S-range

DREHMO



Stellantriebe fur viel-
faltige Anwendungs-
bereiche

Uberall dort, wo flissige, gas- oder pulverférmige Medien durch
Rohrleitungen flieBen, Ubernehmen Armaturen die Regulierung
bzw. Absperrung der Durchflussmenge. Zur sicheren Fernbeta-
tigung solcher Armaturen — dies konnen Ventile, Schieber, Hah-
neoder Klappen sein — werden seit Jahrzehnten elektromecha-
nische DREHMO-Stellantriebeinternational erfolgreich eingesetzt.

Einsatzgebiete fur Stellantriebe sind die Energieversorgung, die Was-
serwirtschaft, die Ol- und Gasférderung, -verteilung und -lagerung,
die chemische und petrochemische Industrie. Stellantriebe missen die
Armatur in eine mechanisch begrenzte Endlage oder in Zwischenla-
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gen fahren und dabei innerhalb des Stellweges und in den Endlagen
schadliche Drehmomentiberhéhungen vermeiden,um die Armatur
nicht zu Uberlasten. Demzufolge sorgen spezielle Vorrichtungen fur
wegabhangiges, d.h. umdrehungsdrehmomentabhangiges, d. h.
lastabhangiges Abschalten des Antriebsmotors. Der Vielfalt von in der
Praxis geforderten Drehmomenten und Abtriebsdrehzahlen wird eine
breite Palette von DREHMO-Antrieben gerecht. Fur die verschiedenen
Fernsteuerungsaufgaben kénnen unsere Antriebe mit entsprechender
Sensorik und Signalverarbeitung ausgestattet werden. Hierzu stehen
folgende Produktlinien zur Verfugung:

> S-RANGE ACTUATORS
Antriebe ohne integrierte Steuerung

> C-MATIC ACTUATORS
Antriebe ohne integrierte Steuerung

> |-MATIC ACTUATORS
Antriebe mit integrierter Steuerung und Non-intrusive-Einstellung
sowie Features zur vorbeugenden Instandhaltung.
X-matic actuators sind speziell entwickelt fur die Ol- und
Gasindutrie. Die Funktionen des i-matic werden durch ein

druckfestes Gehause erweitert.

DREHMO s-range
... fr den Einsatz an Motorsteuerbaugruppen.

s-range-Stellantriebe mit parallel verdrahteten Signalen
sind fr konventionelle Systeme geschaffen. Uber Mi-
kroschalter erfolgen Drehmoment- und Wegmessung.
Die Zwischenstellung erfolgt Uber Leitplastikpotentio-
meter und Messumformer. Um s-range Stellantriebe
sinnvoll in eine Gesamtanlage einzubinden, sind je
nach Anforderung extern in der Prozessleittechnik und
in der Niederspannungsschaltanlage zusatzliche elektri-
sche Komponenten zu installieren wie, Wendeschutz-
kombinationen, SPS (Hardware- und Softwarefunk-
tionsbausteine), Netzteile (fir Heizung, Schitze und
Meldungen), Stellungsregler (Positioner).

> Armaturenanschluss nach EN ISO 5210 oder
EN ISO 5211

> Drehstromtopfmotor, Isolierstoffklasse F,
3 Thermoschalter

> Schutzart IP68 nach EN 60529
> Korrosionsschutz K3

> -25°C to +80°C ON/OFF Betrieb
-25°C to +60°C Regelbetrieb
(niedriger Temperaturbereich von -50 ° C
bis + 40 ° C verfugbar)

> Handrad fir manuelle Betatigung

> Rundsteckerverbinder mit Schraubanschluss



Kurzbeschreibung

STEUER-DREHANTRIEBE D

Drehantriebe sind von ihrem
Konstruktionsprinzip her so aus-
gelegt, dass die Drehbewegung

am Abtrieb ein Vielfaches einer 360°- Be-

wegung betragt.

Zum Einsatz kommen die Drehantriebe in

erster Linie auf Schiebern und Ventilen,

bei denen die mehrmalige Drehbewegung
des Abtriebs durch eine Gewindespindel in
eine Linearbewegung umgewandelt wird.

Drehantriebe flr Steuerbetrieb (Kurzzeit-

betrieb S2) betatigen in der Regel Absper-

rarmaturen mit wenigen Schaltzyklen pro

Monat. Die Flansche und Abtriebsformen

der Drehantriebe sind genormt nach DIN

EN 1SO 5210 bzw. DIN EN ISO 3210 und

passen somit auf jede Armatur heutiger

Bauart. Weiterhin steht eine Vielzahl an

speziellen Flanschbauarten zur Verfugung.

Unterschieden werden die Drehantriebe

entsprechend ihren Nenn-Drehmomenten

in 4 Gehausebauformen:

+5Nm—-60 Nm:

Antriebsgrofse D...30, 59
+ 20 Nm — 250 Nm:
Antriebsgrofe D...60, 120, 249

+ 80 Nm — 1000 Nm:

Antriebsgrofse D...250, 500, 1000

+ 800 Nm — 2000 Nm:

Antriebsgrofse D...2000

Drehmomentforderungen Uber 2000 Nm
werden durch nachgeschaltete Armaturen-,
Stirnrad- oder Kegelradgetriebe realisiert.

STEUER-SCHWENKANTRIEBE DP

Schwenkantriebe sind eine Spe-
zialform der Drehantriebe zur
Betatigung von z. B. Klappen

oder Kugelhdhnen mit einer Abtriebsbe-
wegung kleiner 360°. In der Regel ist das
antriebsinterne Getriebesegment fir eine
90°- Bewegung ausgelegt; Sonderformen
wie 120° oder 180° sind maglich.

Alle Vorteile des Planetengetriebes bei
Drehantrieben wie Handradbetrieb ohne
Umschaltung, Selbsthemmung, hohe Leb-
ensdauer und life-time Schmierung sowie die
beschriebenen Funktionsweisen gelten auch
flr die Schwenkantriebe. Die Flanschabmes-
sungen sowie die moglichen Abtriebsformen
wie Steckbuchse mit Bohrung und Nut, In-
nenvierkant und Zweiflach entsprechen den
gangigen Normen z. B. DIN EN SO 5211.
Somit ist die haufig verwendete Moglichkeit
des Direktaufbaus auf die Armatur gegeben.
Durch entsprechende Zubehorteile wie Fuld
und Hebel mitKugelgelenkenistentsprechend
den baulichen Verhaltnissen und konstruk-
tiven Gegebenheiten der Armaturen auch
eineindirekte Klappenbetatigungrealisierbar.
Drehmomentanforderungen Uber 1600 Nm
werden durch Drehantriebe mit nachge-
schalteten Schneckengetrieben realisiert.

SCHUBANTRIEBE

FUr Armaturen, die eine gera-
dlinige Stellbewegung erfordern,

konnen DREHMO-Antriebe

als Schubantriebe eingesetzt
werden. Der Schubantrieb setzt dasabgege-
bene Drehmoment des DREHMO-Antriebes
Uber die angebaute Schubeinheit in eine
Axialkraft um. Die erforderlichen Stellkrafte
(Schub oder Zug) kénnen kontinuierlich
und reproduzierbar eingestellt werden.
Zum Einsatz kommen Schubantriebe fast
ausschliefBlich auf Ventilen. Die an den
Abtriebsflansch des Drehantriebes ange-
flanschte Schubeinheit besteht im Wesen-
tlichen aus einer Trapezgewindespindel,
einem metrischen Anschlussgewinde zur
Armatur und einer Kapselung zum Schutz
der Gewindespindel gegen Umwelteinfllsse.
Dies gilt fur die Ausfihrung ,, Direktaufbau”.
In der Ausfihrung mit Gabelstander und
Gelenk (,indirekter Aufbau”) finden die
Schubantriebe ihre Hauptanwendung in
der Betatigung von Klappen, bei denen der
Direktaufbau eines 90°-Schwenkantriebes
konstruktiv nicht moglich oder nicht sin-
nvoll ist. Eine kardanische Aufhangung der
Schubeinheit im Gabelstander ist ebenfalls
lieferbar.




BETRIEBSARTEN —STEUER-, POSITIONIER-
UND REGELBETRIEB
Armaturen werden abhangig von Einsatz-
fall und Bauform unterschiedlich betatigt.
Die Stellantriebsnorm EN 15714-2 unter-
scheidet zwei Falle:

> Klasse A: AUF-ZU oder Steuerbetrieb.
Der Stellantrieb muss die Armatur Uber den
gesamten Stellweg aus der vollstandigen
Offenstellungin die vollstandige Geschlos-
senstellung bringen und umgekehrt.

> Klasse B: Inching, Positionierung oder
Positionierbetrieb.

Der Stellantrieb muss die Armatur gele-
gentlichin eine beliebige Stellung (vollstan-

dige Offenstellung, Zwischenstellung und
vollstandige Geschlossenstellung) bringen.

SCHALTHAUFIGKEIT UND MOTORBE-
TRIEBSART

Die mechanischen Belastungen eines Stel-
lantriebs im Regelbetrieb unterscheiden
sich von denen im Steuerbetrieb.
Dementsprechend gibt es fur jede Betriebs-
art spezielle Stellantriebstypen.

Charakteristisch fir die Unterscheidung
sind die Betriebsarten der Stellantriebe
nach IEC 60034-1 und EN 15714-2.

BeiRegelbetrieb wird zusatzlich eine zulas-
sige Schalthaufigkeit angegeben.

Elektroanschluss

Der steckbare Elektroanschluss ist ein
wichtiger Baustein der Modularitat. Er

bildet eine separate Einheit. Die verschie-

denen Anschlusstypen sind Gber die

Baureihengrenzen hinaus kompatibel und

kénnen fir Antriebe mit oder ohne
integrierter Steuerung eingesetzt
werden.

