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Servoactionneurs rotatifs
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plus efficace
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Un systeme fonctionnel est d’abord créé par la parfaite intégration

de tous ses éléments individuels. Les servosystemes électromécaniques
rotatifs et linéaires compatibles bus de terrain de WITTENSTEIN motion
control GmbH convainquent justement par cette intégration harmonieuse
du moteur, de la transmission de la précision, de I'électronique, des
capteurs et des logiciels.

L’intégration découvre ici son caractere novateur — en tant que facteur

décisif pour une puissance volumique et une dynamique supérieures.




Vue d’ensemble de la gamme TPMA/TPM*

Description du produit TPM*

Actionneur

La gamme TPM* est avant tout dynamique et compacte. Le servomoteur
et le réducteur se fondent, sans accouplement, en une unité pouvant étre
utilisée avec flexibilité. Le plus : I'alliance entre puissance volumique tres
élevée et design fonctionnel. Avec en outre des gains de longueur effectifs.

Moteur

Encore un gain de performances a ce niveau : servomoteurs synchrones
avec puissance volumique plus élevée grace a des aimants terre rare,

un nombre important de poles et un facteur de remplissage élevé pour

une variation du couple a peine sensible (moment d’engagement des poles).

Réducteur

La précision est son grand avantage. Les réducteurs planétaires utilisés
présentent un jeu de denture minimal pour une grande résistance a la torsion
et au basculement. Si vous n’entendez rien pendant le fonctionnement,

cela est certainement dii a la denture oblique silencieuse.

TPM?*: Plus productif - Plus efficace - Plus précis

Plus productif ...

Le plus pour vos machines et vos installations : un moment d’inertie réduit
de I'actionneur et une rigidité élevée dans le faisceau d’entrainement.
Pour une précision et une dynamique excellentes. Un avantage décisif
pour la productivité.

Plus efficace ...

Un jeu angulaire réduit associé a un palier en sortie résistant au basculement
et a I'intégration du pignon de réduction dans I'arbre moteur donnent
ensemble des moteurs plus petits, une consommation d’énergie réduite

et des investissements plus faibles dans I'ensemble du faisceau d’entrainement.

Plus précis ...

Moins fois moins égal plus : un bruit de fonctionnement plus faible grace
a une denture oblique et des propriétés de régulation optimales apportent
plus de précision a vos machines et a vos installations. Le résultat :

des produits vraiment économiques.

Caractéristiques supplémentaires :

Divers codeurs et freins de maintien a aimant
permanent au choix

Jeu angulaire pouvant étre réduit a moins
de 1 arcmin

Version UL standard

Céables préconfectionnés disponibles pour plus
de 25 servocontrOleurs

Mise en service simple grace a un guide spécial
pour plus de 25 servocontréleurs

Raccordements électriques rapides par douilles
a baionnette pour les versions dynamic et power

Montage direct de composants d’entrainement
(pignon, poulie a courroie, table tournante) sur
bride de sortie normalisée

La robustesse du palier en sortie évite de recourir
a un palier supplémentaire




La gamme TPMA/TPM*est convaincante | De par sa dynamique, son couple et sa rigidité torsionnelle.
Ceci combiné a des longueurs totales de montage extrémement courtes, une puissance volumique élevée
et un silence de fonctionnement comme vous n’en avez jamais entendu. Avec en outre un étagement
pratique de la puissance, ce qui représente toujours un avantage économique pour votre production.

TPM* power

Plus puissant - Plus compact - Plus silencieux
[’avantage en termes de puissance : couple €levé,
encombrement réduit. Combinaison actionneur-réducteur
a un ou deux étages pour applications linéaires et rotatives.

TPM* dynamic

Plus dynamique - Plus court - Plus silencieux

Le plus décisif : la dynamique pour un encombrement

réduit et un grand silence. Actionneur avec réducteur

a deux étages pour applications principalement rotatives. TPMA H ig h To rque

Le classique

Avec denture droite et réducteur a trois étages pour
applications rotatives. Allie un couple €levé a la rigidité
torsionnelle et a un faible encombrement.

Gamme TPMA/TPM+




Servoactionneur TPM* dynamic

Servoactionneur TPM* dynamic
Un plus dans votre travail !
Avec I'unité moto-réductrice dynamique

au design fonctionnel.

Faites vos jeux!

TPM*dynamic : I'unité moto-réductrice avec des
temps de réaction extrémement courts. Avec le
TPM* dynamic, vous avez tout: une puissance
volumique parfaite, un faible encombrement et
une faible sensibilité aux salissures grace a un
design moderne doublé d’un grand silence de
fonctionnement. Les gagnants se reposent sur
la technologie du TPM* dynamic. Ainsi, ils sont
parés pour chaque situation, méme lorsque cela
se complique. Jeu, set et match !




Applications

Que ce soit comme entrainement d’axe pour des
robots de peinture, des entrainements pivotants
pour la production de supports optiques et de
semi-conducteurs, pour la compression dans
des machines de conditionnement ou comme
entrailnement pour des systémes d’inverseur
dans des machines-outils ou de travail du bois :
Le TPM* dynamic s’emploie de fagon optimale
dans tous les domaines de la robotique et de
|"automatisation.

Source : Groninger & Co. GmbH

Source : Sigpack Systems AG

Emballage Robotik

Taille du TPM* dynamic longueur de montage a partir de  couple d’accélération max. jusqu’a  puissance max. jusqu’a
004 113 mm 40 Nm 1,0 kW

010 142 mm 100 Nm 1,5 kW

025 153 mm 300 Nm 4,7 kW

050 187 mm 650 Nm 10,2 KW

110 268 mm 1300 Nm 14,2 KW

Plus dynamique ...

Faites I’expérience d’une dynamique exceptionnelle : grace a une technologie
de moteurs moderne, avec une puissance volumétrique élevée pour un moment
d’inertie réduit et une rigidité optimale.

Plus court ...

Profitez de I’avantage en termes de longueur de montage : 50 pour cent plus
compact que les motoréducteurs classiques grace a un raccordement sans
accouplement du moteur et du réducteur, ainsi qu’au montage peu encombrant
de I'instrumentation du moteur.

Plus silencieux ...

La force réside dans le silence : les réducteurs planétaires de précision
a denture oblique garantissent un fonctionnement avec de faibles vibrations
et ultra silencieux.

