Biirstenlose DC-Motoren

AC-Betriebsspannung

[ U A=E8E (@ 00000000000000000000500000000000000000066005000000065505000000GA00 B-10
B S S

BLF-Serie

U3I0JON-O@ 3sojudlsing

Bunye|uig

BLU-Serie

Bunuuedssqgauag-ov

Bunuuedssqapieg-9q

uopejjeisu|




v}
_C‘:
@
(0]
2
o
7]
]
O
v
=
o
o
o
)
5

B-10

RoHS-konform

Biirstenlose DC-Motor- und Treiber-Kombinationen

BLF-Serie

Die birstenlosen DC-Motoren der BLF-Serie
erreichen eine maximale Drehzahl von 4000 min™.
Mit dem digitalen Bedienpanel sind digitale
Einstellungen und Anzeigen mdglich, die Ihnen
vielféltige Funktionen bieten, um Ihre Anforderungen
zu erfillen.

M Eigenschaften

@ GroBer Drehzahlregelbereich von 80 min™' bis
4000 min™

Durch den groBen Drehzahlregelbereich von 80 bis 4000 min™

(Drehzahlverhéltnis von 1:50) kann der Motor fiir verschiedene

Anwendungen eingesetzt werden.

10 Vergleich mit dem Modell mit einer Ausgangsleistung von 120 W

Das Anlaufdrehmoment ist DOPPELT SO GROSS wie das Nenndrehmoment.
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Maximale Drehzahl

BLF-Serie 4000 min-

(120 W)
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Drehmoment [Nm]
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Herkdmmliches Modell
FBL-Serie
(120 W)

Drehzahlregelbereich 80 bis 4000 min™

o
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®Energiesparend

Bei einer Ausgangsleistung von 60 W betragt der Leistungsverlust

der Gerate der BLF-Serie nur die Halfte des Verlusts eines mit einem
Umrichter gesteuerten AC-Motors, was zum energiesparenden Betrieb
des Gerats beitragt.

50 % weniger Verlust

ca. 23 % weniger Leistungs-
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BLF-Serie 60 W Umrichter-gesteuerter
(BLF460) AC-Motor 60 W

® Mehrdrehzahlbetrieb mit bis zu acht Drehzahlen
Bis zu acht Drehzahlen kénnen digital eingestellt werden. Am
digitalen Bedienpanel kann die Drehzahl in Einheiten von 1 min™
eingestellt werden. Fir jede Drehzahl kann auBerdem eine andere
Beschleunigungs-/Abbremszeit gewahlt werden. Wahlen Sie die
Drehzahl entsprechend lhren Anforderungen.

Nr. 8

Drehzahl
[min™]

Motor

Betriebsmuster Zeit

@Zusatzinformationen®
Technische Referenz =» Seite F-1
Sicherheitsnormen =» Seite G-2

Motor: c“us c € Treiber: cus c €

® Sicherheitsgenormte Produkte (Modell, Normen, Datei-Nr., Priifstelle) =» Seite G-10
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@®Einfacher Betrieb mit dem digitalen Bedienpanel
Mit den sechs Tasten des digitalen Bedienpanels kdnnen sie
verschiedene Einstellungen und Betriebsarten wahlen.

DIGITAL OPERATOR l
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Bedientasten

®Verschiedene digitale Anzeigen

Drehzahl, Lastfaktor, Alarmcode usw. kénnen digital angezeigt werden.

® Die Drehzahl kann als Drehzahl der Getriebe-Ausgangswelle angezeigt werden.
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®Vier Drehzahl-Einstellmethoden
Wahlen sie eine der vier Drehzahl-Einstellmethoden entsprechend den
Bedingungen aus, unter denen das Geréat verwendet wird.
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MGITAL OPERRTOR L
m mm == mm "™ (DDigitales Bedienpanel

@lInternes Drehzahlpotentiomenter
(werkseitige Voreinstellung)

(®Externes Drehzahlpotentiometer
(Zubehtr: PAVR-20KZ)

———————————————————— { Externe DC-Stromversorgung ‘

@Externe DC-Spannung
(10 V/5 V schaltbar)
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@ Drehzahllernfunktion
Die durch physikalisches Steuern des Motors eingestellte Drehzahl
kann festgelegt und gespeichert werden.

Einstellen/
Speichern

- saaavaanangy

®Wechsel zwischen NPN/PNP-Logik

Um Sicherheit und Bedienerfreundlichkeit sicherzustellen, kénnen
NPN-Logik und PNP-Logik mit einem Schalter eingestellt werden.
® Werkseitig ist die PNP-Logik eingestellt.

®Umfassende Schutzfunktionen

Die Gerate der BLF-Serie erkennen verschiedene Motor- und
Treiberfehler wie Uberlast, Uberspannung, Unterspannung, fehlende
Phasen, Drehzahllberschreitung, Uberstrom, EEPROM-Fehler, CPU-
Fehler, Betriebsfehler und externe Fehler. Bei Erkennung eines Fehlers
stoppt der Treiber sofort den Motor und gibt ein Alarmsignal aus.

® Abnehmbares digitales Bedienpanel

Das digitale Bedienpanel kann vom Treiber abgenommen und mit
einem Fernsteuersatz noch in einer Entfernung von bis zu 5 m
verwendet werden. Verwenden Sie das digitale Bedienpanel als
praktische Bedieneinheit oder -anzeige auBerhalb der Schalttafel.
(Das digitale Bedienpanel entspricht IP65, wenn der Fernsteuersatz
verwendet wird.)

Digitales Bedienpanel

®Ein maximaler Kabelabstand zwischen Motor/Treiber

von 20 m
Durch die Trennung von Motor- und Signalkabel ist die BLF-Serie
weniger anfallig fir Rauschen. AuBerdem kann so der Kabelabstand
zwischen Motor und Treiber bis zu 20 m betragen.
Wabhlen Sie die Anschlusskabel (separat erhaltlich) aus einer von acht
verfugbaren Langen zwischen 1 m und 20 m.
Hinweis:
® Die Anschlusskabel sind unbedingt erforderlich (separat erhltlich).

A1

Motorseite Treiberseite Motorseite Treiberseite

Motoranschlusskabel Signalanschlusskabel

®Verwendet einen Klemmenblock fir den
Treiberanschluss

Das Treiberende jedes Kabels hat Klemmen anstelle von

Steckverbindern, so dass eine einfache Verdrahtung in der Schalttafel

ermdglicht wird.

®Langlebiges Getriebe mit einer Nennlebensdauer von

10000 Betriebsstunden
Die Nennlebensdauer des Stirnradgetriebes und des Hohlwellen-
Flachgetriebes betrégt 10000 Stunden (bei 3000 min™"). Die
Nennlebensdauer des Stirnradgetriebes ist doppelt so lang wie bei
einem herkdmmlichen Getriebe.
®Das 120 W-Stirnradgetriebe hat am Vorderende der Welle eine Gewindebohrung.

@®Eigenschaften des Hohlwellen-Flachgetriebes

{Platzparend und ginstig

Die Ausgangswelle kann direkt und ohne eine Kupplung mit einer
Antriebswelle verbunden werden. Dank flexibler Montagemdglichkeiten
(an der Vorder- oder Ruckseite) und unter Verwendung der Zentralwelle
kénnen GroBe und Platzbedarf Ihrer Anlage reduziert werden. Da keine
Wellenkupplungsteile bendtigt werden, verringern sich auch die Kosten
fir Material und Montagezeit.

Stirnradgetriebe Hohlwellen-Flachgetriebe

Kupplung

——— |

o

Kupplungsraum ‘

Getriebe

Installierte Lange

Motor

®
|
———

<{>Hohes zulassiges Drehmoment

Wahrend beim Stirnradgetriebe das zuldssige Drehmoment bei

hoher Getriebeuntersetzung das Grenzdrehmoment erreicht,

erlaubt das Hohlwellen-Flachgetriebe eine maximale Nutzung des

Motordrehmoments.
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Hohlwellen-Flachgetriebe
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'Stirnradgetriebe
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Zuldssiges Drehmoment [Nm]

100 200
Getriebeuntersetzung

®1P65-Schutz

Der Motor (ohne Montageflache des Rundwellentyps und

Steckverbinder) und das digitale Bedienpanel (wenn ein zusatzlicher

Fernsteuersatz verwendet wird) bieten einen hohen IP65-Schutz. Das

bedeutet, dass Sie die Gerate der BLF-Serie an Orten verwenden

kdénnen, an denen sie mit Wasser in Kontakt kommen.

® Die Geréte der BLF-Serie konnen jedoch nicht an Orten verwendet werden, an denen sie
standig Spritzwasser ausgesetzt sind, und sie kdnnen nicht direkt in Wasser gewaschen
werden. Der Treiber hat die Schutzklasse 1P20.

. RoHS-konform

Die BLF-Serie entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung
von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium

untersagt.
® Informationen zur RoHS-Richtlinie = Seite G-23
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B Systemkonfiguration

®Kombinationstyp - Stirnradgetriebe/Rundwellentyp
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—(_ Erforderliche Produkte (separat erhiiltlich) ) (__Zubehir (separat erhaltlich) ——
(®Anschlusskabel (@Fernsteuersatz
(= Seite B-33) (> Seite B-33)

P/ A2

Motoranschlusskabel Signalanschlusskabel

BLF-Serie (Hauptteil)

Digitales Bedienpanel (abnehmbar)

Kombinationstyp Treiber - ST
(Motor/Getriebe) i b )

Programmierbares
Steuergerit

(nicht mitgeliefert)

AC-Stromversorgung
(Hauptstromversorgung)

—(_Zubehér (separat erhiltlich) )

(®Montagewinkel @Flexible Kupplungen (®Externes Drehzahlpotentiometer
(=» Seite A-230) (=» Seite A-233) (=» Seite A-237)
Nr. Produkiname Uberblick Seite
® | Anschlusskabel Kabel zum Verbinden des Motors und des Treibers (1 bis 20 m). Dieses Kabel bendtigen Sie. B-33
@® | Fernsteuersatz Verwenden Sie diesen Satz, wenn Sie das digitale Bedienpanel vom Treiber abnehmen, um das Gerat ferngesteuert zu bedienen. | B-33
® | Montagewinkel Montagewinkel fiir Motor und Getriebe. A-230
@ | Flexible Kupplungen Klemmtyp, mit dem der Motor oder das Getriebe an der angetriebenen Welle befestigt wird. A-233
(® | Externes Drehzahlpotentiometer | Zum Einstellen und Regeln der Drehzahl des Motors mit Drehzahlregelung (PAVR-20KZ). A-237

@Beispiel fiir eine Systemkonfiguration

(Hauptteil) (separat erhéltlich) (separat erhdltlich)
BLF-Serie Anschlusskabel Fernsteuersatz - - Externes Drehzahl-
Kombinationstyp - Stirnradgetriehe | (Kabelsatz, 1 m) (2 m) Montagewinkel | Flexible Kupplung potentiometer
BLF460C-30 CCO1BLF BLFHS-02 SOL4AMé6 MCL551515 PAVR-20KZ

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.