STELLANTRIEBE FUR STEUERBETRIEB UND
POSITIONIERBETRIEB (Klassen Aund B bzw.
Betriebsarten S2 - 15 min/30 min)
DREHMO Stellantriebe flr Steuer- und
Positionierbetrieb erkennen Sie an der
Typenbezeichnung D/DP:

>D 30-D 2000
>DP 75 - DP 1800

STELLANTRIEBE FUR REGELBETRIEB
(Betriebsarten S4 - 25 %/50 %)
DREHMO Stellantriebe fir Regelbetrieb
erkennen Sie an der Typenbezeichnungs
DR/DPR:

> DR 30 - DR 2000
>DPR 75 - DPR 1800

Die Verdrahtung bleibt bei Wartungsarbeiten erhalten, elektrische Verbindungen lassen
sich schnell I6sen und widerherstellen. Dadurch werden Stillstandszeiten minimiert und
Verdrahtungsfehler beim Wiederanschluss vermieden.

Il AUMA Rundsteckverbinder

Grundbaustein aller Anschlusstypen ist der 50-polige AUMA Rundsteckverbinder. Eine
Codierung verhindert ein falsches Zusammenstecken. Der AUMA Rundsteckverbinder
bildet auch die elektrische Verbindung zwischen Stellantrieb und integrierter Steuerung.

Die Steuerung kann schnell vom Antrieb abgenommen und genauso schnell wieder aufge-

setzt werden. Stromkabel 2,5 ... 6,0 mm?, Steuerkabel 0,75 ... 2,5 mm?

P Deckel fur Elektroanschluss S

Mit drei Kabeleinfihrungen. Basisversion: 1 x M20 x 1,5, 1 x M25 x 1,5, 1 x M32 x 1,5

BEN Deckel fur Elektroanschluss SH

Mit zusatzlichen Kabeleinfuhrungen, bietet 75 % mehr Volumen als die Standardausfiihrung.

N Zwischenrahmen DS zur doppelten Abdichtung

Bewahrt die Schutzart auch bei abgenommenem Elektroanschluss und verhindert das
Eindringen von Schmutz und Feuchtigkeit in das Gerateinnere. Kann mit jedem Elektroan-
schlusstyp kombiniert werden und ist einfach nachrustbar.




Getriebeprinzip
und Funktionsweise

Die DREHMO-Antriebe bestehen im Wesentlichen aus Motor, Plane-
tengetriebe mit einer als Drehmomentstltze angeordneten Verschie-
beschnecke, Handrad und eingebauten Schalteinrichtungen.

Alle Teile des Planetengetriebes sind um die Hohlwelle herum ange-
ordnet. Da bei diesem Planetengetriebe — im Gegensatz zu normalen
Schneckengetrieben — stets mehrere Zahne flachig im Eingriff sind,
kann ein sehr kompaktes Getriebe hoher Lebensdauer realisiert wer-
den.

FUNKTIONSWEISE BEI HANDBETRIEB

Eine Umschaltung von Motorbetrieb auf Handbetrieb ist nicht erfor-
derlich. Bei Handbetatigung werden die Krafte Uber die Schnecke (9),
das Sonnenrad (11) und das Planetenrad (4) auf die Mitnehmerschei-
be (5) und damit auf den Abtrieb Ubertragen.

FUNKTIONSWEISE BEI MOTORBETRIEB

Der Motor (1) treibt Uber das Vorgelege (2) den Exzenter (3) an. Auf
dem Exzenter (3) befindet sich — drehbar gelagert — das Planetenrad
(4), welches sich in der Innenverzahnung des Sonnenrades (11) ab-
walzt. Aufgrund der unterschiedlichen Zahnezahl der beiden Rader
entsteht eine Relativdrehzahl, die Uber Mitnehmerbolzen (12) auf
die am Planetenrad (4) angebaute Mitnehmerscheibe (5) Ubertragen
wird. Die Mitnehmerscheibe (5) ist durch eine Kerbverzahnung form-
schltssig mit der Hohlwelle (10) verbunden.

DREHMOMENTABHANGIGES SCHALTEN

Das Sonnenrad (11) besitzt auSer der Innenverzahnung noch eine
Auflenverzahnung, die mit der axial verschiebbaren Schnecke (9)
im Eingriff ist. Die Verschiebeschnecke (9) wird durch vorgespannte
Drehmoment-Federn (7) in Mittelstellung gehalten. Wirkt auf den
Antrieb ein hoheres Lastmoment als das durch die Federvorspannung
vorgegebene Drehmoment, so drickt die Umfangskraft am Sonnen-
rad (11) die Verschiebeschnecke (9) aus ihrer Mittellage und betati-
gt den Drehmoment-Hebel (8). Am Drehmoment-Hebel (8) werden
Uber den Schaltnocken die Drehmomentschalter betatigt.

GETRIEBEEIGENSCHAFTEN

> Life-time Schmierstofffullung

> Keine mechanische Handradumschaltung erforderlich

> Keine Anfahrprobleme bei tiefen Temperaturen

>Hdchste Lebensdauer aufgrund geringer Fldachenpressung
zusammen mit geringer Relativbewegung der im Eingriff
befindlichen Z&hne und durch optimale Schmierstoffverteilung

> Einbaulage beliebig

Top Motor (TENV)
Vorgelege

Exzenter

Planetenrad
Mitnehmerscheibe
Gewindebuchse
Drehmoment-Feder
Drehmoment-Hebel
Verschiebeschnecke
Hohlwelle

Sonnerad
Mitnehmerbolzen
Handrad
Drehmomentschaltereinheit
Endschalterbaugruppe
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Charakteristische Ausstattungsmerkmale

HANDNOTBETATIGUNG

Da das Handrad immer im Eingriff steht, ist eine
Handbetatigung auch bei drehmomentmafsig
verspanntem Kraftstrang maoglich, z. B. bei
festsitzenden Armaturen in der Endlage. Auch
der Fernantrieb des Handrades fir unzuganglich
eingebaute Antriebe st Uber geeignete Gestange
und Umlenkgetriebe problemlos maéglich.

TOPFMOTOREN

DREHMO Antriebe werden serienmaf3ig mit
einen Topfmotoren (DS-Asynchronmotor)
ausgerUstet. Das Gehduse des Motors ist voll-
kommen geschlossen. Diese Ausfuihrung bietet
grofitmaglichen Schutz gegen Eindringen von
Feuchtigkeit und Staub und ist daher auch unter
extremen Umweltbedingungen betriebssicher.
Betriebsart: Kurzzeitbetrieb $2—10/15min; beiRe-
gelantrieben Aussetzbetrieb S4, Warmeklasse F.

IEC-MOTOREN UND SONDERMOTOREN
Anstelle von EMG-Topfmotoren koénnen auf
Wunsch auch Normmotoren, z. B. 1-Phasen
oder Gleichstrom, aufgebaut werden.

MOTORSCHUTZ

Im Wickelkopf des Motors sind drei in Reihe
geschaltete Temperaturwachter oder alternativ
Kaltleiter eingebettet. Die Wachter sind aufdem
Anschlussstecker verdrahtet und konnen in die
externe Steuerungslogik eingebunden werden.

FARBANSTRICH, KORROSIONSSCHUTZ
Standardfarbanstrich: RAL 5015 (himmelblau)
Aufgrund der EN 1SO12944-2 haben wir un-
seren Korrosionsschutz wie folgt angepasst:
Korrosionsschutz K 3 bei Aufstellung in gel-
egentlich aggressiver Atmosphare => C3
Korrosionsschutz K 4 bei Aufstellung in stan-
dig aggressiver Atmosphdre=> C4
Korrosionsschutz K5 bei Aufstellung in extrem
aggressiver Atmosphare, wie z. B. bei off-
shore Plattformen.=> C5-M, C5-I

Weitere Korrosionsschutzklassen und Farben
auf Anfrage.

UMGEBUNGSTEMPERATUR
Normalausflhrung:

-25 °C to + 80 °C (S2-Betrieb)
-25 °Cto + 60 °C (S4-Betrieb)
Ex-Ausfuhrung:

-25 °Cto + 60 °C (S2-Betrieb)
-25 °Cto + 60 °C (S4-Betrieb)

EINBAULAGE
Einbau und Betrieb sind in jeder beliebigen
Lage moglich.

EXPLOSIONSSCHUTZ

Normen: Richtlinie 2014/34/EC (ATEX)

EN 60079-0: 2012+A11:2013

EN 60079-1: 2014

EN 60079-7: 2015

EN 60079-11: 2012

Kennzeichnung Ex: 11 2 G Ex db eb ib IIC, 1IB
T4, T3 Gb gemalR EN 13463112 Gc T4

SCHUTZART

Nach EN 60529 und EN 60034 werden
DREHMO Antriebe mit Topfmotor standard-
mafdig in Schutzart IP 68 (5m for 24h) geliefert.

CE-KONFORMITAT

DREHMO Antrieb sind konform zur EG-
Maschinenrichtlinie 2006/42/EC, EG Nied-
erspannungsrichtlinie 2014/35/EU und zur
EMV-Richtlinie 2014/30/EU.

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Der elektrische Anschluss erfolgt standard-
mafig Uber Steckverbinder (Kompaktstecker)
mit Schraubanschluss (Steuerleitungen) und
Kafigzugfederanschluss fur Versorgungsspan-
nung, d. h. getrennte Steckverbinder in einem
gemeinsamen Kompaktsteckergehduse.

MECHANISCHE ANSCHLUSSFORMEN
Drehantriebe: Anpassung an die Armatur durch
Anschlussformen und Flanschabmessungen
nach DIN EN ISO 5210 oder nach DIN 3210.
Hohlwelle fur steigende Armaturenspindel. An-
schlussformen: Gewindebuchse, Steckbuchse,
Bohrung mit Passfedernut, Klauenkupplung,
freies Wellenende. Spezielle Ausfuhrungen fur
besondere Einbauverhaltnisse sind maoglich.
Schwenkantriebe: Anschlussformen und Flan-
schabmessungen nach DIN EN ISO 5211.
Anschlussformen: Bohrung mit Passfedernut,
Zweiflach, Innenvierkant.

Schubantriebe: Anschlussform nach DIN 3358.

KONSTRUKTIONSMERKMALE

Die Getriebe sind selbsthemmend bis zur Ab-
triebsdrehzahl 80 min™, sowie bei Handbetrieb.
Geringe Flachenbelastungder Verzahnung, da
immer mehrere Zdhne im Eingriff sind. Hohere
Lebensdauer durch Dauerschmierung und
luftdicht verschlossenen Olraum, daher keine
Oxydation des Oles.

