dumad

Solutions for a world in motion

C
C
<)
\ <l
c A A
-
- — -
8.0 —3

ELEKTRISCHE STELLANTRIEBE

zur Automatisierung von Armaturen in der Ol- und Gasindustrie

UNTERLAGEN 2024
PF-M25X — PF-M100X

TR-M30X — TR-M1000X -t

TR-MR30X — TR-MR1000X

SAEx 07.2 — SAEx 16.2 -

SAREx 07.2 — SAREX 16.2

SAVEx 07.2 — SAVEX 16.2 )

SARVEX 07.2 — SARVEX 16.2 4

PF-Q80X — PF-Q600X

SQEx 05.2 — SQEx 14.2 =

SQREx 05.2 — SQREx 14.2 ) i
SQVEX 05.2 — SQVEX 14.2 .
SQRVEX 05.2 — SQRVEX 14.2 \

ACEXC 01.2 / ACVEXC 01.2

AMEXC 01.1

TECHNISCHE _-a]



Handbuch
Technische Unterlagen
1. Auflage 2024

Durchdie Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten.

Im Internet unter: www.auma.com finden Sie dieindiesem Buch zusammengestellten Unterlagen auch
als Einzeldokumente.
Mit Erscheinen einer neuen Ausgabe verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.



Inhalt

1 Technische Daten Antriebe
Drehantriebe
Schwenkantriebe
Fail-Safe-Einheit FQMEXx

2 Technische Daten Steuerungen
Stellantriebs-Steuerung AMEXC
Stellantriebs-Steuerung ACExC
Stellantriebs-Steuerung ACVEXC

3 Technische Daten Sonstige
Anschlussformen
Schalter
Stellungsgeber
Untersetzungsgetriebe
Korrosionsschutz
Lackiervorschriften
Schmierstoffe
Master Station
Zubehor

4 Elektrische Daten Antriebe
Drehantriebe
Schwenkantriebe

5 MalRe Antriebe/Steuerungen
Drehantriebe
Schwenkantriebe
Master Station
Zubehor

6 MaRRe Anschlussformen
Drehantriebe
Schwenkantriebe
Kupplungen

7 Ersatzteillisten
Drehantriebe
Schwenkantriebe
Stellantriebs-Steuerungen
Zubehor

8 Montagepositionen
Stellantriebs-Steuerung AMEXC
Stellantriebs-Steuerung ACExC
Drehantrieb TIGRON

9 Schaltplane
Stellantriebe
Stellantriebs-Steuerung AMEXC
Stellantriebs-Steuerung ACExC
Stellantriebs-Steuerung ACVEXC

86
135

137
138
141
204

215
216
220
222
225
229
238
241
246
255

259
262
376

415
416
432
445
446

463
464
481
482

489
490
506
516
532

541
542
545
555

559
560
565
572
596






1 Technische Daten Antriebe

Drehantriebe PROFOX

fur Steuer- und Regelbetrieb
PF-M25X — PF-M100X

PF-M25X — PF-M100X, Profibus DP
PF-M25X — PF-M100X, Modbus RTU
PF-M25X — PF-M100X, Profinet

Drehantriebe TIGRON

fur Steuerbetrieb
TR-M30X — TR-M1000X

fur Regelbetrieb
TR-MR30X — TR-MR1000X

fur Steuer- und Regelbetrieb
TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X, Handkrafte an Drehantrieben

mit Profibus DP Schnittstelle
mit Modbus RTU Schnittstelle

Drehantriebe SAEx / SAREXx

fur Steuerbetrieb

SAEX 07.2 — SAEXx 16.2 mit Drehstrommotor

SAEXx 07.2-UW — SAEx 16.2-UW mit Drehstrommotor fiir den dauerhaften Unterwassereinsatz
SAEXx 07.2 — SAEx 14.6 mit Wechselstrommotor

SAEX 07.2 — SAEx 07.6 mit Gleichstrommotor der Baureihe VK

fur Regelbetrieb

SAREX 07.2 — SAREXx 16.2 mit Drehstrommotor

SAREXx 07.2-UW — SAREXx 16.2-UW mit Drehstrommotor fiir den dauerhaften Unterwassereinsatz
SAREX 07.2 — SAREX 14.6 mit Wechselstrommotor

fur Steuer- und Regelbetrieb

SAEX/SAREX, Handkréfte an Drehantrieben

SAEX/SAREX, S2 - 15 min, S4 - 25 % Drehmomente bei unterschiedlicher Spannung
SAEX/SAREX, S2 - 30 min, S4 - 50 % Drehmomente bei unterschiedlicher Spannung

Drehantriebe SAVEx / SARVEXx

fur Steuerbetrieb
SAVEXx 07.2 — SAVEX 16.2 drehzahlvariabel

fur Regelbetrieb
SARVEXx 07.2 — SARVEX 16.2 drehzahlvariabel

Schwenkantriebe PROFOX

fur Steuer- und Regelbetrieb
PF-Q80X — PF-Q600X

PF-Q80X — PF-Q600X, Profibus DP
PF-Q80X — PF-Q600X, Modbus RTU
PF-Q80X — PF-Q600X, Profinet
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1 Technische Daten Antriebe