TPM* dynamic



TPM* dynamic 004

Rapport de réduction i 91
Tension d’alimentation VR Ve 320 560
Cope gt 2
Couple d’arrét en sortie To Nm 15
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C | T, Nm 100"
Vitesse de rotation max. Nyax tr/min 66
Régime limite pour T, Ny tr/min 66
Couple d’accélération max. du moteur Tmax Nm 1,0
Courant d’accélération max. du moteur || o Ay 4,2 2,4
Courant d’arrét du moteur ly A 1,4 0,8
m?:bznr:oirfanniseﬁein avec resolver) J,  kgm*10* 0.12

Jeu angulaire e arcmin Standard < 4 / Réduit < 2

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin _ 7
Résistance au basculement C, Nm/arcmin -

Force axiale max. F e N 1630

Couple de basculement max. Nm 110

(Distance du centre de rotation a la bride de sortie 57,6 mm) | - Kmax

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 22 2,0
A L B <58

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification

Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation

Peinture

Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

" supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Resolver 165 22
i=16/21/31 Hiperface 190 47
EnDat 194 51
Resolver 150 22
i =61/64/91 Hiperface 175 47
EnDat 179 51
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TPM*dynamic 010

Rapport de réduction i 91
Tension d’alimentation VR Vee 320 560
Cope gt .
Couple d’arrét en sortie To Nm 35
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C | T, Nm 100"
Vitesse de rotation max. Nyax tr/min 66
Régime limite pour T, N,g tr/min 54
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T Nm 1.9
231::::; l(Jir’accélération max. lmamy" A, 52 3.0
Courant d’arrét du moteur ly A 1,6 0,9
m?:bznr:oirfanniseﬁein avec resolver) J,  kgm*10* 0.17

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 21
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 225

Force axiale max. Fpmax N 2150

s e o s ooy | Mo N 270

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 48 43
A L B <62

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

1) supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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TPM* dynamic 025

Rapport de réduction i 91
Tension d’alimentation VR Vee 320 560
St n
Couple d’arrét en sortie To Nm 100
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C | T, Nm 200
Vitesse de rotation max. Myax tr/min 66
Régime limite pour T,, Ny tr/min 39
(Cj)t?t:ﬁclgec:l’raccélération max. T Nm 44
Courant d’accélération max. du moteur || o A 10,4 6,0
Courant d’arrét du moteur ly A 3,3 1,9
m?:bznr:oirfanniseﬁein avec resolver) J,  kgm*10* 0.76

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 55
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 550

Force axiale max. Fpmax N 4150

o s e ey | Mo N 440

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 85 &
A L B <64

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Resolver 183 24
i=16/21/31 Hiperface 204 45
EnDat 208 49
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EnDat 178 49
Avec frein
ggl:gglrjtction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 202 24
i=16/21/31 Hiperface 223 45
EnDat 227 49
Resolver 172 24
i =61/64/91 Hiperface 193 45
EnDat 197 49




14

TPM*dynamic 050

Rapport de réduction i 91
Tension d’alimentation VR Voo 320 560
St n
Couple d’arrét en sortie To Nm 220
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C | T, Nm 1183"
Vitesse de rotation max. Nyax tr/min 55
Régime limite pour T,, N,g tr/min 39
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T Nm 7.8
Courant d’accélération max. du moteur || o A 20,8 12,0
Courant d’arrét du moteur ly A 6,6 3,8
m?:bznr:oirfanniseﬁein avec resolver) J,  kgm*10* 249

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 145 123 100
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 560

Force axiale max. F e N 6130

o et ey | Mo N 1135

o o mo K 185 147
A L B <65

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

" supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Resolver 232 24
i=16/21/31 Hiperface 253 45
EnDat 257 49
Resolver 187 24
i=61/64/91 Hiperface 208 45
EnDat 212 49
Avec frein
Rap;’)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 256 24
i=16/21/31 Hiperface 278 45
EnDat 281 49
Resolver 211 24
i=61/64/91 Hiperface 233 45
EnDat 236 49
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TPM*dynamic 110

Rapport de réduction i 91
Tension d’alimentation VR Vee 320 560
Cope gt
Couple d’arrét en sortie To Nm 700
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C | T, Nm 1183
Vitesse de rotation max. N, tr/min 55
Régime limite pour T,, N,g tr/min 39
(Cj)t?t:ﬁclgec:l’raccélération max. T Nm 28,9
231::::; l(Jir’accélération max. o A, 70,0 40,0
Courant d’arrét du moteur ly A 28,7 13,7
m?:bznr:oirfanniseﬁein avec resolver) J,  kgm*10* 883

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 465 415 360
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 1452

Force axiale max. Fpmax N 10 050

PO I | S 3280

o o mo K . 39
RS L B =72

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Servoactionneur TPM* power

Servoactionneur TPM* power
Gagnez en puissance !

Avec I'unité moto-réductrice
surpuissante, parée pour chaque

tache grace a son design.

Voici le marteau !

Notre nouvelle unité d’entrainement TPM se
distingue par trois attributs. Elle est puissante,
gréace a des servomoteurs synchrones dynamiques
et leur couple élevé. Elle est compacte, grace a la
conception optimisée du moteur et du réducteur
en termes d’espace, avec une longueur de montage
nettement réduite. Elle est silencieuse, grace a la
denture oblique éprouvée du réducteur. TPM* power :
Véritablement le marteau pour les applications
a couple et précision de régulation élevés.




Applications

Applications lingaires ultradynamiques avec
crémaillere a pignons ou broches, mais aussi
mouvements rotatifs avec des masses et des
forces parasites élevées — c’est la que la nouvelle
unité d’entrainement TPM* power déploie
pleinement ses avantages. De nouveaux attributs
pour I'automatisation et un usinage en puissance.

Usinage Automatisation  ~**" "

Taille du TPM* power longueur de montage a partirde  couple d’accélération max. jusqu’a  puissance max. jusqu’a
004 149 mm 50 Nm 1,4 KW

010 175 mm 130 Nm 4,7 KW

025 197 mm 380 Nm 10,6 KW

050 236 mm 750 Nm 16,5 kKW

110 307 mm 1600 Nm 32,0 kW

Plus puissant ...

Plus de couple, des performances élevées. L'alliance parfaite de moteurs et de
réducteurs planétaires a transmission puissante rend trés facile les mouvements
difficiles.

Plus compact ...

40 % plus compact grace a une intégration sans accouplement entre le moteur
et le réducteur, ainsi qu’au montage efficace de I'instrumentation du moteur.
Une longueur hors tout réduite signifie plus de flexibilité lors du montage.

Plus silencieux ...

Les réducteurs planétaires de précision a denture oblique garantissent
un fonctionnement silencieux grace a leurs faibles vibrations et leur tres
bon homocynétisme.

