemmung
— Hochste Leistungsdichte
— Kein Achsversatz
— Zwei verschiedene Baureihen

- EtaCrown®

- EtaCrown® Plus

Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11 ebmpapst




Das umfassende Produktangebot an Planetengetrieben
findet Anwendung wenn hohe Leistungsdichten gefordert
sind.

Wenn es gilt, einen hohen Wirkungsgrad unter minimaler
Gerduschentwicklung zu erzielen, zeigt das NoiselessPlus
was in ihm steckt. Die beispielhafte Laufruhe wird durch
dulRerst robuste, schragverzahnte Planetenrader aus
hochfestem Kunststoff erreicht.

Laufruhe und hohe Leistungsstarke bringt das
Performax®Plus. Schragverzahnte Planetenrader aus hoch-
festem Kunststoff sorgen in der ersten Stufe fir exzellente
Laufruhe. Kombiniert mit einem gehéarteten Hohlrad in der
Abtriebsstufe konnen hohe Leistungen realisiert werden.

Maximale Robustheit bei groRter Leistungsdichte bietet das
Optimax. Geradverzahnte Planetenrdder aus hochfestem
Stahl in erster und zweiter Getriebestufe erlauben hohe
Spitzenlasten und sichern zudem eine lange Getriebelebens-

dauer. Bei erhchten Gerduschanforderungen kénnen optional

in der Eingangsstufe hochfeste Kunststoffplanetenrader
eingesetzt werden.

ebmpapst

In der Familie der Winkelgetriebe Gberzeugt ebm-papst
mit der innovativen Kronenradtechnologie.

Das EtaCrown® (berzeugt durch ein breites
Untersetzungsspektrum bei einer kompakten Bauweise.
Dank des Null-Achsversatzes bei symmetrischem Aufbau
ist ein platzsparender Einbau jederzeit moglich.

Hohe Radiallasten kdnnen zudem Uber eine doppelte
Kugellagerung der Abtriebswelle aufgenommen werden.

Minimaler Bauraum bei maximaler Leistung kénnen mit

dem EtaCrown®Plus realisiert werden. Dank einer nach-
geschalteten Planetenstufe kdnnen bei gleicher Baugréf3e
verglichen mit dem EtaCrown deutlich hohere Drehmomente
erreicht werden.

Die Abtriebswellen der ebm-papst Getriebe sind generell
aus gehdrtetem und geschliffenen Einsatzstahl gefertigt und
damit besonders langlebig. Die Drehmomentibertragung
erfolgt standardmaRig Uber eine Passfederverbindung.

Getriebe
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Planetengetriebe NoiselessPlus 42

Beschreibung
m Exzellente Laufruhe aufgrund schragver-
zahnt ausgefihrter Getriebestufen

m Verzahnungsteile aus gleitoptimiertem
Kunststoff unterstitzen Laufruhe

m Hohe Untersetzungen in erster und zweiter
Getriebestufe

= Hohe Radiallasten aufgrund doppelter
Kugellagerung der Abtriebswelle

m Flexible Anbindung in die Kundenapplika-
Abbildung 1-stufiges Getriebe tionen (Wellenvarianten, Zentrierbund und
Befestigungsteilkreis)

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Typ NoiselessPlus 42.1 NoiselessPlus 42.2

Untersetzung 4,30 6,00 11,0 21,0 26,0 47,6 66,0 121 231

Stufenzahl 1 1 1 1 2 2 2 2 2

Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81 0,81

Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000

Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 2,52 1,96 1,10 0,38 4,00 4,28 4,94 3,02 3,66

Kurzzeitmoment (M) Nm 6,30 4,90 2,75 0,95 10,0 10,7 12,4 7,55 9,15

Getriebespiel ° 0,2..0,5

Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80

Betriebsart S1

Schutzart IP 50

Gewicht kg 0,22 0,22 0,22 0,22 0,25 0,25 0,25 0,25 0,25
% Wellenbelastung radial / axial N 50/350 80/350 175/350 220/350 250/350 520/350 680/350 900/350  1000/350
2 Lebensdauer h 10 000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer

Einbaulage beliebig

Lange mm 40,1 40,1 40,1 40,1 67,1 67,1 67,1 67,1 67,1

Anderungen vorbehalten
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Planetengetriebe NoiselessPlus 42

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe MaRangaben in mm
036
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Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6885 A-3x3x16 ‘ F axial F ol 350N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xM3, 8tief - E . s Tabelle Cg=1und einer Lebensdauererwartung
Q@ 4xMs, 8tief radial® = L, von 10 000 h (bei T, max. 40°Cim
1 .:>f L1 Ly 12,5mm Nennbetrieb)
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 4,30 6,00 11,0 21,0 2-stufig 26,0 47,6 66,0 121 231
24V ° ° ° X ° ° o X X
ECI-42.20-NP42 1441 171,1
48V ° ° ° X ° . . X X
24V o X X X X X X
ECI-42.40-NP42 164,1 “ 191,1 “
48V ° ° X X ° X X X X

Anderungen vorbehalten

° Standard n Vorzugstyp X auf Anfrage

Getriebe
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Planetengetriebe NoiselessPlus 63

Beschreibung
m Exzellente Laufruhe aufgrund schragver-
zahnt ausgefihrter Getriebestufen

m Verzahnungsteile aus gleitoptimiertem
Kunststoff unterstitzen Laufruhe

m Hohe Untersetzungen in erster und zweiter
Getriebestufe

= Hohe Radiallasten aufgrund doppelter
Kugellagerung der Abtriebswelle

m Flexible Anbindung in die Kundenapplika-
Abbildung 1-stufiges Getriebe tionen (Wellenvarianten, Zentrierbund und
Befestigungsteilkreis)

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Typ NoiselessPlus 63.1 NoiselessPlus 63.2

Untersetzung 4,30 6,00 11,0 21,0 26,0 47,6 66,0 121

Stufenzahl 1 1 1 1 2 2 2 2

Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81

Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000

Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 8,99 7,13 3,98 1,32 12,6 14,7 17,5 10,6

Kurzzeitmoment (M) Nm 22,5 17,8 9,95 3,30 31,5 36,8 43,8 26,5

Getriebespiel ° 0,2..0,5

Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80

Betriebsart S1

Schutzart IP 50

Gewicht kg 0,56 0,56 0,56 0,56 0,80 0,80 0,80 0,80
% Wellenbelastung radial / axial N 50/1000 50/1000 50/1000 100/1000 780/1000 1000/1000 1000/1000 1550/1000
2 Lebensdauer h 10 000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer

Einbaulage beliebig

Lange mm 59 59 59 59 91,4 91,4 91,4 91,4

Anderungen vorbehalten
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Planetengetriebe NoiselessPlus 63