Schwenkantriebe SQEx / SQREX

fur Steuerbetrieb

SQEXx 05.2 — SQEXx 14.2 mit Drehstrommotor

SQEXx 05.2 — SQEX 14.2 mit Wechselstrommotor

SQEXx 05.2 — SQEXx 10.2 mit Gleichstrommotor der Baureihe VK

fur Regelbetrieb

SQREX 05.2 — SQREXx 14.2 mit Drehstrommotor
SQREX 05.2 — SQREX 14.2 mit Wechselstrommotor
fUr Steuer- und Regelbetrieb

SQEX/SQREX, Handkrafte an Schwenkantrieben
SQEX/SQREX, S2 - 15 min, S4 - 25 % Drehmomente bei unterschiedlicher Spannung

Schwenkantriebe SQVEx / SQRVEX

fur Steuerbetrieb
SQVEX 05.2 — SQVEXx 14.2

fur Regelbetrieb
SQRVEXx 05.2 — SQRVEXx 14.2
Fail-Safe-Einheit FQMEXx
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PF-M25X — PF-M100X

duma’

Technische Daten Drehantriebe fir Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit einer integrierten Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdrehzahl in Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Spindel-  Spindel Handrad® Gewicht®
1/min" mentbe-  ment? schluss hub (%]
(9 Stufen wahlbar)? ~ reich?
bei stei- bei stei-
Zylin- gender  gender
drisch  Vierkant Zweiflach Spindel”? Spindel”
Max. Max. Standard Max. Max. Max. Max. Max. (4] Unter- ca.
PF-M V2 V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] setzung [kal
25X 1-6 2-14 10-25 12,5 FO05/F07/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
50X 05-3 1-6 20-50 25 FO5/FO7/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
100X 05-15 05-3 40-100 50 FO7/F10 38 30 27 50 26 160 70:1 1

Die Werte fiir die Drehzahl beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wéhlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Handrader und Ubersetzung der Schwenkversion. Geplant ist eine Version mit kleinerer Ubersetzung und damit weniger Handradumdrehungen.

6) Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

7) Bei Anschlussform A.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Ex db h [IC T4 Gb
(Kennzeichnung nach IECEXx) Ex htb I1IC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex htb 1lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 % mit maximaler Schalthaufigkeit
1 200 Anlaufe/h

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Produktzertifikate

Betriebsart

Motor Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
Isolierstoffklasse F (Motorwicklung)

Motorschutz Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Selbsthemmung

Umdrehungen / Hub

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb

Im Stillstand durch Federkraftbremse

Bis maximal 400 U/Hub.

Losungen fir eine mechanische Stellungsanzeige sind nur fir definierte Hubbereiche verfliigbar und bis
maximal 54 U/Hub.

Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige.
Versionen:

1 -9 U/Hub

9 — 14 U/Hub

14 — 27 U/Hub

27 — 54 U/Hub

Option:
Standard:
Option:

Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.468/001/de  Ausgabe 1.23 Blatt 1/5



PF-M25X — PF-M100X duma

Technische Daten Drehantriebe fir Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen
Kupplung Standard: Kupplung ungebohrt

Optionen: - Kupplung ungebohrt verlangert
- Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verléangert)
- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211
- Innenzweiflach nach EN ISO 5211

Armaturenanschluss Standard: Mafe nach EN ISO 5211

Optionen: - Mit Abtrieb A
- Mit Lineareinheit LE
- Mit Schneckengetriebe GS

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung Standardspannungen:
Wechselstrom:
100 - 240V /50 - 60 Hz
Optionen:
Gleichstrom: 24 V DC £10 %
Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-44

Leistungselektronik Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Ansteuerung /O Interface 3 digitale Ein- 3 digitale Eingange (liber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential)
(Eingangssignale) gange - Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

- Mindestimpulsdauer fir kirzesten Fahrimpuls: 100 ms
- Alle digitalen Eingange mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden
- Die Eingénge lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):
ZU, AUF, HALT
- Belegung bei Option mit Stellungsregler:
MODE, ZU, AUF
- Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:
AUF, ZU, I/O Interface
1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-
signale)
Werkseinstellung vom Signal ,|/O Interface”: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle
ist aktiv

Analoger Ein- « 0/4-20 mA oder0-10V
gang - Nicht galvanisch getrennt

(Option) - Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

- Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fir den Stellungssollwert
(Festlegung Uber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das iber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Zusatz I/O Signale fir Ansteuerung 2 digitale Ein- 2 digitale Eingange (liber Optokoppler, galvanisch getrennt)
und Meldungen génge - Steuerspannung 115V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
(Option) - Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms
- Die Eingange lassen sich frei konfigurieren, allerdings darf eine Signalmeldung maximal
einem Eingang (unabhangig ob vom Typ 24 V DC oder 115V AC) zugeordnet sein.
- Belegung lber den Auftrag zum Beispiel:
ZU, AUF (Tippbetrieb) oder ZU/AUF, NOT

3 digitale Ein- Frei konfigurierbare Relais, max. 240V AC / 30 V DC, 1 A (ohmsche Last)
gange - 2xTyp SPST NO, 1 Typ SPDT
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren

- Belegung im Standard: Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammel-
stérmeldung (SPDT)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Technische Daten Drehantriebe fir Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen /O Interface 3 digitale - Frei konfigurierbare Halbleiter-Melderelais pro Relais, max. 24 V DC, 100 mA (ochmsche
(Ausgangssignale) Ausgange Last)
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard:
Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Analoger - Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V