B-12  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften B-10 / Systemkonfiguration B-12 / Produktpalette B-14 / Spezifikationen B-16



® Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe

ualolo|\-D @ sojualsing

—_Erforderliche Produkte (separat erhiiltlich) ) (__zZubehér (separat erhaltlich) ——
®Anschlusskabel @Fernsteuersatz
(= Seite B-33) (= Seite B-33)
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Motoranschlusskabel Signalanschlusskabel
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Q
BLF-Serie (Hauptteil g
( p ) Digitales Bedienpanel (abnehmbar) g
o
Kombinationstyp Treiber - I §
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AC-Stromversorgung =
(Hauptstromversorgung) =
g
)
5

~(_Zubehr (separat erhiltlich) )

(@Externes Drehzahlpotentiometer
(= Seite A-237)

Nr. Produktname Unberblick Seite
® | Anschlusskabel Kabel zum Verbinden des Motors und des Treibers (1 bis 20 m). Dieses Kabel bendtigen Sie. B-33
@ | Fernsteuersatz Verwenden Sie diesen Satz, wenn Sie das digitale Bedienpanel vom Treiber abnehmen, um das Gerét ferngesteuert zu bedienen. | B-33
® | Externes Drehzahlpotentiometer | Zum Einstellen und Regeln der Drehzahl des Motors mit Drehzahlregelung (PAVR-20KZ). A-237

@Beispiel fiir eine Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhdltlich) (separat erhltlich)
Fernsteuersatz | Externes Drehzahl-

Kombinationstyp - Hohlwelle | (Kabelsatz, 1 m) —I— (2m) potentiometer
BLF460C-30FR CCO1BLF BLFHS-02 PAVR-20KZ

BLF-Serie Anschlusskabel

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.
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M Produktnummerncode

Stromversorgungseingang A: 1-Phasen 100-120 VAC  C: 1-Phasen 200-240 VAC
S: 3-Phasen 200-240 VAC

BLF 2 30 C - 5 FR @ | Serie BLF: BLF-Serie
— — — — ) N 2:60mm 4:80mm 5:90mm  6:104 mm (110 mm fiir
@ @ @ @ @ @ @ | Motor-RahmengriBe das Getriebe)
® | Ausgangsleistung (W) (Beispiel) 30: 30 W
®
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Getriebeuntersetzung/ Nummer: Getriebeuntersetzung der Kombinationstypen: 8 Typen
® Wellentyp von 5 bis 200
A: Rundwellentyp
GFS: GFS-Typ Ritzelwelle
® Leer: Kombinationstyp — Stirnradgetriebe

FR: Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe

M Produktpalette

Kombinationstyp Der Kombinationstyp wird mit dem Motor und dem bereits vormontierten zugehorigen Getriebe geliefert, wodurch der Einbau
in eine Anlage erleichtert wird. Motoren und Getriebe sind auch separat erhaltlich, sodass Austausch und Reparatur vereinfacht

werden.
®Kombinationstyp - Stirnradgetriebe ® Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe
Sie bendtigen auch die Anschlusskabel. Sie bendtigen auch die Anschlusskabel.
Ausgangs- ; i i B Stromversorgungseingant Modell Getriebeuntersetzun Seite
leistiing Stromversorgungseingang Modell Getriebeuntersetzung Seite leistung gungseingang g
5,10, 15, 20, 1-Phasen 5,10, 15, 20,
1-Phasen K o
100-120VAC BLF230A-[] 30, 50, 100, * 100-120 VAC BLF230A-[FR 30, 50, 100, %
200 200
, 10, 15, 20,
1-Phasen 310,13, 20 30w 1-Phasen BLF230C-CIFR 530 oso 51000 B-16
30w 200-240 VAC BLF230C-[] 30, 50, 100, B-16 200-240 VAC , 50, \
200 200
5,10, 15, 20, 3-Phasen 5,10, 15, 20,
3-Phasen " o
200-240 VAC BLF230S-[] 30, 50, 100, * 200-240 VAC BLF230S-CJFR 30, 50, 100, %
200 200
5,10, 15, 20, 1-Phasen 5,10, 15, 20,
1-Phasen K o
100-120vac | BLFA60A-C] 30, 50, 100, ] 100-120vac | BLFAGOA-LIFR 30, 50, 100, *
200 200
5,10, 15, 20,
1-Phasen 310,13, 20 60W 1-Phasen BLF460C-CIFR 30, 50, 100 B-16
60W 200-240 VAC BLF460C-[] 30, 50, 100, B-16 200-240 VAC , 50, \
200 200
5,10, 15, 20, 3-Phasen 5,10, 15, 20,
3-Phasen " o
200-240 VAC BLF460S-[] 30, 50, 100, * 200-240 VAC BLF460S-CJFR 30, 50, 100, %
200 200
5,10, 15, 20, 1-Phasen 5,10, 15, 20,
1-Phasen _ %
100-120VAC BLF5120A-[] 30, 50, 100, * 100-120 VAC BLF5120A-CJFR 30, 50, 100, %
200 200
1-Phasen 5,10, 15, 20, 1-Phasen 5,10, 15, 20,
120W 200-240 VAC BLF5120C-[] 30, 50, 100, B-16 120W 200-240 VAC BLF5120C-CJFR 30, 50, 100, B-16
200 200
5,10, 15, 20, 3-Phasen 5,10, 15, 20,
3-Phasen " o
200-240 VAC BLF5120S-[] 30, 50, 100, % 200-240 VAC BLF5120S-CFR 30, 50, 100, S
200 200
5,10, 15, 20, ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
1-Phasen BLF6200A-[] 30, 50, 100, % st Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-120 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-240 VAC-
100-120VAC 200 Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
5,10, 15, 20, Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
200W 1-Phasen BLF6200C-[] 30, 50, 100, B-16 Motor, Treiber, Getriebe, Befestigungsschrauben, Passfeder,
200-240VAC 200 Sicherheitsabdeckung (mit Schrauben), Betriebshandbuch
3-Phasen 5.10, 15, 20,
BLF6200S-[ 30, 50, 100, *
200-240 VAC 200

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
= Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-120 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-240 VAC-
Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
r Motor, Treiber, Getriebe, Befestigungsschrauben, Passfeder, Betriebshandbuch
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®Rundwellentyp
Sie bendtigen auch die Anschlusskabel.

@ Ritzelwellentyp
Sie bendtigen auch die Anschlusskabel.

A::g::]::_ Stromversorgungseingang Modell Seite A::g:]":;_ Stromversorgungseingang Modell Seite
1-Phasen 100-120 VAC BLF230A-A * 1-Phasen 100-120 VAC BLF230A-GFS *

30W 1-Phasen 200-240 VAC BLF230C-A B-16 30w 1-Phasen 200-240 VAC BLF230C-GFS B-16
3-Phasen 200-240 VAC BLF230S-A * 3-Phasen 200-240 VAC BLF230S-GFS *
1-Phasen 100-120 VAC BLF460A-A * 1-Phasen 100-120 VAC BLF460A-GFS *

60W 1-Phasen 200-240 VAC BLF460C-A B-16 60W 1-Phasen 200-240 VAC BLF460C-GFS B-16
3-Phasen 200-240 VAC BLF460S-A * 3-Phasen 200-240 VAC BLF460S-GFS *
1-Phasen 100-120 VAC BLF5120A-A * 1-Phasen 100-120 VAC BLF5120A-GFS *

120W 1-Phasen 200-240 VAC BLF5120C-A B-16 120W 1-Phasen 200-240 VAC BLF5120C-GFS B-16
3-Phasen 200-240 VAC BLF5120S-A * 3-Phasen 200-240 VAC BLF5120S-GFS *
1-Phasen 100-120 VAC BLF6200A-A * 1-Phasen 100-120 VAC BLF6200A-GFS *

200W 1-Phasen 200-240 VAC BLF6200C-A B-16 200w 1-Phasen 200-240 VAC BLF6200C-GFS B-16
3-Phasen 200-240 VAC BLF6200S-A * 3-Phasen 200-240 VAC BLF6200S-GFS *

s Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-120 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-240 VAC-
Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
r Motor, Treiber, Betriebshandbuch

@ Getriebe
> Stirnradgetriebe
Ausgangsleistung des zu
verwendenden Motors Getriebemodell Getriebeuntersetzung
(Rit p)
5,10, 15, 20,
30w GFS2G[] 30, 50, 100,
200
5,10, 15, 20,
60W GFS4G[] 30, 50, 100,
200
5,10, 15, 20,
120w GFS5G[] 30, 50, 100,
200
5,10, 15, 20,
200W GFS6GL] 30, 50, 100,
200

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
Getriebe, Schrauben zur Befestigung des Getriebes am Motor,
Befestigungsschrauben, Passfeder, Betriebshandbuch

@ Anschlusskabel (separat erhaltlich)

{Kabelsatz
Der Kabelsatz besteht aus einem Motoranschlusskabel und einem
Signalanschlusskabel.

Lénge Modell
im CCO1BLF

2m CCO2BLF

3m CCO3BLF

5m CCO5BLF

7m CCO7BLF

10m CC10BLF

15m CC15BLF

20m CC20BLF

® Die BLF-Serie erfordert zwei Kabel, ein Motor- und ein Signalkabel, die Motor und Treiber
verbinden.

Dieser Anschlusskabelsatz ist zwingend erforderlich.

Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufshiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.—\

r Motor, Treiber, Betriebshandbuch

<Hohlwellen-Flachgetriebe

Ausgangsleistung des zu
verwendenden Motors Getriebemodell Getrieb ung
(Rit p)
5,10, 15, 20,
30w GFS2GLFR 30, 50, 100,
200
5,10, 15, 20,
60W GFS4G[FR 30, 50, 100,
200
5,10, 15, 20,
120W GFS5GLFR 30, 50, 100,
200

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.

= Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-120 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-240 VAC-

Getriebe, Schrauben zur Befestigung des Getriebes am Motor,
Befestigungsschrauben, Passfeder, Sicherheitsabdeckung (mit Schrauben),

Betriebshandbuch
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% M Spezifikationen
® .
= ©30W, 60 W, 120 W, 200 W Motor: X s C € /Treiber: ‘@ C €
‘;g Kombinationstyp — Stirnradgetriebe BLF230C-[] BLF460C-[] BLF5120C-[] BLF6200C-[]
o Modell Kombinationstyp — Hohlwellen-
3 Flachgetriebe BLF230C-CJFR BLF460C-[IFR BLF5120C-CJFR =
= Rundwellentyp BLF230C-A BLF460C-A BLF5120C-A BLF6200C-A
Nennausgangsleistung (Dauerbetrieb) w 30 60 120 200
Nennspannung VAC 1-Phasen 200-240
Zuléssiger Spannungsbereich *+10%
) Nennfrequenz Hz 50/60
Stromversorgungseingang — -
Zulassiger Frequenzbereich 5%
Nenneingangsstrom A 08 1,2 2,0 2,8
Maximaler Eingangsstrom A 1,7 3,0 45 51
Nenndrehmoment Nm 0,1 0,2 04 0,65
Anlaufdrehmoment Nm 0,2 0,4 0,8 1,15
Nenndrehzahl min”! 3000
Drehzahlregelbereich min”! 80~4000
Zuldssige Lasttragheit des Jx10% kgm? 18 375 56 875
Rundwellentyps
Rotortrégheit Jx10*kgm? 0,087 0,236 0,675 0,61
Drehzahlregulierung* Last Max. +0,2 % (0~Nenndrehmoment bei Nenndrehzahl, Nennspannung und normaler Umgebungstemperatur)
(mit digitalem Spannung Max. +0,2 % (Nennspannung +10 % bei Nenndrehzahl, ohne Last und bei normaler Umgebungstemperatur)
Bedienpanel) Temperatur Max. +0,2 % (0~+50 °C bei Nenndrehzahl, ohne Last und bei Nennspannung)

= Die Drehzahlregulierung &ndert sich je nach der Drehzahl-Einstellmethode.
Einstellen mit dem internen Drehzahlpotentiometer, dem externen Drehzahlpotentiomenter mit der externen DC-Spannung; Last: max. 0,5 %, Spannung: max. =0,5 %,

Temperatur: max. =0,5 %
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.