TPM* power
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TPM* power 004 1 ctage

Rapport de réduction i 10
Tension d’alimentation U, Vo 320 560
Couple gaccbirston o o 2
Couple d’arrét en sortie Ty Nm 12
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C Toer Nm 11
Vitesse de rotation max. N, tr/min 600
Régime limite pour T,, N,y tr/min 460
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T Nm 3.8
231::::; L(Jir’accélération max. e A, 9.0 52
Courant d’arrét du moteur Iy A 2,3 1,3
m?:bznr:o?;rfannisefrein avec resolver) J, kgm*10* 0.31

Jeu angulaire i arcmin Standard < 4 / Réduit < 2

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 8
Résistance au basculement C, Nm/arcmin -

Force axiale max. F e N 1630

e e e o 18 M, N 110

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 3.6

A L B <58

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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TPM* power 004 2 ctages

Rapport de réduction i

Tension d’alimentation U

Couple d’accélération max.
en sortie (max. 1000 cycles par heure)

Couple d’arrét en sortie T

Couple de maintien frein en
sortie, 100 °C

Vitesse de rotation max. n tr/min

Régime limite pour T,, n tr/min

Couple d’accélération max.

Nm
du moteur i

Courant d’accélération max.
du moteur maxdyn eff

Courant d’arrét du moteur 10 A

Moment d’inertie 3
(sur arbre moteur, sans frein avec resolver) 1

kgm?2+10*

Jeu angulaire A arcmin Standard < 4 / Réduit < 2

rloets torsomele C( maremin

Rigidité de basculement C, Nm/arcmin -

Force axiale max. F N 1630

Couple de basculement max.
(Distance du centre de rotation a la bride M Nm 110
de sortie 57,6 mm)

Poids

(avec resolver, sans frein)

Bruit de fonctionnement
(mesuré au régime moteur de 3 000 tr/min) PA

dB(A) <58

Température max. admissible

du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.
" supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein

8x

de profondeur ﬂ

@98

r
55 4
Lo
L1 195
: [~ J0.03]A]8]
L] L
- Bl
- - -
ans g 5w
I Q Q ¥

Rapport
de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Longueur L1

Resolver 164 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 185 45
EnDat 189 49
Resolver 149 24
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 170 45
EnDat 174 49
Avec frein
RapPon . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 184 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 205 45
EnDat 209 49
Resolver 169 24
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 190 45
EnDat 194 49

B 20HTxl

A

WITTENSTEIN

Vue A Vue B
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TPM*power 010 1 étage

Rapport de réduction i 10
Tension d’alimentation U, Vo 320 560
Couple gaccbirson o o s
Couple d’arrét en sortie Ty Nm 44
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C Toer Nm 45
Vitesse de rotation max. N, tr/min 600
Régime limite pour T,, N,y tr/min 440
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T Nm 12,1
231::::; l(Jir’accélération max. e A, 295 17.0
Courant d’arrét du moteur Iy A 9,9 5,7
m?:bznr:o?;rfannisefrein avec resolver) J, kgm*10* 2,00

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 23
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 225

Force axiale max. F e N 2150

o oo et e . ) Mo, N 270

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 7.2

A L B 60

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
Rapport . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 205 24
i=4,5,7,10 Hiperface 226 45
EnDat 230 49
Avec frein
gapPort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
e réduction
Resolver 224 24
i=4,57,10 Hiperface 245 45
EnDat 249 49




TPM*power 010 2 ctages

Rapport de réduction i
Tension d’alimentation VR Voo
Couple d’accélération max. T N
en sortie (max. 1000 cycles par heure) 28 m
Couple d’arrét en sortie Ty Nm
Couple de maintien frein en
sortie, 100 °C Toor Nm
Vitesse de rotation max. Ny tr/min
Régime limite pour T,, N,g tr/min
Couple d’accélération max.
du moteur T Nm
Courant d’accélération max. | A
du moteur maxdyn eff
Courant d’arrét du moteur ly Ay
Moment d’inertie
2,4 ()4
(sur arbre moteur, sans frein avec resolver) Jl kgm 10
Jeu angulaire A arcmin Standard < 3 / Réduit < 1
ngldlté orsionnele C! hm/aremin
Rigidité de basculement C, Nm/arcmin 225
Force axiale max. F e N 2150
Couple de basculement max.
(Distance du centre de rotation a la bride MKmax Nm 270
de sortie 82,7 mm)
Poids
(avec resolver, sans frein) m kg 7'4 6'0
Bruit de fonctionnement
(mesuré au régime moteur de 3 000 tr/min) LPA dB(A) =62
Température max. admissible oc +90
du carter
Température ambiante °C 0a+40
Type de protection IP 65
Position de montage Libre
Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie
Classe d’isolation F
Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.
" supérieur a T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
ggeel?gt:tction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 205 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 226 45
EnDat 230 49
Resolver 175 24
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 196 45
EnDat 200 49
Avec frein
gzeggt:tction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 224 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 245 45
EnDat 249 49
Resolver 194 24
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 215 45
EnDat 219 49
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TPM* power 025 1 étage

Rapport de réduction i 10
Tension d’alimentation U, Vo 320 560
Couple gaccbirston o o
Couple d’arrét en sortie Ty Nm 114
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C Toer Nm 130
Vitesse de rotation max. N, tr/min 600
Régime limite pour T,, N,y tr/min 420
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T Nm 28,9
231::::; L(Jir’accélération max. e A, 70 20
Courant d’arrét du moteur Iy A 28,7 13,7
m?:bznr:o?;rfannisefrein avec resolver) J, kgm*10* 884

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin “ 62
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 550

Force axiale max. F e N 4150

e e et ) M, N 440

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 14,0

A L B <64

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
ztap[’)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
e réduction
Resolver 242 24
i=4,57,10 Hiperface 263 45
EnDat 267 49
Avec frein
Rapport

de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Longueur L1

i=4,5,7,10

Resolver 266 24
Hiperface 287 45
EnDat 291 49

WITTENSTEIN

29



TPM* power 025 2 ctages

Rapport de réduction i
Tension d’alimentation VR Voo
Couple d’accélération max. T N
en sortie (max. 1000 cycles par heure) 28 m
Couple d’arrét en sortie Ty Nm
Couple de maintien frein en
sortie, 100 °C Toor Nm
Vitesse de rotation max. n2 . t/min
Régime limite pour T,, N,g tr/min
Couple d’accélération max.
du moteur T Nm
Courant d’accélération max. | A
du moteur maxdyn eff
Courant d’arrét du moteur ly Ay
Moment d’inertie
2,4 ()4
(sur arbre moteur, sans frein avec resolver) Jl kgm 10
Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1
ngldlté orsionnele C! Nm/aremin n
Rigidité de basculement C, Nm/arcmin 550
Force axiale max. F e N 4150
Couple de basculement max.
(Distance du centre de rotation a la bride MKmax Nm 440
de sortie 94,5 mm)
Poids _ m kg 14,5 10,3
(avec resolver, sans frein)
Bruit de fonctionnement
(mesuré au régime moteur de 3 000 tr/min) PA dB(A) <64
Température max. admissible o
du carter C +90
Température ambiante °C 0a+40
Type de protection IP 65
Position de montage Libre
Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie
Classe d’isolation F
Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.
" supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’'URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
dR:':ePg;tction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 242 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 263 45
EnDat 267 49
Resolver 197 24
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 218 45
EnDat 222 49
Avec frein
Rapport

de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Longueur L1

Resolver 266 24
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 287 45
EnDat 291 49
Resolver 221 24
i = 40, 50, 70, 100 Hiperface 242 45
EnDat 246 49