Ausgang - Nicht galvanisch getrennt
Spannungsausgang (Option) Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.
Funktionen (Stellantriebe mit I/O Inter- Standard: - Abschaltart einstellbar:
face) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

- Drehmomentiiberwachung iber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren

- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren

Option: - Stellungsregler
- Stellungssollwert Giber Analogeingang E1 = 0/4 — 20 mA oder 0 — 10 V
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen Steuerbetrieb (AUF - ZU) und Regelbetrieb liber digitalen
Eingang MODE

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fiir Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfiihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde flr Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfihrung) TPC PO0OA1A1A100000, Standard

TPC POOA1B1A100000, Ausfiihrung mit Stellungsregler

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

duma’

Technische Daten Drehantriebe fir Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei-
am Stellantrieb ge
Endlagen
einstellen
Smart Endlagen
tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software in der Konfiguration
aktuellsten Version

Diagnose

FOX-EYE (Melde LED)

Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv".

4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur

Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Grundeinstellungen flr
den Betrieb:

Weitere Funktionen:

- Drehgeschwindigkeit

- Abschaltart fur die Endlagen,
Drehmomentschaltung

- Belegung der Signalein- und ausgange

- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt).

Fir Anwendungen, Sicherheit und Service, darunter:
- Stellungsregler

- NOT-Verhalten

- Anfahriiberbriickung

- Sicherheitsverhalten

- Konfiguration von Meldungen

Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem

weiterleiten lassen.

Stellantrieb:

Stellantrieb und Armatur:

Weitere Kennzahlen:

Mit Abtrieb A fur Armaturenwellen mit Gewinde (Option)

Spindelhub
Max.
[mm]
M25 mit A07.2-FO7 40
M50 mit A07.2-FO7 40
M100 mit A07.2-FO7 65
M100 mit A07.2-F10 50

Temperaturwert im Stellantrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Mechanik, Fett, Elektronik und
Motor.

Methodik zum Aufspliren von Veranderungen des Drehmoment-

bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Referenz-
profil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Vergleichs-
fahrten durchfiihren. Werte auRerhalb der Toleranz verursachen

eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert wird.

In der Grundausfiihrung Uberwacht und erfasst der Stellantrieb
weitere Kennzahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler-
oder Warnmeldungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert.
Die Meldungen sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA
Assistant App oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-
/Warnmeldungen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

Trapezgewinde Armaturenanschluss

(]
Max.
TR22 FO7 (optional F10)
TR22 FO7 (optional F10)
TR26 FO7 (optional F10)
TR26 F10

Der Spindelhub lasst sich durch Distanzelemente als Sonderlésung vergréf3ern; auf Anfrage.

Einsatzbedingungen
Einbaulage Beliebig

Aufstellungshdhe

<2 000 m Uber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Umgebungstemperatur Standard:
Option:

Luftfeuchte

—30 °C bis +60 °C

—30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere

Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Technische Daten Drehantriebe fir Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen
Schutzart nach DIN EN 60529 Standard: IP67

Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalk AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach 2 g, fur 10 bis 200 Hz

EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Seismische Bestandigkeit nach Prifnachweis fir Einsatzklasse 3

IEC 60068-3-3

Korrosionsschutz Standard: KS

Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX (auf Anfrage)

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus besteht aus 25 Drehungen in beide Richtungen (AUF-ZU-AUF)
Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und stoérungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MafRblatter PF-M25X — PF-M100X
Elektrische Daten PF-M25X — PF-M100X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Profibus DP
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

duma’

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit einer integrierten Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdrehzahl in Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Spindel-  Spindel Handrad® Gewicht®
1/min" mentbe-  ment? schluss hub (%]
(9 Stufen wahlbar)? ~ reich?
bei stei- bei stei-
Zylin- gender  gender
drisch  Vierkant Zweiflach Spindel”? Spindel”
Max. Max. Standard Max. Max. Max. Max. Max. (4] Unter- ca.
PF-M V2 V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] setzung [kal
25X 1-6 2-14 10-25 12,5 FO05/F07/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
50X 05-3 1-6 20-50 25 FO5/FO7/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
100X 05-15 05-3 40-100 50 FO7/F10 38 30 27 50 26 160 70:1 1

Die Werte fiir die Drehzahl beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wéhlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Handrader und Ubersetzung der Schwenkversion. Geplant ist eine Version mit kleinerer Ubersetzung und damit weniger Handradumdrehungen.

6) Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

7) Bei Anschlussform A.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Ex db h [IC T4 Gb
(Kennzeichnung nach IECEXx) Ex htb I1IC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex htb 1lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 % mit maximaler Schalthaufigkeit
1 200 Anlaufe/h

Produktzertifikate

Betriebsart

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Motor Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
Isolierstoffklasse F (Motorwicklung)

Motorschutz Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Selbsthemmung

Umdrehungen / Hub

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb

Im Stillstand durch Federkraftbremse

Bis maximal 400 U/Hub.

Losungen fir eine mechanische Stellungsanzeige sind nur fir definierte Hubbereiche verfliigbar und bis
maximal 54 U/Hub.

Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige.
Versionen:

1 -9 U/Hub

9 — 14 U/Hub

14 — 27 U/Hub

27 — 54 U/Hub

Option:
Standard:
Option:

Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

Profibus DP

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Feldbusschnittstelle

Ansteuerung Feldbus
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Feldbus
(Ausgangssignale)

Standard: Kupplung ungebohrt
Optionen: - Kupplung ungebohrt verlangert
- Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verléangert)
- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211
- Innenzweiflach nach EN ISO 5211
Standard: MaRe nach EN ISO 5211
Optionen: - Mit Abtrieb A
- Mit Lineareinheit LE
- Mit Schneckengetriebe GS
Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 - 240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24 V DC £10 %

Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaR IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen

Schreib- und Lesediensten
Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Feldbusschnittstelle

3 digitale Ein- 3 digitale Eingange (liber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential)
gange - Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
- Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms

- Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

- Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

- Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

- Belegung bei Option mit Stellungsregler:
MODE, ZU, AUF

- Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:
AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-

signale)

Werkseinstellung vom Signal ,I/O Interface”: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle

ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V
Nicht galvanisch getrennt

Analoger Ein- -
gang .

(Option) o

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung Uber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das tiber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Profibus DP Schnittstelle

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Profibus DP
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen /O Interface 3 digitale - Frei konfigurierbare Halbleiter-Melderelais pro Relais, max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
(Ausgangssignale) Ausgénge Last)
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard:
Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Analoger - Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V

Ausgang - Nicht galvanisch getrennt
Spannungsausgang (Option) Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.
Funktionen (Stellantriebe mit Feldbus- Standard: - Abschaltart einstellbar:
schnittstelle) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

- Drehmomentiiberwachung iber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fur Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfuihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiir Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC PAOB1A1A100000, Standard

Einstellung/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle
Einstellung der Baudrate Automatische Baudratenerkennung

Einstellung der Profibus DP Schnitt- Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt iber Parameter mithilfe der AUMA Software CDT oder der
stelle AUMA Assistant App.

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profibus DP gemaf IEC 61158 und IEC 61784-1

Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Bei Ausfall eines Gerats
bleibt die Kommunikation in der Linie weiterhin erhalten.

Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158

Feldbusschnittstelle EIA-485 (RS485)

Ubertragungsrate/Leitungslénge - Baudrate und maximale Leitungslange (Segmentlange) ohne Repeater:

- von 9,6 bis 93,75 kbit/s: 1 200 m
- bei 187,5 kbit/s: 1 000 m
- bei 500 kbit/s: 400 m
- bei 1500 kbit/s: 200 m
- Baudrate und mégliche Leitungslange mit Repeater (gesamte Netzwerk-Leitungslange):
- von 9,6 bis 93,75 kbit/s: ca. 10 km
- bei 187,5 kbit/s: ca. 10 km
- bei 500 kbit/s: ca. 4 km
- bei 1500 kbit/s: ca. 2 km

Geratetyp - DP-Master Klasse 1, z. B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...
- DP-Master Klasse 2, z. B. Programmier-/Projektierungsgerate
- DP-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgéngen wie Aktoren, Sensoren

Anzahl von Geraten 32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Profibus DP

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Buszugriff

Unterstltzte Feldbusfunktionen
Profibus DP Ident Nr.

- Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fir Slaves.
- Mono-Master oder Multi-Master Systeme sind moglich.

Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
0x1146. Standardanwendungen mit Profibus DP-VO und DP-V1

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle
AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl

Prozessabbild Ausgang
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang
(Rickmeldungen)

Prozessabbild Eingang
(Fehlermeldung)

Verhalten bei
Kommunikationsausfall

Bedienung und Anzeige

Basis
am Stellantrieb

Smart
Uber Bluetooth mit AUMA Assistant

App oder AUMA CDT Software in der Konfiguration

aktuellsten Version

- Endlage AUF, ZU

- Stellungsistwert

- Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS
- Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

- Bei aktueller Position stehen bleiben

. Fahrtin Endlage AUF und ZU ausfiihren

- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- Letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Statusanzei-

ge

Endlagen
einstellen

Endlagen
einstellen

Diagnose

FOX-EYE (Melde LED)
Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv".

4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur

Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Grundeinstellungen fur - Drehgeschwindigkeit
den Betrieb: - Abschaltart fiir die Endlagen,
Drehmomentschaltung
- Belegung der Signalein- und ausgange
. Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt).

Weitere Funktionen: Fuar Anwendungen, Sicherheit und Service, darunter:
- Stellungsregler
- NOT-Verhalten
- Anfahriberbriickung
- Sicherheitsverhalten
- Konfiguration von Meldungen

Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem
weiterleiten lassen.

Stellantrieb: Temperaturwert im Stellantrieb

Kennzahlen zur Lebensdauer von Mechanik, Fett, Elektronik und
Motor.

Stellantrieb und Armatur: Methodik zum Aufsplren von Veranderungen des Drehmoment-
bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Referenz-
profil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Vergleichs-
fahrten durchfiihren. Werte auRerhalb der Toleranz verursachen
eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert wird.

