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Encoder MILE, 64 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver m

Zyklus C = 360°e

. Puls P = 180°e
UHigh
T Kanal A
i ULow Phasenverschiebung | 90°€e |
= UHigh
A Kanal B
! %\ ULow
UHigh
Kanal |
ULow
s3 S4 Sq Sz |S1.4=90%
As < 45°%
Eg?gﬁég:gg:rs;rmm Bestellnummern

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 64

Anzahl Kanale 3

Max. Impulsfrequenz (kHz) 107

Max. Drehzahl (min-') 100000
Gesamtlange Gesamtléange

maxon-Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / @ siehe Getriebe
EC6,1.2W 142 21.7
EC6,1.2W 142 GP 6, 0.002-0.03 Nm 203 °

Technische Daten Pinbelegung Anschlussbeispiel

Versorgungsspannung Vcc 5V+10% .

: : cC Line receiver
Ausgangs&gngl CMOS und TTL kczmpatlboel 2 KanalA Empfohlens IC's:
Phasenverschiebung ® 90°e + 45° 3 Kanal A - MC 3486
Signalanstiegszeit 4 KanalB TAM 26183
(typisch, bei C, = 25 pF, R = 1 kQ, 25°C) 10 ns 3 KanalB
Signalabfallzeit 7 Kanall
(typisch, bei C, = 25 pF, R = 1 k@, 25°C) 10ns g :g”:zg:g[ ; Kanal A
Inde.xpulsbrelte (Nenn) . 90°e 10 Hallsensor 3
Betriebstemperaturbereich -20 ... +100°C 11 GND Kanal B
Tragheitsmoment der Impulsscheibe = 0.006 gcm? 15 MO:OFW!CEUHQ ;

otorwickung
Strom pro Kanal max. 4 mA 9388 44 Motorwickung 3 Kanal B
Bitte beachten: Pull-Down Widersténde sind an den Kanal |
Encoder-Ausgér]gen nicht zul__'a'sslig. . .
Pull-Up Widerstande sind zuldssig, aber nicht nétig. Kanal |
Mégliche Gegenstecker: . .
Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Molex 0527451496 / Tyco 1-1734839-4 Abschlusswiderstand R = typisch 100 Q
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EC 6 U6 mm, burstenlos, 1.2 Watt
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[ Lagerprogramm
[_1standardprogramm
Sonderprogramm (auf Anfrage)

| 310599 [ 250101 |
| Motordaten (provisorisch) | | [ [ | | |

Werte bei Nennspannung

1 Nennspannung Vv
2 Leerlaufdrehzahl min-!
3 Leerlaufstrom mA
4 Nenndrehzahl min-!
5 Nennmoment (max. Dauerdrehmoment) mNm
6 Nennstrom (max. Dauerbelastungsstrom) A
7 Anhaltemoment mNm
8 Anlaufstrom A
9 Max. Wirkungsgrad %
Kenndaten
10 Anschlusswiderstand Phase-Phase Q
11 Anschlussinduktivitéat Phase-Phase mH
12 Drehmomentkonstante mNm A
13 Drehzahlkonstante min-! V-1
14 Kennliniensteigung min' mNm-!

15 Mechanische Anlaufzeitkonstante ms
16 Rotortragheitsmoment gcm?

M 2.5:1

0,3 £003

Bestellnummern

6.0 12.0
47500 36100
57.4 20.5
23800 11900
0.232 0.241
0.265 0.105
0.509 0.402
0.480 0.147
43 39
12.5 81.5
0.0911 0.602
1.06 2.73
9010 3500
106000 105000
5.56 5.48
0.00500 0.00500

Spezifikationen Betriebsbereiche Legende

Thermische Daten
17 Therm. Widerstand Geh&use-Luft
18 Therm. Widerstand Wicklung-Gehéuse
19 Therm. Zeitkonstante der Wicklung

75 KW
5.0 KW

20 Thermische Zeitkonstante des Motors 80.2s
21 Umgebungstemperatur -20 ... +100°C
22 Max. Wicklungstemperatur +125°C

Mechanische Daten (vorgespannte Kugellager)

23 Grenzdrehzahl 100000 min-!
24 Axialspiel bei Axiallast <0.15 N 0mm

>0.15N max. 0.06 mm
25 Radialspiel vorgespannt
26 Max. axiale Belastung (dynamisch) 0.1 N
27 Max. axiale Aufpresskraft (statisch) 10N

28 Max. radiale Belastung, 2 mm ab Flansch 2N

Weitere Spezifikationen

29 Polpaarzahl 1
30 Anzahl Phasen 3
31 Motorgewicht 28¢g
Motordaten geméss Tabelle sind Nenndaten.
Anschliisse
Pin 1 Motorwicklung 3

Pin 2 Motorwicklung 2
Pin 3 Hall-Sensor 3

Pin 4 Viar 4.5...12VDC
Pin 5 GND

Pin 6 Hall-Sensor 1
Pin7 Hall-Sensor 2

Pin 8 Motorwicklung 1

Steckertyp fiir Flexprint, MOLEX 52745-0896,
FPC, 8-pol, Rastermass 0.5 mm, top contact style.
Schaltbild fur Hall-Sensoren siehe S. 27

Option
Sterilisierbare Ausfiihrung

142 maxon EC motor

0.464 5 100000

n [min™] I Dauerbetriebsbereich
Unter Bericksichtigung der angegebenen thermi-
schen Widerstande (Ziffer 17 und 18) und einer Um-
gebungstemperatur von 25°C wird bei dauernder
Belastung die maximal zuléssige Rotortemperatur
erreicht = thermische Grenze.

1.2wW

80000
60000

Kurzzeitbetrieb
Der Motor darf kurzzeitig und wiederkehrend Uber-
lastet werden.

40000

20000

0.1 0.2 0.3 Typenleistung

01 02 = 03

M [mNm]
0.4 I[A]

Ubersicht Seite 16 - 21

Encoder MILE
64 Imp.,

3 Kanal

Seite 256

maxon-Baukastensystem

Planetengetriebe

@6 mm

0.002 - 0.03 Nm

Seite 203

Micro Harmonic Drive®
@8 mm

0.006 - 0.016 Nm

Seite 204

b =T} 4

Empfohlene Elektronik:

DEC 24/1 Seite 288
-1 DEC Module 24/2 289 L.
EPOS 24/1 302

EPOS2 Module 36/2 302
EPOS 24/1 fur MILE auf Anfrage
Hinweise 20
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