BAUKASTENPRINZIP
Aus-und nachristbar mit Zusatzbausteinen wie

Schalter, Geber, Stellungsanzeige, Steckvorrich-
tungen, Steuer- und Meldeeinrictungen. Einfa-
che Anderung der Drehzahlen durch Austausch

von Zahnradern. Vollisolation bei gefordertem
Kathodenschutz.

DREHMOMENT-SCHALTER
Drehmoment-Schalter haben die Aufgabe,
den DREHMO-Antrieb bei Uberschreiten eines
eingestellten Drehmomentes abzuschalten und
damit das Stellglied (Armatur) vor mechanischer
Uberlastung zu schitzen. Bei wegabhangigem
Abschalten dient der Drehmoment-Schalter als
zusatzlicher Sicherheitsschalter.

WEGSCHALTER UBER ZAHLWERK
Das Zahlwerk besteht aus 2 Rolleneinheiten,
die unabhangig voneinander arbeiten. Jede
Einheit ist mit einem Mikroschalter bestuckt,
der einer bestimmten Drehrichtung (Rechts-
oder Linkslauf) fest zugeordnet ist.

WEGSCHALTER UBER NOCKENSCHALTWERK
Weitere 4 Wegschalter sind in der Kombi-
nation mit Nockenschaltwerk und Unter-
setzungsgetriebe  maoglich. Diese Schalter
kénnen sowohl! fir Zwischen- als auch flr
Endstellungen Schalteraufgaben Gbernehmen.

MECHANISCHE STELLUNGSANZEIGE
Die mechanische Stellungsanzeige dient zur
kontinuierlichen Anzeige vor Ort.

BLINKER

Der Blinker ist ein Mikroschalter, der die Bewe-
gung des Antriebes erfasst und dessen Signal
in der Steuerung als Laufmeldung verarbeitet
werden kann.

HEIZUNG

Zur Vermeidung der Kondenswasserbildung ist
im Schalterraum des DREHMO-Antriebes eine
Heizung standardmafSig vorgesehen.

WIDERSTANDSFERNGEBER

ELEKTRONISCHER STELLUNGSGEBER

Diese dienen zur elektrischen Fernanzeige der
Stellung des Stellgliedes. Seine Aufgabe besteht
darin, die jeweilige Stellung des Antriebes in ein
elektrisches Signal umzuwandeln. Dieses Signal
wird entweder auf ein Anzeigeninstrument
oder zur Weiterverarbeitung in eine Steuer-
elektronik gegeben.

UNTERSETZUNGSGETRIEBE

Fur folgende Zusatzeinrichtungen ist ein Ge-
triebe erforderlich, das den gesamten Stellweg
der Armatur auf einen Drehwinkel von <
290° untersetzt: Wegschalter in Kombination
mit Nockenschaltwerk, mechanische Stell-
ungsanzeige, Widerstandsferngeber, Elektro-
nischer Stellungsgeber.



Malsbilder Antrieb

DREHANTRIEBE D
DREHANTRIEBE FUR DEN REGELBEREICH DR

Antriebsmodelle

D, DR
Gewicht [kg] 18 20 24 28 28 64 75 85 190
Mafe [mm]
L max. 574 574 603 608 608 661 733 733 815
T4 max. 287 287 334 360 360 455 530 580 757
H max. 311 311 356 402 402 570 695 745 880
D1 @160 @160 @160 @250 @250 @250 @400 @500 @500
D2 max. @127 @127 @160 2160 2160 @245 @245 @245 @245
Hla 280 280 331 331 331 492 542 542 730
H1b 252 252 270 270 270 320 320 320 386
H2 131 131 151 151 151 200 200 200 267
H4 49 49 55 55 55 69 69 69 124
H5 140 140 160 160 160 210 210 210 169
250 250 270 270 270 452 452 452 500
352 352 372 372 372 702 702 702 -
H6 452 452 472 472 472 952 952 952 =
552 552 572 572 572 - - - -
652 652 672 672 672 = = = =
L2 209 209 244 232 232 264 311 311 348
L3 511 511 540 528 528 581 628 628 710
L5 63 63 63 80 80 80 105 105 105
T1 104 104 128 128 128 129 129 129 203
T2 179 179 205 205 205 213 213 213 294
T3 178 178 187 232 232 260 335 385 450
T4a 287 287 334 334 334 412 412 412 601
DeckelgroRe ) 233x 153 x 102 (Lx Tx H) 245 x 170 x 102 (Lx T x H)
Elektrische AnschlussgroRe ,S” als Standard. Verfugbare Optionen finden Sie auf Seite 3.
Gehausedeckel fur Schalterraum
Spindelschutzhaube
9* } Ausbauhéhe 60 L; max. L5
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Anschlussmalse

DREHANTRIEBE D
DREHANTRIEBE FUR DEN REGELBEREICH DR

1000 2000
Antrieb D

Antrieb DR

DIN EN ISO 5210 FO7 F10 F10 F14 Fl4 F16 F25
GroRe
DIN 3210 - GO GO G112 G112 G3 -
MalRe [mm]
Abtriebsform A & d1 FORM A 90 125 125 175 175 210 350
Gewindebuchse - DIN EN ISO 5210 55 70 70 100 100 130 200
| o % DIN 3210 - 60 60 100 100 130 -
d, 70 102 102 140 140 165 254
d, 4x M8 M10 M10 M16 M16 M20 | 8xMi6
| I e d, 26 30 405 405 525 65.5 85
d,., 24 28 40 40 52 65 85
h=h, 3 3 3 4 4 5 5
e b h, 12 16 16 22 23 35 24
b | H, 36 42 46 58 56 70 130
L I 34 41 40 54 54 68.5 130
Abtriebsform B1, ds b1 FORM B1, B 8 12 12 18 18 22 28
B2, B . d, 26 30 405 405 525 655 85
Steckbuchse * d, " B1,B 28 42 42 60 60 80 100
d, .. B2,8 28 42 42 60 65 80 100
b H, 36 46 46 70 66 81 130
E NE A iﬁ = £ h,=h, 3 3 3 4 4 5 5
- ? ‘ t, FORM B1, B 313 453 453 64.4 64.4 85.5 106.4
dr <= * fehlende Male siehe Form A
Abtriebsform ot b4 5o FORM B3, E 5 6 6 8 8 12 14
84 P islst: S 5 [ollolslallalols
Ao B4, E 16 20 30 30 40 50 50
# i _ H3 18 17 16 22 23 28 30
{} - T h,=h, 3 3 3 4 4 5 5
dio = I, 41 56 56 79 79 98 118
t, FORM B3, E 183 228 22.8 333 333 433 5338
* fehlende Mal3e siehe Form A
M \%\
Abtriebsform C i b2 1t FORM C 14 14 14 20 20 24 30
Klauenkupplung * 2L | d, 42 54 54 80 85 110 139.9
b2 %\ % E d, 26 28 28 38 38 47 85
2 NINATLANN. H, 36 46 46 70 66 81 130
‘E e h=h, 3 3 3 4 4 5 5
do h, 11 11 11 14 14 17 16
ds * fehlende Mal3e siehe Form A
Abtriebsform D b3, FORM D 5 5 5 8 g 1 i
Wellenende * d,, 16 20 20 30 30 40 -
i H3 18 17 16 22 23 28 30
bs | = h, 3 3 3 4 4 5 5
£ I, 40 50 50 70 70 90 -
I, 45 55 55 76 76 9% -
dnl_ t, 18 225 225 33 33 43 -

* fehlende Mal3e siehe Form A



Technische Daten

DREHANTRIEBE D
DREHANTRIEBE FUR DEN REGELBEREICH DR

Max. zul. Max. zul.

Axialkraft bei Betriebsart

Abtriebsform S2-... (min)
"A" (kN)

30 15
40

40 15
30

Abtriebs- Drehmoment- Abtriebsflansch AT | ASTE T .
. : . nach DINEN ISO  nach DIN 3210 Spindel
Antriebstyp drehzahl einstellbereich  nach DIN EN ISO 3 )
5210 (besondere (besondere Abtriebsform A”
(rpm) (Nm) 5210 (Standard)
Bestellung) BESEle)]

1) Antriebe dieser Drehzahl sind nicht selbsthemmend.

2) Nicht verfugbar fir Antriebs-Typ D... 249
3) Fur Form B, B1, B2, Cist Mafs d5 zu beachten.
4) Fur das Ziehen von Lasten missen besondere Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden

*) auf Anfrage

e o Vot et bl SR TRring MBI T bt P ] e

Y e




Technische Daten

DREHANTRIEBE D
DREHANTRIEBE FUR DEN REGELBEREICH DR

Minimale Antriebs- . Max
. Antriebs- zul.
Impuls- Antriebs-  flansch Max. zul. :
. Dreh- . Axial-
. dauer bei Max. flansch nach Spindel :
. Abtriebs- Umkehr-  moment- : kraft bei
Antrieb Fahren . Regel-  nach DIN DIN bei .
drehzahl o spanne  einstell- . Drive
typ in die ) moment  EN ISO EN ISO Arbeits- .
(rpm) . (ms) bereich 3210 1y Arbeits-
gleiche (Nm) 5210 5210 form A
: (Nm) (bes. Be- form
Richtung (Standard)  (bes. Be- (mm) e
(ms)’ stellung) stellung) A
(V)
10 40 84
16 40 53 FO7 - - 24 30
DR 30 15-30 15 - - - - -
25 40 34 - F10 GO 28 40
32 40 26
40 40 22
5 40 290
10 40 84
16 40 53 F10 o GO 28 40
DR 59 30-60 30 - - - - -
25 40 34 = Fo7 - 24 30
32 40 26
40 40 22
5 40 400
10 40 200
16 40 122 Fo7 - 32 60
DR 60 30-60 30 F10 - GO 40 60
25 40 48 F14 G1/2 40 40
32 40 39
40 40 31
5 40 400
10 40 200
DR 16 40 122 F10 = GO 40 60
120 60-120 60 = = = = =
25 40 48 - F14 G1/2 40 60
32 40 39
40 65 31
5 40 127
10 40 64
DR 16 40 39
5 120-250 120 F14 F16 G172 52 120
50 25 40 25
32 40 21
40 40 16
5 40 127
10 40 64
DR 16 40 39
200-500 200 F14 F16 G1/2 52 160
500 25 40 25
32 40 21
40 40 16
5 40 117
DR 10 40 66
10002 " o - s00-1000 | 500 F16 - G3 65 190
25 40 9

1) Fur Form B, B1, B2, C ist MaR d5 zu beachten.