WITTENSTEIN
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TPM* power 050 1 étage

Rapport de réduction i 10
Tension d’alimentation U, Vo 560
Goupe dacction nar._ e
Couple d’arrét en sortie Ty Nm 162
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C Toer Nm 230
Vitesse de rotation max. N, tr/min 500
Régime limite pour T,, N,y tr/min 370
gl?t%pgecﬁraccélération max. T Nm

gl(j)lrj]:irt\; L(Jir’accélération max. e A, 635

Courant d’arrét du moteur Iy A 18,6

ZJ?:ban:o?;rfannisefrein avec resolver) J, kgm*10* 24,8 225
Jeu angulaire i arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 187 123
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 560

Force axiale max. F e N 6130

o e e o 12 M, N 1135

:\Zifll'jsolven sans frein) m kg 236

A L B 6

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
tF‘tap;’)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
e réduction
Resolver 281 26
i=4,57,10 Hiperface 306 50
EnDat 306 50
Avec frein
dR:':ePgl:tction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 321 26
i=4,5,7,10 Hiperface 346 50
EnDat 346 50




TPM* power 050 2 ctages
eSS

Tension d’alimentation U, Voo 560 “ “
Couple_} d’accélération max. T Nm 750
en sortie (max. 1000 cycles par heure) 8

Couple d’arrét en sortie To Nm 326 n
S::izligg cr)r(1:aintien frein en T Nm 460
Vitesse de rotation max. N, tr/min 250
Régime limite pour T,, N,g tr/min n
(Cj)t?t:npclgec:l’raccélération max. T, Nm 56,6 188

231::::; L(Jir’accélération max. o A, 63,5 26

Courant d’arrét du moteur ly Ay 18,6 5,6

Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité de basculement C, Nm/arcmin 560

Force axiale max. F e N 6130

Couple de basculement max.

(Distance du centre de rotation & la bride Mo Nm 1335

de sortie 81,2 mm)

(:Zicdr:solver. sans frein) m kg 251 19,4

et arigmans sty |l 9B <65

‘gin;girearture max. admissible oc +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.
" supérieur a T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1

Sans frein
Rapport . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 281 26
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 306 50
EnDat 306 50
Resolver 236 26
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 261 50
EnDat 261 50
Avec frein
Rapport . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 321 26
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 346 50
EnDat 346 50
Resolver 276 26
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 301 50
EnDat 301 50
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TPM*power 110 1 étage

Rapport de réduction i 10

Tension d’alimentation U, Vo 560
o gsccsraon . o
Couple d’arrét en sortie Ty Nm 202
Couple de maintien frein en sortie, 100 °C Toon Nm 720"
Vitesse de rotation max. N, tr/min 500
Régime limite pour T,, N,y tr/min 450
gl?t%pgecﬁraccélération max. T Nm a8

gl(j)lrj]:irt\; L(Jir’accélération max. e A, 100

Courant d’arrét du moteur Iy A 28,5

o o 3 Kgmeto 122 s
Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 610 445
Résistance au basculement C, Nm/arcmin 1452

Force axiale max. F e N 10 050

o e o 68 Mo, N 3280

Poids - m kg _

(avec resolver, sans frein)

A L B <70

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 0a+40

Type de protection IP 65

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.

1) supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1,5

Sans frein
Rapport . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 337 36
i=4,5,7,10 Hiperface 361 60
EnDat 361 60
Avec frein
Rapport . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 387 36
i=4,5,7,10 Hiperface 411 60
EnDat 411 60
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TPM*power 110 2 étages

Rapport de réduction i n n n
fension daimentation UD VCC %00 “ “
Couple d’accélération max.

en sortie (max. 1000 cycles par heure) T Nm - 1600 1600 1600
Couple danét en sorte T2° N e
Couple de maintien frein en " 0 1
sortie, 100 °C Toen Nm - 2016 1800 2750
tesse de rotation max nz’“ax tr/min 290
Réglme mie pour TZB nZB min
Couple d’accélération max.

du moteur Thtmax Nm 88 442

Courant d’accélération max.

du moteur nascyn A 100 50

Courant d’arrét du moteur ly Ay 28,5 13,9

Moment d’inertie y

(sur arbre moteur, sans frein avec resolver) Jl kgm2*1 0+ 17 115 n n
Jeu angulaire e arcmin Standard < 3 / Réduit < 1

Rigidité de basculement C, Nm/arcmin 1452
Force axiale max. F e N 10 050
Couple de basculement max.

(Distance du centre de rotation a la bride MKmax Nm 3280
de sortie 106,8 mm)

Poids K _ _
(avec resolver, sans frein) m 9

Bruit de fonctionnement

(mesuré au régime moteur de 3 000 tr/min) LPA dB(A) =72
Température max. admissible o

du carter c +90
Température ambiante °C 0a+40
Type de protection IP 65
Position de montage Libre

Lubrification

Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation

Peinture

Bleu métallique 250 et fonte d’aluminium couleur naturelle

Tolérances de T, | et n : maximum */- 10 %.
" supérieur & T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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Sans frein
Rap[’)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 337 36
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 361 60
EnDat 361 60
Resolver 307 36
i =40, 50, 70, 100 Hiperface 331 60
EnDat 331 60
Avec frein
Rapport

de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Longueur L1

Resolver 387 36
i=16, 20, 25, 28, 35 Hiperface 411 60
EnDat 411 60
Resolver 357 36
i = 40, 50, 70, 100 Hiperface 381 60
EnDat 381 60

Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, type SpeedTEC, séries A et B, taille 1,5

@ 160h7
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@ 20087
B2465
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Servoactionneur TPMA

Servoactionneur TPMA
Le classique toujours moderne avec

une denture droite, un couple élevé

et un faible encombrement.




Applications

Le TPMA est surtout utilisé la ou un excellent
comportement de régulation est nécessaire.

Le réducteur High Torque a trois étages séduit

par une tres grande rigidité torsionnelle associée

a la fois a des dimensions réduites. Une technologie
éprouvée pour des exigences élevées.

