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> BGE 42| 3004 A, Controller for BG 32 | BG 42/ Regelektroniken fir BG 32 | BG 42

» There is an integrated potentiometer for setting the speed

» Two connection leads can be used to provide both a start/ stop and a
clockwise/ counter-clockwise function

» By supplying an analog target voltage in the range 0...+10 V, the
speed of rotation can be set in a range from 500 rom to 5000 rom

» Lower speeds, down to ca. 200 rpm, are possible where less smooth
rotation can be tolerated

» Various protection functions, such as low-voltage cut-off, reverse-
polarity protection, over-temperature cut-off, and stall protection,
guarantee high operational reliability

» A signal with 4 pulses (2x 2 pulses) per revolution generated from the
integrated Hall sensors will be provided

Please note: The connection between motor and electronics must be
as short as possible. The maximum length of the connec-
tion cable should be not longer than 2m. For avoiding of
any failures it is recommended to use a separated cable
routing for phase and sensor.

(Please note that, for the BGE 3004 A, the matching
motor connector must also be ordered.)

» Die Drehzahl kann Uber ein integriertes Potentiometer fest vorgegeben
werden

» Uber zwei Anschlusslitzen kann sowohl eine Start/ Stopp- als auch
eine Rechts/ Links-Umschaltung erfolgen

» Durch Vorgabe einer analogen Sollwertspannung von 0...+10 V kann
die Drehzahl im Bereich von 500 rpm bis 5000 rpm eingestellt werden

» Kleinere Drehzahlen bis ca. 200 rpm sind mit eingeschréankter Rund-
laufgenauigkeit moglich

» Verschiedene Schutzeinrichtungen wie Unterspannungsabschaltung,
Verpolschutz, Ubertemperaturabschaltung und Blockierschutz
garantieren eine hohe Betriebssicherheit

» Ein Signal mit 4 Pulsen (2x 2 Pulse) pro Umdrehung, generiert von den
integrierten Hall Sensoren, wird ausgegeben

Hinweis: Die Verbindung ist zwischen Motor und Elektronik maglichst
kurz zu halten. Die maximale L&nge der Motoranschlussleitung
sollte 2m nicht Uberschreiten. Zur Vermeidung von Stérungen
empfiehlt sich eine getrennte Kabelfihrung von Phasenleitun-
gen und Sensorleitungen. (Bitte beachten Sie, dass bei der
BGE 3004 A der Gegenstecker zum Motor mitbestellt werden
muss.)

EEEEE

Bl

10 mode Speed mode Block com- Digital inputs  Digital outputs ~ Analog inputs  Supply voltage
mutation versions

Data/ Technische Daten BGE 42 BGE 3004 A
Design/ Bauart attached/ angebaut external/ extern
Operating voltage/ Betriebsspannung VDC 12...40 12...40
Voltage range/ Max. zulassiger Spannungsbereich VDC 11.2..44 11.2 ... 44
Continuous current/ Max. zulassiger Dauerstrom A 4* 4*
Peak current/ Max. zuldssiger Spitzenstrom A 34 34
Ambient temperature/ Umgebungstemperatur °C -10 ... +40 -10 ... 440
Weight/ Gewicht kg 0.04 0.04

*20°C 32 kHz PWM

Dimensions in mm BGE 42 for BG 42/ MaBzeichnung in mm BGE 42 fiir BG 42

BG 42

35405

55:0.8

Colour/ Farbe |Signal

red +

black -

yellow R/L £
green Start/ Stop E
brown n ”
grey Hall
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AMETEK
Dimensions in mm BGE 3004 A for BG 32 | BG 42/ MaBzeichnung in mm BGE 3004 A fur BG 32 | BG 42
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>> BGE 5510 dPro CO/IO

» Compact 4-quadrant controller for control
of brushless and brushed DC motors up to
250 W continuous output power b

» Standard with 2 x RJ45 plugs and terminal
connection for the bus interface

» Connection option for additional encoder
and brake

» Free programmability (C)

» Safety function Safe Torque Off on request
(does not work with brushed DC motors)

» Control via CANopen (CO) or in stand-alone
operation (IO) via digital and analog inputs

nexofux”’

» Kompakter 4-Quadranten Regler zur Ansteue-

rung von burstenlosen und burstenbehafteten

Gleichstrommotoren
» Standardmasig mit 2

Klemmenanschluss fur die Bus-Schnittstelle
» AnschluBmadglichkeit fur zusétzlichen Encoder

und Bremse

» Freie Programmierbarkeit (C)
» Sicherheitsfunktion Safe Torque Off auf Anfrage
(funktioniert nicht mit burstenbehafteten

Gleichstrommotoren)