2) Max. Einschaltdauer 10 %, max. Schaltungen pro Std. 300 (¢/h)
3) Ohne steuerungsbedingte Signallaufzeiten.

4) Auf Anfrage

Prozentuale Einschaltdauer (% ED) als Funktion der Schaltungen pro Stunde (c/h) in Abhangigkeit von Typ und Ab-
triebsdrehzahl (nab), gultig fir Temperaturen bis max. 60 °C.

%ED

%ED

300 600 900 1200 ch

‘R 30 Befriebsart: $4
.R 59

Al Mab=5
% 10 25mp,
251 4]

o~
Dmi 1

201 Lo~ 15
3
il N

0w @ w  ww o
D..R 60 Betriebsart: 54
%ED
35+
30+ Job=5 25 min'!
254 %
20+
154
104
51
0 - . - -
0 300 600 900 1200 ch
D..R120 Befriebsart:  S4
%ED
35+
30+
254
201+ Qps 5 %
154 ~SNih -1
104 Zo~ 0.,
5| ~Lmip -1
0 - - - -
0 300 600 900 1200 ch
D..R 250 Betriebsart: 54
%ED
35
30+
25+
20+ Zoss
ol n%/nr
10+ =0 2
| \*32, WOy
in
0 - : - -
0 300 600 900 1200 ch
D...R 600 Betriebsart: 54

1



Motordaten

DREHANTRIEBE D

Motor (400 V / 3ph /50 Hz, 480 V / 3ph / 60 Hz)

Antriebs- Abtriebsw—y Max. Dreh- Motortyp l‘\lenn—2 Dreh- Nenn- Belastungsdaten cos phi
o drehzahl” moment leistung? zahl 50 % 100 %
[1/min] [Nm] P, (kW] [1/min] lS;r?TX‘]) Strom?
5 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 04 04 15 0.66
10 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 04 0.4 15 0.66
16 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 05 15 0.66
$2-15 min
25 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 05 07 15 0.66
§ 32 » TM4.01013 034 2.840 1.10 1.1 1.1 48 0.62
40 TM4.0106 0.25 1.360 1.10 1.0 1.1 27 065
50 T™M4.01013 034 2.840 1.10 1.0 12 48 0.62
80 TM4.01013 034 2.840 1.10 14 1.8 48 0.62
$2-10 min 120 T™4.01013 034 2.840 1.10 14 20 48 062
160 T™4.01014 075 2.800 2.00 20 25 10.0 0.70
5 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 05 1.5 0.66
10 TM4.0105 0.12 1.360 053 04 06 15 066
16 TM4.0106 0.25 1.360 1.10 09 1.0 27 0.65
$2-15 min
25 TM4.0106 0.25 1.390 1.10 09 1.2 27 0.65
g 32 o T™4.01013 034 2.840 1.10 11 14 48 062
40 TM4.0107 0.40 1.390 1.50 14 1.8 5.1 0.63
50 T™4.01014 075 2.800 2.00 18 22 10,0 0.70
80 T™4.01014 075 2.800 2.00 2.1 29 10.0 0.70
$2-10 min
120 T™4.01014 0.75 2.800 2.00 2.1 3.2 10.0 0.70
160 T™M4.01014 0.75 2.800 2.00 25 41 10.0 0.70
5 T™1.01005 0.12 1.360 0.57 06 07 15 0.62
10 TM1.01000 0.21 2.670 0.65 07 09 23 076
16 T™1.01001 0.42 2.700 1.15 1.0 13 46 0.81
25 T™1.01006 0.18 1.320 076 0.8 12 2.0 0.64
b 60 32 o T™1.01001 0.42 2.700 115 1.0 13 46 0.81
5215 min 40 TM1.01007 034 1310 130 12 18 35 0.63
50 T™1.01001 0.42 2.700 115 14 19 46 0.81
80 T™1.01002 0.90 2.670 230 20 27 9.0 0.80
120 T™1.01002 0.90 2.670 230 27 4.2 9.0 0.80
160 TM1.01002 0.90 2.670 230 238 46 9.0 0.80
5 TM1.01007 034 1310 1.30 1.0 1.2 35 0.63
10 TM1.01001 0.42 2.700 1.15 1.0 1.4 46 0.81
16 TM1.01002 0.90 2670 230 17 21 9.0 0.80
25 TM1.01008 0.56 1325 1.70 15 2.1 57 072
D120 32 . TM1.01002 0.90 2670 230 18 23 9.0 0.80
2B Gty 40 TM1.01009 075 1345 250 23 31 86 062
50 TM1.01002 0.90 2.670 230 2.2 34 9.0 0.80
80 T™1.01003 1.50 2710 3.10 29 44 146 089
120 TM1.01004P 1.60 2.820 3.70 44 6.6 205 0.80
160 TM1.01004P 1.60 2.820 3.70 5.0 8.0 205 0.80




Motordaten

DREHANTRIEBE D

Motor (400 V / 3ph / 50 Hz, 480 V / 3ph / 60 Hz)

Antriebs- Abtriebs-  Max. Dreh- Motortyp Nenn— Dreh- NEE Belastungsdaten Anlauf- cos phi
- drehzahl” moment leistung? zahl strom? 50 % 100 % strom
[1/min] (N P kW] [1/min] I, [A) f:om I?ZOTAS] I, [A]
5 TM1.01007 034 1310 130 1 18 35 063
10 TM1.01008 056 1325 170 14 19 57 072
16 TM1.01008 056 1325 170 17 25 5.7 0.72
o sz15mn 25 o TM1.01009 0.75 1345 2.50 25 41 86 0.62
o 32 TM1.01003 150 2710 3.10 24 40 146 089
40 TM1.01010 0.80 1390 3.60 36 6.0 12 050
50 TM1.01003 150 2.710 3.10 35 66 146 0.89
10 mn 80 TM1.01004 160 2820 3.70 53 96 205 0.80
120 200 TM1.01004P 1.60 2820 370 o o 205 0.80
5 TM1.01008 0.56 1325 1.70 12 16 57 072
$2-15 min 10 TM1.01002 0.90 2670 230 16 25 90 0.80
16 TM1.01003 150 2.710 3.10 18 3.0 14.6 0.89
o 25 TM1.01009 0.75 1345 250 22 35 86 0.62
ol sz10mn 32 TM1.01003 150 2710 310 22 43 146 0.89
$2-15 min 40 0 TM2.01079 2.00 1.440 4.80 40 63 25.0 077
50 TM1.01003 150 2710 3.10 27 6.1 146 0.89
$2-10 min 80 TM1.01004 1.60 2820 370 44 10.1 205 0.80
120 TM2.01075 4.00 2.900 9.00 7.8 17.6 57.0 0.80
160 TM2.01076 6.00 2870 13.90 9.9 19.9 76.0 0.78
5 TM1.01009 0.75 1345 250 2.1 27 86 062
10 TM1.01003 150 2710 310 20 39 146 0.89
16 TM1.01004 160 2.820 3.70 32 5.8 205 0.80
25 TM2.01079 2.00 1.440 480 44 83 250 077
3 TM2.01075 4.00 2.900 9.00 5.0 96 57.0 0.80
szl?wf)orgm 40 500 TM2.01081 450 1435 11.10 7.4 1.7 57.0 077
50 TM2.01075 4.00 2.900 9.00 6.2 145 57.0 0.80
80 TM2.01076 6.00 2870 13.90 106 227 76.0 078
120 TM2.01078 8.50 2875 18.70 14.4 316 112.0 082
160 TM2.01078 8.50 2875 18.70 16.3 377 1120 0.82
200 T82.01076 6.00 2870 13.90 o 0 76.0 078
5 TM1.01010 0.80 1390 3.60 o o 1.2 050
10 TM1.01004 1.60 2820 370 36 72 205 0.80
16 TM2.01075 4.00 2.900 9.00 6.5 143 57.0 0.80
25 TM2.01081 450 1435 11.10 86 16.9 57.0 077
32 TM2.01075 4.00 2.900 9.00 8.1 218 57.0 0.80
D 1000 ey
210 min 40 TM2.01082 6.00 1.420 15.10 12.4 249 64.0 073
50 TM2.01076 6.00 2870 13.90 118 302 76.0 0.78
80 TM2.01078 8.50 2875 1870 18.4 46.1 112.0 082
120 T82.01082 6.00 1.420 15.10 133 273 64.0 073
160 T82.01078 8.50 2875 18.70 17.7 409 112.0 082
200 800 T82.01078 8.50 2875 18.70 220 36.0 112.0 0.82
20 RUF100L/40K 2.50 1.460 6.50 o o 35.0 077
40 RUF112/4K 5.00 1.420 11.50 o 0 520 0.81
b 2000 80 o0 RUF112M/20KS 7.50 2.900 16.50 5 o 75.0 0385
52715 min 120 RUF132M/20KS 14.00 2.900 2650 o o 170.0 087
160 RUF132M/20KS 14.00 2.900 2650 o 0 170.0 087
200 RUF160L/2K 22.00 2.900 41.00 o o 3120 090

! Abtriebsdrehzahl: Erhdhung um Faktor 1,2 bei 60 Hz

? Nennleistung P; mechanische Leistung an der Motorwelle (Typenschildangabe); Erhohung um Faktor 1,2 bei 60 Hz

» Nennstrom | ; Nennstrom des Motors (Typenschildangabe)

4 50 9% Strom |
100 % Strom |
9 Auf Anfrage

50%”

; Strom bei 100 % des maximal einstallbaren Drehmomentes

100%”

Strom bei 50 % des maximal einstallbaren Drehmomentes
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Motordaten

DREHANTRIEBE FUR DEN REGELBETRIEB DR

Motor (400 V / 3ph / 50 Hz, 480 V / 3ph / 60 Hz)