Taille du TPM High Torque |ongueur de montage a partir de couple d’accélération max. jusqu’a  puissance max. jusqu’a
025 171 mm 480 Nm 1,7 kKW

050 221 mm 950 Nm 2,3 kW

110 316 mm 2 600 Nm 10,3 kKW




TPMA 025
. B e

Version classique du TPM avec réducteur High Torque a denture droite

Rapport de réduction i 220
Tension d’alimentation U, V CC

et aecssrton o e
Couple d’arrét T Nm 260
S::izligg cr)réaintien frein en T Nm 440
Vitesse de rotation max. Ny t/min 27
Régime limite pour T,, N,g tr/min 19
Courant maximal | A 3,7
Courant d’arrét Iy A 2,1
(’;:?:b?enr:oili:janniseﬁein avec resolver) 5 kgom? 087
Jeu angulaire Je arcmin <1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 97

Résistance au basculement C, Nm/arcmin 550

Force axiale max. F N 4150

Coupe do basrent 1% M N

Poids m kg 8,4
A, Ly 4B 65

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 02 +40

Type de protection IP 64

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture RAL 5002 (bleu) ou RAL 9005 (noir foncé)

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans
le chapitre « Informations ».
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Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, séries A et B, taille 1

Sans frein

Avec

pour joint torique T14x3

Rapport
de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Longueur L1

de réduction

Feedback moteur

Longueur LO

Resolver 171 17,8
i=110/220 Hiperface 213 62,8
EnDat 217 64,3
frein
Rapport

Longueur L1

i =110/220

Resolver 193 39,8
Hiperface 241,6 88,8
EnDat 258,6 105,8
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TPMA 050
. B e

Version classique du TPM avec réducteur High Torque a denture droite

44

Rapport de réduction i 220
Tension d’alimentation U, VvV CC

Goupe s e —
Couple d’arrét To Nm 583
S::izligg %aintien frein en T Nm 990
Vitesse de rotation max. Ny t/min 23
Régime limite pour T, N, tr/min 14
Courant maximal [ A 71
Courant d’arrét Iy A 3,4
o e % kot 231
Jeu angulaire Je arcmin <1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 186

Résistance au basculement C, Nm/arcmin 560

Force axiale max. o N 6130

Coupe o DSCUSTAIL I, v M N

Poids m kg 17,6
A, L B 7

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 02 +40

Type de protection IP 64

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture RAL 5002 (bleu) ou RAL 9005 (noir foncé)

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».




WITTENSTEIN

Vue A Vue B

LO

LU 68 0, 38

A 1 x45°

—A

s
103
T,
)|

=
i
he o Bl Ela
RN AT RIY — A Il Ol o o | B
wl &0 e
SRR

@ 138

i |

| — a1

pour joint torique 15x3 /

2x M 10 2kx ¢ 66
15 de profondeur

@ 50 H?

=]
de profondeur

00 |2

Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, séries A et B, taille 1

Sans frein
zzegg:ction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 221 21,5
i=110/220 Hiperface 263 65
EnDat 263 65
Avec frein
Rap;,)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 247 47,5
i=110/220 Hiperface 292 94,5
EnDat 310 112




TPMA 110
. B e

Version classique du TPM avec réducteur High Torque a denture droite
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Rapport de réduction i 220
Tension d’alimentation U, VvV CC

Covrl g accairton o o
Couple d’arrét To Nm 1570
S::izligg cr)r(1:aintien frein en T Nm 39607
Vitesse de rotation max. Myax tr/min 21
Régime limite pour T,, N,g tr/min 17
Courant maximal [ A 19,2
Courant d’arrét I A 9,7
o et o e % kot 984
Jeu angulaire Je arcmin <1

Rigidité torsionnelle C, Nm/arcmin 550

Résistance au basculement C, Nm/arcmin 1452

Force axiale max. o N 10 050

Couple o DSCUSTUTL IR, oM NP

Poids m kg 43,6
A, L dBA 7

Température max. admissible du carter °C +90

Température ambiante °C 02 +40

Type de protection IP 64

Position de montage Libre

Lubrification Huile synthétique, lubrification a vie

Classe d’isolation F

Peinture RAL 5002 (bleu) ou RAL 9005 (noir foncé)

" supérieur a T, du réducteur. En cas d’ARRET D’URGENCE, env. 1 000 fois disponibles lorsque le moteur tourne.

Veuillez prendre en compte les remarques et la représentation graphique des valeurs de vitesse de rotation et de couple figurant dans

le chapitre « Informations ».
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WITTENSTEIN

Vue A Vue B

LO
w7
12,
1 85 50
1 2 B
26 8
15 -
1 1 xb5° A
g ¢ I
o | & 2]
N
_Q sle oE by oﬂ ™
E 2 2g
AN e [®la &
5
65
8 de profondeur pour joint torique 200x5
2 M12

19 de profondeur

Raccordement électrique : capteurs, droits ou coudés, de la société Intercontec, séries A et B, taille 1

Sans frein
Rap;’)ort . Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
de réduction
Resolver 315,5 22,3
i=110/220 Hiperface 330,5 37,3
EnDat 356,5 63,3
Avec frein
ggggg:ction Feedback moteur Longueur LO Longueur L1
Resolver 356,5 63,8
i=110/220 Hiperface 402,5 109,3
EnDat 420,5 127,3
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Options pour nos servoactionneurs

Frein de maintien
Pour maintenir I'arbre moteur sans courant, un frein a aimant permanent compact

est disponible.

Il se caractérise par un maintien sans jeu angulaire, une séparation sans couple
résiduel, un temps de marche illimité a I'arrét et un couple constant a températures

de service élevées.

Taille modéles dynamic 004 et 010 025 050 et 110

Couple de maintien a 100 °C Nm 1,1 2,2 13

Tension d’alimentation VvV CC 24 +6 % /-10 %

Courant A 0,42 0,38 0,71

Taille modeéles power 004 010 025 050 110

Couple de maintien a 100 °C Nm 1,1 4,5 13 23 72

Tension d’alimentation VvV CC 2446 % /-10 %

Courant A 0,42 0,42 0,51 1 1,2

Taille modéles High Torque 025 050 110

Couple de maintien a 100 °C Nm 1,8 4,0 15

Tension d’alimentation VvV CC 24 +6 % /-10 %

Courant A 0,50 0,55 1,10
Capteurs de température Cables

Divers capteurs sont disponibles pour protéger le bobinage du moteur

des surchauffes.

Standard : résistance PTC, type STM160 conforme DIN 44081/82
résistance KTY, type KTY 84-130

Codeurs

Il existe divers codeurs pour détecter la position et le régime.