Weitere Kennzahlen: In der Grundausfiihrung Uberwacht und erfasst der Stellantrieb
weitere Kennzahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler-
oder Warnmeldungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert.
Die Meldungen sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA
Assistant App oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-
/Warnmeldungen an, mit Absprungmdglichkeit zu den Details.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

Profibus DP

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Mit Abtrieb A fur Armaturenwellen mit Gewinde (Option)

M25 mit A07.2-FO7
M50 mit A07.2-FO7
M100 mit A07.2-F07
M100 mit A07.2-F10

Spindelhub Trapezgewinde Armaturenanschluss
Max. 1]
[mm] Max.
40 TR22 FO7 (optional F10)
40 TR22 FO7 (optional F10)
65 TR26 FO7 (optional F10)
50 TR26 F10

Der Spindelhub lasst sich durch Distanzelemente als Sonderlésung vergroRern; auf Anfrage.

Einsatzbedingungen
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Seismische Bestandigkeit nach
IEC 60068-3-3

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Treibende Last

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Beliebig

<2000 m uber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +60 °C

Option: —30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Standard: IP67

Die Schutzart IP68 erfiillt gemaR AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdglich

Option:

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, fiir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Prifnachweis fiir Einsatzklasse 3

Standard: KS

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

KX (auf Anfrage)

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option:

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.

Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF
Ein Betatigungszyklus besteht aus 25 Drehungen in beide Richtungen (AUF-ZU-AUF)

Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine maoglichst lange wartungs- und stérungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

<70 db (A)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma
Profibus DP

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MafRblatter PF-M25X — PF-M100X
Elektrische Daten PF-M25X — PF-M100X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Modbus RTU
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

duma’

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit einer integrierten Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdrehzahl in Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Spindel-  Spindel Handrad® Gewicht®
1/min" mentbe-  ment? schluss hub (%]
(9 Stufen wahlbar)? ~ reich?
bei stei- bei stei-
Zylin- gender  gender
drisch  Vierkant Zweiflach Spindel”? Spindel”
Max. Max. Standard Max. Max. Max. Max. Max. (4] Unter- ca.
PF-M V2 V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] setzung [kal
25X 1-6 2-14 10-25 12,5 FO05/F07/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
50X 05-3 1-6 20-50 25 FO5/FO7/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
100X 05-15 05-3 40-100 50 FO7/F10 38 30 27 50 26 160 70:1 1

Die Werte fiir die Drehzahl beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wéhlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Handrader und Ubersetzung der Schwenkversion. Geplant ist eine Version mit kleinerer Ubersetzung und damit weniger Handradumdrehungen.

6) Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

7) Bei Anschlussform A.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Ex db h [IC T4 Gb
(Kennzeichnung nach IECEXx) Ex htb I1IC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex htb 1lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 % mit maximaler Schalthaufigkeit
1 200 Anlaufe/h

Produktzertifikate

Betriebsart

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Motor Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
Isolierstoffklasse F (Motorwicklung)

Motorschutz Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Selbsthemmung

Umdrehungen / Hub

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb

Im Stillstand durch Federkraftbremse

Bis maximal 400 U/Hub.

Losungen fir eine mechanische Stellungsanzeige sind nur fir definierte Hubbereiche verfliigbar und bis
maximal 54 U/Hub.

Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige.
Versionen:

1 -9 U/Hub

9 — 14 U/Hub

14 — 27 U/Hub

27 — 54 U/Hub

Option:
Standard:
Option:

Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

Modbus RTU

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Feldbusschnittstelle

Ansteuerung Feldbus
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Feldbus
(Ausgangssignale)

Standard: Kupplung ungebohrt
Optionen: - Kupplung ungebohrt verlangert
- Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verléangert)
- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211
- Innenzweiflach nach EN ISO 5211
Standard: MaRe nach EN ISO 5211
Optionen: - Mit Abtrieb A
- Mit Lineareinheit LE
- Mit Schneckengetriebe GS
Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 - 240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24 V DC £10 %

Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaR IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen

Schreib- und Lesediensten
Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Feldbusschnittstelle

3 digitale Ein- 3 digitale Eingange (liber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential)
gange - Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
- Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms

- Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

- Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

- Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

- Belegung bei Option mit Stellungsregler:
MODE, ZU, AUF

- Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:
AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-

signale)

Werkseinstellung vom Signal ,I/O Interface”: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle

ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V
Nicht galvanisch getrennt

Analoger Ein- -
gang .

(Option) o

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung Uber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das tiber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Modbus RTU Schnittstelle

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Modbus RTU
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen /O Interface 3 digitale - Frei konfigurierbare Halbleiter-Melderelais pro Relais, max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
(Ausgangssignale) Ausgénge Last)
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard:
Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Analoger - Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V

Ausgang - Nicht galvanisch getrennt
Spannungsausgang (Option) Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.
Funktionen (Stellantriebe mit Feldbus- Standard: - Abschaltart einstellbar:
schnittstelle) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

- Drehmomentiiberwachung iber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fur Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfuihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiir Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC PCOB1A1A100000, Standard

Einstellung/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Modbus RTU Die Einstellung der Modbus Adresse, sowie der Paritat und Baudrate erfolgen Uber Parameter mithilfe der
Schnittstelle AUMA Software CDT oder der AUMA Assistant App.

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang - Endlage AUF, ZU

(Rickmeldungen) - Stellungsistwert

- Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS
- Drehmomentschalter AUF, ZU
- Wegschalter AUF, ZU

Prozessabbild Eingang - Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
(Fehlermeldung)

Verhalten bei Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
Kommunikationsausfall - Bei aktueller Position stehen bleiben

- Fahrtin Endlage AUF und ZU ausfiihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- Letzten empfangenen Fahrbefehl ausfihren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

Modbus RTU

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle
Modbus RTU gemafR IEC 61158 und IEC 61784

Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Bei Ausfall eines Gerats
bleibt die Kommunikation in der Linie weiterhin erhalten.