» Ansteuerung Uber CANopen (CO) oder im
Stand-alone Betrieb (IO) Uber digitale

x RJ45 Stecker und

und analoge Eingénge

AMETEK

il A | l 6 I
CANopen| | Rs485 || = -
L. p\_l E > 0> >0
10 mode CANopen RS485 version Speed mode Current mode Positioning Service interface Block Sinusoidal Digital inputs
version available available commutation vector control configurable
I 3 1 A
| H / o
= A ),
9-55
Digital outputs Analog inputs Oscilloscope Smart Safe torque off Programmable Supply voltage Digital label Brake output Interpolation
software available Diagnostics version available versions
ata porta,
EPLAN Data Certification
Portal

Preliminary Technical Data/ Technische Daten vorlaufig BGE 5510 dPro CO/IO
Nom//?a/ vo/z‘agg electronic sgpp/y/ Voo 9-30
Versorgungsspannung Elektronik

Nom/nal vo/{gg/e power supply/ VDG 9-55
Versorgungsspannung Leistung

Peak output current/ A 30

Maximaler Ausgangsstrom ok

Continuous output current/ A 10@24VDC

Zuléssiger Dauerausgangsstrom 6@48VDC

Continuous consumption electronic/ mA ~70

Stromaufnahme Elektronik

Operation modes/ B Slave (CO),

Betriebsarten Stand-alone (I/0)

Standard interfaces/

Standard Schnittstellen B GANopen (DSP402)

Safety functions/

Sicherheitsfunktion B SIO

Safety indicators/ B EN 61508/62061: SIL 2
Sicherheitskennzahlen ENISO 13849: PL d

Motor feedback inputs/ ~ Hall,

Motorencoder Eingange Incremental

Digital input/ _ 6

Digitale Eingange

Digital output/ ~ 3

Digitale Ausgange

Analog input (-10V to +10V)/ R 1

Analogeingang (-10V bis +10V)

Dimension (LxWxH)/

Abmessung (LxBxH) mm lowEed2e

Weight/

Gewicht kg 017
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Dimensions with plugs in mm/ MaBzeichnung mit Stecker in mm

119+0.5

p
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S0F L0l

el OO

35+0.5
Example: Stand Alone IO mode with configuration over Drive Assistant 5/
Beispiel: Stand Alone I0-Modus mit Konfiguration Uber den Drive Assistant 5
UPow
% GND
:
AN Tk
.} e S4sg|s2St

Motor

223

4T

Zz c

33
Brake

X3: Motor
.0 . . .
§Z O Om O

DOI I cTIc<

—ANM S0 ON~0O0
Encoder

Example: Slave Mode (CO) over Master PLC/
Beispiel: Slave-Modus (CO) Uber Master-SPS

SPS/
PLC

UPOW
Log
GND 171
FE
PR
H3H2HT gy 1

n.c. 14
n.c. 13

CAN-L 16
CAN-H 15
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>> BGE 5510 dPro PN/EC/EI

» Compact 4-quadrant controller for control
of brushless and brushed DC motors up to
250 W continuous output power

» Free programmability (C)

» Safety function Safe Torque Off
(does not work with brushed DC motors)

» PN (PROFINET variant): PROFIdrive certified,
application classes 1 and 4, IRT capable

» EC (EtherCAT variant): CoE (CAN over Ether-
CAT), distributed clocks for real-time operation

» El (Ethernet/IP variant): Integration in
ControlLogix Studio, CIP Synch on request

nexofux”’

AMETEK

» Kompakter 4-Quadranten Regler zur Ansteue-
rung von burstenlosen und burstenbehafteten
Gleichstrommotoren bis 250 W
Dauerabgabeleistung

» Freie Programmierbarkeit (C)

» Sicherheitsfunktion Safe Torque Off
(funktioniert nicht mit burstenbehafteten
Gleichstrommotoren)

» PN (PROFINET-Variante): PROFIdrive
zertifiziert, Applikationsklassen 1 und 4, IRT fahig

» EC (EtherCAT-Variante): CoE (CAN over Ether-
CAT), Distributed clocks flur Echtzeit-Betrieb

» El (Ethernet/IP-Variante): Einbindung in Control-
Logix Studio, CIP Synch auf Anfrage

V]

PROFIBUS « PROFINET

I A
@ ' Etheritet/IP| |EthercAT™

CJl& 2

=l

10 mode Profinet version  EtherNet/IP ver- EtherCAT Speed mode Current mode Positioning Service interface Block Sinusoidal
available sion available version available commutation vector control
6 TIi) |t 3 1 A I )
| = / ¢
= A ),
| 9-55
Digital inputs Digital outputs Analog inputs Oscilloscope Smart Safe torque off Programmable Supply voltage Digital label Brake output
configurable Software available Diagnostics version versions
ala poral @
Interpolation EPLAN Data Certification
Portal