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe MaRangaben in mm
052 L+1 25 3
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39:05
Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6885 A-5x5125 ‘ F axial Foia:  1000N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xMs, 10 tief E . s Tabelle Cg=1und einer Lebensdauererwartung
radial” = L, von 10 000 h (bei T, max. 40°Cim
.:>f L1 Ly 19 mm Nennbetrieb)
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 4,30 6,00 11,0 21,0 2-stufig 26,0 47,6 66,0 121
24V ° . . X o . . X
ECI-63.20-K1-NP63 165,1 197,5
48V . o o X . . X
2y - - x X Lo IRC X X
ECI-63.40-K1-NP63 1851 217,5
48V ° ° X X ° X X X
24V ° ° X X ° X X X
ECI-63.60-K1-NP63 205,1 237,5
48V o I X X o B X X
24V ° ° ° X ° ° ° X
ECI-63.20-K3-NP63 177,5 209,9
48V . o o X o . . X
24V o ° X X ° X X X
ECI-63.40-K3-NP63 197,5 229,9
48V ° ° X X o X X X °
ECI-63.60-K3-NP63 48V 217,5 . . X X 249,9 . X X X @
]
U
24V ° ° ° X ° ° ° X v
ECI-63.20-K4-NP63 177,5 209,9
48V ° ° ° X ° ° ° X
2y N - X x B X X X
ECI-63.40-K4-NP63 197,5 229,9
48V ° ° X X ° X X X
EC63.60-ka-NP63  48v 2175 [ ¢ X X we [ x X X
24V o ° ° X ° ° ° X
ECI-63.20-K5-NP63 171 203,4
48V . o . X o . . X
24V ° ° X X ° X X X
ECI-63.40-K5-NP63 191 2234
48V ° ° X X ° X X X
ECI-63.60-K5-NP63 48V 211 o ° X X 243,4 ° X X X
Anderungen vorbehalten
° Standard n Vorzugstyp X auf Anfrage
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Planetengetriebe Performax®Plus 42

Beschreibung

= Hohe Drehmomente durch gréf3ere Verzah-
nungsbreiten in der ersten Getriebestufe

» Gute StoRfestigkeit durch Gehause aus
gehartetem Stahl mit Geradverzahnung in
der Abtriebsstufe

» Hohe Laufruhe aufgrund schragverzahnt
ausgefihrter erster Getriebestufe

m Planetenrdder aus gleitoptimiertem Kunst-
stoff in der ersten Getriebestufe unterstit-
zen die Laufruhe

m GrofRer Wirkdurchmesser durch Radialver-

Abbildung 2-stufiges Getriebe

schraubung
m www.ebmpapst.com/eci-motoren
Typ Performax®Plus 42.1 Performax®Plus 42.2
Untersetzung 5,00 9,00 30,0 54,0
Stufenzahl 1 1 2 2
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,81 0,81
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 2,00 1,12 4,48 6,70
Kurzzeitmoment (M) Nm 5,00 2,80 11,2 16,8
Getriebespiel ° 0,7..1,2
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80
Betriebsart S1
Schutzart IP 50
Gewicht kg 0,22 0,22 0,33 0,33
% Wellenbelastung radial / axial N 250/150
2 Lebensdauer h 5000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 39,3 39,3 54,8 54,8

Anderungen vorbehalten
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Planetengetriebe Performax®Plus 42

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe / 2-stufige Ausfiihrung kpl. zylindrisch MaRangaben in mm

Lt 1635
©
(S
| '
o : o
< < > &
=
2
2505
F radial Zulassige Wellenbelastung

@ Passfeder DIN 6885 A-3x3x16 ‘
@ 4xMs3, 8tief m:

-:>1L1

® 4xMs4, 8tief

Lange Motor-Getriebe-Kombinationen

L

F axial

F 150N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
E 250N Cg=1und einer Lebensdauererwartung

L, von 5000 h (bei T, max. 40°Cim
Ly 12,5mm Nennbetrieb)

axial*

radial®

MaRangaben in mm

Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 5,00 9,00 2-stufig 30,0 54,0
24V ° ° ° °
ECI-42.20-K1-PP42 143,3 158,8
48V o ° ° .
24 o | X o | X
ECI-42.40-K1-PP42 163,3 178,8
48V ] X ] X

Anderungen vorbehalten

° Standard “ Vorzugstyp X auf Anfrage

Getriebe
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Getriebe

Planetengetriebe Performax®Plus 63

Abbildung 2-stufiges Getriebe

www.ebmpapst.com/eci-motoren

Beschreibung

= Hohe Drehmomente durch gréf3ere Verzah-
nungsbreiten in der ersten Getriebestufe

» Gute StoRfestigkeit durch Gehause aus
gehartetem Stahl mit Geradverzahnung in
der Abtriebsstufe

» Hohe Laufruhe aufgrund schragverzahnt
ausgefihrter erster Getriebestufe

m Planetenrdder aus gleitoptimiertem Kunst-
stoff in der ersten Getriebestufe unterstit-
zen die Laufruhe

m GroRRer Wirkdurchmesser durch Radialver-
schraubung

Typ Performax®Plus 63.1
Untersetzung 3,20 5,00 9,00
Stufenzahl 1 1 1
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min~t

Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 6,50 11,9 7,60
Kurzzeitmoment (M, _,) Nm 16,3 29,8 19,0
Getriebespiel °

Zul. Betriebstemperaturbereich ~ °C

Betriebsart

Schutzart

Gewicht kg 0,66 0,66 0,66
Wellenbelastung radial / axial N

Lebensdauer h

Schmierung

Einbaulage

Lange mm 57,7 57,7 57,7

17,0

0,90

4,40
11,0

57,7

21,3

0,81

452
113

1,20

30,0
2
0,81
6000
64,0
160
0,7..1,2
-20...+80
s1
IP 50
1,20
350/ 500
5000

Performax®Plus 63.2

38,3 54,0 72,3 102 204
2 2 2 2 2
0,81 0,81 0,81 0,81 0,81
28,9 41,0 16,9 23,9 27,4
72,3 102,5 42,3 59,8 68,5
1,20 1,20 1,20 1,20 1,20

Fettschmierung auf Lebensdauer

79,1

beliebig
79,1

79,1 79,1 79,1 79,1 79,1

Anderungen vorbehalten
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Technische Zeichnung

L1

Abbildung 1-stufiges Getriebe / 2-stufige Ausfiihrung kpl. zylindrisch

Planetengetriebe Performax®Plus 63

MaRangaben in mm

063

28 3
O]
\ sk
sk

? 40 ns

Fradial
@ Passfeder DIN 6885 A-5x5x28

@ 4xM5, 10 tief

-:>1L1

Lange Motor-Getriebe-Kombinationen

-

39105

Zulassige Wellenbelastung

Foialt 500N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
Eo 350 N Cg=1und einer Lebensdauererwartung

radial® L,, von 5000 h (bei T, max. 40°C im
[ 19 mm Nennbetrieb)

MaRangaben in mm

Lange L
1-stufig 3,20 5,00 9,00 17,0

1-stufige Untersetzungen Lange L

24V . .
ECI-63.20-K1-PP63 163,8 185,2

48V . . .