Redundanz (Option)

Redundante Ringtopologie in Verbindung mit der SIMA? Master Station:

Kommunikationsprotokoll

Netzwerktopologie

Ubertragungsmedium
Feldbusschnittstelle

Ubertragungsrate/Leitungslénge

Geratetypen
Anzahl von Geraten
Feldbuszugriff

Unterstltzte Feldbusfunktionen
(Dienste)

Max. Anzahl von Stellantrieben mit Steuerung pro redundantem Ring: 247 Stiick

Max. mégliche Leitungslange zwischen den Stellantrieben mit Steuerung ohne zusatzliche externe
Repeater: 1 200 m

Max. mogliche Gesamtlange pro redundatem Ring: ca. 290 km
Automatische Inbetriebnahme des redundanten Rings mit Hilfe der SIMA? Master Station

Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
EIA-485 (RS485)

Linientopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungsléange Magliche Leitungsléange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater (gesamte Netzwerkleitungslange)
9,6 — 38,4 1200 m ca. 10 km

Redundante Ringtopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Max. mdgliche Leitungslange des
zwischen Stellantrieben redundaten Rings
(ohne Repeater)
9,6 - 38,4 1200 m ca. 290 km

Modbus-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

32 Gerate in jedem Segment ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247

Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)

01
02
03
04
05

Read Coil Status

Read Input Status
Read Holding Registers
Read Input Registers

Force Single Coll

15 (OFHex)  Force Multiple Coils

06

Preset Single Register

16 (10Hex) Preset Multiple Registers
17 (11Hex) Report Slave ID

08

Diagnostics:

- 00 00 Loopback

- 00 10 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (OBHex) Return Bus Message Count

- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

- 00 17 (11Hex) Return Slave Busy Count

- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Modbus RTU

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei-
am Stellantrieb ge
Endlagen
einstellen
Smart Endlagen
tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software in der Konfiguration
aktuellsten Version

Diagnose

FOX-EYE (Melde LED)

Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv".

4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur

Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Grundeinstellungen flr
den Betrieb:

Weitere Funktionen:

- Drehgeschwindigkeit

- Abschaltart fur die Endlagen,
Drehmomentschaltung

- Belegung der Signalein- und ausgange

- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt).

Fir Anwendungen, Sicherheit und Service, darunter:
- Stellungsregler

- NOT-Verhalten

- Anfahriiberbriickung

- Sicherheitsverhalten

- Konfiguration von Meldungen

Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem

weiterleiten lassen.

Stellantrieb:

Stellantrieb und Armatur:

Weitere Kennzahlen:

Mit Abtrieb A fur Armaturenwellen mit Gewinde (Option)

Spindelhub
Max.
[mm]
M25 mit A07.2-FO7 40
M50 mit A07.2-FO7 40
M100 mit A07.2-FO7 65
M100 mit A07.2-F10 50

Temperaturwert im Stellantrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Mechanik, Fett, Elektronik und
Motor.

Methodik zum Aufspliren von Veranderungen des Drehmoment-

bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Referenz-
profil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Vergleichs-
fahrten durchfiihren. Werte auRerhalb der Toleranz verursachen

eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert wird.

In der Grundausfiihrung Uberwacht und erfasst der Stellantrieb
weitere Kennzahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler-
oder Warnmeldungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert.
Die Meldungen sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA
Assistant App oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-
/Warnmeldungen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

Trapezgewinde Armaturenanschluss

(]
Max.
TR22 FO7 (optional F10)
TR22 FO7 (optional F10)
TR26 FO7 (optional F10)
TR26 F10

Der Spindelhub lasst sich durch Distanzelemente als Sonderlésung vergréf3ern; auf Anfrage.

Einsatzbedingungen
Einbaulage Beliebig

Aufstellungshdhe

<2 000 m Uber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Umgebungstemperatur Standard:
Option:

Luftfeuchte

—30 °C bis +60 °C

—30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere

Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Modbus RTU
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen
Schutzart nach DIN EN 60529 Standard: IP67

Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalk AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach 2 g, fur 10 bis 200 Hz

EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Seismische Bestandigkeit nach Prifnachweis fir Einsatzklasse 3

IEC 60068-3-3

Korrosionsschutz Standard: KS

Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX (auf Anfrage)

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus besteht aus 25 Drehungen in beide Richtungen (AUF-ZU-AUF)
Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und stoérungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MafRblatter PF-M25X — PF-M100X
Elektrische Daten PF-M25X — PF-M100X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Profinet
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

duma’

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit einer integrierten Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdrehzahl in Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Spindel-  Spindel Handrad® Gewicht®
1/min" mentbe-  ment? schluss hub (%]
(9 Stufen wahlbar)? ~ reich?
bei stei- bei stei-
Zylin- gender  gender
drisch  Vierkant Zweiflach Spindel”? Spindel”
Max. Max. Standard Max. Max. Max. Max. Max. (4] Unter- ca.
PF-M V2 V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] setzung [kal
25X 1-6 2-14 10-25 12,5 FO05/F07/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
50X 05-3 1-6 20-50 25 FO5/FO7/F10 20 17 17 40 23 100 20:1 8
100X 05-15 05-3 40-100 50 FO7/F10 38 30 27 50 26 160 70:1 1

Die Werte fiir die Drehzahl beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wéhlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Handrader und Ubersetzung der Schwenkversion. Geplant ist eine Version mit kleinerer Ubersetzung und damit weniger Handradumdrehungen.

6) Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

7) Bei Anschlussform A.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Ex db h [IC T4 Gb
(Kennzeichnung nach IECEXx) Ex htb I1IC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex htb 1lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 % mit maximaler Schalthaufigkeit
1 200 Anlaufe/h

Produktzertifikate

Betriebsart

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Motor Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
Isolierstoffklasse F (Motorwicklung)

Motorschutz Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Selbsthemmung

Umdrehungen / Hub

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb

Im Stillstand durch Federkraftbremse

Bis maximal 400 U/Hub.

Losungen fir eine mechanische Stellungsanzeige sind nur fir definierte Hubbereiche verfliigbar und bis
maximal 54 U/Hub.

Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige.
Versionen:

1 -9 U/Hub

9 — 14 U/Hub

14 — 27 U/Hub

27 — 54 U/Hub

Option:
Standard:
Option:

Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X

Profinet

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Profinet (azykliche Dienste)

Ansteuerung Profinet
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Profinet
(Ausgangssignale)

Standard: Kupplung ungebohrt
Optionen: - Kupplung ungebohrt verlangert
- Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verléangert)
- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211
- Innenzweiflach nach EN ISO 5211
Standard: MaRe nach EN ISO 5211
Optionen: - Mit Abtrieb A
- Mit Lineareinheit LE
- Mit Schneckengetriebe GS
Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 - 240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24 V DC £10 %

Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaR IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen

Schreib- und Lesediensten
Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Profinet Schnittstelle

3 digitale Ein- 3 digitale Eingange (liber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential)
gange - Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
- Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms

- Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

- Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

- Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

- Belegung bei Option mit Stellungsregler:
MODE, ZU, AUF

- Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:
AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-

signale)

Werkseinstellung vom Signal ,I/O Interface”: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle

ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V
Nicht galvanisch getrennt

Analoger Ein- -
gang .

(Option) o

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung Uber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das tiber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Profinet Schnittstelle

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Profinet
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen /O Interface 3 digitale - Frei konfigurierbare Halbleiter-Melderelais pro Relais, max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
(Ausgangssignale) Ausgénge Last)
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard:
Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Analoger - Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V

Ausgang - Nicht galvanisch getrennt
Spannungsausgang (Option) Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.
Funktionen (Stellantriebe mit Profinet Standard: - Abschaltart einstellbar:
Schnittstelle) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

- Drehmomentiiberwachung iber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fur Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfuihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiir Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC PNOB1A1A100000

Einstellungen/Programmierung der Profinet Schnittstelle

Die Einstellung der Profinet Schnittstelle (Zuweisung des Geratenamens sowie Vergabe der IP Adresse) erfolgt mit Hilfe der Profinet Engineering
Tools des Leitsystems.

Allgemeine Daten der Profinet Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profinet gemaR IEC 61158 und IEC 61784

Netzwerktopologie Sternstruktur, Punkt-zu-Punkt Verdrahtung.
Aufgrund der integrierten Switchfunktion sind auch Linienstrukturen sowie redundante Ringstrukturen (MRP)
moglich.

Anschluss Ethernet IEEE 802.3

2 paarige Verkabelung gemaR IEC 61784-5-3 Auto Polarity Exchange, Auto Negotiation und Auto Crossover
werden unterstutzt.

Profinet Anschluss 2 x Ethernet Anschlussklemmen, integrierte Schirmauflage mit Zugentlastung, geeignet fiir alle Ethernet
Kabeltypen

Ubertragungsrate 100 Mbits/s (100BASE-TX), Vollduplex

Leitungslange Max. 100 m

Gerateklassen I/O - Controller (typischerweise die SPS/das Leitsystem)

I/O - Devices (Feldgerate)
I/O - Supervisor (Programmiergerat, PC oder HMI zur Diagnose/Inbetriebsetzung)

Kommunikationsmodell Provider - Consumer Modell
Unterstltzte Profinet Spezifikation  Version V2.32

Unterstiitzte Profinet Funktionen Zyklische Profinet Kommunikation (RT)
Azyklische Profinet Kommunikation (Read/Write Record)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Profinet
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Daten der Profinet Schnittstelle

Unterstltzte Profinet Alarme Status Alarm
Update Alarm
Port Data Change Notification Alarm
Sync Data Change Notification Alarm

Unterstltzte Netzwerkdiagnose- und ACD (Address Conflict Detection)
Managementprotokolle ARP (Address Resolution Protocol)
DCP (Discovery and Basic Configuration Protocol)
SNMP (Simple Network Management Protocol)
LLDP (Link Layer Discovery Protocol) gemaf |IEEE 802.1AB

Diese Funktionen ermdglichen die Zuweisung des Profinet Geratenamens, eine grafische Darstellung der
Anlagentopologie, eine portgranulare Diagnose sowie eine Nachbarschaftserkennung als Grundlage fiir
eine schnelle Inbetriebnahme und einen einfachen Geratetausch.