- Abtriebs-  Max. Dreh- Motortyp Nenn- Dreh- Nenn- Belastungsdaten Anlauf- cos phi
) i vil 3)
typ drehzahl moment leistung zahl strom 50 % 100 % strom
. . Strom? Strom?
[1/min] [Nm] P, [kW] [1/min] I [A] I, [A] | A Iy [A]
5 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 0.4 15 0.66
10 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 0.4 15 0.66
16 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 0.5 1.5 0.66
DR 30 30
25 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.5 0.7 1.5 0.66
32 TM4.01013 0.34 2.840 1.10 1.1 1.1 48 0.62
40 TM4.0106 0.25 1.360 1.10 1.0 1.1 2.7 0.65
5 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 0.5 1.5 0.66
10 TM4.0105 0.12 1.360 0.53 0.4 0.6 1.5 0.66
16 TM4.0106 0.25 1.360 1.10 0.9 1.0 2.7 0.65
DR 59 60
25 TM4.0106 0.25 1.390 1.10 0.9 1.2 2.7 0.65
32 TM4.01013 0.34 2.840 1.10 1.1 1.1 4.8 0.62
40 TM4.0107 0.40 1.390 1.50 1.4 1.8 5.1 0.63
5 TM1.01005 0.12 1.360 0.57 0.6 0.7 15 0.62
10 TM1.01000 0.21 2.670 0.65 0.7 0.9 2.3 0.76
DR 60 16 o TM1.01001 0.42 2.700 1.15 1.0 13 46 0.81
25 TM1.01006 0.18 1.320 0.76 0.8 1.2 2.0 0.64
32 TM1.01001 0.42 2.700 1.15 1.0 13 46 0.81
40 TM1.01007 0.34 1310 1.30 1.2 1.8 3.5 0.63
5 TM1.01007 0.34 1.310 1.30 1.0 1.2 3.5 0.63
10 TM1.01001 0.42 2.700 1.15 1.0 1.4 4.6 0.81
16 TM1.01002 0.90 2.670 2.30 1.7 2.1 9.0 0.80
DR 120 120
25 TM1.01008 0.56 1.325 1.70 1.5 2.1 5.7 0.72
32 TM1.01002 0.90 2.670 230 1.8 23 9.0 0.80
40 TM1.01009 0.75 1.345 2.50 2.3 3.1 8.6 0.62
5 TM1.01008 0.56 1325 1.70 1.2 16 5.7 0.72
10 TM1.01002 0.90 2.670 2.30 16 25 9.0 0.80
16 TM1.01003 1.50 2.710 3.10 1.8 3.0 14.6 0.89
DiM R 250 250
25 TM1.01009 0.75 1.345 2.50 2.2 35 8.6 0.62
32 TM1.01003 1.50 2.710 3.10 22 43 14.6 0.89
40 TMR2.01079 2.00 1.440 4.80 4.0 6.3 25.0 0.77
5 TM1.01009 0.75 1.345 2.50 2.1 2.7 8.6 0.62
10 TM1.01003 1.50 2.710 3.10 2.0 3.9 14.6 0.89
16 TM1.01004 1.60 2.820 3.70 32 5.8 20.5 0.80
DR 500 500
25 TMR2.01079 2.00 1.440 4.80 44 83 25.0 0.77
32 TMR2.01075 4.00 2.900 9.00 5.0 9.6 57.0 0.80
40 TMR2.01081 450 1.435 11.10 7.4 11.7 57.0 0.77
5 TMR2.01079 2.00 1.440 4.80 3.1 7.2 25.0 0.77
10 TMR2.01080 3.00 1.420 8.10 6.0 7.9 40.0 0.71
DR 1000 1000
16 TMR2.01082 6.00 1.420 15.10 7.6 13.7 100.0 0.73
25 TMR2.01082 6.00 1.420 15.10 10.4 15.8 100.0 0.73

" Abtriebsdrehzahl: Erhdhung um Faktor 1,2 bei 60 Hz

2 Nennleistung P, mechanische Leistung an der Motorwelle (Typenschildangabe); Erh6hung um Faktor 1,2 bei 60 Hz
3 Nennstrom I, Nennstrom des Motors (Typenschildangabe)

4 50 % Strom l50, StrOmM bei 50 % des maximal einstallbaren Drehmomentes

%100 % Strom |, - Strom bei 100 % des maximal einstallbaren Drehmomentes

100%"



Technische Daten

SCHWENKANTRIEBE DP
SCHWENKANTRIEB FUR DEN REGELBETRIEB DPR

max.
Drehmoment- . maoglicher max.
e e Drehmoment- . Abtriebs- 9 . .
Stellzeit fir Stellzeit fir . einstell- Max. Regel- Bohrungs- Schllsselweite . .
. o o einstell- ) . flansch nach ) Betriebsart Betriebsart
Antriebstyp 90° x [sec] 90° x[sec] . bereich bei moment durchmesser far .
bereich . DIN EN ISO . . S2-...[min]  S4-... [%ED]
50 Hz 60 Hz (Nm] Regelantrieben [Nm] 5211 far Innenvierkant
[Nm] Steckbuchse @ [mm]
[mm]
FO5
DP(R) 75 25-75 37.5-75 37,5 FO7 28 22 15 25
F10*
FO5
DP(R) 150 50-150 75-150 75 FO7 28 22 15 25
F10*
8,16, 24, 34 7,13, 20, 28
DP(R) 299 125-300 150-300 150 ;%7* 28 22 15 25
DP(R) 300 125-300 150-300 150 FF1120' 38 30 15 25
F10
DP(R) 450 250-450 225-450 225 F1a 38 30 15 25
DP(R) 600 200-600 300-600 300 FF11 j* 50 36 15 25
8,16,32,48,67 | 7,13,26,40,56
DP(R) 900 500-900 450-900 450 FF1142* 50 36 15 25
DP(R) 1200 500-1200 600-1200 600 i) 60 46 15 25
7,18,36, F16*
6,15,30,46,63
55,75 F14
DP(R) 1800 1000-1800 900-1800 900 ot 60 46 15 25

) Auf besondere Bestellung
“Inicht als Regelantrieb lieferbar
Die in der DIN EN ISO 5211 angefiihrten Drehmomente diirfen nicht tGiberschritten werden.

Fiir héhere Drehmomente bitte separate Informationen anfordern.




Motordaten

SCHWENKANTRIEBE DP
SCHWENKANTRIEBE FUR DEN REGELBETRIEB DPR

Antriebst S;e(\)lfe;t?sr;g]r St;l(l;e)i(t[esr;;[]r Nennleistung Nennleistung Nennstrom? Anlaufstrom cos ohi Eta [9%]
yp 50 1 0 ks 50 Hz" [KW] 60 Hz" [KW] [A] [A] P
8 7 0.04 0.05 0.18 0.51 0.81 39
DP (R) 75 16 13 0.04 0.05 0.18 0.51 0.81 39
24 20 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
34 28 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
DP (R) 150 16 13 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
24 20 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
34 28 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
DP (R) 299 16 13 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
24 20 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
34 28 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
DP (R) 300 16 13 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
24 20 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
34 28 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 0.25 0.30 1.10 2.70 0.65 50
16 13 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
DP (R) 450
24 20 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
34 28 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 034 0.41 1.10 4.80 0.62 59
16 13 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
DP (R) 600 32 26 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
48 40 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
67 56 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
8 7 0.34 0.41 1.10 4.80 0.62 59
- 16 13 0.25 0.30 1.10 2.70 0.65 50
32 26 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
48 40 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
67 56 0.08 0.10 0.61 0.98 0.55 43
7 6 034 0.41 1.10 4.80 0.62 59
0 () 1200 18 15 034 0.41 1.10 4.80 0.62 59
36 30 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
55 46 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
75 63 0.12 0.14 053 1.50 0.66 50
7 6 0.75 0.90 2.00 10.00 0.70 59
18 15 0.34 0.41 1.10 4.80 0.62 59
DP (R) 1800 36 30 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50
55 46 0.10 0.12 0.49 1.24 0.57 56
75 63 0.12 0.14 0.53 1.50 0.66 50

Die aufgeflihrten Motordaten beziehen sich auf 400 V/3 ph/50 Hz und 480 V/3 ph/60 Hz.

" Nennleistung P,; mechanische Leistung an der Motorwelle (Typenschildangabe)
2 Nennstrom |; Nennstrom des Motors (Typenschildangabe)
3 Stellzeit fur 90°; kein Regelbetrieb vorhanden
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Malsbilder Antriebe

SCHWENKANTRIEB DP
SCHWENKANTRIEB FUR DEN REGELBETRIEB DPR

Antrieb DP. DP R Models 75/150/299 300/450 600/900 120071800
Gewicht (kg) 27 29 35 40
Male (mm)
d2 @170 @170 @170 @170
D1 160 160 250 250
D2 Max. 125 125 125 125
H1 Max. 280 280 280 280
H2 150 150 150 150
H3 113.5 131 175 215
H4 49 49 49 49
L1 117 117 117 17
L2 201 201 201 201
L3 max 503 503 503 503
L4 233 233 233 233
L5 80 80 80 80
T 45 45 45 45
T2 179 179 179 179
T3 97.5 97.5 97.5 97.5
T4 305 305 305 305
5 153 153 153 153
DP(R) 75/150/299 von DP(R) 300
Ausbauhodhe @ b2max, Ausbauhdhe @ b2max.
wn wn
g 8
o~ o
S S
] ‘ % ~ X
o© < > ©
S ( g S E
L = i ofE -
S s <
T s 5
—= T
2 90° Schwenkwinkel
+ 15° einstellbar
m
T 90° Schwenkwinkel
+ 15° einstellbar
60 L3
L2
L1
Ausbauhodhe
s
< Hl 1 v i)
= .
] 2] o
] i j*
|
L4 L5