24V . . X .
ECI-63.40-K1-PP63 183,8 L& ] 205,2

48V ° (] ° X .

24V . . . X .
ECI-63.60-K1-PP63 203,8 225,2

24V ° . ° ° .
ECI-63.20-K3-PP63 176,2 197,6

48V ° . ° ° .

24V . . . X .
ECI-63.40-K3-PP63 196,2 217,6

48V . . . X .
ECI-63.60-K3-PP63 48V 216,2 . . . X 237,6 .

24V ° . ° ° .
ECI-63.20-K4-PP63 176,2 197,6

48V ° . ° . .

24V . . X .
ECI-63.40-K4-PP63 196,2 =] 217,6

48V ° (] ° X .
ECI-63.60-K4-PP63 48V 2162 - B - X 237,6 .

24V [ . ° . .
ECI-63.20-K5-PP63 169,7 191,1

48V ° ° ° ° °

24V . . . X .
ECI-63.40-K5-PP63 189,7 211,1

48V . . . X .
ECI-63.60-K5-PP63 48V 2097 . . . X 231,1 .

24V . . . X .
ECI-80.20-K1-PP63 146,7 168,1

48v . . . X .

24V . . . X .
ECI-80.40-K1-PP63 166,7 188,1

48V . . . X .
ECI-80.60-K1-PP63 48V 186,7 . . X X 208,1 .

2-stufig 213

2-stufige Untersetzungen

30,0 38,3 54,0 72,3 102 204
° ° ° ° ° X
. ° . ° . X
n ° ° X X X
[ [ ] ] X X X
° ° ° X X X
el - . X X X
° ° ° ° ° X
° ° . ° . X
[ [ ] ° X X X
° ° ° X X X o
° (] . X X X @
=
° ° ° ° ° X S
. ° . ° . X
el - . X X X
° ° ° X X X
° ° ° ° ° X
° ° ° ° ° X
° ° ° X X X
° ° ° X X X
° ° . X X X
° ° ° X X X
° ° (] X X X
° . ° X X X
° ° X X X
° X X X X X

Anderungen vorbehalten

° Standard auf Anfrage

ebmpapst
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Planetengetriebe Optimax 42

Beschreibung

m Extrem Uberlastfahiges Getriebekonzept fur
hohe Spitzenlasten

m Robustes Getriebe fir lange Lebensdauer

= Modularer Aufbau und Schnittstellen fir
maximale Flexibilitdt innerhalb des modula-
ren Systembaukastens

= Hoher Wirkungsgrad bei kompakter
Bauform

m Gerduschoptimierte Variante mit Planeten-
Abbildung 1-stufiges Getriebe radern aus hochfestem Kunststoff

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Typ Optimax 42.1 Optimax 42.2
Untersetzung 3,00 5,00 9,00 9,00 15,0 25,0 45,0
Stufenzahl 1 1 1 2 2 2 2
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 162 (5,3)» 162 (5,3)» 102 (2,5)» 277 (14)» 272 (23)» 272 (23)» 232 (11)»
Kurzzeitmoment (M,,.,.) Nm 482 (16)» 482 (16)» 302 (7,5)» 812 (42)» 812 (69)¥ 812 (69)» 692 (32)»
Getriebespiel ° <0,9 <0,9 <0,9 <12 <12 <12 <1,2
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -30...490
Betriebsart S1/S3
Schutzart IP 54
Gewicht kg 0,45 0,45 0,45 0,70 0,70 0,70 0,70
% Wellenbelastung radial / axial N 210 /210
2 Lebensdauer h 10 000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 51,2 51,2 51,2 72,2 72,2 72,2 72,2

Vin S1 Betrieb
2 Standard: aus hochfestem Stahl / Wert gilt fir Planetenréder (erste Stufe)
3 Optional: aus hochfestem Kunststoff / Wert gilt fur Planetenréader (erste Stufe)

Anderungen vorbehalten
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Technische Zeichnung

Abbildung 1-stufiges Getriebe

Planetengetriebe Optimax 42

MaRangaben in mm

1 3
§ =
=}
\ =
\ 2
— N2 &
=
1,9:0,15
25:0,4

Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6885 A-3:3x16 ‘ F axial Fosialt 210N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xM4, 10 tief - Eo 210N Cg=1und einer Lebensdauererwartung
L:. radial” L, von 10 000 h (bei T, max. 40°Cim
.:>f L1 Ly 12 mm Nennbetrieb)
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 3,00 5,00 9,00 2-stufig 9,00 15,0 25,0 45,0
24V ° ° ° ° ° ° °
ECI-42.20-K1-042 155,2 176,2
48V ° ° ° ° ° ° °
ECI-42.40-K1-042 175,2 196,2
48V . ° X ° ° ° X
Anderungen vorbehalten
° Standard “ Vorzugstyp X auf Anfrage
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Planetengetriebe Optimax 63

Beschreibung

m Extrem Uberlastfahiges Getriebekonzept fur
hohe Spitzenlasten

m Robustes Getriebe fir lange Lebensdauer

= Modularer Aufbau und Schnittstellen fir
maximale Flexibilitdt innerhalb des modula-
ren Systembaukastens

= Hoher Wirkungsgrad bei kompakter
Bauform

m Gerduschoptimierte Variante mit Planeten-
Abbildung 1-stufiges Getriebe radern aus hochfestem Kunststoff

m Schutzklasse IP 50 (optional IP 54)

m www.ebmpapst.com/eci-motoren

Typ Optimax 63.1 Optimax 63.2
Untersetzung 3,00 5,00 9,00 9,00 15,0 25,0 45,0
Stufenzahl 1 1 1 2 2 2 2
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,)» Nm 40,02 (13,0)® 40,02 (13,0)® 25,02 (6,00)» 68,02 (35,03 68,02 (35,0)3 68,02 (35,0)% 58,02 (27,0)»
Kurzzeitmoment (M,,.,.) Nm 1202 (39,0)» 1202 (39,0) 75,02 (18,0)¥ 81,02 (42)¥ 1502 (105)» 1502 (150)» 1502 (81,0)»
Getriebespiel ° <0,9 <0,9 <0,9 <12 <12 <12 <1,2
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -30...490
Betriebsart S1/S3
Schutzart IP 50
Gewicht kg 1,30 1,30 1,30 1,90 1,90 1,90 1,90