Preliminary Technical Data/ Technische Daten vorldufig BGE 5510 dPro PN/EC/EI

NoTina/ vq/z‘age e/ecz‘(onic supply/ VDG 9-30

Versorgungsspannung Elektronik

Q/om/r/»al voltage power supply/ VDG 9-55
ersorgungsspannung Leistung

Peak output current/ A 30

Maximaler Ausgangsstrom pk

Continuous output current/ A 10@24VDC

Zulassiger Dauerausgangsstrom 6@48VDC

Continuous consumption electronic/ mA ~70

Stromaufnahme Elektronik

Ope_rat/gﬁ modes/ B Slave

Betriebsarten

Safety functions/

Sicherheitsfunktion B 81O

Safety indicators/ B EN 61508/62061: SIL 2

Sicherheitskennzahlen EN ISO 13849: PL d

Motor feedback inputs/ B Hall,

Motorencoder Eingange Incremental

Digital input/ _ 6

Digitale Eingange

Digital output/ _ 3

Digitale Ausgange

Analog input (-10V to +10V)/ B 1

Analogeingang (-10V bis +10V)

Dimension (LxWxH)/

Abmessung (LxBxH) mm 100x35x120

Weight/

Gewicht kg Qi
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Dimensions with plugs in mm/ MaBzeichnung mit Stecker in mm
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Example: Configuration over Drive Assistant 5/
Beispiel: Konfiguration Gber den Drive Assistant 5
UPow
A 1
— e
Motor
Brake
X3: Motor
s . . .
§Z O Om O
DOI I cTIc<
—ANM S0 ON~0O0 o
— Encoder k)
°
5
(&)

Example: Slave Mode over Master PLC/
Beispiel: Slave-Modus Uber Master-SPS

u

Pow
SPS/ GND T
PLC FE ..
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>> BGE 6005 A

» Vlery compact 4-quadrant controller to
control brushed and brushless DC motors

» Allows stand-alone-operation or
representation of stand-alone-networks

» With CANopen-interface (Device profile
DSP402, Protocol DS301)

» Clocking with 200 kHz, therefore very suit-

able for ironless motors like e.g. BGA 22

For further technical data and information on

terminal assignment, please see the operating

manual at www.dunkermotoren.com (down-

loads).

» Sehr kompakter 4-Quandranten-Regler zur
Ansteuerung von burstenlosen oder birsten-
behafteten DC-Motoren

» Diese Ausflhrung ermdglicht auch Stand-
alone-Betrieb oder die Darstellung von Stand-
alone Netzwerken

» Mit CANopen-Schnittstelle (Gerateprofil
DSP402, Protokoll DS301)

» Taktung mit 200 kHz, somit sehr gut geeignet fur
eisenlose Motoren wie z.B. BGA 22

Weitere technische Daten sowie Informationen zur

Anschlussbelegung finden Sie in der Betriebsanleitung

bei www.dunkermotoren.de (downloads).

=)am]

|

ool

10 mode CANopen ver-  Speed mode  Current mode Positioning Service Block Digital inputs  Digital outputs  Analog inputs
sion available interface commutation
11 — . .
SV‘MVPV[ - e " mE C € ‘O‘ /\/
11 9-60 -

Oscilloscope Condition Program- Supply volta- Certification Brake output Interpolation

software monitoring mable ge versions

available
Data/ Technische Daten BGE 6005 A

external/ extern

Master functionality (MPU integrated)/ Masterfunktionalitat (MPU integriert) yes/ ja
Nominal voltage electronic supply/ \Versorgungsspannung Elektronik VDC 9...30
Nominal voltage power supply/ \lersorgungsspannung Leistung VDC 9..60
Current consumption/ Stromaufnahme mA typ. 30 @ 24 V
Peak output current/ Maximaler Ausgangsstrom A 15
Continuous output current/ Zulassiger Dauerausgangsstrom A 58
Digital input/ Digitale Eingange - 8
Digital output/ Digitale Ausgange - 1
Analog input/ Analoge Eingange - 1(-10... +10V)
Protection class/ Schutzart P 20
Ambient temperature/ Umgebungstemperatur °C 0..+70
Rel. humidity/ Umgebungsfeuchtigkeit % 5..85
Weight/ Gewicht kg 0.03
*40°C 32 kHz PWM
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AMETEK