Standard : resolver, 2 pdles, 1 période sin/cos par tour

En option : monotour, EnDat 2.1 avec 1 V., 512 S/R
multitour, EnDat 2.1 avec 1V, 512 S/R, 8192 R
Hiperface monotour, 128 S/R
Hiperface multitour, 128 S/R, 4 096 R

Pour tous les servocontroleurs testés (voir page 50),

des jeux de cables de puissance et de signal
préconfectionnés sont disponibles. Longueurs

possibles : 5, 10, 15, 20, 25, 30, 40 et 50 metres

Ces cables sont d’une excellente qualité :

codeur incrémental TTL a effet Hall et signaux incrémentaux

rectangulaires 2 048 S/R
codeur incrémental, 1 Vss, 2 048 S/R (TPMA uniquement)

adaptés aux chaines porte-cables grace a des fils
extrémement flexibles selon DIN VDE 0295, cl. 6
résistants a I’huile et au feu

sans halogene, ni silicone, ni CFC




Bride d’adaptation
Dans certaines conditions de montage, un acces aux trous de la bride, p. ex. par

derriére, est nécessaire. Pour cela, une bride d’adaptation avec diam. de fixation des
trous plus important est disponible pour le TPM* power. Celle-ci est déja montée sur

I’actionneur a la livraison.

TPMPO0L
TPMP010
TPMP025

TPMPO50
TPMP110

A-A

TPM* power 004 TPM* power 010 TPM* power 025 TPM* power 050 TPM* power 110

A 105 130 160 194 268

B 105 133 164 198 273

C 92 h7 120 h7 150 h7 184 h7 252 h7

D 8 10 11 14 16

E 5 5 6 7 8

F 12 17 19 24 28

G 4,5 55 55 6,5 9

49



50

Servocontréleurs

"actionneur TPMA/TPM* peut étre utilisé avec de nombreux servocontréleurs.

Le tableau ci-apres présente tous les servocontrdleurs qui ont déja été testés avec

le TPMA/TPM*. Il donne en outre des indications permettant de choisir les options
appropriées. Sur demande, vous pouvez recevoir une notice de mise en service avec
tous les principaux parametres permettant de paramétrer le servocontréleur.

Capteur Tension
de température du bus CC

Taille du TPM(A) Signal du codeur

s | e ST

AMK
Baldor

oo | x| x| e
Bosch

RN R R EE R N N
B &R

Control

Techniques

Danaher motion

ESR Pollmeier

wooveoss | x| x| x| a | x| e x|
ELAU
L R A R R N
Hauser

st | x| x| x| x| oo
KEB

coramnronimo |+ | x| x| e |
R N EN FE F N E e FE NN
T N N N N N N N

NUM
Rockwell”
RN R R N N R
N I I I R R I R I R
Siemens

Sinamics S120 X X X X X X X - - - X - X

" Uniguement TPM* dynamic : commander avec option de codeur E ou V et affectation des broches 5



Affectation des broches 1 pour TPMA et TPM* dynamic/power

Version avec resolver Options « R »
Capteur de puissance : SpeedTEC BED Gr1, Intercontec 6 pdles, fiche male @2 mm Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 12 poles, piece P,
fiche male @1 mm, codage boitier 0°
Ny ) ] P mmim i m i m i m
Vue c6té connexion Raccordement du boitier de il AR i
sur le moteur r - — - = conducteur de protectionr - — —-—-—-—-— —-—-— T Temp+ ] ] i dsfe?;;érature i
[}
@ o+ SCONVDEOEZY ) @© Servomoteur ! » , Temp— mm—— , KTY 84-130/PTC |
U w2 ! | | Vue coté connexion | |
VAR | 7 m | sur le moteur ; | | |
iy
W ol | 1 \= ! I | e e -
@ -y . E:}. Frein & desserrage ! i i . ‘r Resolver 1|
Q w5 t 1 électrique/en option! cos/S1 mm ! T — "\ ‘ Taille 15 i
L.o_.J L. _._.1 cosf\ow/SS-i- z ; o " ., - [ N i
Sin/S2 T : :"\‘ Q i
. 4 ' 0 ' I .
Connecteur de puissance TPMA : Intercontec B E_ C088 MR sin-low/S4 wa———— ——— i
Connecteur de feedback TPMA : Intercontec A E_ C052 MR04 Ref/R1 m= - : — ﬂ\ T i L|’__| I
Ref-low/R2 wm — — ; l
Blindage me—2 ' i i
nC. mm l0 | P
NC. mm 1l |
Nne. wm 12 |
Version avec codeur optique Options « N » et « K »
Connecteur de puissance : SpeedTEC BED Gr1, Intercontec 6 pdles, Connecteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 12 pdles, piece P,
fiche male 2 mm fiche male 1 mm, codage boitier 0°
Vi 5t X Raccordement du boitier de —ea L
ue coté connexion _ o P — r 1
sUr o motewr r = conducteur de protection ™ Servomoteur MSSI 1 n.c. mm 11 | R |
| 4 | selon VDE 0627 ! @ Bottier de connecteur | , T EERE i Capteur i
& Lo | = de protection I Capteur de température  Temp+ m P de température
Ve | s Temp- me—— ———KTY84-130PTC_|
W sm B 1 & i ! ! U
. Eraie A Vue cété connexion | ! - . 1
@ -t : ;Frein a desserrage ! ‘ ‘
; S | : |
© == = “électrique/en option| surleoteur SIN : : : - gr;%oggur. P
Lo J \
bemd REFSIN se—— - - L SKM36 Pl
COS mp————— ity b
T i | | |
REFCOS me———— , i [
Connecteur de puissance TPMA : Intercontec B E_ C088 MR +485 = = 7 : - ‘ ! - P
Connecteur de feedback TPMA : Intercontec A E_ C052 MR04 o -485 wm 7 7 - - : | - | :
Codeur moteur TPMA : monotour SRS 50, multitour : SRM50 Gnd =2 ' : ) |
- T ; ! — i
8V 2 — P
nc. ms | L i : 7-12VCC : i
o D!
Options «S» et«M » Option « T »
Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 17 pdles, piéce E, Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 17 pdles, piéce E,
fiche male 1 mm, codage boitier 0° fiche male @1 mm, codage boitier 0°
- ’__ti___-______—l r— 707___—7
8 1 i \ 2 | |
Vue coté Temp+ L | Capteur de | Temp+ 4 | 1 Capteur de ‘
connexion Temp— e 9 température | Temp- R ' température I
sur le moteur ! KTY 84-130/PTC | ! ! KTY 84-130/PTC
~ i A~
Ual ! | r Encodeur : 1 ! A | 10 | — . r x B !
“Uat 2| , , | Ean1125 | | Vue c6té connexion A &L 13 L L 3 |
| ! | H o I t P14 > ;
Wl LT sy e ey | ;|
| v ! T Q-
. | SN B So ||
b ; .\._4_‘_‘_’»5 ‘ £ |
Données ! - L — ! | R T e | t ' 1 g S 8! ‘
% 4 13 | | 1 - | S 1 it | — @ = i
Données . ! : J . ! | s 7 | 1 | § é g!
Horloge L5 | ': :‘ ! | i T g ! ! ! ! 3 £ |
. 1 14 1 i i 1 1 2 : : “ 1 =0 '
Horloge } | T T o !
M-Encodger 7| : : ! ! i 7 l 11 | ! ! ! E g !
T ) 12 2]
e | | T P
P-Encoder 10 | | | no. == L | 3 |
5V-Sense 16 | 5VbC Lo Us5V . i ) i .
n.c 4 | b - ! GND - \\ / ! I ! !
-
Ea ' R | i i v |
ne. s 5 ! +—V
nc. w17 L—J
Connecteur de puissance TPMA : Intercontec B E_ C088 MR Non disponible avec TPMA.