% Wellenbelastung radial / axial N 500/500

2 Lebensdauer h 10 000

v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 71,2 71,2 71,2 102,4 102,4 102,4 102,4

Vin S1 Betrieb
2 Standard: aus hochfestem Stahl / Wert gilt fir Planetenréder (erste Stufe)
3 Optional: aus hochfestem Kunststoff / Wert gilt fur Planetenréader (erste Stufe)

Anderungen vorbehalten
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Planetengetriebe Optimax 63

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe MaRangaben in mm

L1 28 25
_ @
\ =
L
\ =
| 2
o
<
S
=
3,1520,15
4005
Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6385 A-5:5x28 ‘ F axial F ol 500N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xM4, 15 tief - Eo 500 N Cg=1und einer Lebensdauererwartung
radial” L, von 10 000 h (bei T, max. 40°Cim
.:>f L1 Ly 20 mm Nennbetrieb)
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 3,00 5,00 9,00 2-stufig 9,00 15,0 25,0 45,0
24V ° ° ° ° ° ° °
ECI-63.20-K1-063 177,3 208,5
48V ° ° ° ° ° ° °
ECI-63.40-K1-063 197,3 228,5
48V [ ° ° ° ° ° °
24V . . X . o o X
ECI-63.60-K1-063 217,3 248,5
48V - HEEEE S x . - HEEE
24V ° ° ° ° ° ° °
ECI-63.20-K3-063 189,7 220,9
48V ° ° ° ° ° ° °
24V ° ° ° ° ° ° °
ECI-63.40-K3-063 209,7 240,9
48V o ° ° o ° ° ° ®
ECI-63.60-K3-063 48V 229,7 ° ° X 260,9 ° ° ° X @
]
v
24V ° ° ° ° ° ° ° v
ECI-63.60-K4-063 189,7 220,9
48V ° ° ° 3 ° ° °
ECI-63.40-K4-063 209,7 240,9
48V [ ° ° [ ° ° °
ECI-63.60-K4-063 48V 229,7 . | o | X 260,9 . . [ o | X
24V [ ° ° [ ° ° °
ECI-63.20-K5-063 183,2 2144
48V ] ] [ ] ] [ [ ]
ECI-63.40-K5-063 203,2 2344
48V ° ° ° ° ° ° °
ECI-63.60-K5-063 48V 223,2 . | o | X 2544 . . [ o | X
24V ° ° X ° ° ° X
ECI-80.20-K1-063 160,2 191,4
48V . . X ° o o X
ECI-80.40-K1-063 180,2 2114
48V o ° X ° ° ° X
ECI-80.60-K1-063 48V 200,2 . | o | X 2314 . . [ o | X

Anderungen vorbehalten

° Standard n Vorzugstyp X auf Anfrage
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Kronenradgetriebe EtaCrown® 52

Beschreibung

m Hochste Sicherheit in Auslegung und
Betrieb sowie optimaler Vandalismusschutz,
da keine Selbsthemmung aufgrund hohem
Wirkungsgrad der Kronenradtechnologie

m Platzsparender Einbau aufgrund Null-Achs-
versatz und symmetrischem Aufbau

m Flexible Einsatzmdglichkeiten mit verschie-
denen optionalen Wellenabgéngen und
verfigbaren Wellengeometrien

m Weiterer Untersetzungsbereich durch
Mdglichkeit des Vor- und/ oder
Nachschaltens einer Planetenstufe

m www.ebmpapst.com/eci-motoren m Hohe Radiallasten durch doppelte
Kugellagerung der Abtriebswelle

Abbildung 2-stufiges Getriebe

Typ EtaCrown® 52.1 EtaCrown® 52.2
Untersetzung 4,10 6,70 10,1 21,2 33,3 60,0 113
Stufenzahl 1 1 1 2 2 2 2
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 0,21 0,34 0,52 0,98 1,54 2,77 3,48
Kurzzeitmoment (M) Nm 0,53 0,85 1,30 2,45 3,85 6,93 8,70
Getriebespiel ° 0,55...1,1
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80
Betriebsart S1
Schutzart IP 50
Gewicht kg 0,40 0,40 0,40 0,65 0,65 0,65 0,65
% Wellenbelastung radial / axial N 200/150 200/150 210/150 240/150 270/150 350/150 440/150
2 Lebensdauer h 5000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 65,9 65,9 65,9 94,6 94,6 94,6 94,6

Anderungen vorbehalten
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Kronenradgetriebe EtaCrown® 52

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe mit Wellenabgang rechts (W05) Alle MaRe in mm
22
2503 8
e L1
16 L= 10
® 2
] ~ 3’5 -
®| o 7 _
al = Q A ) k13
‘ N
0| o l
™| © = P
8 y ' 32
© >
30 @ @ ®
20, 252
~r—
@ Passfeder DIN 6885 A-3x3x16
@ 4 x M4, 6,5 tief (auf allen Stirnseiten) F radial Zulissige Wellenbelastung

® 8x M, 6,5 tief (beidseitig)

(® Bohrung entfillt auf der gegeniiberliegenden Seite

(® Motormittelpunkt
(® Vorzugslastrichtung

‘ F axial Foialt 150 N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
- E . s Tabelle Cg=1und einer Lebensdauererwartung
L:. radial” > L, von 5000 h (bei T, max. 40°Cim

-:>1L1

Ly 12,5mm Nennbetrieb)

Wellenabgang rechts (W05) (Standard)

®

il

ad

=

@ Vorzugslastrichtung

Wellenabgang links (W06)

®

.
1
|

v

J——

A

o

Wellenabgang beidseitig (W07)

®

I

B
o

P

Lange Motor-Getriebe-Kombinationen

MaRangaben in mm

Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 4,10 6,70 10,1 2-stufig 21,2 333 60,0 113
2y Lo B X o o X X
ECI-42.20-K1-E52 169,9 198,6
48V ° X X ° ° X X
24V X X X X X
ECI-42.40-K1-E52 189,9 218,6
48V X X X X X
Anderungen vorbehalten
° Standard n Vorzugstyp X auf Anfrage
Ebm papst Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11 65
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Kronenradgetriebe EtaCrown® 75

Beschreibung

m Hochste Sicherheit in Auslegung und
Betrieb sowie optimaler Vandalismusschutz,
da keine Selbsthemmung aufgrund hohem
Wirkungsgrad der Kronenradtechnologie

m Platzsparender Einbau aufgrund Null-Achs-
versatz und symmetrischem Aufbau

m Flexible Einsatzmdglichkeiten mit verschie-
denen optionalen Wellenabgéngen und
verfigbaren Wellengeometrien

m Weiterer Untersetzungsbereich durch
Mdglichkeit des Vor- und/ oder
Nachschaltens einer Planetenstufe

m www.ebmpapst.com/eci-motoren m Hohe Radiallasten durch doppelte
Kugellagerung der Abtriebswelle