Dimensions in mm/ MaBzeichnung in mm

Pin assignment/ Pinbelegung

1.1 GND Ground {or encoderrsupp/y/
Masse Geberversorgung
X1.2 +USV 5V Encoder sypp/y/ = |
eberversorgung g
X1.3 res. Reserved/ ’ -
Reserviert o -]
X1.4 res. Reserved/
Reserviert
Hall: ignal 3/ 44
X1.5 H3 lallsensor signal :
Hallsensorsignal 3 ——T] - . N —
X1.6 Ho Hallsensor srgna//Z/ H u
Hallsensorsignal 2 H T H H
. ] H o] H
1.7 H Hallsensor signal 1/ faf
Hallsensorsignal 1 ||| | ” E
= [al =
CAN low/ u 3 =
X1.8 | CANLO | caN 0w | i &
. | CAN high/
X1.9 | CANHi CAN high H H 1
Din2/ Digital input 2/ Digital output 0/ 0 |
X1.10 Digitaler Eingang 2/ Digitaler ] ) I
Dout0 — —
Ausgang 0

X1.11 Dint Digital input 1/ Digitaler Eingang 1

Digital input 0/

X112 Din0 Digitaler Eingang O

%1.13 AInO Analog input 0/
Analoger Eingang 0
Ground for electronic/

X114 GND Masse Elektronik

X115 +Ue Power supply electronic/

Versorgungspannung Elektronik

.
<
@
=
€
S
(&)
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>) BGE 6010 A | BGE 6015 A

» Vlery compact 4-quadrant controller to
control brushed and brushless DC-motors
» With CANopen-interface (Device profile
DSP402, Protocol DS301)
» Attached or integrated incremental encoder
» Optional heat sinks for higher continuous

currents

For further technical data and information on
terminal assignment, please see the operating

manual at www.dunkermotoren.com (downloads).

» Sehr kompakter 4-Quandranten-Regler zur
Ansteuerung von burstenlosen oder bursten-
behafteten DC-Motoren

» Mit CANopen-Schnittstelle (Gerateprofil
DSP402, Protokoll DS301)

» Angebautem oder integriertem Inkrementalgeber

» Optional mit Kihlkorper flr hdhere Dauerstrome

Weitere technische Daten sowie Informationen zur

Anschlussbelegung finden Sie in der Betriebsanlei-

tung bei www.dunkermotoren.de (downloads).

Cnﬂdp@n

(. a4 ) Il (e (e [~ '][? 4
afi[C ¢l E olloe
10 mode CANopen ver-  Speed mode  Current mode Positioning Service Block com- Digital inputs  Digital outputs — Analog inputs
sion available interface mutation
L I 4 .
- || @||==||cel| O
(11 9-60 T
Oscilloscope Condition Programmable  Supply volta- Certification Brake output Interpolation
software monitoring ge versions
available
Data/ Technische Daten BGE 6010 A BGE 6015 A
external/ extern external/ extern
Master functionality (MPU integrated)/ Masterfunktionalitat (MPU integriert) = yes/ ja yes/ ja
Nominal voltage electronic supply/ \Versorgungsspannung Elektronik VDC 9..30 9..30
Nominal voltage power supply/ \ersorgungsspannung Leistung VvDC 9..60 9..60
Current consumption/ Stromaufnahme mA typ. 60 @ 24 V typ. 60 @ 24 V
Peak output current/ Maximaler Ausgangsstrom A 50 50
Continuous output current/ Zulassiger Dauerausgangsstrom A 10" (@ 48 V) 15* (@ 48 V)
Digital input/ Digitale Eingange - 8 8
Digital output/ Digitale Ausgange - 2 2
Analog input/ Analoge Eingange - 2(-10...+10V) 2(-10...+10V)
Protection class/ Schutzart P 20 20
Ambient temperature/ Umgebungstemperatur °C 0..+70 0..+70
Rel. humidity/ Umgebungsfeuchtigkeit % 5..85 5..85
Weight/ Gewicht kg 0.31 0.31
*40°C 32 kHz PWM

194 | Visit www.dunkermotoren.com for further product information/ Besuchen Sie www.dunkermotoren.de flr weitere Produktinformationen