Stellungsanzeige




Malsbilder Antriebe

SCHWENKANTRIEBE DP
SCHWENKANTRIEB FUR DEN REGELBETRIEB DPR

q

Antrieb DP. DP R Models 75/150/299 300/450 600/900 1200/1800
Weight (kg) 27 29 35 40
Dimensionen (mm)
d2 @170 @170 @170 @170
D1 160 160 250 250
D2 Max. 125 125 125 125
H1 Max. 280 280 280 280
H2 150 150 150 150
H3 113.5 131 175 215
H4 49 49 49 49
L1 117 117 17 117
L2 201 201 201 201
L3 max 503 503 503 503
L4 233 233 233 233
L5 80 80 80 80
T 45 45 45 45
2 179 179 179 179
T3 97.5 97.5 97.5 97.5
T4 305 305 305 305
T5 153 153 153 153
DP(R) 75/150/299 Ex von DP(R) 300 Ex
@D2max @D2max
Ausbauhohe Ausbauhohe
S | i R /| 1
| [ g | u W\ 2
|l H e
g N B Eq N
| % o é o % = é
S ! i ham S I —— =
| FLULF% I _ N T Fw: ’_% - _ N Es
— T = Q| « - Qf «
T T
et 90° Schwenkwinkel 1 /‘\ \‘\ N
+15° einstellbar o ———
90° Schwenkwinkel
+15° einstellbar
140 Ausbauhohe 3
L2
‘ L1 L5
< ‘ [
3 -— 41—+ 2|
L
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Anschlussmalse

SCHWENKANTRIEBE DP
SCHWENKANTRIEB FUR DEN REGELBETRIEB DPR

q

Antrieb DP(R) 75/150/299 3007450 600/900 1200/1800
GroRe DIN
EN ISO FO5 FO7 F10 F10 F12 F12 F14 F14 F16
5211
Dimensions (mm)
d1 90 90 125 125 150 150 175 175 210
d2f® 35 55 70 70 85 85 100 100 130
d3 50 70 102 102 125 125 140 140 165
d4 M6 M8 M10 M10 M12 M12 M16 M16 M20
d5 16 16 22 22
dé 11 11 14 18
h* 2.5 2.5 2.5 2.5
h1 12 12 16 16
h2 110 130 170 180
Einschraubtiefe d4 12 15 16 18 19 22 25 29 32
Lmax 40 66 50 82 61 102 75 127
16 10 10 16 19
18 20 20 26 26
19 80 80 90 100
110 40 40 45 50
111 25 25 30 35
112 120 120 135 150
113 80 80 110 110
114 150 150 190 225
r1 150 150 150 150
r2 200 200 200 200
3 250 250

Langeneinheit: mm

" Aufma@ fiir Zentrierung, nicht standardmaBig enthalten. Der Zentrierring ist ein separates Bauteil und kann als Option bestellt werden

DIREKTAUFBAU
DP 75/150/299

d2 «

von DP 300

d2 «

d3

di

L max.

7

FUSS UND HEBEL

Kegel 110

ri

r3

hi
h2

111

ias]

bdé6

i

x|

Detail X Ll
> 4

1 b 4

®

90°
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Antriebsformen

Bohrung nach 1SO 5211
mit Nut nach DIN 6885-1 4|~ 3
/ T
V1% ! ﬂ
\ Detail X
Detail X
‘ _
1,5xd9 8 AR - ,g
Y
-
\TL/
t
|
Innenvierkant |
nach 1SO 5211 b =
| ©
‘ — -
\
|
Innenzweiflach (Form H) |
nach 150 5211 5 2

L6

Montageposition der Kupplung

1) Mafe abhangig von @ d7, siehe DIN 6885-1
2) Empfohlene Grof3e nach 1SO 5211

3) Gewinde mit Gewindestift

4) Nach DIN 79

5) Nach DIN 475

20

MaRe DP... 75/150 DP... 299 DP 300/450 DP... 600/900 DP... 1200/1800
150 5211 FO5 FO7 FO7 F10 F10 F12 F12 F14 F14 F16
@D 41.75 41.75 51.75 67.6 81.6
bJs9 6 6 8 10 14

@ d7 H8? 18 22 28 36 48

@ d7 max. 28 28 38 50 60

ER M5 M5 M6 M6 M6

L4 35 35 45 75 55 95 65 | 115
52 8 8 10 10 10

M 20 20 30 40 47 | 40
tv 20.8 24.8 313 393 51.8

Male DP... 75/150 DP... 299 DP 300/450 DPiM 600/900 DPiM 1200/1800

ISO 5211 FO5 FO7 FO7 F10 F10 F12 F12 F14 F14 F16
@D 4175 41.75 51.75 67.6 816

@ dg min.? 18.1 222 282 36.2 482

@ d8 max. 282 28.2 4029 482 60.2

L4 35 35 60 45 75 55 95 65 | 115
16 min. 30 30 30 30 40

M 20 20 30 40 7 |
SH112 14 17 22 27 36

s H11 max. 22 22 304 36 46

MaRe DP.. 75/150 DP.. 299 DP 300/450  DPiM 600/900  DPiM 1200/1800
15O 5211 FO5 FO7 FO7  F10  F10  F12 F12 F14 F14 Fi6
@D 41.75 41.75 51.75 67.6 81.6
2 d8 min.? 18.1 222 28.2 36.2 482
@ d8 max. 28.2 28.2 36.2 48.2 (489) 60.2
4 35 35 60 45 75 55 95 65 | s
16 min. 25 25 25 30 40
M 20 20 30 40 7 |
SHI1? 14 17 22 27 36
sH11 max. 22 22 27 36 (419) 46
X max. 3 4 8
Y max. 2 5 10 10

|

-







Elektrische Steuerbausteine

1NO 1NC Wechsler” 1NO INC
TNO TNC
M| 1 | T
Grundbestu- Schalter flr Rechtslauf D_E1 DR+1 1
ckung Schalter fur Linkslauf DL2 DL21
Wegschalter fur Rechtslauf W_51 WT 1
Wegschalter fur Linkslauf W2 WL21
Blinkerschalter BL
zusatzliche Wegschalter fur beliebige W51
Wegschalter- Zwischenstellungen W+é1
bestlickung
Ortssteuerstelle Wahlschalter Ort-O-Fern
(in allen Stellungen abschliefSbar)
Steuerschalter Auf-Stop-Zu

Ferngeber Einfach-Widerstandsferngeber
R=100 Q, 220 Q, 500 Q, 1000 Q

Elektronischer Stellungsgeber 4...20 mA
2-wire-system?

Elektronischer Stellungsgeber 0/4...20 mA
3-wire-system?)

Elektronischer Stellungsgeber 0/4...20 mA
4-wire-system?)

Heizung Heizung P = 10 W
Grundbestlickung KD 102 1) Sonderausflihrungen, hierfur sind spezielle Anschlussplane erforderlich.
I Optionen zu KD 102 2) In Ex-Ausfuhrung nicht méglich.
3) In Ex-Ausflhrung P=6 W.
)

4) Bei Ex-Ausfuhrung eigensichere Speisung 12...22,5 V.

AnschlussplanschlUssel

Anschlussplan KD 102-8033-64

Anschlussplan KD—-|_

Grundbestlickung 102
Elektron. Stellungsgeber, Heizung, Ortssteuerstelle und 2 zusatzliche Wegschalter
Motoranschluss MSP 64
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Elektrische und mechanische Steuerbausteine

Legend
DR1, DR11 Drehmoment-Schalter fur ZU-Richtung
(Rechtslauf)
DL2 DL21 Drehmoment-Schalter fir AUF-Richtung ELEKTRISCHE UND MECHANISCHE STEUERBAUSTEINE IM DREHMO-ANTRIEB
(Linkslauf)
WR1, WR11  Wegschalter fur ZU-Richtung
(Rechtslauf)
WL2, WL21  Wegschalter fur AUF-Richtung brehmoment: Wegabhangiges Schalten und Signalisieren Ortssteuer-
Linkslauf) abhaniges stelle
(Lin Schalten
W5-W6 Wegschalter fur
W51, Wé1 Zwischenstellungen Pr—
BL Blinker A Untersetzungs-
B1 Einfach-Widerstandsferngeber getriebe
B3 Doppel-Widerstandsferngeber |
S1 Wahlschalter Ort-O-Fern . Nockenschalt- Bl
S2 Steuerschalter Auf-Stop-Zu B Zeie getriebe
E1 Heizung
SA mech. Stellungsanzeige I I I N
DR 1 DR 11 W5 W51 s1
oL2 [ [pL21 w6 || |we1 B1 83 52
A h lane
KLEMMENPLAN KD 102-...-... Variationsmaoglichkeiten
Grundbestickung und Variationen
DR1 DL2 WR1 wL2 BL B3 E1
] ] ] U
5000 / 8000 @jﬁ iy S o S H ﬂ
24V
[112]3T4] TsTel718] ToTofitfo] Tia[4nsfel [7[ie] [19f0f212[23R4[=]
DR1 DL2 WR1 wL2 BL B3 E1 S.g S1 385 S2
] U ] i
5004 / 8004 i i O O O +9 _u -
24V
[11213741 [sTel7[8[ ToTtofit[12[ [ia[t4fis[16] [i7[18] [19[0[21[22[23[24] [25[26[27]26] [20[30[31[32] [33[34[35[36] [37[3e[30[a0fai[42[a3] [a4[as] [a6] [ [a7] [a8[=
DR1 DL2 WR1 wL2 BL B3 3] W5 W6
i ] ]
H T4 -
|24V
[172]3T4] T5]6[78] Totoft1fi2] Tr3[14fisTie[ [i7[18] [19[20[21fo2[23[24] [25[o6fo7lo6] [29[30fa1[32] |3a[34[a5[a6] [a7]38[3alaofat[a2[4a] [aafas] J4e] | Ja7] J4s]=.