Abbildung 2-stufiges Getriebe

Typ EtaCrown® 75.1 EtaCrown® 75.2
Untersetzung 4,10 6,70 10,1 20,3 33,3 60,0 113
Stufenzahl 1 1 1 2 2 2 2
Wirkungsgrad 0,90 0,90 0,90 0,81 0,81 0,81 0,81
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 6,00 5,00 2,43 10,0 10,0 10,0 10,0
Kurzzeitmoment (M,,.) Nm 15,0 12,5 6,08 25,0 25,0 25,0 25,0
Getriebespiel ° 0,55...1,1
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80
Betriebsart S1
Schutzart IP 50
Gewicht kg 0,90 0,90 0,90 1,30 1,30 1,30 1,30
% Wellenbelastung radial / axial N 390/500 380/500 370/500 450 /500 460/500 580/500 700/500
2 Lebensdauer h 5000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 91 91 91 1333 1333 1333 13333

Anderungen vorbehalten

Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11 ebmpapst




Kronenradgetriebe EtaCrown® 75

Technische Zeichnung Abbildung 1-stufiges Getriebe mit Wellenabgang rechts (W05) Alle MaRe in mm
33
0203 |12 L1
15
" ®

w

74

025m8
15h7
@ N
50
81
063

45
3% 3%

@ Passfeder DIN 6885 A-5x5x20
@ 4 x M5, 6,5 tief (auf allen Stirnseiten)
@ 4x M4, 6,5tief (beidseitig) Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ 8x M5, 6,5 tief ‘ F axial Foialt 500 N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
(® Motormittelpunkt - . Cg=1und einer Lebensdauererwartung
® . L Frogart - Tabelle L,, von 5000 h (bei T, max. 40°C im

Vorzugslastrichtung .:>f L1 Ly 15mm Nennbetrieb)
@ Bohrung entfllt auf gegeniberliegender Seite

Wellenabgang rechts (W05) (Standard) Wellenabgang links (W06) Wellenabgang beidseitig (W07) Hohlwelle (W08)

oF ® @ @

i | i

; ; s

\ v v v
— M

=2 F2 aA a =1

| > /i

@ Vorzugslastrichtung m E Hohlwelle @ 10+%1 mm
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 1-stufige Untersetzungen Lange L 2-stufige Untersetzungen
1-stufig 4,10 6,70 10,1 2-stufig 20,3 33,3 60,0 113

24V ° ° ° ° ° X X
ECI-63.20-K1-E75 1971 239,4

48V ° ° ° ° ° X X

24v . - X o o [t X
ECI-63.40-K1-E75 217,1 259,4 °

48V ° o X o X X X 2

24V . . X . X X X E
ECI-63.60-K1-E75 2371 279,4 (U]

24V ° ° ° ° ° X X
ECI-63.20-K3-E75 209,5 251,8

48V ° ° ° ° ° X X

24V (] . X . X X X
ECI-63.40-K3-E75 229,5 271,8

48V ° ° X ° X X X
ECI-63.60-K3-E75 48V 249,5 o ° X 291,8 ° X X X

24V ° ° ° ° ° X X
ECI-63.20-K4-E75 209,5 251,8

48V ° ° ° ° ° X X

2y . - X o o [t X
ECI-63.40-K4-E75 229,5 271,8

48V ° ° X ° X X X
Eche3coketrs  4av 2605 [NNCHENN - X 015 NI X

24V ° ° ° ° ° X X
ECI-63.20-K5-E75 203 2453

48V ° ° ° ° ° X X

24V ° ° X ° X X X
ECI-63.40-K5-E75 223 265,3

48V ° ° X ° X X X
ECI-63.60-K5-E75 48V 243 o o X 2853 o X X X

Anderungen vorbehalten

° Standard n Vorzugstyp X auf Anfrage
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Kronenradgetriebe EtaCrown®Plus 42

Beschreibung

u Kompakte Bauform aufgrund Kombination
der Kronenrad- und Planetenstufe in einem
Gehéause

» Keine Selbsthemmung aufgrund hohem
Wirkungsgrad der Kronenradtechnologie

» Hohe Drehmomente durch Verwendung
von 5 geradverzahnten Planetenrddern aus
gehartetem Sinterstahl in der integrierten
Planetenabtriebsstufe

m Weiterer Untersetzungsbereich durch
Mdglichkeit des Vorschaltens einer Plane-
tenstufe

m www.ebmpapst.com/eci-motoren m Verbesserte Laufruhe durch wélzoptimierte
Auslegung der Kronenradstufe bei Verwen-
dung vorgeschalteter schragverzahnter Pla-
netenstufe aus gleitoptimiertem Kunststoff

Abbildung 3-stufiges Getriebe

Typ EtaCrown®Plus 42.3
Untersetzung 54,0 84,8 153 289
Stufenzahl 3
Wirkungsgrad 0,73
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 10,00 10,00 6,70 8,40
Kurzzeitmoment (M) Nm 25,0 25,0 16,8 21,0
Getriebespiel ° 0,7..1,2
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80
Betriebsart S1
Schutzart IP 50
Gewicht kg 0,45
% Wellenbelastung radial / axial N 300/200
2 Lebensdauer h 5000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 79,8

Anderungen vorbehalten
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Kronenradgetriebe EtaCrown®Plus 42

MaRangaben in mm

Technische Zeichnung Abbildung 3-stufiges Getriebe
3 12 L1
() (D)
1 & ©
2| = T~
s|s & S \%ﬂ g S
\ ) 7
/A \Y
0
3%, @ 21
| —
2003 23,3
44,3
Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6885 A-4xtx12 ‘ F axial Foial? 200N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xMs, 8tief - Eo 300N Cg=1und einer Lebensdauererwartung
L radial® L,, von 5000 h (bei T, max. 40°C im
.:>f L1 Ly 10 mm Nennbetrieb)

Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm

3-stufige Untersetzungen

Lange L
3-stufig 54,0 84,8 153 289
24V ] o X X
ECI-42.20-K1-EP42 183,8
48V L4 o X X
24 .o o | x x
ECI-42.40-K1-EP42 203,8
48V ° o X X

Anderungen vorbehalten

° Standard “ Vorzugstyp X auf Anfrage

Getriebe
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Kronenradgetriebe EtaCrown®Plus 63