® Die Werte fiir jede Spezfikation betreffen nur den Motor.
® Neben den oben abgebildeten Produkten sind auch die Produkte fiir 1-Phasen 100-120 VAC und 3-Phasen 200-240 VAC verfiigbar. Wenden Sie sich an das nachste Oriental Motor-

Verkaufsbiiro.

B Gemeinsame Spezifikationen

Posten Spezifikationen

Wahlen Sie eine der folgenden Methoden:

- Einstellen mit dem internen Drehzahlpotentiometer

Drehzahl-Einstellmethode - Einstellen mit dem digitalen Bedienpanel: Bis zu acht Drehzahlen

- Einstellen mit einem externen Drehzahlpotentiometer: PAVR-20KZ (20 kQ), 1/4 W) (separat erhéltlich)
- Einstellen mit externer DC-Spannung: 0~5 VDC oder 0~10 VDC

Beschleunigungs-/Abbremszeit
(bei 300: :g|un‘g) 2! 0,2~15 Sek. (werkseitige Voreinstellung: 0,5 Sek.) Bis zu acht Drehzahlen mit dem digitalen Bedienpanel

Optokopplereingangsmodus Eingangswiderstand 3,3 k2
Interner Stromversorgungseingang: 14 VDC+10 %
Eingangssignal (im Fernsteuerungsmodus) AnschlieBbare externe Spannung: 24 VDC+10 % (nur fiir PNP-Logik)
PNP-Eingang (werkseitige Voreinstellung), NPN-Eingang/2-Draht-Eingangsmodus (werkseitige Voreinstellung) oder 3-Draht-Eingangsmodus
CW-Eingang (START/STOP), CCW-Eingang (RUN/BRAKE), STOP-MODE-Eingang (CW/CCW), Drehzahlauswahl, Alarmriickstellungs-Eingang, Externer-Fehlereingang
Bezeichnungen in () beziehen sich auf den 3-Draht-Eingangsmodus.

Ausganassianal Open Collector Output 4,5~26,4 VDC, max. 10 mA (5~10 maA fiir Drehzahl-Ausgang)
gangssig Drehzahl-Ausgang (30 Impulse/Drehung), Alarm-Ausgang1, Alarm-Ausgang2

Bei Aktivierung einer der folgenden Funktionen wird das Signal "Alarm" ausgegeben, und der Motor rollt aus. (Bei einem externen Fehler stoppt der Motor sofort.)
- Uberlastungsschutz: Wird aktiviert, wenn die Motorlast das Nenndrehmoment mindestens 5 Sekunden lang iiberschreitet.
- Uberspannungsschutz: Wird aktiviert, wenn die an den Treiber angelegte Spannung 120 VAC oder 240 VAC um mindestens 20 % (iberschreitet, wenn eine Graviationskraft
wirkt oder die zuléssige Lasttragheit iiberschritten wurde.
Schutzfunktion® - Unterspannungsschutz: Wird aktiviert, wenn die an den Treiber angelegte Spannung 100 VAC oder 200 VAC um mindestens 40 % unterschreitet.
- Schutz vor fehlenden Phasen: Wird aktiviert, wenn bei den vom Motor empfangenen Signalen aufgrund einer schlechten Verbindung oder eines beschédigten Signalkabels usw.
ein Fehler erkannt wird.
- Schutz vor Drehzahliiberschreitung: Wird aktiviert, wenn die Drehzahl der Motorwelle 4800 min iiberschreitet.
- Uberstromschutz: Wird aktiviert, wenn aufgrund eines Erdungsfehlers usw. ein zu hoher Strom durch den Treiber flieBt.
- CPU-Fehler, EEPROM-Fehler, Externer Fehler, Betriebsfehler

Maximale Entfernung Motor/Treiber-Abstand: 20,4 m (wenn das dazugehdrige Anschlusskabel verwendet wird)

Zeitdaten Dauerbetrieb
= Bei der BLF-Serie kann die Motordrehzahl nicht geregelt werden, wenn eine Gravitationskraft wirkt oder eine andere Betriebsweise vorliegt, bei der die Motorwelle von der Last gedreht wird.
Wenn eine Last angetrieben wird, bei der die zuldssige Lasttrégheit iiberschritten wird, oder wenn eine Gravitationskraft wirkt, wird der Uberspannungsschutz aktiviert, der den Motor abbremst

und zum Stopp bringt.
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M Allgemeine Spezifikationen

ualolo|\-D @ sojualsing

Posten Motor Treiber
100 MS oder mehr bei Messung mit einem 500 VDC Megaohmmeter 100 M oder mehr bei Messung mit einem 500 VDC Megaohmmeter
Isolationswiderstand zwischen Wicklungen und Geh&use nach Dauerbetrieb bei normaler zwischen Stromeingangsklemme und Schutzerdungsklemme und zwischen
Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit. Stromeingangsklemme und E/A-Klemme nach Dauerbetrieb bei normaler
Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit.
Ausreichend, um 1,5 kV bei 50 Hz fiir 1 Minute zwischen Wicklungen Ausreichend, um 1,8 kV bei 50 Hz fiir 1 Minute zwischen Stromeingangsklemme
Dielekirische Festigkeit und Gehduse nach Dauerbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und Schutzerdungsklemme und 3 kV bei 50 Hz zwischen Stromeingangsklemme
und Luftfeuchtigkeit standzuhalten. und E/A-Klemme nach Dauerbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und
Luftfeuchtigkeit standzuhalten.
m
Temperaturanstieg der Wicklungen und des Gehéusees betragt Temperaturanstieg der Kiihlrippen betrdgt 50 °C oder weniger mit der g
Temperaturansieg 50 °C oder weniger und 40 °C*' oder wer?iger jgweils mit der Thermoele.mer?tmethode nach Dauerbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und g
Thermoelementmethode nach Dauerbetrieb bei normaler Luftfeuchtigkeit gemessen. Q
Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit gemessen.
Umgebungstemperatur 0~+50 °C (nicht gefrierend)
Umgebungsluftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (nicht kondensierend) g
Hohenlage Bis zu 1000 m iiber dem Meeresspiegel w
@
Betriebs- Atmosphére Keine korrosiven Gase oder Staub. Darf nicht radioaktiven Bereichen, Magnetfeldern, Vakuum oder sonstigen speziellen Umgebungen eingesetzt werden. %‘
umgebung g
Darf keinen kontinuierlichen Vibrationen oder iiberméBigen StBen ausgesetzt werden. g
Vibration GemaB JIS C 60068-2-6, "Sine-Wave Vibration Test Method" (Vibrationstestmethode mit Sinusschwingungen) g
Frequenzbereich: 10~55 Hz  Amplitudenwelligkeit: 0,15 mm g
Ablenkrichtung: 3 Richtungen (X, Y, Z)  Anzahl der Ablenkungen: 20 Mal @«
Umgebungstemperatur —25~+70 °C (nicht gefrierend)
Lagerbedingungen*? Umgebungsluftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (nicht kondensierend) =
Hohenlage Bis zu 3000 m iiber dem Meeresspiegel 5
Isolationsklasse UL, CSA: Klasse A (105 °C)  EN: Klasse E (120 C) - % E
Schutzgrad IP65 (auBer Montageflache bei dem Rundwellentyp und Steckverhinder) P20 §
&1 Bei dem Rundwellentyp muss eine Wérmeabstrahlungsplatte (Werkstoff: Aluminium) der folgenden GroBe installiert werden, damit eine Motorgehdusetemperatur von 90 °C nicht 2
liberschritten wird.
BLF230C-A: 115x115 mm, 5 mm Dicke §
BLF460C-A: 135x135 mm, 5 mm Dicke 5
BLF5120C-A: 165x165 mm, 5 mm Dicke %.
3

BLF6200C-A: 200200 mm, 5 mm Dicke
2 Die Lagerbedingungen gelten fiir einen kurzen Zeitraum wie zum Beispiel fiir den Transport.

Hinweis:
©® Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Festigkeitspriifung diirfen Motor und Treiber nicht angeschlossen sein.

M Getriebemotor - Drehmomenttabelle des Kombinationstyps

®Kombinationstyp - Stirnradgetriebe Einheit = Nm
Getriebeuntersetzung 5 10 15 20 30 50 100 200
Modell 80 min”! 16 8 513 4 2,7 1,6 0,8 0,4
ode!

Motordrehzahl 3000 min! 600 300 200 150 100 60 30 15
4000 min™! 800 400 267 200 133 80 40 20
80~3000 min”' 0,45 0,9 1,4 1,8 2,6 43 6 6

BLF230C-[] -
4000 min™! 0,34 0,68 1 1,4 1,9 32 54 54
80~3000 min™' 0,9 1,8 2,7 3,6 52 8,6 16 16

BLF460C-[] -
4000 min™' 0,68 1,4 2 2,7 39 6,5 12,9 14
80~3000 min”! 1,8 3,6 54 72 10,3 17,2 30 30

BLF5120C-[] N
4000 min™! 1,4 2,7 4,1 54 7,7 12,9 25,8 27
80~3000 min”’' 29 59 8,8 11,7 16,8 28 52,7 70

BLF6200C-[] N
4000 min™! 2,0 4.1 6,1 8,1 11,6 19,4 36,5 63

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
@Ein farbig hinterlegter Wert ((___]) bedeutet, dass die Getriebewelle in dieselbe Richtung dreht wie die Motorwelle. Bei den anderen Werten dreht sie in die entgegengesetzte Richtung.