5033 /8033 Dmr_ bL2 WR WL2 BL B85 E w5 W6 5
e ol K S =S Ll i

1123141 [s[e7]8[ [ofioftt[t2[ Trafiafis[1e] [17[18] [19[20[21[22[23[4] [25[e6[27]28] [29[c0[31[32] [3a[a435]36] [37[3ecol4olatfazl4a] Ja[as] [as] | [47] [48[=
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Anschlussplane

KLEMMENPLAN KD 98-...-... Variationsmoglichkeiten

Grundbestlickung mit Tandemweg- und Tandemdrehmomentschalter und Variationen

DR11 DL21 WRT wL21 BL B3 E1 DR11 DL21 WR11 WL21
5000/8000 | mA ] mFAT] o | oFH ] o i\ B
xi1[1[2]314] [5[6]7[8] [oftofit[s2[ Ti3[1afishe] [i7fie] |1;j;_o|_2,1|22|23|24| 25]26[27o8] [20[30[3132] [33[34[35[36] [37[38[30[40[41[42[4s] [a4[as] [46] | [a7] [48[
DR11 DL21 WRTl wL21 BL B3 E1 DR11 DL21 WRT wL21 S,z S 385 S2
5004 /8004 | B ] Ejﬁ'_ O:H_ ofH | o = T] jﬁ'_ jﬁ'_ -jﬁ'_ :H_ M
EREE
T112]3]4] Js[6]7]8] ToTio[1[12] Ti3f14fisfie] [i7[ig] 11;2021 2223[24] [25[26[27]28] [2of0[31[32] [33[34[a5[a6] [37[ag[3ol4ofat[42[aa] [4a[45] ae] [ [a7] Jas[+

DR11 DL21 WRM wL21 BL B3 E1 DR11 DL21 WR11 wL21 W5 Wé

worses VA | = | T ) < =2 [V TP ] T o]

[112]3T4] [sTe[7T8] Tofrolt1lre] Tr3[iafisfie[ [17[ie] [io]20p1[22f23]2425]2627 2829 303 13233345 3613 7]38la0l0] 1faz[asfaa] [asfaefarfas]=

Anschlussplane

KLEMMENPLAN KD 100-...-... Variationsmaoglichkeiten

Grundbestiickung mit Tandemwegschalter und Variationen

DR1 DL2 WR11 wL21 BL B3 E1 WRTM1 wL21
L ] ] ™ ] ]

5000 / 8000 Iy 0y O O O

i

24V|

[1]2]3T4] T5]6T7T8] ToTioft1[12[ Ti3[r4ftsfie] [17[18] [19[20f1[22[23[24] [25[26]27[28[23[30[31[32[a3[34[5[36[37[38[30[4cla [a2[as[aaas] [a6] | 47| l48[=

DR1 DL2 WR11 wL21 BL
5004 /8004 | mBPA | mEAT] o] o] o

=]
[

Ef WRM w21 .z S z8; %2
:H_ jﬁ,_ \IL'_—|

[1]2]3T4] T5]6T7I8] ToTioft1[12[ Ti3[r4fts[ie] [17[18] [19[20f21[22[23[24] [25[26]2728]293031[32[a3[34[e5 36 [a7[38[30[4cla [42[as[aa[as] [a6] | [47] [48]=

+
+

i

DR DL2 WR11 we21 BL B3 E w5 we WR1T wL2t
T ™ T ] ™ 7
5030/ 8030 m i ol o o o ol

]+

il

loav

[1121374] [sT6[7]8] [oftofit[2] Ttafiafisfie] [i7[1e] [19f20[21[22f23[4] [25]26]27]26] [29[a0p31[a2a3a4[35]36[37[ae[aoa0fa [42[4alaafas] 6] | [47] Jas[=

DR1 DL2 WR11 wLa1 BL B3 E1 w5 We WRM weL21 S,z S1 3585 S2

5033/8033 | pa ] @] o o] o o o Vimm

[2]3[4] Ts]e[7[8] Jofto[t1[12[ Tisfiafisfie[ [17[18] [1af2ofo1f22[23[24] [25[2627fos] [29fa031[32[33[34[5[6[37 3830404 42 aa[aa[as] Ja6] | [a7] 48[
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Motoranschlussplane

Elektrischer Anschlussraum KD 98-...-... und Variationsmoglichkeiten
-ll
MIT THERMOSCHALTER MIT KALTLEITER

VERDRAHTUNG AUF KLEMMENLEISTE"

M 3 M 3 ~ T - Schraubanschluss maximal
: 4.0 mm? Normalausfihrung
] 4.0 mm?: Ex-Ausfihrung
L] - Spannungsbereich X2: bis 690 V lieferbar
- Kabeleinfiihrungen?
vovow 2 Gruppen je 2 x Pg 29 und 1 x Pg 13.5

‘ X2 ‘ ‘W‘#‘ ‘ X2 ‘ 2‘3 ‘ U‘V‘W‘%‘ g(;igupsvvichXI\/BZxLSanmxl\/I20><1.5
MSP 01 MSP 16 Auslieferung mit Blindverschraubung

Optionen auf Anfrage

VERDRAHTUNG AUF
KOMPAKTSTECKVERBINDER

M3~ L M3~ L - XK: Kafigzugfederanschluss max. 6 mm’
FI-F3 0\ ° F1-F3 1\ ° - XK: Schraubanschluss max. 2.5 mm’
Spannungsbereich XK: 690 V/25 A
5} - Kabeleinfuhrungen
1xM32x1.5 1xM25x1.5and 1 xM20x 1.5
Auslieferung mit Blindverschraubung

[ XK [ag]s0] [ui]valwi[+ | XK [a9]s0] [ur]vilwi]+] Optionen auf Anfrage
RT RK

VERDRAHTUNG AUF

M 3 M 3 KOMPAKTSTECKVERBINDER
- X2: Schraubanschluss max. 6 mm’ s
- X1: Schraubanschluss max. 2.5 mm
" - Spannungsbereich X2: 500 V /35 A
- Kabeleinfihrungen

2xPg29und 1xPg13.5

L oder
‘X2‘2‘3‘U‘V‘W ‘XZ‘Z‘ES‘U‘\/‘W‘ ‘ 2xM32x15and 1 xM20x 1.5
Auslieferung mit Blindverschraubung
MSP 02 MSP 17 2 Optionen auf Anfrage

VERDRAHTUNG AUF
KOMPAKTSTECKVERBINDER

- X2: Kéfigzugfederanschluss max. 2.5 mm?2
[—~ ] - X1: Schraubanschluss max. 2.5 mm?
L] L] - Spannungsbereich X2: 750V /16 A
- Kabeleinfihrungen

uovow v v ow 2xPg29and 1xPg13.5

& 2|4felslofm]sf1s]~] ¢
‘XZ ‘2‘4‘6‘8‘9‘”‘13‘15"‘ ‘XZ ‘ 61819 11[13]15] = 2xM32x1.5and 1 xM20x 1.5
Auslieferung mit Blindverschraubung

MSP 03 2 MSP 24 % Optionen auf Anfrage
ANMERKUNGEN
MOTOR HINWEIS 2 Hinweis 4
Der Motor (Standard-Topfmotor) ist werksseitig in ~ Betrieb im Ex-Bereich Steckverbinder durfen nicht unter Spannung
Sternschaltung verdrahtet. Andere Motorausfuh- - Bei Ex-Motoren mit Kaltleiterfuhlern muss bauseits gesteckt oder getrennt werden.
rungen und Anschlisse (MSP) in Sonderausfiihrung ein entsprechendes PTB-gepruftes Kaltleiter-Aus- ’
sind méglich. |6se-gerat verwendet werden. ) Immer bei Antrieben in Ex-Ausfihrung.

- Bei Ex-Motoren mit Thermoschaltern ist der Motor Ansonsten als Sonderausfihrung auf besondere

F1-F3 zusatzlich durch ein thermisches Uberstromrelais Bestellung.

Motorschutz durch Temperaturwachter zu schiitzen (bauseits). ) Weitere Ausfilh ¢ Anf
(Thermoschalter): MSPO1, RT, MSP02, MSPO3 ) Weitere Ausfuhrungen auf Anfrage.

) o HINWEIS 3
Option: Kaltleiterfhler: MSP 16, RK, MSP17, M5P24 Motorschutz durch Kaltleiterfuhler °) Allter Auslieferungsstandard bis 12/94
- Kaltleiter ausgefthrt nach DIN 44082 (weiterhin erhaltlich).
HlNWE‘S_W . ) ) - Prifspannung 2.5V DC
Zum Erreichen einer sicheren elektrischen Trennung  _ Betrieb nur Uber handelsiibliche Kaltleiter-
nach EN 50178 sind bauseits entsprechende Schal- Ausldsegerite

tungsmafnahmen zu treffen.
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Elektronischer Stellungsgeber

Stellungsgeber fur DREHMO Antriebe

ANWENDUNG

Der elektronische Messverstarker EM 5.004/EM
5.005 formt mit Hilfe eines Prazisions- Leitplas-
tikpotentiometers mit Schutzart IP 65 als Geber
die mechanischen Gréf3en Weg bzw. Drehwinkel
linear in ein eingepragtes Gleichstromsignal um.
An einem Anzeigeinstrument mit entsprechen-
dem Stromeingang werden Weg oder Stellung
von DREHMO-Antrieben auch Uber lange Lei-
tungen direkt angezeigt bzw. zusatzlich durch
einen Rechner ausgewertet.

AUSFUHRUNGEN

Die elektronischen Stellungsgeber stehen
in zwei Ausfihrungen zur Verfligung:

« Normalausfuhrung Typ EM 5.004

+ (EX)-Ausfuhrung Typ EM 5.005

Das Verstarkungspotentiometer ermdéglicht die
Einstellung des Stellweges von 45 % ...100 %
entsprechend einem Strom von 20 mA. Eine
Umkehrung der Strom-Wegkennlinie kann durch
Tauschen der Anschlisse 1 und 2 bei Typ EM
5.004 bzw. 1 und 3 bei EM 5.005 vorgenom-
men werden.

Normalausfiihrung Typ EM 5.004

Bei den elektronischen Stellungsgebern in (EX)-
Ausfihrung (Typ EM 5.005) sind die jeweils
gultigen Bestimmungen fur die Errichtung ei-
gensicherer Stromkreise unbedingt zu beachten
(DIN EN 60079-14/VDE 0165 Teil 1).