Beschreibung

u Kompakte Bauform aufgrund Kombination
der Kronenrad- und Planetenstufe in einem
Gehéause

» Keine Selbsthemmung aufgrund hohem
Wirkungsgrad der Kronenradtechnologie

» Hohe Drehmomente durch Verwendung
von 5 geradverzahnten Planetenrddern aus
gehartetem Sinterstahl in der integrierten
Planetenabtriebsstufe

m Weiterer Untersetzungsbereich durch
Mdglichkeit des Vorschaltens einer Plane-
tenstufe

m www.ebmpapst.com/eci-motoren m Verbesserte Laufruhe durch wélzoptimierte
Auslegung der Kronenradstufe bei Verwen-
dung vorgeschalteter schragverzahnter Pla-
netenstufe aus gleitoptimiertem Kunststoff

Abbildung 3-stufiges Getriebe

Typ EtaCrown®Plus 63.3
Untersetzung 54,0 84,8 153 289
Stufenzahl 3
Wirkungsgrad 0,73
Max. Eingangsdrehzahl (n,) min— 6000
Nennabtriebsmoment (M,,) Nm 40,0 40,0 30,1 29,1
Kurzzeitmoment (M, ,.) Nm 100 100 753 72,8
Getriebespiel ° 0,7..1,2
Zul. Betriebstemperaturbereich °C -20...+80
Betriebsart S1
Schutzart IP 50
Gewicht kg 1,00
% Wellenbelastung radial / axial N 600 /300
2 Lebensdauer h 5000
v Schmierung Fettschmierung auf Lebensdauer
Einbaulage beliebig
Lange mm 116,3

Anderungen vorbehalten
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Technische Zeichnung Abbildung 3-stufiges Getriebe

@ 40ns
0 1507
T——=

Kronenradgetriebe EtaCrown®Plus 63

MaRangaben in mm

L+1
(o) ()
N/ \--/

S
)

050
63

§
)
O)

404
30203 35
66,5
Fradial Zulassige Wellenbelastung
@ Passfeder DIN 6385 A-515x20 ‘ F axial F ol 300N Bei Nenndrehzahl, Betriebsfaktor
@ 4xMs, 10 tief Eo 600N Cg=1und einer Lebensdauererwartung
radial® L, von 5000 h (bei T, max. 40°Cim
.:>f L1 Ly 15mm Nennbetrieb)
Lange Motor-Getriebe-Kombinationen MaRangaben in mm
Lange L 3-stufige Untersetzungen
3-stufig 54,0 84,8 153 289
24V ° . ° X
ECI-63.20-K1-EP63 222,4
48V ° . ° X
2y o o X X
ECI-63.40-K1-EP63 242,4
48V ° ° X X
24V ° . X X
ECI-63.60-K1-EP63 262,4
48V .o o X X
24V ° ° . X
ECI-63.20-K3-EP63 234,8
48V ° L] (] X
24V ° ° X X
ECI-63.40-K3-EP63 254,8
48V ° L] X X ®
ECI-63.60-K3-EP63 48V 274,8 ° . X X @
]
U
24V o o . X v
ECI-63.20-K4-EP63 234,8
48V ° . . X
2y o o X X
ECI-63.40-K4-EP63 254,8
48V ° ° X X
ecre3cokeepes  4ev 2748 [N X X
24V ° ° . X
ECI-63.20-K5-EP63 228,3
48V L] ° ° X
24V ° . X X
ECI-63.40-K5-EP63 248,8
48V ° ° X X
ECI-63.60-K5-EP63 48V 2683 ° ° X X
Anderungen vorbehalten
° Standard n Vorzugstyp X
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Zubehor

Inbetriebnahme-Tools
K4

Parametrierung und Inbetriebnahme

PC mit Software
,driveSTUDIO"

Energieversorgung

Steuerung

Regelelektronik
VTD- ... K4S

Motor

ECI-63.XX-K1 Antrieb

ECI-63.XX-K&4

Die RS485-Schnittstelle dient als Parametrier- und Diagnose-Schnittstelle. Fir die Bedienung kann die frei verfigbare PC-Software
.driveSTUDIO" benutzt werden. Dazu wird ein PC und der ebm-papst USB-RS485-Adapter benétigt.
Laden Sie lhr ausfihrliches Betriebshandbuch und die PC-Software ,driveSTUDIO" unter www.ebmpapst.com herunter.

Elektrischer Anschluss

PIN Anschluss
Schnittstellen-Adapter fir ) A RS485+
PC-Software ,driveSTUDIO" Wi B RS485-
USB-RS485-Adapter 914 0000 403 X --
Funktionsbeschreibung der LED-Anzeigen
LED-Benennung Farbe Anzeige Funktionszuordnung
blinkt blinkt bei ausgehender Nachricht
TxD rot
leuchtet nicht keine ausgehende Nachricht
blinkt blinkt bei ausgehender Nachricht
RxD grin
leuchtet nicht keine ausgehende Nachricht
ON orange leuchtet Normalbetrieb
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Inbetriebnahme-Tools

K5

Parametrierung und Inbetriebnahme

PC mit Software
~epTools"

Schnittstellenadapter

Antrieb ) (
ECI-63.XX-K5
- elelektronik
VTD- ... K55
Motor
ECI-63.XX-K1

Die CAN Schnittstelle dient als Parametrier, Prozess- und Diagnose-Schnittstelle. Dazu wird ein PC und der ebm-papst USB-CAN-Stick
bendtigt. Es kann mit der frei verfigbaren PC-Software "epTool" betrieben werden.
Laden Sie Ihr ausfihrliches Betriebshandbuch und die PC Software epTools unter www.ebmpapst.com herunter.

Elektrischer Anschluss

X1 Anschluss
1 res.
2 CAN Hi
" ,. 3 CAN Lo
Schnittstellen-Adapter fir :
PC-Software ,EP-Tools" Material-Nr. 4 res.
USB fir CANStick 914 0000 401 5 CANGND
Funktionsbeschreibung der LED-Anzeigen
LED-Benennung Farbe Anzeige Funktionszuordnung =
leuchtet Normalbetrieb %
LEDO ,Power" grin leuchtet nicht Versorgungsspannung fehlt E
blinkt Bootloader-Modus (keine Firmware)
leuchtet nicht Normalbetrieb
LED1 ,State" gelb . . . .
blinkt Bootloader-Modus (blinkt bei eingehender Nachricht)
leuchtet Fehler
LED2 ,Error" rot
leuchtet nicht kein Fehler (Normalbetrieb)
blinkt blinkt bei eingehender Nachricht
LED3 ,Rx" grin
leuchtet nicht keine eingehende Nachricht
blinkt blinkt bei ausgehender Nachricht
LED4 ,Tx" gelb
leuchtet nicht keine ausgehende Nachricht
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Abbildung integrierte Bremse

www.ebmpapst.com/eci-motoren

Beschreibung
m Bremse nach Prinzip Federkraft
u Einscheibenbremse mit 2 Reibflachen

m Bremsmoment wirkt im stromlosen Zustand
m Bremskraft wird durch elektromagnetische