® Kombinationstyp - Hohlwellen-Flachgetriebe Einheit = Nm
Getriebeuntersetzung 5 10 15 20 30 50 100 200
Modell 80 min”' 16 8 513) 4 2,7 1,6 08 0,4
ode
Motordrehzahl 3000 min”' 600 300 200 150 100 60 30 15
4000 min™! 800 400 267 200 133 80 40 20
80~3000 min”' 0,4 0,85 1,3 17 2,6 43 85 17
BLF230C-[IFR :
4000 min™! 0,3 0,64 0,96 1,3 1,9 3,2 6,4 12,8
80~3000 min"! 0,85 1,7 2,6 3,4 51 8,5 17 34
BLF460C-[FR -
4000 min™' 0,64 1,3 1,9 2,6 3,8 6,4 12,8 25,5
80~3000 min”' 1,7 34 51 6,8 10,2 17 34 68
BLF5120C-CJFR -
4000 min™ 1,3 2,6 3,8 51 7,7 12,8 255 51

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
® Das Flachgetriebe dreht sich beim Betrachten von der Vorderseite in entgegengesetzter Richtung zum Motor. Bei Betrachtung von der Riickseite (Motormontagefléche) dreht es sich in der
gleichen Richtung wie der Motor. Drehrichtung des Hohlwellen-Flachgetriebes =» Seite B-32
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M Zulassige Radiallast und zuldssige Axiallast

®Kombinationstyp - Stirnradgetriebe

v}
_C‘:
2]
(0]
2
o
7]
]
O
v
=
o
o
o
)
5

Zuléssige Radiallast
. Zulassige Axiallast
Modell Getriebeuntersetzung 10 mm vom Wellenende 20 mm vom Wellenende N
N N
80~3000 min™! 100 150
5 4000 min™! 90 110
80~3000 min”' 150 200
BLF230C-[] 10, 15, 20 - 40
4000 min™? 130 170
80~3000 min™! 200 300
30, 50, 100, 200 -
4000 min™! 180 230
5 80~3000 min™! 200 250
4000 min™ 180 220
80~3000 min”' 300 350
BLF460C-[] 10, 15, 20 - 100
4000 min™! 270 330
80~3000 min™! 450 550
30, 50, 100, 200 -
4000 min™! 420 500
5 80~3000 min™! 300 400
4000 min™! 230 300
80~3000 min”' 400 500
BLF5120C-[] 10, 15, 20 - 150
4000 min™! 370 430
80~3000 min™! 500 650
30, 50, 100, 200 -
4000 min™! 450 550
80~3000 min™! 550 800
5,10, 15, 20 ' 200
4000 min™! 500 700
80~3000 min”' 1000 1250
BLF6200C-[] 30, 50 - 300
4000 min™! 900 1100
80~3000 min™! 1400 1700
100, 200 - 400
4000 min™! 1200 1400
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
® Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe
Zulassige Radiallast
Modell B BT 10 mm von der Beflestigungsflache 20 mm von der Beflestigungsﬂache Zuldssige Axiallast
des Getriebes des Getriebes N
N N
510 80~3000 min”! 450 370
' 4000 min"! 410 330
BLF230C-LIFR 80~3000 min”' 500 400 200
15, 20, 30, 50, 100, 200 -
4000 min™! 460 370
510 80~3000 min™! 800 660
' 4000 min”! 730 600
BLF460C-[JFR - 400
80~3000 min”! 1200 1000
15, 20, 30, 50, 100, 200 -
4000 min™! 1100 910
510 80~3000 min”' 900 770
' 4000 min"! 820 700
80~3000 min™! 1300 1110
BLF5120C-CJFR 15, 20 - 500
4000 min™! 1200 1020
80~3000 min”! 1500 1280
30. 50,100,200 4000 min”! 1400 1200
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
®Rundwellentyp
Zulassige Radiallast
Modell 10 mm vom Wellenende 20 mm vom Wellenende Zuldssige Axiallast
N N
BLF230C-A 80 100 o ]
BLF460C-A 110 130 D!.e zuldssige Axiallast dalrf die
Hélfte der Motormasse nicht
BLF5120C-A 150 170 (iberschreiten.
BLF6200C-A 197 221
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M Zuldssige Lasttragheit des Kombinationstyps: J

®Kombinationstyp - Stirnradgetriebe

Einheit = x10™ kgm?

ool Getriebeuntersetzung 5 10 15 20 30 50 100 200
BLF230C-[] 1,55 6,2 14 24,8 55,8 155 155 155
BLF460C-[] 55 22 49,5 88 198 550 550 550
BLF5120C-[] 25 100 225 400 900 2500 2500 2500
BLF6200C-[] 375 150 338 600 1350 3750 3750 3750

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.

® Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe Einheit = x10*kgm?
ool Getriebeuntersetzung 5 10 15 20 30 50 100 200
BLF230C-[IFR 1,55 6,2 14 248 55,8 155 155 155
BLF460C-[FR 55 22 49,5 88 198 550 550 550
BLF5120C-CIFR 25 100 225 400 900 2500 2500 2500

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld () die Getriebeuntersetzung ein.

M Drehzahl - Drehmoment-Charakteristik

Dauerbetriebsbereich: In diesem Bereich ist Dauerbetrieb moglich.
Begrenzter Belastungsbereich: Dieser Bereich wird hauptsachlich beim Beschleunigen verwendet. Wenn eine Last einwirkt, die das
Nenndrehmoment kontinuierlich fiir ca. 5 Sekunden (iberschreitet, wird der Uberlastungsschutz aktiviert und der

Motor wird angehalten.

BLF230C-[/BLF230C-IFR/BLF230C-A
Anlaufdrehmoment

=]
N

Begrenzter Belastungsbereich Nenndrehmoment

o=
S
o1

Drehmoment [Nm]
oo

Dauerbetriebsbereich

2000 3000 4000

Drehzahl [min™]

0 v
80 1000

BLF5120C-[1/BLF5120C-FR/BLF5120C-A

Anlaufdrehmoment

0,8

Begrenzter Belastungsbereich Nenndrehmoment

o
w &
L

Dauerbetriebsbereich

Drehmoment [Nm]
o

2000 3000 4000

Drehzahl [min™]

0 T
80 1000

® Die oben gezeigten Charakteristiken betreffen nur die Motoren.
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld () die Getriebeuntersetzung ein.

BLF460C-[1/BLF460C-[JFR/BLF460C-A

Anlaufdrehmoment
0,4
é Begrenzter Belastungsbereich Nenndrehmoment
g 02 A
£ 015 ||-————mmmm—m TS
s . .
s Dauerbetriebsbereich
0 T ; ; |
80 1000 2000 3000 4000
Drehzahl [min™]
BLF6200C-[1/BLF6200C-A
Anlaufdrehmoment
1,15
B
% Begrenzter Belastungshereich Nenndrehmoment
£ 0,65
o
E [0 T
S Dauerbetriebsbereich
0 v T v |
80 1000 2000 3000 4000
Drehzahl [min™]
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Bl Abmessungen (Einheit = mm)
®Beim Kombinationstyp sind Befestigungsschrauben enthalten. Abmessungen der Befestigungsschrauben =» Seite B-72

o30W
<Motor/Stirnradgetriebe

v}
_C‘:
@
(0]
2
o
7]
]
O
v
=
o
o
o
)
5

Modell Motormodell Getriebemodell Getriebeuntersetzung L
5~20 34
BLF230C-[] BLFM230-GFS GFS2G[] 30~100 38
200 43
Masse: 1,1 kg (einschlieBlich Getriebe)
2 50 L 32+1 T3 60 <OKeil und Keilnut
8 14 e 4xd45 (der Keil ist beim Getriebe enthalten)
25 os durchgehend -
N AL 2 % 2502 o3 430 4 f:,
= (e Y |
L - 4 < ¢
a —A 5 A-A
0
3 - © /é;
= L Sensorkabel ¢7, 400 mm Lange
Schutzerdungs- Gehéduse: 5557-06R-210 (MOLEX)
klemme M4

Gehéuse: 350779-1 (AMP) 33
Motorkabel ¢8, 400 mm Lange
<>Motor/Hohlwellen-Flachgetriebe
BLF230C-(JFR
Motor: BLFM230-GFS
Getriebe: GFS2GLIFR
Masse: 1,4 kg (einschlieBlich Getriebe)
478 3 2 — 80
, = 0010 4x 5,5
9,5 08 2 8 40 durchgehend
3
. TN 2
g *ﬁ ) 3
d ©
5 0F g
0 ’N/k}& o
8 —4 = I
3 = =
—
Schutzerdungsklemme M4 Jﬁe 15 15
Sensorkabel ¢7, 400 mm Lénge 50 39,8

Gehéuse: 5557-06R-210 (MOLEX)

N i — (==

Motorkabel ¢8, 400 mm Lénge

Gehiuse: 350779-1 (AMP) 49
14 14
— 8 8 —

- E| 115 ] ERET- .

YL D el &

il Teu |

3 3 Zieil Z[Q b
OKeil (enthalten) I
2502 Qg 4—8,03
1< @7 %
" o

A

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
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<Rundwellentyp
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BLF230C-A
Motor: BLFM230-A
Masse: 0,6 kg
2 50 241 — 60
812 = 4x 45
durchgehend
- . e
<02 J
B el = o
e
g
a

2 }? Sensorkabel &7, 400 mm Lénge
Schutzerdungs- Gehause: 5557-06R-210 (MOLEX)
klemme M4 33

Gehéuse: 350779-1 (AMP)

>
©
E
Motorkabel $8, 400 mm Linge f_;’.
-3
173
»
°
1
=]
=]
[
=]
(=]
@60 W
<>Motor/Stirnradgetriebe g
Modell Motormodell Getriebemodell Getriebeuntersetzung L § ®
5-20 a £
BLF460C-[] BLFM460-GFS GFs4GO 30~100 46 =
200 51 =
Masse: 1,9 kg (einschlieBlich Getriebe) 5
o
15 50 L 3= = 80 OKeil und Keilnut =
8 7 = 4x$6,5 d i f : 5
el H @ : er Keil ist beim Getriebe enthalten) g
2% | 5 durchgehend \ ( =
H é S )’&i 25=02 _8| 5 803 5+8’m So
A5 o e e
1 23 @} IR =
8 = ] 7
= A A-A
5
QV/“‘
3 5 >l )
2 LM@’I Sensorkabel 7, 400 mm Lénge
N

Gehéuse: 5557-06R-210 (MOLEX)

Schutzerdungs-
klemme M4

Gehduse: 350779-1 (AMP)

Motorkabel $8, 400 mm Lénge

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
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<{>Motor/Hohlwellen-Flachgetriebe
BLF460C-(FR

Motor: BLFM460-GFS

Getriebe: GFS4GLIFR

Masse: 2,5 kg (einschlieBlich Getriebe)

v}
_C‘:
@
(0]
2
o
7]
]
O
v
=
o
o
o
)
5

532 4 @ 80
c:‘o' il
& [a e g ZSRNEE
o ///:\_m\ 4 A 9 . f//ﬁ A - o
A4 w * {2 2 A T 7] [5s]
M~
< e
0|
%/ % S T 2 0 = 3
2 =K
Schutzerdungsklemme M4 Lfi Lﬂ 15
~ Sensorkabel &7, 400 mm Lénge 50 452

Gehause: 5557-06R-210 (MOLEX)

Motorkabel ¢8, 400 mm Lénge
Gehéuse: 350779-1 (AMP)