unkermotoren

AMETEK
Dimensions in mm/ MaBzeichnung in mm
Pin assignment/ Pinbelegung
i 1 e Functional earth/ Heat sink only BGE 6015 A/
' Funktionserde Nur Kthikérper BGE 6015 A [ g assignment/ Pinbelegung
X1.2 wp | Powersupply voltage/ W{iﬁ: \f O] i‘ Power supply electronic/
Spannungsversorgung Leistung epegiegl X3.1 +Ue24V | Versorgungsspannung
X1.3 GND Ground for voltage/ Masse Leistung |: Elektronik
X1.4 Ma Motor phase A/ Motorphase A X3.2 +AINO +Analog input 0/
X1.5 Mb Motor phase B/ Motorphase B +.Ar7a\o.ger Eingang 0
X156 Mc | Motor phase C/ Motorphase C 883 . xa3 | omo |09 ﬁéﬁg o
Hallsensor signal 1/ 77 — —
X2 H Hallsensorsignal 1 X3.4 Din 1 Digital /7put "
Digitaler Eingang 1
Hallsensor signal 2/ P
x2.2 H2 e kY / . Digital input 2/
Hallsensorsignal 2 _| I I X3.5 Din2 Digitaler Eingang 2
Hallsensor signal 3/ & PP
X238 H3 Hallsensorsignal 3 :| g X3.6 Din3 g:glntzg]%urfsa/ng 3
Inc. encoder channel A/ .
u3
X2.4 A Inc. Encoder-Spur A :| . X3.7 GND f/lr'i{;dg\?k i/gg‘tkromc/
Inc. encoder channel B/ T .
x25 B Inc. Encoder-Spur B X3.8 -Ain 0 -Analog input 0/
Analoger Eingang O
Inc. encoder index channel/ —
x2.6 nx Inc. Encoder-Index |_| X3.9 Dout 0 ggﬁgﬁiigggg o
x2.7 +usy | BY encoder supply/ ] | X3.10 | CANHi | CAN high/ CAN High
5V Geberversorgung L_S_S_J_j—
¥2.8 M Hallsensor signal 1 inverted/ o9 22,5 X311 | CANLo | CAN/ow/ CAN Low
’ Negiertes Hallsensorsignal 1 ) X3.12 | CANGND | CAN ground/ CAN Masse
Hallsensor signal 2 inverted/ X4.1 Ain 1 Analog input 1/
x29 2 Negiertes Hallsensorsignal 2 i Analoger Eingang 1
Hallsensor signal 3 inverted/ X4.2 Din4 Digital input 4/
X210 3 Negiertes Hallsensorsignal 3 ’ : Digitaler Eingang 4
Linc. encoder channel A inverted/ " Digital input 5/
X4.3 Din5 -
X211 /A Inc- Encoder - Negierte Spur A Digitaler Eingang 5
Linc. encoder channel B inverted/ - Digital input 6/
X4.4 Din 6
X212 /B Inc- Encoder - Negierte Spur B ! Digitaler Eingang 6
Inc. encoder index channel inverted/ Digital output 1/
X4.5 Dout 1
X2.13 /INX Inc- Encoder - Negierter Index o Digitaler Ausgang 1
Ground for encoder supply/ X4.6 Din7 Digital input 7/
X2.14 GND Masse Gebenersorgung . Digitaler Eingang 7

.
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>> BGE 6060 A

» Compact 4-quadrant controller to control

brush-type and brushless DC-motors
» With CANopen-interface (Device profile

DSP402, Protocol DS301)

» Three connection plugs are included in

delivery.

» Safety torque off function (STO) for BG Hall/

dCore motors

» Kompakter 4-Quadranten Regler zur
Ansteuerung von burstenlosen oder blrsten-
behafteten DC-Motoren

» Mit CANopen-Schnittstelle (Gerateprofil DSP402,
Protokoll DS301)

» Die 3 Anschlussstecker sind im Lieferumfang enthalten.

» Funktion Safety Torque Off (STO) fur BG Hall/ dCore
Motoren

For further technical data and information on
terminal assignment, please see the operating
manual at www.dunkermotoren.com

(downloads). (downloads).

Weitere technische Daten sowie Informationen
zur Anschlussbelegung finden Sie in der
Betriebsanleitung bei www.dunkermotoren.de

L A | | 5 JL| | 2
o e —— A
10 mode CANopen ver-  EtherCAT ver-  Speed mode  Current mode Positioning Service Block com- Digital inputs  Digital outputs
sion available  sion available interface mutation

o) ]

INTER:

9-60

=8

ol

Analog inputs Oscilloscope Condition Safe torque  Programmable  Supply volta- Galvanic Certification Brake output Interpolation
software monitoring off version ge versions insulated
available available CAN Bus
Certification
Data/ Technische Daten BGE 6060 A BGE 6060 A EtherCAT
external/ extern external/ extern
Master functionality (MPU integrated)/ Masterfunktionalitat (MPU integriert) - yes/ ja yes/ ja
Nominal voltage electronic supply/ \Versorgungsspannung Elektronik VDC 9...30 9...30
Nominal voltage power supply/ \/ersorgungsspannung Leistung VDC 9...60 9...60
Current consumption/ Stromaufnahme mA 70@24V 70@?24V
Peak output current/ Maximaler Ausgangsstrom A 160 160
Continuous output current/ Zulassiger Dauerausgangsstrom A 60* 60*
Digital input/ Digitale Eingange - 6 6
Digital output/ Digitale Ausgange - 2 2
Analog input/ Analoge Eingange - 2(-10...+10V) 2(-10... +10V)
Protection class/ Schutzart P 20 20
Ambient temperature/ Umgebungstemperatur °C 0..70 0..70
Rel. humidity/ Umgebungsfeuchtigkeit % 5..85 5..85
Weight/ Gewicht kg 0.38 0.38
Safety /nd/ces according to EN ISO 13849/ Pl=c Pl=e
Sicherheitskennzahlen nach EN ISO 13849
Safety ind/ces according to EN 6?06]/ EN 6?598/ SIL=3 SiL=3
Sicherheitskennzahlen nach EN 62061/ EN 61508