Kraft aufgehoben

u Haltebremse mit Not-Stopp-Funktion
m Stromlos betétigte Bremse mit hoher

Leistungsdichte

m Reduzierte Massentragheit fur optimale

Typ

Nennspannung
Nennleistung
Bremsmoment
SchlieR-, Anzugszeit
Offnungs-, Abfallzeit

integriertes RFK 0,3 Nm
Bremsmodul ECI 42

VDC 24
w 6

Nm 0,3
ms 25
ms 85

Dynamik
integriertes RFK 1,0 Nm externes RFK 1,0 Nm
Bremsmodul ECI 63 Bremsmodul ECI 63
24 24
9 9
1 1
20 20
60 60

externes RFK 1,0 Nm
Bremsmodul ECI 80

24
16
5
40
52

Anderungen vorbehalten

Zubehor
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Technische Zeichnung

Bremse

MaRangaben in mm

Abbildung Abbildung Abbildung Abbildung
integrierte Bremse fur Integrierte Bremse fur angebaute Bremse fur angebaute Bremse fur
ECI 42.XX und ECI 63.XX-K3/K4/K5 ECI 63.XX-K1 ECI 63.XX-K1 ECI 80
373
©) 373
- ® > - - 273 -

0 56
080

L i | = ' -
I L \J o
(=]
g 3
s S
~ ~
Y
(@ Durch den Einbau des Bremsenmoduls verlangert sich das Antriebsgeh&use A ?
um 57 mm
(2 Durch den Einbau des Bremsenmoduls verléngert sich das Antriebsgeh&use
um 20 mm
Elektrischer Anschluss
Stecker
Bremse integriert (ECI 42.XX) Pin Anschluss Funktion
v £ nnv +24V Versorgungsspannung
= nnt) GND Ground
D Abhéngig von der Gesamtausstattung Motor
Kabel Farbe Anschluss Funktion
Bremse angebaut (ECI 63.XX )
w5 violett +24V Versorgungsspannung
_ 23
52
% % s graurosa GND Ground
0
=
5 N ]
Litzen Farbe Anschluss Funktion 2
Bremse integriert (ECI 63.XX / ECI80.XX) N
v ‘g rot +24V Versorgungsspannung
JE— —] 5o
P — — 5 g
s schwarz GND Ground
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Zubehor

Magnetische Gebersysteme

Beschreibung
m Magnetischer 3-Kanal Inkrementalgeber

m Durch eine endsprechende Auswertung,
wird eine Aufldsung von 4.096 Inkrementen
pro Umdrehungen erreicht

u Drehgeber arbeitet berihrungslos und
verschleil3frei

u Temperaturbereich -40 °C ... +105 °C
m Andere Aufldsungen und Schnittstellen

mdoglich
Abbildung integrierter Encoder
www.ebmpapst.com/eci-motoren
Typ RM22 /RMC22
Impulszahl 4,096 pro Umdrehung

Ausgangssignal A, B, Z

Grenzfrequenz (f) kHz
Versorgungsspannung (Ug)

Stromaufnahme (1) mA
Genavigkeit

Hysterese

Elektrischer Anschluss

Steckertyp
Gewicht kg
Schutzart P

3 Rechtecksignale,
Kanal A, B (90° Phasenversatz) und Index

0,5
+5+10%
typ. 30
+0,5°
Typ. 0,17°
Molex: 501568-1107

Molex: 501330-110
mit Kontakt 501344-XX

0,02
54/ 40

Vorlaufige Daten, Anderungen vorbehalten

Signalverlauf

360° x 4
Flankenwechsel
| pro Umdrehung

=1 Zyklus

| __ Flankenabstand

A-Kanal

B-Kanal

Z-Kanal
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Magnetische Gebersysteme

Technische Zeichnung MaRangaben in mm
Abbildung RM22 fir Abbildung RMC22 fir Abbildung mit integriertem Encoder fur
ECI 63 und ECI 80 ECI 63 und ECI 80 ECI 42

Re [P ool

T

60010

(@ Durch den Einbau des Encoders
verlangert sich das Antriebsgehéuse

um 57 mm
Elektrischer Anschluss angebauter Encoder
Abbildung Abbildung Pin Farbe Funktion
RM22 RMC22
1 weiss z
2 grin B)
3 grau A
4 rot """
_ 5 braun Z-
& 6 gelb B-
w
7 rosa A-
] 8 blau GND
9
10 nicht genutzt
I n

Elektrischer Anschluss integrierter Encoder fir ECI 42

< Pin Anschluss Funktion
7 A Geber Kanal A
8 /A Geber Kanal A negiert
g 9 B Geber Kanal B
& 10 /B Geber Kanal B negiert
11 +5V Versorgungsspannung
12 GND Masse
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Informationen

Betriebsfaktor, Lebensdauer, Wirkungsgrad

Der Betriebsfaktor C,
Um eine einheitliche Lebensdauer von Getriebe und Motor zu erreichen, mijssen die erforderlichen Drehmomente M um den jeweiligen
Betriebsfaktor C; bei den verschiedenen Betriebslasten erhoht werden, um das max. zul. Getriebedrehmoment M, .. nicht zu Gberschreiten

(siehe Tabelle unten).

Betriebsarten
Last Betriebsdauer in h/Tag
3h 8h 24 h 3h 8h 24 h
gleichmaf3ig | schwellend stofRartig bis 10 Schaltungen/h Uber 10 Schaltungen/h

eine Drehrichtung ° 1,00 1,00 1,20 1,00 1,20 1,52
Drehrichtungswechsel o 1,00 1,30 1,59 1,20 1,59 1,92
eine Drehrichtung ° 111 1,30 1,59 1,30 1,52 1,82
Drehrichtungswechsel ° 1,41 1,72 2,00 1,59 1,89 2,33
eine Drehrichtung ° 1,20 1,52 1,82 1,52 1,82 2,22
Drehrichtungswechsel o 1,59 2,00 2,33 2,00 2,33 2,86

Die Betriebsart

Die Definition der Betriebsart, in der ein Getriebemotor unter bestimmten Nennwerten betrieben werden kann, ist notwendig, um

eine Uberlastung des Motors und/oder des Getriebes auszuschliefRen. Die in diesem Katalog angegebenen Werte beziehen sich auf einen
S1-Betrieb (Dauerbetrieb). Das bedeutet, dass der Getriebemotor dauerhaft mit den angegebenen Werten betrieben, im Kurzzeitbetrieb
jedoch auch hoher belastet werden kann. Fir detailliertere Angaben diesbeziglich bitten wir Sie, sich mit uns in Verbindung zu setzen.