55,2
18 18
10
— 115
[ee) ©
= .= 72 77 ES =
218 g |g°
5 % Dl IS =l
2 3 N N 3 =
{Keil (enthalten)
o 0
25+02 _S 5-003
S
=) o
A-A
<>Rundwellentyp
BLF460C-A
Motor: BLFM460-A
Masse: 0,9 kg
1,5 50 80
4X 6,5
durchgehend
b
S S &
5
0| Q¥ 5</
0 /}2( &
©
Schutzerdungs: Sensorkabel 7, 400 mm Lénge
klemme M4 Gehause: 5557-06R-210 (MOLEX) 2

Gehduse: 350779-1 (AMP)

Motorkabel 8, 400 mm Lénge

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
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o)
c:
il
S
o120 W o
(7]
<>Motor/Stirnradgetriebe ®
O
Modell Motormodell Getriebemodell Getriebeuntersetzung L (I')
5~20 45 =
BLF5120C-[J BLFM5120-GFS GFS5GL 30~100 58 g"
200 64 3
Masse: 3,0 kg (einschlieBlich Getriebe) =)
05 60 L 42:+1 <Keil und Keilnut
19 *—% fe0s E (der Keil ist beim Getriebe enthalten) o
= 2 - )
= Oo‘i § 25+02 8 6- 003 6 5™ i g
0, =3 0|
- A5 =3 ﬂT St 3 a
=1 g3 Q = SSEa
= <€
o
(]
| - =
o o
w1 Sensorkabel 7, 400 mm Linge g
Schutzerdungs- Gehau?e: 5557-06R-210 (MOLEX) g
klemme M4 Gehause: 350779-1 (AMP) 33 3
2
Motorkabel 8, 400 mm Lénge §
>
£
{>Motor/Hohlwellen-Flachgetriebe E
BLF5120C-(IFR =
Motor: BLFM5120-GFS _
Getriebe: GFS5GLIFR 2
Masse: 3,7 kg (einschlieBlich Getriebe) %
652 =] 90 4% 8,5 g
95, 1 W 8 60040 durchgehend
L | o3
o L
A g el 32&
‘\ 3 g . ﬁ—- R ﬁ_ -
\J ; | © 8L
S— 32{ - ot S
@ —4 ¢
2 = 3
| & —
Schutzerdungsklemme M4 60 @ 5.2 Ji 15)
N Sensorkabel ¢7, 400 mm Lange :

Gehduse: 5557-06R-210 (MOLEX)

N o i — (==

Motorkabel ¢$8, 400 mm Lange

Gehause: 350779-1 (AMP 67,2
- (AVIP) 22 22
13 13
1,15

1,15 .

o ©

T =z
= 2 = =t 2 —
x| 8 8
So| So So| So

: D Iq S| 3
—| "o o =
Nl IR
< < < <

<Keil (enthalten)

25+02 _8 6-00s I
|
T (@]
— ] z%

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
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o)
c:
2}
S
) <>Rundwellentyp 0,5 60 371 90
2 BLF5120C-A 10 ;‘X¢h3»5h -
'l Motor: BLFM5120-A urchgenen
Q Masse: 1,5 kg f@( 322
= N
o S .
= 08
- QA=
S0 & )
i Sensorkabel &7, 400 mm Lénge
Schutzerdungs- N Gehéuse: 5557-06R-210 (MOLEX)
klemme M4
33
Gehéuse: 350779-1 (AMP)
Motorkabel $8, 400 mm Lange
@200 W
<>Motor/Stirnradgetriebe
Modell Motormodell Getriebemodell Getriebeuntersetzung L
5~20 60
BLF6200C-[] BLFM6200-GFS GFS6GL] 30,50 72
100, 200 86
Masse: 5,4 kg (einschlieBlich Getriebe)
2 82 L 50+1 <
10 5 <
3505 | S
32 | 4 § M6x12 tief ~ 4X$8,5
S durchgehend
] =
n M= 3
Lyt ; . -& =]
3 A =l
- 0 o
<
0| | ]
(o]
o L s sensorkabel $7, 400 mm Lange
Schutzerdungs- Gehduse: 5557-06R-210 (MOLEX)
klemme M4

Motorkabel $8, 400 mm Ldnge
Gehause: 350779-1 (AMP)

<{Keil und Keilnut (der Keil ist beim Getriebe enthalten)

0
32-0.2 =3 6-0,03
& |
——= | -85 -

18,501

A-A
@ Fiir den Versand wird in die Getriebewelle eine Passfeder eingesetzt.
<>Rundwellentyp
BLF6200C-A 2 82

4X$8,5
Motor: BLFM6200-A 10 durchgehend
Masse: 2,4 kg }2{
= A
= By =
%
2 | &
e | s sensorkabel $7, 400 mm Lange
& Gehause: 5557-06R-210 (MOLEX)
Schutzerdungs-
klemme M4

Gehéuse: 350779-1 (AMP)

Motorkabel $8, 400 mm Lange

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
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w
=
g
OTreiber %
BLFD30C2 BLFD200C2 $
BLFD60C2 Masse: 1,3 kg o
BLFD120C2 0
Masse: 0,9 kg =
o
95 95 2
5 85 5 85 110 o
=
f f [—
[ — ————
T F : =] i o
anaa)S Sehitz anan)y | £
8|8 8 o | ! £
@ ik @ e Schlitz ‘ | 2
—
) )-E o) B |
2X$4.5 2X 4,5 Schutzerdungsklemme M4
durchgehend durchgehend

Schutzerdungsklemme M4

Schutzerdungsklemme M4 Schutzerdungsklemme M4

Bunuuedssqalag-ov

{Digitales Bedienpanel
(vom Treiber abmontiert)

g
e
.gE

85 17, 108
oo o n_m ~ < @ E..
o 3
L Hile o 3
I I I o @ 3
= 69
< % ) .
5| IS min. 4xM3x4 tief
<{>Ausschnitt flr digitales Bedienpanel
| 69+0.1
4xd35 9,8+0,2 19 %
—————————— F-14----|-t-1 ©
1 3 LN
| h A
: /max. 4xR2 ' Al _
. _ _ B _ : B
: | >
h 1
o P
1 |
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M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnungen und Funktionen der Treiberteile

Digitales Bedienpanel

v}
_C‘:
@
(0]
2
o
7]
]
O
v
=
o
o
o
)
5

E/A-Signal — |&

Anschluss-
klemmen

l / < Internes Drehzahl-

potentiometer

Signalkabel- D
anschlussklemmen

{Digitales Bedienpanel
Modusanzeige-LEDs  Einheitsanzeige-LEDs

l = :‘ﬂlmr;;s:

. . - 'W STOP-Taste
iunusb L I J f SET

VEXTA

RUN-LED — &
ALARM-LED — 8,

Bedientasten

Wenn das digitale Bedienpanel abgenommen wurde

=]« Digitaler Bedienpanel-

Schutz- — (@ <«—Schutz- POWER-LED > m Steckverbinder CN1
erdungs- ] N erdungsklemme 4
Klemme T T Fernsteuerungs-
NPN/PNP-Logik-Eingangs- ———— mm Steckverbinder CN 2
Stromanschlussklemmen  Motoranschlussklemmen wahlschalter = Wenn Sie das digitale Bedienpanel vom
" " Treiber getrennt verwenden méchten,
\é\gh’l\legNS\zdrg\rl 3;?;“:0’“']:;15; r schiieBen Sie das Kabel des
s Eingangsschaltung L Fem;teuersatzes (separat erhaltiich)
Wahlschalter fiir externe Spannung an desen Seckierbnderan.
Um die Drehzahl mit der externen DC-Spannung einzustellen, miissen Sie diesen Schalter
entsprechend der verwendeten Spannung auf 5 V oder 10 V einstellen.
@®E/A-Signal
Bezaicii ey Signal Signalbezeichnung Funktion und Betrieb
Klemme
TH N. C. An diese Klemme darf kein Signal angeschlossen werden.
TH N.C. An diese Klemme darf kein Signal angeschlossen werden.
Mo MO0-Eingang
v M1-Eingan Diese Signale werden verwendet, um Betriebsdaten beim Mehrdrehzahlbetrieb auszuwahlen.
gang Mit den Eingdngen MO, M1 und M2 kann aus acht voreingestellten Drehzahlen eine Drehzahl ausgewahlt werden.
M2 M2-Eingang
VH VH-Eingang
M VM-Eingang Mit diesen Signalen werden die Drehzahlen (iber ein externes Drehzahlpotentiometer oder iiber die externe DC-Spannung eingestellt.
VL VL-Eingang
C3 IN-COM1 Eingangssignal gemeinsam (0 V)
X0*! g EXT-ERROR-Eingang Externer Fehlereingang (normal geschlossen)
ingan
co 9ang IN-COMO Eingangssignal gemeinsam
C1 IN-COMO Eingangssignal gemeinsam
X{#2 2-Draht-Modus: CW-Eingang Uhrzeigersinn/Stoppschalter-Eingangssignal
3-Draht-Modus: START/STOP-Eingang Start/Stopp-Eingangssignal
X 2-Draht-Modus: CCW-Eingang Gegenuhrzeigersinn/Stoppschalter-Eingangssignal
3-Draht-Modus: RUN/BRAKE-Eingang Start/Sofortstopp-Eingangssignal
X3 2-Draht-Modus: STOP-MODE-Eingang Dieses Signal wird eingegeben, um eine Stoppaktion des Motors zu wéhlen.
3-Draht-Modus: CW/CCW-Eingang Uhrzeigersinn/Gegenuhrzeigersinn-Eingangssignal
X4 N.C. An diese Klemme darf kein Signal angeschlossen werden.
X5 ALARM-RESET-Eingang Dieses Signal wird zum Zuriicksetzen des Alarms verwendet.
Y1 ALARM-0UT1-Ausgang Dieses Signal wird bei einem Alarm ausgegeben. (normal geschlossen)
Y2 ALARM-OUT2-Ausgang Dieses Signal wird bei Aktivierung der Uberlastungs-Schutzfunktion oder der Uberlastungs-Warnfunktion ausgegeben. (normal
Ausgang geschlossen)
YO SPEED-0UT-Ausgang Pro Drehung der Motorausgangswelle werden 30 Impulse ausgegeben.
c2 0UT-COM Ausgangssignal gemeinsam
%1 Entfernen Sie die Kurzschlussbriicke nicht, wenn der EXT-ERROR-Eingang nicht verwendet wird.
%2 Die Funktionen der externen Eingangssignalklemmen X1, X2 und X3 kénnen zwischen dem 2-Draht-Eingangsmodus und dem 3-Draht-Eingangsmodus gewechselt werden. Anfangs sind die

Funktionen im 2-Draht-Modus den Klemmen zugewiesen.

@ Digitalbedieneranzeige

Funktion Details
Wéhrend der Motor lauft, leuchtet die griine Lampe.

Anzeige
RUN Lauft
ALARM Alarm
MNTR | Monitormodus

Bei einem Alarm leuchtet die rote Lampe.
In diesem Modus kann der Motor betrieben werden. Die Motordrehzahl und die Lastbedingung werden wahrend des Motorbetriebs angezeigt.