*40°C 32 kHz PWM
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AMETEK
Dimensions in mm/ MaBzeichnung in mm
Pin assignment/ Pinbelegung 1141
X114 PE Functional earth/ 3 0 b
Funktionserde J(} 1
X1.2 +U Power supply voltage/
’ P Spannungsversorgung Leistung CAN-
85=F§8
Ground for power supply/ .-,-E BGE 60XX KWAKJ
X1.3 | GND x
Masse Leistung oosun| 3 SNR 88740 0XXXX
N
X1.4 Ma Motor phase A/ Motorphase A EE “g
X1.5 Mb Motor phase B/ Motorphase B ; 5
X1.6 Mc Motor phase C/ Motorphase C - H P EESIFMERLY [P IoEle
. & g Power supply electronic/
X241 H1 Hallsensor signal 1/ Hallsensorsignal 1 X3.1 +Ue24V Spannungsversorgung Elektronik
X2.2 H2 Hallsensor signal 2/ Hallsensorsignal 2 o A0 +Analoger input 0/
X2.3 H3 Hallsensor signal 3/ Hallsensorsignal 3 ) + +Analoger Eingang 0
X0.4 A Inc. encoder channel A/ X3.3 Din0 Digital input 0/ Digitaler Eingang O
Inc. Encoder-Spur A X3.4 Din1 Digital input 1/ Digitaler Eingang 1
X2.5 B (?(c: E’:éggi: CSTLTSI B/ X3.5 Din2 Digital input 2/ Digitaler Eingang 2
: IT1 i igital i 3
o | Inc. encoder index channel/ X3.6 Din3 Digital input 3/ Digitaler Eingang 3
’ nx Inc. Encoder-Index 58 X38.7 res. Reserve/ Reserviert
5V encoder supply/ X3.8 _AnO -Analog input 0/
X2 +USV 5y Geberversorgung Lﬁ« -Analoger Eingang 0
Hallsensor signal 1 invertea/ = %39 | Douto | Digitaloutput 0/
x2.8 H Negiertes Hallsensorsignal 1 S = » ) digitaler Ausgang 0
X2.9 JHo Hallsensor signal 2 inverted/ B v X3.10 CANHi | CAN high/ CAN High
) Negiertes Hallsensorsignal 2 X311 | CANLo | CAN/ow/ CAN Low
Hallsensor signal 3 inverted/ X3.12 | CANGND | CAN ground/ CAN Masse
X2.10 /H3 N N ) - c
egiertes Hallsensorsignal 3 . N
X4.1 Ain 1 Analog input 1/ Analoger Eingang 1
Linc. encoder channel A inverted/ - P
X211 /A Inc- Encoder - Negierte Spur A 9.3 X4.2 Din4 Digital input 4/ Digitaler Eingang 4
o012 B Linc. encoder channel B inverted/ X4.3 Din5 Digital input 5/ Digitaler Eingang 5
. Inc- Encoder - Negierte Spur B Xa.4 Dis1 Controller enable 1/
%013 | jnx | Inc. encoder index channel invertea) Reglerfreigabe Kanal 1
) Inc- Encoder - Negierter Index X4.5 Dout 1 Digital output 1/ Digitaler Ausgang 1
X0.14 GND Ground for encoder supply/ X4.6 /Dis 2 Controller gnab/g 2{
Masse flr Geberversorgung Reglerfreigabe Kanal 2

.
9
2
=
=
o}
O
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>> DME 230x4

» Digital servo controller for Servo Tube 25 and
38 series, as well as BG 66 dCore, BG 75

and BG 95 dCore with MR encoder
» Supply voltage 85 - 253 VAC
» For stand alone and slave operations
» Safety torque off function (STO)

» Feedback input for linear encoders (5V TTL)

» Configuration software
» BUS interfaces:

CANopen | Profinet | EtherCAT

» Integrated brake resistor

CANopen EtherCAT ™

» Digitaler Servoregler fir die Servo Tube 25 und 38
Baureihe, sowie BG 66 dCore, BG 75 und