Connecteur de feedback TPMA : Intercontec A E_ C113 MR04
Codeur moteur TPMA : monotour ECN1313, multitour : EQN1325
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Affectation des broches 4 pour TPM* dynamic/power

Version avec resolver et codeur Hiperface

Capteur de puissance : SpeedTEC BED Gr1, Intercontec 9 péles,
fiche male 4 x 22 mm + 5 x @1 mm

Vue coté connexion

Raccordement du boitier de

sur le moteur ;’ _'_"“ colndu\%aEurOd‘;)rotection‘r T T T T T T T
S -]-E : selon 5 : @ Servomoteur
v LB ‘ ‘ //BM\«
Wkl 1 i =
@ -t ‘ ‘ .. .Frein & desserrage
© sl : = “iélectrique/en
! | | option
| | |
nc. ml I 134
Temp+ =m E ; ; Capteur
Temp- metl : : de température
J L

Connecteur de puissance TPMA : Intercontec B E_ C090 MR
Connecteur de feedback TPMA : Intercontec A E_ C 052 MR04

dans le bobinage K

Options « R »

Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 12 pdles, piece P,
fiche male @1 mm, codage boitier 0°

Vue coté connexion
sur le moteur

cos/S1
cos-low/S3

sin-low/S4
Ref/R1
Ref-low/R2

n.c.

n.c.
n.c.

Options « N » et « K »

sin/S2 -

an v /’ )
Blindage!._—,a.«ﬁ/

ey
Resolver |

.
|
|
|

-

N
I
I
I
I
I
T
T

ile}
¥

1
2
3
I3
7
8
9

-0
-1
-
Lo

el i B s B el S}

Connecteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 12 pdles, piece P,
fiche male @1 mm, codage boitier 0°

Vue coté connexion

sur le moteur n.c.

SIN
REFSIN
Cos
REFCOS
+485

Gnd
8V
n.c.
n.c.
n.c.

-485 »

Fo—a e e i e Sl
" i o T
:15 : ; | I Encodeur : ! i
-— ; 1 SKks3s P!
- | SKM36 0
- . | i i |
1 w i o
o 2 L : | ; —-— | |
e ! . - P
- 10 [ ;!
oz : ; i :
o ! L i 7-12vbe by
O ’ ! !
L | ! 5
4 L 3

[R—

Connecteur de puissance TPMA : Intercontec B E_ C090 MR
Connecteur de feedback TPMA : Intercontec A E_ C052 MR04
Codeur moteur TPMA : monotour SRS 50, multitour : SRM50



Affectation des broches 5 uniquement pour TPM* dynamic

Version avec codeur optique

Capteur de puissance : SpeedTEC BED Gr1, Intercontec 9 péles,
fiche male 4 x 22 mm + 5 x 1 mm

Vue c6té connexion
sur le moteur

Capteur 9 poles

O®z<c®

n.c.

|
|
(

“iélectrique/en option|

e ' Servomoteur

| D | | Boitier de connecteur
A | | — de protection

- 1 1

- C | |

- Z t . Eb___.jFreinédesserrage\
. T T

-l [ !

-t !

- H | |

Lo_._.J P a

Options « E» et «V »

Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 17 poles, piece E,
fiche male @1 mm, codage boitier 0°

F—a P
lg ! g H
TS+ == t t Capteur de
TS- watt ; température PTC
b o ____
Vue coté connexion | | [ 7
sur le moteur 1 ) | | Encodeur: |
SIN+ ] P |1 Stegmann |
SIN- - i 1 SKS/SKM 36 |
COS+ T - - 1 |
COS- ] . : T |
Data+ me——ry | 1§_—[\
Data- | - I
- 1o | . ; !
Common R T 5 1 | |
+6VDC mm——r; — | ; :
Ne. ma 7 T | ‘ 5VCC ‘
ne T8, | ]
Ne. ma 12 | 1
no. m g | i
no.m 1 .

Avec TPM* dynamic, tailles 004, 010 et 025 avec tension d’alimentation 320 V.

Options «E» et «V »

Capteur de signaux : SpeedTEC AED Gr1, Intercontec 17 pdles, piéce E,
fiche male 1 mm, codage boitier 0°

o e
| | [IVET |
TS+ ety } Capteur de |
TS et | température PTC |
[ I CC T 1
Vue coté connexion | | T B
sur le moteur o ) | | Encodeur : (I
SIN+ = P — 1 Stegmann -
SIN- - :‘ ‘: 1 SKS/SKM 36 | i
COS+ PR . " T [
COS- m——, i . L
Data+.‘_6 i T T ; :&_.[:l i
Data- s EEVE ; ’ ; { | i
+9VDC - — | I
Iz | T | |
Common me i — ; : : i
T |, T12vDe
nc.ZE | oo
ne. mm 10 | | |
ne. qa g | i i
ne. mm 17 L "

Avec TPM* dynamic, avec tension d’alimentation 560 V.
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Référence de commande TPM+*dynamic/power

(1 f2fsfafsfefr[sfofofr1]2]afefs]ef[7][afofofr]2]afals][e][7][s]o]o0]

TPM 0T 9S82 9 R Py By 08 4 AWty 0000
Rapport Indication du jeu
de réduction 1 = Standard
0 = Réduit Affectation des broches
1 = Standard, capteur
de température via
un cable de signaux
Frein 4 = Capteur de température
B = Avec frein via un céble de puissance
O = Sans frein 5 = Compatible Rockwell
Version Capteur de température Raccordement électr.
S = Standard UL P =PTC W = Capteur coudé
F = Lubrification pour K=KTY G = Capteur droit
produits alimentaires
G = Remplissage
de graisse
Type X = Version spéciale
d’actionneur
TPM Taille Tension d’alimentation Taille du moteur et longueur du stator
004 5=320V imposée, déterminée automatiquement
010 6 =560V a partir du rapport de réduction (voir ci-
025 dessous : tableau de correspondance)
050
110
Version
— = dynamic Capteurs
P = power