Wenn der Motor mit dem digitalen Bedienpanel bedient wird, wird die Motorrichtung in diesem Modus eingestellt.

F/R D instell
! ateneinstelimodus For: Drehung im Uhrzeigersinn, rEv: Drehung im Gegenuhrzeigersinn
Digitales Bedienpanel/externer In diesem Modus legen Sie fest, ob die Betriebs-/Stoppsignale fiir den Motor (iber das digitale Bedienpanel oder iiber externe E/A-Signale eingegeben
LO/RE Eingangssignalmodus werden.
Modus gangssig Lo: Digitales Bedienpanel, rE: Externes Eingangssignal

In diesem Modus werden die Daten festgelegt, die fiir den Betrieb des Motors erforderlich sind.
Betriebsdaten (acht Drehzahlen und Beschleunigungs-/Abbremszeiten)
Einstellen der Getriebeuntersetzung/Antriebsgeschwindigkeit
Eingangsmodus
Uberlastungs-Warnfunktion

PRGM | Dateneinstellmodus

min”! Motordrehzahl Die Drehzahl der Motor- oder der Getriebe-Ausgangswelle wird angezeigt.

Anzeigeeinheit m/min | Antriebsgeschwindigkeit Eine dquivalente Bewegungsgeschwindigkeit des Antriebs oder eines anderen Ubertragungssystems wird angezeigt.

% Lastfaktor® Die tatséchliche Last wird als Prozentsatz des Nenndrehmoments von 100 % angegeben.

= Ein maximaler Fehler von ca. 20 % kann auftreten, wenn der Motor mit der Nenndrehzahl bei Nennlast betrieben wird.

B-26 Eigenschaften B-10 / Systemkonfiguration B-12 / Produktpalette B-14 / Spezifikationen B-16

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



® Anschlussdiagramme
Die Abbildung unten zeigt ein Anschlussdiagramm fiir eine Konfiguration auf der Grundlage einer 1 Die Erdungsmethode héngt von der Lénge des

1-Phasen 200-240 VAC-Versorgungsspannung, bei der der NPN/PNP-Logik-Eingangswahlschalter ~ Anschlusskabels ab.
auf PNP gestellt ist. Wenn das Anschlusskabel hdchstens 7 m lang ist: SchlieBen

Sie die Schutzerdungsklemme des Anschlusskabels an die

ualolo|\-D @ sojualsing

Treiber Schutzerdungsklemme des Treibers an.
Stromanschluss POWER %0 Wenn das Anschlusskabel mindestens 10 m lang ist:
Unterbrecher 200-240 V~ Hauptstromkreis MOTOR Motorkabelanschluss SchlieBen Sie die Schutzerdungsklemme des Motors direkt

an den Erdungspunkt an.
=2 Der Hauptstromkreis ist isoliert, damit keine
Stromschlaggefahr durch versehentliches Beriihren besteht.
=3 Die Signalkabelanschlussklemmen und das Signalkabel
mit dem abgeschirmten Kabel enthélt eine ELV-Schaltung,
die zum Schutz vor geféhrlicher Spannung nur einfach
isoliert ist. Daher sollte das abgeschirmte Kabel an den im
Anschlussdiagramm gekennzeichneten Massepunkt (GND)
und nicht an eine Schutzerdungsklemme angeschlossen

e —"—FO)L

NEUTRAL — %—— (O

Treiber-Masseanschluss é—©@
Steuerschaltung

Drehzahleinstellung mit einem externen

Bunye|uig

Motor-Masseanschluss™'

Drehzahlpotentiometer oder mit externer:' w4 "33 HALLS. Signalkabelanschluss >
DC-Spannung ' i i Wgrden. . . <)
oo ' ! =4 Die E/A-Signalanschlussklemmen enthalten eine SELV- gj
Zubehor i VH ' ' . ar o
PAVR-20KZ £~y Drehzahl- ' ; Schaltung, die zum Sctllutzl vor geféhrlicher Spannung =
(20 k2 1/4 W) i spannung ! ' doppelt oder verstérkt isoliert ist. &
Nicht die Spannung c I | T lov ' q =5 X0 ist ein externer Fehlereingang. Wenn das Signal auf OFF §
{iberschreiten, die mit dem "= [ Externe Spannung ! 1 schaltet, wird ein Alarm ausgegeben. o
Wahlschalter fiir die externe | ' Wahlschalter ' L= ' g
Spannung eingestellt wurde ' ; <>Zu verwendende Kabelschuhe £
1 ' E/A-Signalanschluss =
21,6 bis 26,4 VDC i 0 ) - Stromanschlussklemme (M3,5): @
100 mA oder mehr  Drehzahlregelung} Interne Eingangs- ﬁ%sgias"ggsl"g\?glg: Ring-Kabelschuh mit Isolierung
» 1 y ) y
\ 3,3kQ schaltung SPEED-OUT: 10 mA oder weniger min. $3,6 mm ] =
; L] E, ‘ 4,5 bis 26,4 VDC, E E3 o
5bis 10 mA I ~ S =
| +14V ; [cocoooosos N N J— NS -
v 1 ) [ E 2
7 E oV ! T é éf b I
4 ‘ ] - : : :
E/A-Signalanschluss! 1 Ausgangsschattung : gb/:fié\:l) h(ZUTz - max. 3,8 mm g g
Eingangssignale! iz E}ngangs- ! . L - Schutzerdungsklemme (M4):
== 33kQ schaltung 1 ! l Ring-Kabelschuh mit Isolierung =
0 ! e min. 4,1 mm &
— ' ' )
— ! ! ' | A — o
oV  ~----- ! ¥ 1
L ' g
h
+14V | NPNPNP-Logik-Eingangswaischatter | |1 . max. 4,8 mm
F
EEEA . - E/A-Klemmen
P jkaas ke':]'?ZeiCh";‘ ;‘"I‘ Verwenden Sie die unten angegebenen Klemmen fiir die
i I abgese frmtes L steckverbinder. Beachten Sie, dass die zu verwendenden
oV T ggz;‘;’:\”ﬁz‘;ﬁg; (éee%éuse Kabelschuhe von der Dicke des Drahtes abhangen. Die folgenden
"""""""""""""""""" - " Klemmen kdnnen mit den Drahten AWG26 bis 22 verwendet

werden.

[Hersteller: Phoenix Contact]

Al 0,25-6 Zu verwendende KabelgroBe
: AWG26 bis 24 (0,14 bis 0,2 mm2)

Al 0,34-6 Zu verwendende KabelgroBe
: AWG22 (0,3 mm?)

® Ablaufdiagramm

<>2-Draht-Modus
Schalten der Drehrichtung/Auswahlen der Ste I Betrieb in zwei Drehrichtungen - Das CW-Eingangssignal, CCW-Eingangssignal und das STOP-MODE-Signal

Sofortstopp sg,on'sz,pp  Abbremsrampe kénnen verwendet werden, um alle Motorbetriebsfunktionen wie Starten,
Votor- ow ow < ow (Sofonstow Stoppen, Richtung dndern, Abbremsen und Sofortstopp zu steuern.
betriebs- - Wenn das CW-Signal auf ON geschaltet wird, lauft der Motor von der
muster cew '/ cew Motorwelle aus betrachtet im Uhrzeigersinn. Wird das CCW-Signal auf ON

min. 10 ms Abbremsrampe geschaltet, dreht er sich im Gegenuhrzeigersinn. Werden die Signale auf OFF
ON geschaltet, wird der Motor gestoppt. Wenn das CW-Signal und das CCW-
ow OFF 4L | o Signal gleichzeitig auf ON geschaltet werden, stoppt der Motor sofort. Der
min. 10 ms min. 10 ms |yl min. 10 ms Motor startet entsprechend der auf dem digitalen Bedienpanel eingestellten
cow on oN oN [T ov  Beschleunigungszeit (ACC) mit der Anstiegszeit.

OFF - Wenn das STOP-MODE-Signal auf ON geschaltet wird, bremst der Motor in der
stop-  ON Abbremszeit (DEC) ab, die auf dem digitalen Bedienpanel eingestellt wurde, bis
MODE (e ON er schlieBlich stoppt. Wird das STOP-MODE-Signal auf OFF geschaltet, stoppt

der Motor sofort.

<>3-Draht-Modus
Auswah! dor St o Bt 50‘9?9?_ N - Das START/STOP-, RUN/BRAKE- und das CW/CCW-Signal kdnnen verwendet
« USWET o1 oloppmetiod pfa DEHIED M ZGEIDIENTERLIGEN werden, um alle Motorbetriebsfunktionen wie Starten, Stoppen, Richtung
Sofortstopp Abbremsrampe 5 Soforstopy andern und Abbremsen zu steuern.
Motor- cw cw cw - Werden die beiden Signale START/STOP und RUN/BRAKE gleichzeitig auf ON
bmg{’; geschaltet, dreht sich der Motor. Wenn das CW/CCW-Signal auf ON geschaltet
oW | wird, Iauft der Motor von der Motorwelle aus betrachtet im Uhrzeigersinn.
min. 10 ms min. 10 ms Wird das Signal auf OFF geschaltet, dreht er sich im Gegenuhrzeigersinn. Der
strry O on on |_ Motor startet entsprechend der auf dem digitalen Bedienpanel eingestellten
STOP  oFF — Beschleunigungszeit (ACC) mit der Anstiegszeit.
oN min. 10 ms =— - Wird das Signal RUN/BRAKE auf OFF geschaltet, wahrend das Signal START/
ngﬁg oFF ON ON L STOP auf ON geschaltet ist, stoppt der Motor sofort. Wenn das START/STOP-
Signal auf OFF geschaltet wird, wéhrend das RUN/BRAKE-Signal ON ist, bremst
oN der Motor in der Abbremszeit (DEC) ab, die auf dem digitalen Bedienpanel

cw/ ) . S
oW off o eingestellt wurde, bis er schlieBlich stoppt.

= Wird die Richtung bei laufendem Motor gedndert, stoppt der Motor sofort und &ndert dann die Richtung.
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@®E/A-Signalschaltungen

Werkseitig ist die PNP-Logik eingestellt. Wahlen Sie entsprechend des
zu verwendenden externen Steuergeréats die Option NPN-Logik oder
PNP-Logik.