BG 95 dCore mit MR Geber
» Versorgungsspannung 85 - 253 VAC
» FUr stand alone und slave Betrieb
» Funktion Safety Torque Off (STO)

» Feedback-Eingang fiir Lineargeber (BISS)

» Konfigurations-Software
» BUS-Schnittstellen:

CANopen | Profinet | EtherCAT
» Integrierter Bremswiderstand

&

PIRJOJF] | =
INOLIS TRAL
NJEJT

I | D 8 I
J G- @ - § 9 d
@ CANCper EtherCAT AR |, : —}’_ @
10 mode CANopen ver-  Profinet versi-  EtherCAT ver-  Speed mode  Current mode Positioning Service Sinusoidal Digital inputs
sion available on available sion available interface vector control
W @ C € o r
= \
= \
z A ),
®—> [ 1] 85-253 V 1
Digital outputs Oscilloscope Condition Safe torque Programmable Supply Certification Brake output Interpolation Ballast circuit
software monitoring off version voltage
available available
PLAN
ata porta
EPLAN Data
Portal
Data/ Technische Daten DME 230x4-1/0 DME 230x4-CAN DME 230x4-EC DME 230x4-PN
Nominal voltage power supply/ VAC 230 +/- 10% 230 +/- 10% 230 +/- 10% 230 +/- 10%
Versorgungsspannung Leisung 50...60 Hz 50...60 Hz 50...60 Hz 50...60 Hz
Nominal DC-bus voltage/
Zwischenkreisspannung Leistung VDG 325 325 325 325
Nomial voltage electronic supply/ 3 3 3 3
Versorgungsspannung Elektronik VDC 24 +/- 20% 24 +/- 20% 24 +/- 20% 24 +/- 20%
Peak output current/
Maximaler Ausgangsstrom Apeak o Uz Uz 1
Continuous output current/ Arms 4 4 4 4
Zulassiger Dauerausgangsstrom
Continuous consumption electronic/
Stromaufnahme Elektronik R o4 US US US
Opefaf"’” modes/ - Stand alone & Slave Slave Slave Slave
Betriebsarten
Standard interfaces/ . usB USB UsSB USB
Standard Schnittstellen CANopen CANopen EtherCAT Profinet I/O
Motor feedback inputs for
Servo Tube/ | SIN/COS (1Vss)/BISS/TTL | SIN/COS (1Vss)/BISS/TTL | SIN/COS (1Vss)/BISS/TTL | SIN/COS (1Vss)/BISS/TTL
Motorenencoder Eingénge fur
Servo Tube
Motor feedback for BG Motors/
Motorenencoder fiir BG Motoren MR encoder MR encoder MR encoder MR encoder
Digital input/ .
Digitale Eingédnge 8 8 8 8
Digital output/ .
Digitale Ausgéange & & 4 4
Efficiency at rated operation/
Wirkungsgrad im Nennbetrieb % 9r.2 or.2 or.2 or.2
Dimension {LXVWt) mm 70 x 195 x 200 70 x 195 x 200 70 x 195 x 200 70 x 195 x 200
messung (LxBxH)
Weight/
Gewicht kg 1.6 1.6 1.6 1.6

Safety indices according to EN ISO 13849/ Sicherheitskennzahlen nach EN ISO 13849 PL = e

Safety indices according to EN 62061/EN 61508/ Sicherheitskennzahlen nach EN 62061/EN 61508 SIL = 3
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AMETEK
Dimensions in mm/ MaBzeichnung in mm
Connectors/ Stecker Connector description/ Steckerbelegung
Power supply + brake resistor/
X1 : )
Leistungsversorgung + Bremswiderstand
N Electronic supply + functional safety (STO)/
Elektronikversorgung + Sicherheitstechnik (STO)
X3 Motor phases/ Motorphasen
X4.1 +X4.2 Field bus interface/ Feldbusschnittstelle
%5 USB parameterization interface/
USB Konfigurationsschnittstelle
X6.2 Motor feedback system (SIN/COS)/
) Motor Lagergebersystem (SIN/COS)
NG Digital inputs and outputs/
Digitale Ein- und Ausgéange
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>> DME 400x8

» Digital servocontroller for Servo
Tube SA & SC 38 series

» Supply voltage 90 - 528 VAC

» For slave operations

» Safety torque off function (STO)

» Configuration software

» Integrated brake resistor

» BUS interfaces:
CANopen | Profinet | EtherCAT

CANopen EtherCAT ™

» Digitale Servosteuerung fir Servo
Tube SA & SC 38 Baureihe

» Versorgungsspannung 90 - 528 VAC

» FUr slave Betrieb
» Funktion Safety Torque Off (STO)
» Konfigurations-Software
» Integrierter Bremswiderstand
» BUS-Schnittstellen:
CANopen | Profinet | EtherCAT