R = Resolver 2 pdles

S = Codeur EnDat absolu monotour

M = Codeur EnDat absolu multitour

N = Codeur Hiperface absolu monotour

K = Codeur Hiperface absolu multitour

T = Codeur incrémental 5 V TTL a effet Hall

E = Codeur absolu monotour, compatible Rockwell
V = Codeur absolu multitour, compatible Rockwell

Tableau
de correspondance

dynamic i=16,21, 31 i =61, 64,91 power i=4-35 i=40-100
TPM* dynamic 004 053B 053A TPM* power 004 064 B 064 A
TPM* dynamic 010 064B 064A TPM* power 010 094C 094A
TPM* dynamic 025 094C 094A TPM* power 025 130D 130A
TPM* dynamic 050 130D 130A TPM* power 050 155D 155A
TPM* dynamic 110 130E 130D TPM* power 110 220D 220B




Référence de commande Jeux de cables pour TPM* dynamic/power

(1 f2fsf4fsfefr[sfofofr1]2]afefs]ef[7][afofofr]2]afa]s][e][7][s]o]o0]

‘CAB SET‘ LMJ‘SIEMEN“D015O‘LSJ ‘L0§00‘
Jeu de cables composé Raccord coté variateur Longueur
- d’un céble de puissance SIEMEN = Siemens Simodrive 611U L0500 = 5m
- d’un cable et signaux etc... voir le tableau d’abréviations L1000 = 10m
confectionnés aux deux pour la commande de cables L1500 = 15m
extrémités Py L2000 = 20m
Raccord c6té moteur L2500 = 25m
S = Fiche L3000 = 30m
L4000 = 40m
L5000 = 50m
Capteurs Section de cable
R = Resolver 2 pdles D0150 = 1,5mm? avec TPM* dynamic/power 004, 010,
M = Codeur EnDat absolu 025 et 050 avec i > 61 ou > 40
K = Codeur Hiperface absolu D0250 = 2,5mm? avec TPM* dynamic/power 050
T = Codeur incrémental 5 V TTL a effet Hall i <31 ou < 35 et TPM* dynamic/power 110

Abkilirzungen fir Kabelbestellungen

Fabricant Régulateur Abréviations pour la Fabricant Régulateur Abréviations pour la
commande de cables commande de cébles
Bosch Rexroth EcoDrive 03 BRCECO Hannifin / Hauser Compax PARCO_
EcoDrive 03 16A BRCECO Compax 3 PARCO3
IndraDrive BRCIND KEB Combivert S4 KEBS4_
B&R AcoPos BURACO Combivert F5-Servo KEBF5_
AcoPos Multi BURACO Combivert F5-A Servo KEBF5_
Control Technique | UniDrive SP CT_SP_ Lenze Global Drive 93xxx LENZE
Danaher motion Servostar 600 DANSR_ Global Drive 94xx LENZ94
Servostar 400 DANSR_ ECS Servosystem LENZE
Servostar 300 DANSR_ NUM MDLU 3 NUMMD3
Servostar 700 DANSR_ Siemens SimoDrive 611U SIEMEN
ESR Pollmeier Trio / MidiDrive Digital ESRTMD SimoDrive 611D SIEMEN
Trio / MidiDrive D/xS ESRTMD Masterdrive MC SIEMEN
ELAU PacDrive MC-4 ELAMC4 Sinamics S120 SIEMEN

Attention : toujours commander des TPM* dynamic et power avec une affectation des broches W1.



Référence de commande TPMA

(1 2fafafsfefrfasfofofr]2]afafs]e]7]s]ofo]r]e

|3f4fsfef7][8]o]o]

reFmMmaAart o1t oM~ 600K -8P°0-

‘O 6 OHI FHS T D‘

Indication du jeu | Catégorie
1 = Standard IF = Industrie,
classe
d’isolation
thermique F
Rapport Frein
de réduction BP = Avec frein
110 OH = Sans frein
220
Capteur de température Raccordement électr.
P =PTC STD = Capteur coudé
K =KTY SEG = Capteur droit
N = NTC
Taille Tension d’alimentation Longueur du stator
025 320 =320V imposée, déterminée automatiquement
050 600 = 560 V a partir du rapport de réduction (voir
110 ci-dessous : tableau de correspondance
TPMA)
Type d’actionneur Capteurs
TPMA R = Resolver 2 poles
| = Codeur incrémental optique
S = Codeur EnDat absolu monotour
M = Codeur EnDat absolu multitour
N = Codeur Hiperface absolu monotour
K = Codeur Hiperface absolu multitour
Tableau .
de correspondance i=110,220
TPMA TPMA 025 015
TPMA 050 015
TPMA 110 060
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Informations
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* Au-dessus du régime limite n,, le couple d’accélération maximal disponible baisse sur la sortie du réducteur.

2B’

57



58

Informations

Pour exploiter de maniére optimale les actionneurs de réducteur de
la gamme TPMA/TPM?*, veuillez prendre en compte les points suivants
concernant la vérification des couples d’accélération maximaux autorisés :

Calculez le couple d’accélération maximal nécessaire sur la sortie du réducteur :

Déterminez les charges de processus supplémentaires, puis le couple de charge
total sur la sortie du réducteur :

Calculez maintenant le couple de charge total nécessaire sur le moteur :

Afin d’optimiser I’exploitation de ’actionneur du réducteur en cas
d’accélération, les conditions suivantes doivent étre respectées :

Condition pour le couple de charge total sur la sortie du réducteur :

Condition pour le couple de charge total sur le moteur :

D’autre part, sur la base des forces radiales et axiales exercées, le couple
de basculement formé doit étre déterminé et comparé a la valeur autorisée :

1 .
——raxid,
-

F2a * y2 + F2r * (XZ + 22)

1000

Tzdyn =axJ.

sz = T2dyn + T2Pr
Tp=lard +Tp)
T <Ty

T1b —  Mmax

M, =

M, <M

2k — 72K max




Informations

Veuillez utiliser les valeurs correspondantes pour z, dans les tableaux ci-dessous :

TPM*dynamic 010 050

Z, [mml 82,7 81,2

TPM* power 010 050
Z, [mm] 82,7 81,2
TPMA 050
Z, [mm] 81,2

Pour une conception aboutie, en particulier pour le comportement thermique de nos entrainements, nous vous conseillons en outre une
analyse du faisceau d’entrainement a I'aide de notre logiciel de conception cymex®.

D’autres questions ?
Avez-vous encore des questions spécifiques a poser sur nos produits et prestations ?
Vous trouverez des informations complémentaires sur notre site Internet www.wittenstein-motion-control.de.

Vous pouvez également nous contacter directement au +49 7931 493-0.
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