<{>Eingangsschaltung

Vorhanden bei den Eingdngen CW (START/STOP), CCW (RUN/

BRAKE), STOP-MODE (CW/CCW), EXT-ERROR, ALARM-RESET und
bei den Betriebsdatenauswahl-Eingéngen.

v}
_C‘:
2]
(0]
2
o
7]
o
O
v
=
o
o
o
)
5

* PNP-Logik ® NPN-Logik
Gesteuert durch Relais und Schalter Gesteuert durch Relais und Schalter
SOURCE [ SINK Im Treiber — SOURCE CH SINK Im Treiber Py
Abgeschirmtes Kabel ( SINK + Abgeschirmtes Kabel ‘P SINK
“““ a €0, C1 ki ! \ €0, C1 A
l o SOURGCE [ SOURGE
[ )
) M0-Eingang '\ Mo 33ka &= MO-Eingang L1 Mo 33k0 TRy
T T
§ M1-Eingang L T SN Mi-Eingang L a=
T : T
L M2-ingang L e HEEEIAN | M2-Eingang Lt e NEEETN
EXT-ERROR-Ei L e = EXT-ERROR-Ei R £ =
-Eingang [ §§1§ -Eingang v §§*g
‘ | COW-Eingang C e aS= { COW-Eingang Ll xe ag=
i N - ! . [N I
) STOP-MODE-Eingang 1 | IXB ?ﬁz:g ‘ STOP-MODE-Eingang ' | | X3 :g
ALARM-RESET-Ei L T ALARM-RESET-Eil vy BTN
A ingang \ IX5 ES ‘ SET-Eingang . X5 ES%
7 les { c3
L o < oV
Gesteuert durch einen Transistor Gesteuert durch einen Transistor
SOURCE [T SINK Im Treiber SOURCE [CH SINK Im Treiber
( SINK +14V Abgeschirmtes Kabel SINK +14V
co, C1 +— . |coc ? !
Abgeschirmtes Kabel [ SOURCE o il SOURGE
MO-Eingang v Mo 33k TTFy= MO-Eingang ;' . Imo 33ko @
M1-Eingang S I I Fy= - M1-Eingang S @
M2-Eingang o e ’?ﬁ: M2-Eingang o e @
21,6 bis 26,4 VDC EXT-ERROR-Eingang | | X0 T T&y=| EXT-ERROR-Eingang i i X0 =
100 mA oder mehr T N | ] I H;& — @
CW-Eingang L IX1 Ay= CW-Eingang Xt @
CCW-Eingang '’ IXZ §§:g CCW-Eingang | ] xe @
) [ . [
¢ STOP-MODE-Eingang | [xa E=a STOP-MODE-Engang__| | X3 TN
4 ALARM-RESET-Eingang ! ! Ixs = ALARM-RESET-Eingang | + | X5 ISR
vl Jes = \l c3
v R - oV
i I ov
{>Ausgangsschaltung
Vorhanden an den Ausgangen SPEED-OUT, ALARM-OUT1 und ALARM-OUT2.
® PNP-Logik ® NPN-Logik
4.5 bis 26,4 VDC 4.5 bis 26,4 VDC
max. 10 mA max. 10 mA
PN - ’
) Abgeschirmtes Abgeschirmtes Setzen Sie einen W\({erstand ein,
Im Treiber Im Treiber Kabel um den Strom auf hichstens
10 mA zu begrenzen.
Yovi,v2 0

b

_¥=(]

N =] |
P! I

I

I

Bt — Pt |
; vovive ', ; c2 1\
i/ Setzen Sie einen Widerstand in, 1/ J70V

um den Strom auf hichstens

Y0: SPEED-OUT-Ausgang* 10 mA 2 begrenzen. Y0: SPEED-OUT-Ausgang* =

Y1: ALARM-0UT1-Ausgang oV Y1: ALARM-0UT1-Ausgang

Y2: ALARM-0UT2-Ausgang Y2: ALARM-0UT2-Ausgang

s« SchlieBen Sie an den SPEED-OUT-Ausgang einen Strom von 5 mA oder mehr an. s SchlieBen Sie an den SPEED-OUT-Ausgang einen Strom von 5 mA oder mehr an.
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{>Externe Steuervorrichtung mit eingebauter Klemmdiode
Wenn bei einem externen Steuergerat mit eingebauter Klemmdiode
die externe Steuervorrichtung ausgeschaltet wird, wahrend der Treiber
eingeschaltet wird, flieBt Strom durch den Motor, und er beginnt zu
laufen. Wenn der Strom gleichzeitig ausgeschaltet wird, l18uft der Motor
aufgrund der unterschiedlichen Stromkapazitaten fur einen kurzen
Moment. Das externe Steuergerét muss zuerst eingeschaltet werden,
und der Treiber muss zuerst ausgeschaltet werden.

® Beispiel flr die NPN-Logik

Treiber

Externe Steuervorrichtung

cececcesssaaas

o By Sy Ry Ry Ry

<>SPEED-OUT-Ausgang

Pulssignale von 30 Impulsen (Impulsbreite: 0,2 ms) werden synchron
mit dem Motorbetrieb bei jeder Drehung der Motorausgangswelle
ausgegeben.

Sie kénnen die SPEED-OUT-Ausgangsfrequenz messen und dartiber
die Motordrehzahl berechnen.

y
SPEED-OUT-Ausgangsfrequenz (Hz) = T

SPEED-OUT-Ausgangsfrequenz
30

Motorwellendrehzahl (min') = X 60

.

<ALARM-0OUT1-Ausgang

Wenn eine der Schutzfunktionen des Treibers aktiviert ist, wird
der ALARM-OUT1-Ausgang auf OFF geschaltet, und das digitale
Bedienpanel zeigt einen Alarmcode an. Der Motor rollt dann aus.

0,2 ms

<ALARM-0OUT2-Ausgang

Der ALARM-OUT2-Ausgang wird auf OFF geschaltet, wenn die
Uberlastungs-Schutzfunktion oder Uberlastungs-Warnfunktion des
Treibers aktiviert ist.

Die Aktivierung einer anderen Schutzfunktion schaltet diesen Ausgang
nicht auf OFF.

Die Uberlastwarnfunktion wird auf der Grundlage eines voreingestellten
Lastfaktors im Verh&ltnis zum Nenndrehmoment aktiviert. Der ALARM-
OUT2-Ausgang wird auf OFF geschaltet, sobald der Solllastfaktor
Uberschritten wird.

(Der gewiinschte Lastfaktor kann in 10 %-Intervallen zwischen 50 und
100 % eingestellt werden.)

Schutzfunktionstyp ALARM-0UT1-Ausgang ALARM-0UT2-Ausgang
Nomaler Betrieb ON ON
Uberlastungs-Schutzfunktion OFF OFF
Sonstige Schutzfunktion OFF ON
Uberlastungs-Warnfunktion® ON OFF

=% Ein maximaler Fehler von ca. 20 % kann auftreten, wenn der Motor mit der Nenndrehzahl
bei Nennlast betrieben wird.

@ Betriebsmethoden
)
[ o ) s ) o [ |
) o Den Mot
@ Drehzahl mit dem - :1@ — )meitnde?nodrigitalen
digitalen Bedienpanel . Bedienpanel
steuern { ﬁ-- = steuern
4‘1 <@ (D Drehzahl mit dem
b) Den Motor '>é Internen
) mit externen CER) Drehzahlpotentiometer
A : Qo9 instell
Eingangssignalen steuern . %9 einstellen
O
) v o]
® Drehzahl mit dem sy L) )
externen }
Drehzahlpotentiometer
einstellen oder ——
@ Drehzahl mit der ‘.
externen DC-Spannung Hill
einstellen

Eine der folgenden zwei Betriebsmethoden (a und b) kann durch

Schalten zwischen digitalem Bedienpanel-Modus und externem

Eingangssignal-Modus gewéhlt werden.

a) Bedienen Sie den Motor mit den RUN- und STOP-Tasten auf dem
digitalen Bedienpanel

b) Bedienen Sie den Motor mit externen Eingangssignalen

@ Drehzahl-Einstellmethode
Die Drehzahl kann mit einer der vier Methoden () bis @) festgelegt
werden:

@ Einstellen der Drehzahl mit dem internen
Drehzahlpotentiometer
Stellen Sie die Drehzahl mit dem Potentiomenter ein, der sich an
der Frontplatte des Treibers befindet.

@ Einstellen der Drehzahl mit dem digitalen Bedienpanel
Mit dem digitalen Bedienpanel kénnen Drehzahlen in Einheiten
von 1 min! eingestellt werden. Es kénnen bis zu acht Drehzahlen
festgelegt werden.

(® Einstellen der Drehzahl mit einem externen
Drehzahlpotentiometer (separat erhaltlich)

Mit Hilfe eines externen Potentiometers kann die Drehzahl von
einem vom Treiber entfernten Bedienungspunkt aus eingestellt
werden. of J

[I:II:II:II:I
()
0
—

: )
{ }
Abgeschirmtes Kabel

)
/3' Zum VH-Eingang il

1
! \ 2: Zum VM-Eingang _D_

Externes Drehzahlpotentiometer
PAVR-20KZ

IS |
S
/§
& o!

\/1:Zum VL-Eingang

i

4000

3000

2000

1000

Motorwellendrehzahl [min™']

_/

0 20 40 60 80 100
Externes Drehzahlpotentiometer [Skala]

Externe-Drehzahlpotentiometerskala — Drehzahl-Charakteristik
(représentative Werte)
Hinweis:
® Die in der Grafik angegebene Drehzahl entspricht der Motordrehzahl. Die Drehzahl der
Getriebe-Ausgangswelle beim Kombinationstyp wird berechnet, indem die in der Grafik
angegebene Drehzahl durch die Getriebeuntersetzung geteilt wird.
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@ Einstellen der Drehzahl mit externer DC-Spannung
Stellen Sie den externen Spannungsauswahlschalter am Treiber
entsprechend der externen DC-Spannung ein, die angeschlossen
werden soll.

Nehmen Sie das digitale Bedienpanel ab, und stellen Sie den
Schalter auf 5V oder 10 V.

<>Betrieb mit acht Drehzahlen

Ein Mehrdrehzahlbetrieb mit bis zu acht Drehzahlen kann durch
Einstellen der gewiinschten Drehzahlen bei den Betriebsdaten Nr. 1
bis 8 ausgefiihrt werden. Die Drehzahl wird geéndert, indem Sie den
Betriebsdaten-Wahleingang MO, M1 oder M2 verwenden.

Betriebsdaten | MO0-Eingang | M1-Eingang | M2-Eingang Drehzahl-Einstellmethode
SchlieBen Sie dann wie unten abgebildet eine externe N1 OFF OFF OFF |Internes D Digitales
DC-Stromversorgung an. SchlieBen Sie die positive und negative Nr. 2 ON OFF OFF | Externes Drehzahlpotentiometer/Digitales Bedienpanel
Klemme der Stromversorgung richtig an. Nr. 3 OFF ON OFF Digitales Bedienpanel
Nr. 4 ON ON OFF Digitales Bedienpanel
Externe Spannung ) Nr.5 OFF OFF ON Digitales Bedienpanel
einstellen { - Nr.6 ON OFF N Digitales Bedienpanel
Wahlschalter N7 OFF ON ON Digitales Bedienpanel
1ov I 5V g N8 ON ON ON Digitales Bedienpanel
N
10vCID 5V Nr.8
. N7
Abgeschirmtes Kabel Ns ]
Nr5 /
Externe DC-Stromversorgung / Wt
N Fi v022¢|? Nes )/
0 bis 5 VDC oder , \+ - Zum VM-Eingang %J . /£ M3
0 bis 10 VDC ! 1—:Zum VL-Eingang LD_\J Motorbetriebs- ow
1 mA oder mehr — ® muster
o & on
OFF ——
— me O oN
OFF
4000 m OV N oN
_ s OFF
E 5VDC ] mo OV N oN N oN
= 3000 OFF
= ,/[10VDC
S ’ .
£ / @ Multi-Motorsteuerung
2 2000 , ) : )
§ / Bei Verwendung einer externen DC-Spannung oder eines externen
g J/ Drehzahlpotentiometers kdnnen zwei oder mehr Motoren mit gleicher
= 1000 7 Drehzahl betrieben werden.
/| Die Abbildung unten bezieht sich auf die Spezifikation mit einer
’ 1-Phasen Stromversorgung. Beachten Sie auch, dass in der Abbildung

0123456 7 8910
Externe DC-Spannung [V]

Externe-DC-Spannung - Drehzahl-Charakteristik
(représentative Werte)

Hinweis:

® Die in der Grafik angegebene Drehzahl entspricht der Motordrehzahl. Die Drehzahl der
Getriebe-Ausgangswelle beim Kombinationstyp wird berechnet, indem die in der Grafik
angegebene Drehzahl durch die Getriebeuntersetzung geteilt wird.