&

PJRJOJF] |
NJEJT

PIRIOJF[I — S E q d
@ CANcoen| (F5EEs EtherCAT.~ orerrerre F @
1O mode CANopen ver-  Profinet versi-  EtherCAT ver-  Speed mode  Current mode Positioning Service Sinusoidal Digital inputs
sion available on available sion available interface vector control
VWY g '
= \
o * 4
@ 1 85-253 V 1
Digital outputs Oscilloscope Condiition Safe torque Programma- Supply Certification Brake output Interpolation Ballast circuit
software monitoring off version ble voltage
available available
Data/ Technische Daten DME 400x8-1/0 DME 400x8-CAN DME 400x8-EC DME 400x8-PN
Nominal voltage power supply/ VAG 3x400...480 +/- 10% 3x400...480 +/- 10% 3x400...480 +/- 10% 3x400...480 +/- 10%
Versorgungsspannung Leitsung 50...60 Hz 50...60 Hz 50...60 Hz 50...60 Hz
Nominal DC-bus voltage/
Zwischenkreisspannung Lelstung VDC 560...680 560...680 560...680 560...680
Nominal voltage electronic Supply/ | ypg 24 +/- 20% 24 +/- 20% 24 +/- 20% 24 +/- 20%
‘ersorgungsspannung Elektronik
Peak output current/ A peak 20 20 20 20
Maximaler Ausgangsstrom
Corjtinyous output current/ Arms 8 8 8 8
Zuldssiger Dauerausgangsstrom
Continuous consumption electronic/
Stromaufnahme Elektronik a 04 04 US Us
Operation modes/ . Stand-alone Slave Slave Slave
Betriebsarten Slave
Standard interfaces/ . usB usB usB usB
Standard Schnittstellen CANopen CANopen EtherCAT Profinet I/O
Motor feedback inputs/ . SIN/COS (1Vss) SIN/COS (1Vss) SIN/COS (1Vss) SIN/COS (1Vss)
Motorenencoder Eingénge BISS BISS BISS BISS
Digital input/ }
Digitale Eingénge 8 8 8 8
Digital output/ )
Digitale Ausgénge 4 4 4 4
Efficiency at rated operation/
Wirkungsgrad im Nennbetrieb % L Ls S T
Dimension (LxWs)/ mm 70 x 275 x 200 70 x 275 x 200 70 x 275 x 200 70 x 275 x 200
Abmessung (LxBxH)
Weight/
Gewicht kg 2.8 2.8 2.8 2.8

Safety indices according to EN ISO 13849/ Sicherheitskennzahlen nach EN ISO 13849 PL = e
Safety indices according to EN 62061/EN 61508/ Sicherheitskennzahlen nach EN 62061/EN 61508 SIL = 3
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AMETEK
Dimensions in mm/ MaBzeichnung in mm
Connectors/ Stecker Connector description/ Steckerbelegung
Power supply + brake resistor/
X1 )
Leistungsversorgung + Bremswiderstand
N Electronic supply + functional safety (STO)/
Elektronikversorgung + Sicherheitstechnik (STO)
X3 Motor phases/ Motorphasen
X4.1 +X4.2 Field bus interface/ Feldbusschnittstelle
X5 USB parameterization interface/
USB Konfigurationsschnittstelle
X6.2 Motor feedback system (SIN/COS)/
) Motor Lagergebersystem (SIN/COS)
X7 Digital inputs and outputs/
Digitale Ein- und Ausgéange
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» Braking chopper BR 8075/ Bremschopper BR 8075

» Protects the system from voltage peaks » Schitzt das System vor Spannungsspitzen beim
during braking of the motor Bremsvorgang des Motors

» Is connected in parallel with the power supply  » Wird parallel zur Stromversorgung angeschlossen

» The maximum permissible voltage can be set  » Uber zwei Schalter kann die maximale zuléssige
via two switches Spannung eingestellt werden

Data/ Technische Daten | BR 8075

Voltage range ’to be set/ +18 bis 60 VDG
Einzustellender Spannungsbereich

Maximum pulse current/

60 A
Maximaler Impulsstrom
Integrated capacitor/ 400 UF

Intergrierter Kondensator

LI E ] Must be connected externally/ Muss extern angeschlossen werden
Bremswiderstand

Dimensions in mm BR 8075 SNR 88740.01061/ MaBzeichnung in mm BR 8075 SNR 88740.01061

22,5mm 110mm

0000

75mm

Pwr O
Stat O
Error O

0000

4
Front view/ Frontansicht Side view/ Seitenansicht
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