EX-Ausflhrung Typ EM 5.005

EM5.004

24V (17..30V)

<
£
o
N
S
S

4..20 mA

EM5.005
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Elektronischer Stellungsgeber

Technische Werte

Ol @3 &3

Schleifer Edelmetall, Edelmetall, Edelmetall, Edelmetall,
durchdrehend durchdrehend durchdrehend durchdrehend

Messbereich 293° 293° 293° 293°

Ausgangsstrom 4..20 mA 0,1...20 mA/4..20 mA 0,1...20 mA/4...20 mA 4..20 mA

max. Eingangsstrom 29 mA+£25mA 29 mA+£25mA 29 mA £ 2.5mA 23 mA+1.5mA
bei Uberschreitung der

normierten Wegeinstellung

(Klemme 5 and 6)

max. Leistungswiderstand
zwischen Spannungsquelle
und Klemme 5

Temperaturdrift?) 0.2%/10k 0.2%/10k 0.2%/10k 0.2%/10k

Einfluss bei Anderung der 0.6 %0 /V 0.1 %o /V 0.1 %o /V 0.6 %0 /V
Betriebsspannung’

"Bei 2-Leiter-Technik ist empfehlenswert, die Glattung besser als 1,5 Vss auszufiihren ? bezogen auf Imax = 20 mA
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Elektronischer Stellungsgeber

Anschlusstechnik

NORMALAUSFUHRUNG TYP EM 5.004

2-LEITER-TECHNIK

FIELD CONTROL ROOM

EM 5.004

Supply
voltage

i 4..20mA
:20..100 % position

3-LEITER-TECHNIK

FIELD : CONTROL ROOM
EM 5.004 !
‘ ; S

Supply | Supply
voltage

0..20 mA
4..20 mA
20...100 % position

4-LEITER-TECHNIK

FIELD CONTROL ROOM

EM 5.004

Supply | Supply
voltage

0..20 mA
4..20 mA
20...100 % position

28

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Bei Antrieben, die nach DREHMO s-range-Anschlussplan KD
102-.. verdrahtet sind, ergeben sich folgende Anschlussbilder
fUr einen EM5.004 mit 24 V Versorgung:

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

2-Leiter-Technik

0/4-20mA|

+ B +]_-|
[CEIZE

3-Leiter-Technik

[T
[so21]22

4-Leiter-Technik

I

0/4-20mA|

(LI




Elektronischer Stellungsgeber

EX-AUSFUHRUNG TYP EM 5.005

Zundschutzart fir EM 5.005: EEx ib IIC T4 bis T6 Bei Antrieben, die nach DREHMO s-range-Anschlussplan KD
einsetzbar in Zone 1 102-.. verdrahtet sind, ergeben sich folgende Anschlusshilder
fir einen EM5.004 mit 24 V Versorgung:

FIELD CONTROL ROOM

|
With intrisically safe | ;5005 ;
supply and galvanic i ST
i 6
|
|

separation
P ’ supply 2-Leiter-Technik
s voltage
2 j:
4..20 mA =
40...100 % position

|
|
|
1 i 0/4-20mA|
|
|
|

19|20|21|22

PTB Zertifikat

P PIB PB

Braunschwolg und Borlin Braunschwelg und Berlin Braunschweig und Borlin
) SCHEDULE 1. SUPPLEMENT
accoring to Directive SUSIEC Annex LS
(14) EC-TYPE-EXAMINATION CERTIFICATE PTB 02 ATEX 2132 0 EC-TYPE-EXAMINATION CERTIFICATE PTB 02 ATEX 2132
0] EC-TYPE-EXAMINATION CERTIFICATE
(Translation) (15) Description of equipment (Translation)
@) Equpmentand rooctvo Systoms Inanded orUso n pfer, g
Potenial Exposve Almospheres - Directive SUSIEC i
PTB 02 ATEX 2132 naking € 1126 ExibIiC Tabis T6
@ Equpment Messuring ampifier, type EM 5005 Nanufacturer: DREHMO GrbtH
(5)  Manufacturer: DREHMO GmbH
© Adsrns ‘57482 Wenden, Germany e Addross:  Incustiestrasse 1, 57462 Wenden, Germany
o Output cireuit
sttt Otk

Cescrition ts and modifcations
In the future the measuring ampifier, type EM 5,005 will be operated in an ambint temperature
“c.

) The Pyskalich Tchisch Bundessait. nffed body No, 0102 in secordane i il S f e
ol Distio 4AEC of 25 M 1664, e it i andmnt s eor o comyy v
and consiruc
i eysoms iondd o s I oty oposve Simosshere, ghen . Amnex I 19 tha
Birctve.

the effective inductance Liand capaciance Care negighbly
low

ircul lied standards
© (tominas 1,2 and 9) o, Aoplied standards
N ootac1ssr + A + A2 e so0z0:1994 masimum e lengt 100 m C
(10 1 s st and isoltes o
o o sl v specind i o scnec 1 1 crct, o,
(1) This EC-ype-examination Certicate relses only o the desin, examination and test of the speciied (16) Testreport PTBEx 0222082 Testrepott PTB Ex 07-27270

ement n ccardance lo he Drecive SABIEC, Futhe reqoremen of e Dieciv 99 1o ho

(12) The markingofthe equipment shalnclude the olowing:

s amitinngs
® n26 ExxiblicTabieTs 49 Eamcie ot st e oy e
ZertfzierupgEsidle Explosionsschutz Braunschweig, October 14,2003 met by compliance with the standards mentioned above.
o o
s Zertifiziery Jle Explosionsschutz. Braunschweig, October 14, 2003
(% 7 By ords ANISE; &
S

¢ zm-_wmmv_zmm
e Braunschweig, September 18, 2007

0r.Ing. ¥ ohannsmeyedf
Reglerungsdirektor ing. ¥, Johansmeyerf2*
Regierungsdirekior

sheet 22 Sheet 111

sheet 112
ECpe raanaion Cortfatos it srars v ool o hatrt 5 ek Theconfcwes e cris iy raaraion Catestes it vrtrs 13 ¥l e shl b vt Theconficto ray e cd
e S B P Sttt e o et B
ot i i 058118 By [N oinanidimimiymer N
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Allgemeine Spezitikation, Information
und Produkteigenschatten

Antriebe der Serie DREHMO s-range besitzen ein verlassliches und industriell weltweit erprobtes mechanisches
Design und lassen sich schnell und einfach aufbauen und einstellen. Durch die hohe Verarbeitungsqualitat
sind diese Antriebe auch fUr den Einsatz unter rauhesten industriellen Bedingungen bestens geeignet.

Steuer-/Positionier-/Regelbetrieb fir Klappen, Kugelhdhne, Schieber, Ventile, Damper usw.
DREHMO s-range

-25 °C bis +80 °C flir Steuerbetrieb  -25 °C up to +60 °C fir Regelbetrieb
(auch flr niedrige und hohe Temperaturen erhaltlich)
IP 68 (5m/24h)

- DIN EN 1SO 9001, CE Konformitat gemaf EC 2006/95/EC
- DIN EN 60529, DIN EN 60034
- EG Richtlinien 2006/95/EG, 2004/108/EG

Exzenter-Planetengetriebe mit zwei Eingangen, selbsthemmend, Einbaulage beliebig,
Schmiermittel Ol fur gesamte Lebensdauer des Antriebes

Formstabiler, leichter, korrosionsresistenter Aluminiumguss
Farbe: RAL 5015 (himmelblau)

K3 fr innen- und Aufsenaufstellung (C3 EN ISO 12944-2)
K4 /K5 fur hohere Anforderungen (auf Anfrage) (C4/C5)

Silikagel zur Lagerung, interne Heizung flr den Betrieb

Uber Handrad, ohne mechanische Umschaltung zwischen Motor- und Handbetrieb,
Handrad steht bei Motorbetrieb still. Maximale Handkrafte gemaf EN 12570

Normen und Grofen entsprechend:
- DIN EN ISO 5210/ DIN 3210
- DIN EN 1SO 5211
- DIN 3358

3-Phasen Topfmotor, 1SO-Klasse F (H als Option)
(1-Phasen und Gleichstrom-Motoren optional)

Thermoschalter, optional 3 PTC-Thermistoren in Motorwindungen
220V ...690 V£ 10 %, 3-ph
50Hzor60Hz+ 3%

Drehmomentschalter, Wegschalter Umgebungstemperatur +40 °C
Blinker - -
Kontaktbelastbarkeit von Feinsilber- Schaltleistung bei AC
Kontakten nach DIN EN 60947-5-1 Ohmsche Last Induktive Last
400 V AC 2A cos ¢ =0,6
250V AC 7A
250V DC 0.5A 100V °A A
250V 5A 3A
Kontaktbelastbarkeit vergoldeter Kontakte
Spannung: min. 5/ max. 30 V 30V 7A 5A
Strom: min. 10 / max. 400 mA
Schaltleistung bei DC
Das Produkt aus Spannung und Strom darf :
0,12 VA nicht (iberschreiten. Ohmsche Last Induktive Last
Bei Wechselstrom sind diese Werte als LR=3s
Scheitelwerte zu interpretieren. 250V 0.4 A 0,03 A
30V 7A 5A

30




Fur AUF/ZU-Betrieb
FUr Positionier- oder Regelbetrieb mit 4..20 mA Stellungsrickmeldung

Uber Kompaktstecker, industrielle Ausfiihrung, Crimp- oder Schraubanschluss

Leistungskabel max. 6 mm2 (siehe Motoranschlussplan), Steuerkabel max. 2,5 mm2

1TxM20x 1,5 1xM25x 1,5 1xM32x1,5

WEITERE OPTIONEN
Zur pneumatischen oder elektrischen Betatigung Uber Werkzeug

Als separates Zubehor zur Aufnahme des Kompaktsteckers bei Wartung

Mit Untersetzungsgetriebe zur Anpassung an den Stellbereich der Armatur
In 2-, 3- oder 4-Leitertechnik zur Positionsriickmeldung
In Einfach- oder Doppel-Ausflihrung zur Positionsriickmeldung

In Tandemausfihrung
In Tandemausfihrung

Zur Rickmeldung einer oder mehrerer Zwischenstellungen
Abdeckungen unterschiedlicher Grofse mit vers. Kabeleinflihrung gurationen

PRODUKT-ZERTIFIKATE UND WERKSSEITIGE PRUFUNG

- Allgemeine Funktionalitat innerhalb erlaubter Temperaturbereiche

- Motorbetrieb unter verschiedenen Umgebungstemperaturen und Betriebsarten

- Reproduzierbarkeit von Drehmoment und Wegeeinstellung

- Handradkrafte nach EN 12570

1P 68

- Erforderliche und geprufte Lebensdauer

- Korrosionsbestandigkeit gegen aggressive Umgebung bzw. salzhaltige und
schweflige Umgebung

ISO 9001:2008, ISO 14001, OHSAS 18001,

Herstellererkldrung zur CE-Konformitat

Je Antrieb, Testzertifikat auf Anforderung
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