® Mehrdrehzahlbetrieb

<>Betrieb mit zwei Drehzahlen

Eine mit dem internen Drehzahlpotentiomenter eingestellte Drehzahl
sowie eine mit dem externen Drehzahlpotentiometer eingestellte
Drehzahl kénnen fur den Betrieb mit zwei Drehzahlen, durch das
Schalten des Betriebsdaten-Wahleingangs MO, gewahlt werden.

MO-Eingang M1-Eingang M2-Eingang Drehzahl-Einstellmethode
OFF OFF OFF Internes Drehzahlpotentiometer
ON OFF OFF Externes Drehzahlpotentiometer
Wechseln zwischen inter | i ung |
T 1
Interne Potentiometerdrehzahl
Externe Potentiometerdrehzahl
cw \
Motor-
betriebs-
muster cow
Externe Potentiometerdrehzahl
2s
Strom- ON J
versorgung OFF
Digitales Anderung der
Bedienpanel le /TOP Richtungs- —RUN
Betrieb einstellung
) ON
MO0-Eingang - Internes Drehzahlpotentiometer Externes Drehzahlpotentiometer

nicht der Motor oder das Betriebssteuerungsteil gezeigt wird.

<{Verwenden eines externen Drehzahlpotentiometers
(separat erhaltlich)

Verwenden Sie wie abgebildet fiir jeden Treiber ein

gemeinsames Stromversorgungskabel und ein gemeinsames

Drehzahlregelungskabel, und stellen Sie die Drehzahl mit dem externen

Drehzahlpotentiometer VRx ein.

Der Widerstand des externen Drehzahlpotentiometers wird mit der

folgenden Formel berechnet:

Widerstand bei n angeschlossenen Treibern:
VRx = 20/n (kQ2), n/4 (W)
Beispiel: Wenn zwei Treiber angeschlossen sind
VRx = 20/2 = 10 (kQQ), 2/4 = 1/2 (W)
Dementsprechend betragt der Widerstand 10 kQ, 1/2 W.

Unterschiedliche Motordrehzahlen lassen sich ausgleichen, indem
ein Widerstand 1,5 k), 1/4 W an die Klemme VM des ersten Treibers
und jeweils ein Regelwiderstand (VRn) 5 k(), 1/4 W an die jeweiligen
Klemmen M der anderen Treiber angeschlossen werden.

Bis zu funf Treiber kdnnen mit einem externen Drehzahlpotentiometer

parallel betrieben werden.
Drehzahlregelungsleitung

Externes Drehzahl- ;
potentiometer VRx 3 sk AW VRn
Sk 5K 1/4W
[ [
VH | VM| VL VH |[VM| VL
Treiber 1 Treiber n
L[N L[N
Strom- T T
Versorgungs- 1 )|
eingang

Stromversorgungsleitung

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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<Verwenden einer externen DC-Spannung

Verwenden Sie wie abgebildet flr jeden Treiber ein

gemeinsames Stromversorgungskabel und ein gemeinsames
Drehzahlregelungskabel, und schlieBen Sie die Treiber alle an eine
5V oder 10 V DC-Stromversorgung an.

Die Stromversorgungskapazitat der externen DC-Stromversorgung
wird mit der folgenden Formel berechnet:

uaI0}o|\-D @ dsojualsing

Stromversorgungskapazitat bei n angeschlossenen Treibern:

I=1Xn(mA)

Beispiel: Wenn zwei Treiber angeschlossen sind
I=1X2=2(mA)
Die Stromversorgungskapazitéat betragt dann 2 mA oder
mehr.

Bunye|uig

Unterschiedliche Motordrehzahlen lassen sich ausgleichen, indem
ein Widerstand 1,5 kQ), 1/4 W an die Klemme VM des ersten Treibers
und jeweils ein Regelwiderstand (VRn) 5 k(), 1/4 W an die jeweiligen
Klemmen M der anderen Treiber angeschlossen werden.

Externe DC-Stromversorgung
0 bis 5 VDC oder @

0bis10VDC  © 1 A I
1,5km/4wﬁe 5an1/4WﬁE]

VM| VL VM| VL

Treiber 1 Treiber n

L[N L[N
Ju JU
| l

Drehzahlregel leitung

Bunuuedssqalag-ov

Strom-
Versorgungs-
eingang Stromversorgungsleitung

g
e
gE

<{Verwenden des digitalen Bedienpanels

Wenn mehrere Treiber angeschlossen sind, wobei dieselben Daten bei
jedem Treiber digital eingestellt werden, kann der Betrieb der Motoren
Uber externe Eingangssignale gesteuert werden. Dabei wird die

unten abgebildete Schaltung verwendet.

uopejjeisu|

’_/

|

C1[X1[X2 C1[X1|X2
Treiber 1 Treiber n
L[N L[N
Strom- T ] T ]
versorgungs- ) )|
eingang

Stromversorgungsleitung

Kennwerte B-19 / Abmessungen B-20 / Anschluss und Betrieb B-26 / Motor- und Treiberkombinationen B-32 B-31



M Drehrichtung des Hohlwellen-Flachgetriebes

Das Hohlwellen-Flachgetriebe des Kombinationstyps dreht sich entsprechend des Drehrichtungseingangs des Treibers in der unten dargestellten
Richtung.

Ansicht von hinten

Ansicht von vorne _

Flachgetriebe
\ g Flachgetriebe

v}
_C‘:
@
(0]
2
o
7]
o
O
v
=
o
o
o
)
5

Wenn der CCW-Eingang
auf ON geschaltet ist.

Wenn der CW-Eingang auf

ON geschaltet ist. Wenn der CW-

Eingang auf ON geschaltet ist.

Wenn der CCW-Eingang
auf ON geschaltet ist.

M Liste der Motor- und Treiberkombinationen

®Kombinationstyp — Stirnradgetriebe
Der Kombinationstyp wird mit Motor und bereits vormontiertem Getriebe mit Stirnradgetriebe geliefert.

Ausgangsleistung Modell Motormodell Getriebemodell Treibermodell
30w BLF230C-[] BLFM230-GFS GFS2G[] BLFD30C2
60W BLF460C-[] BLFM460-GFS GFS4G[] BLFD60C2
120W BLF5120C-[] BLFM5120-GFS GFS5G] BLFD120C2
200W BLF6200C-[] BLFM6200-GFS GFS6GL] BLFD200C2

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.

®Kombinationstyp — Hohlwellen-Flachgetriebe
Der Kombinationstyp wird mit Motor und bereits vormontiertem Hohlwellen-Flachgetriebe geliefert.

B-32

Ausgangsleistung Modell Motormodell Getriebemodell Treibermodell
30w BLF230C-[IFR BLFM230-GFS GFS2GLIFR BLFD30C2
60W BLF460C-CJFR BLFM460-GFS GFS4GLIFR BLFD60C2
120W BLF5120C-(JFR BLFM5120-GFS GFS5GLIFR BLFD120C2

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Getriebeuntersetzung ein.
®Rundwellentyp

Ausgangsleistung Modell Motormodell Treibermodell
30w BLF230C-A BLFM230-A BLFD30C2
60W BLF460C-A BLFM460-A BLFD60C2
120w BLF5120C-A BLFM5120-A BLFD120C2
200w BLF6200C-A BLFM6200-A BLFD200C2

@ Ritzelwellentyp

Ausgangsleistung Modell Motormodell Treibermodell
30w BLF230C-GFS BLFM230-GFS BLFD30C2
60W BLF460C-GFS BLFM460-GFS BLFD40C2
120W BLF5120C-GFS BLFM5120-GFS BLFD120C2
200W BLF6200C-GFS BLFM6200-GFS BLFD200C2

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Eigenschaften B-10 / Systemkonfiguration B-12 / Produktpalette B-14 / Spezifikationen B-16



M Anschlusskabel (separat erhaltlich)

Diese Kabel dienen zur Verbindung von Motor und Treiber.

Die BLF-Serie enthalt keine Anschlusskabel, daher muss der
Anschlusskabelsatz separat erworben werden.

Der Kabelsatz besteht aus einem Motoranschlusskabel und einem
Signalanschlusskabel.

Motoranschlusskabel

®Kabelsatz
Modell Lénge: L (m)

CCO1BLF 1

CCO2BLF 2
CCO3BLF 3
CCO5BLF 5
CCO7BLF 7
CC10BLF 10
CCI15BLF 15
CC20BLF 20

M Zubehor (separat erhéltlich)
@®Fernsteuersatz

Der Fernsteuersatz wird dann benétigt, wenn Sie das digitale
Bedienpanel vom Treiber abmontieren und es z. B. flr einen
ferngesteuerten Betrieb auf dem Rahmen der Anlage montieren
mdchten.

Zum Zubehdrsatz gehort ein Verlangerungskabel fir den Anschluss
zwischen digitalem Bedienpanel und Treiber (2 oder 5 m) und eine
Gummidichtung.

Modell Lénge: L (m)
BLFHS-02 2
BLFHS-05 5

[ —

Gummidichtung

Verlangerungskabel

®Abmessungen (Einheit = mm)

L:1bis7m
L

Ring-Kabelschuh: ICTN2-3,5S oder
TMEN2-3,5S (NICHIFU)

<Motoranschlusskabel

~ =0
ol & UE' [ 1 S 1 1
& $10
7,62 Gehiuse: 350780-1 (AMP)

Ring-Kabelschuh (fir Schutzerdung):
ICTN2-4M oder TMEN2-4M (NICHIFU)

<>Motoranschlusskabel L: 10 bis 20 m
L ‘
mEm % ?él ) [ 1 —tt E‘Q
S z \ 10
7,62 \ Gehiuse: 350780-1(AMP)

Ring-Kabelschuh: ICTN2-3,5S oder
TMEN2-3,5S (NICHIFU)

<>Signalanschlusskabel
12

Gehéuse: 5559-06P-210 (MOLEX)

Stiftklemme: ICTNTC-0,3-9,5 oder
TMENTC-0,3-9,5 (NICHIFU)

Beispielanwendung

Digitales Bedienpanel
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