Die Lebensdauer
Die Lebensdauer wird von verschiedenen Bauteilen im Antrieb begrenzt. Die Bauteile der Getriebe unterliegen bei haufiger Uberlast
einem hoéheren Verschleil? als bei Nennlast. Extreme Umgebungs- und Betriebsbedingungen fihren zu einer Reduzierung der fir den

Betrieb unter Betriebsfaktor ¢, = 1 garantierten Lebensdauer.
Der Wirkungsgrad n (eta)

Der Wirkungsgrad pro Getriebestufe betragt mindestens 90 %. Abhangig von der Verzahnungsauslegung und der Fertigungsqualitét,
konnen auch durchaus bessere Wirkungsgrade erzielt werden. Fir mehrstufige Getriebe ergeben sich folgende Gesamtwirkungsgrade:

Gesamtwirkungsgrade

fir 1-stufige Getriebe n=0,9

fur 2-stufige Getriebe n=0,92=0,81
fur 3-stufige Getriebe n=0,93=0,73
fir 4-stufige Getriebe n=0,94=0,66
fur 5-stufige Getriebe n=0,95=0,59
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Informationen
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Regionen in Deutschland

Region Nord

Region Mitte/West
Region Mitte/Ost

Region Sid/West Region SUd/Ost

Vertretungen
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ebm-papst weltweit

Deutschland

- Region Nord
Norderstedt
Breuell & Hilgenfeldt GmbH
Udo Wildenblanck
Regionalleitung Vertrieb Antriebstechnik
Oststrafe 96
22844 Norderstedt
Phone +49 9123 945-7291
Fax +49 9123 945-5291
Udo.Wildenblanck@de.ebmpapst.com

< Region Mitte / Ost
ebm-papst St. Georgen GmbH & Co. KG
Werk 7- Lauf
Florian Sonnenberg
Industriestraf3e 9
91207 Lauf a.d. Pegnitz
Phone +49 9123 945-7292
Fax +49 9123 945-5292
Info4@de.ebmpapst.com

<l Region Mitte / West
Hemsbach
Markus Psik
Am Dreispitz 16
69502 Hemsbach
Phone +49 9123 945-7293
Fax +49 9123 945-5293
Markus.Psik@de.ebmpapst.com

<7 Region Siid / West
lhringen
Mario Rudmann
Hauptstral3e 27
79241 lhringen
Phone +49 9123 945-7294
Fax +49 9123 945-5294
Mario.Rudmann@de.ebmpapst.com

< Region Siid / Ost 2
Baierbrunn
Patrick Christleven
Bernhard-Pankok-Weg 4
82065 Baierbrunn
Phone +49 9123 945-7295
Fax +49 9123 945-5295
Patrick.Christleven@de.ebmpapst.com

Europa

Frankreich

ebm-papst sarl

Parc d'Activités Nord
1rue Mohler—BP 62
67212 Obermai Cedex
Phone +333 88 66 88 03
info@ebmpapst.fr
www.ebmpapst.fr

GroBbritannien
ebm-papst UK Ltd.
Chelmsford Business Park
Chelmsford Essex CM2 5EZ
UNITED KINGDOM

Phone +44 1245 468555
Fax +44 1245 466336
sales@uk.ebmpapst.com
www.ebmpapst.co.uk

Italien

ebm-papst Srl

Via Cornaggia 108
22076 Mozzate (Co)
Phone +39 0331 8362013
Fax +39 0331 821510
info@it.ebmpapst.com
www.ebmpapst.it

Benelux

ebm-papst Benelux B.V.

Polbeemd 7 — 5741 TP Beek en Donk
P.O. Box 140 — 5740 AC Beek en Donk
Phone +31 492 502-900

Fax +31 492 502-950
verkoop@nl.ebmpapst.com
www.ebmpapst.nl

Osterreich

ebm-papst Motoren & Ventilatoren GmbH
Straubingstrafe 17

4030 Linz

Phone +43 732 321150-0

Fax +43 732 321150-20
info@at.ebmpapst.com
www.ebmpapst.at

Russland

ebm-papst Rus GmbH

Olimpiyskiy prospect 29A, office 418
141006 Mytistschi, Oblast Moskau
Phone +7 495 9807524

Fax +7 795 5140924
info@ebmpapst.ru
www.ebmpapst.ru

<= Schweden

ebm-papst AB
Aggelundavagen 2
17562 Jarfalla

Phone +46 10 4544400
Fax +46 8 362306
info@ebmpapst.se
www.ebmpapst.se

Schweiz

ebm-papst AG
Ritisbergstrafie 1t
8156 Oberhasli

Phone +47 44 73220-70
Fax +41 44 73220-77
verkauf@ebmpapst.ch
www.ebmpapst.ch

Amerika

USA

ebm-papst Inc.

P.O. Box 4009

100 Hyde Road
Farmington, CT 06034
UNITED STATES

Phone +1 860 674-1515
Fax +1 860 674-8536
sales@us.ebmpapst.com
www.ebmpapst.us

Asien

China

ebm-papst Ventilator (Shanghai) Co., Ltd
No. 418, Huajing Road

WaiGaoQiao Free Trade Zone

200131 Shanghai

Phone +86 21 5046-0183

Fax +86 21 5046-1119
sales@cn.ebmpapst.com
www.ebmpapst.com.cn

Indien

ebm-papst India Pvt. Ltd.

26/3, G.N.T. Road Erukkencherry
600 118 Chennai

Phone +91 44 26720103

Fax +91 44 25371149
sales@in.ebmpapst.com
www.ebmpapst.in

Vertretungen

< Motorenspezialist b Motorenvertretung

ebmpapst

Birstenlose Servomotoren Baureihe ECI - Ausgabe 2019-11




www.ebmpapst.com

ebm-papst St. Georgen
GmbH & Co. KG
Hauptverwaltung

Hermann-Papst-StrafRe 1
78112 St. Georgen
GERMANY

Phone +49 7724 81-0

Fax +49 7724 81-1309
info2@de.ebmpapst.com

ebm-papst St. Georgen
GmbH & Co. KG
Werk 7 Lauf

Industriestraf3e 9

91207 Lauf a. d. Pegnitz
GERMANY

Phone +49 9123 945-0
Fax +49 9123 945-145
info4@de.ebmpapst.com

37964-7-8811 - 2019-11 - WA-1'
Printed in Germany

ebmpapst

the engineer’s choice