Profinet Redundanz Standard: (Media Redundancy Protocol) gemaf IEC 62439 (integrierte Switchfunktion im PROFOX)
Option: Systemredundanz S2 Single NAP
Vendor ID 319
Ident Code 14
Profinet Geratetyp AUMA PROFOX
Identification & Maintenance Eigen-
schaften 1&MO Profile ID: 62976
1&MO0 Profile Specification Type: 4
1&MO Version: 257
1&MO Supported: 30
Profinet Ident Nr. 0x013F; 0x000E
DAP (Device Access Point) 0x80010000
Konformitatsklasse CC-B (Conformance Class B) fur die Profinet Applikation des PROFOX

CC-C (Conformance Class C) fir die integrierte Switchfunktion
Netload Class 11l

Geratediagnose Uber Ethernet Via TCP/IP und integriertem Webserver moglich
Via FDI-Package & Software zur Diagnose/Inbetriebsetzung (z.B. Siemens PDM, Emerson AMS)

Gerateintegration Via GSD (ml) Datei (verfligbar auf www.auma.com)

Befehle und Meldungen der Profinet Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, AUF/ZU, Start Drehmoment Vergleichsfahrt
(Ansteuerbefehle)
Prozessabbild Eingang Endlage AUF, ZU
(Rickmeldungen) Stellungsistwert
Drehmomentistwert

Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS
Laufanzeige (richtungsabhangig)
Drehmomentschalter AUF, ZU
Wegschalter AUF, ZU
Analoge (1) und digitale (3) Kundeneingange
Prozessabbild Eingang Thermofehler
(Fehlermeldungen) Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
Ausfall der analogen Kundeneingange

Verhalten bei Kommunikationsausfall Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
- bei aktueller Position stehenbleiben
- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfihren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X
Profinet

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei-
am Stellantrieb ge
Endlagen
einstellen
Smart Endlagen
tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software in der Konfiguration
aktuellsten Version

Diagnose

FOX-EYE (Melde LED)

Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv".

4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur

Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Grundeinstellungen flr
den Betrieb:

Weitere Funktionen:

- Drehgeschwindigkeit

- Abschaltart fur die Endlagen,
Drehmomentschaltung

- Belegung der Signalein- und ausgange

- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt).

Fir Anwendungen, Sicherheit und Service, darunter:
- Stellungsregler

- NOT-Verhalten

- Anfahriiberbriickung

- Sicherheitsverhalten

- Konfiguration von Meldungen

Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem

weiterleiten lassen.

Stellantrieb:

Stellantrieb und Armatur:

Weitere Kennzahlen:

Mit Abtrieb A fur Armaturenwellen mit Gewinde (Option)

Spindelhub
Max.
[mm]
M25 mit A07.2-FO7 40
M50 mit A07.2-FO7 40
M100 mit A07.2-FO7 65
M100 mit A07.2-F10 50

Temperaturwert im Stellantrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Mechanik, Fett, Elektronik und
Motor.

Methodik zum Aufspliren von Veranderungen des Drehmoment-

bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Referenz-
profil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Vergleichs-
fahrten durchfiihren. Werte auRerhalb der Toleranz verursachen

eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert wird.

In der Grundausfiihrung Uberwacht und erfasst der Stellantrieb
weitere Kennzahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler-
oder Warnmeldungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert.
Die Meldungen sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA
Assistant App oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-
/Warnmeldungen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

Trapezgewinde Armaturenanschluss

(]
Max.
TR22 FO7 (optional F10)
TR22 FO7 (optional F10)
TR26 FO7 (optional F10)
TR26 F10

Der Spindelhub lasst sich durch Distanzelemente als Sonderlésung vergréf3ern; auf Anfrage.

Einsatzbedingungen
Einbaulage Beliebig

Aufstellungshdhe

<2 000 m Uber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Umgebungstemperatur Standard:
Option:

Luftfeuchte

—30 °C bis +60 °C

—30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere

Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Profinet
Technische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen
Schutzart nach DIN EN 60529 Standard: IP67

Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalk AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach 2 g, fur 10 bis 200 Hz

EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Seismische Bestandigkeit nach Prifnachweis fir Einsatzklasse 3

IEC 60068-3-3

Korrosionsschutz Standard: KS

Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX (auf Anfrage)

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus besteht aus 25 Drehungen in beide Richtungen (AUF-ZU-AUF)
Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und stoérungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MafRblatter PF-M25X — PF-M100X
Elektrische Daten PF-M25X — PF-M100X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

AUMA Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X mit integrierter Steuerung fur die Armaturenautomatisierung in explosionsgefahrdeten Bereichen.

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalt- Armaturenanschluss® Handrad Gewicht?
1/min. haufig-
keit
S2-15 S2-30 S2-15 S2-30 Max. @
min min min min Anldufe Standard steig.

Min. Max. Max. Max. Max. Max. ENISO Option Spindel (%] Unterset- ca.
TR-M 50 Hz 60 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 DIN3210 [mm] [mm] zung [kg]

4 48 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1 o6
1 13 8:1
16 19 11:1
22 26 30 20 11 7 FO7 _ 26 8:1
30X 2 28 10 60 i 0 9 160 114
45 54 8:1
63 75 11:1 o7
90 108 8:1
125 150 5,5:1
180 216 25 18 9 6 4:1
4 48 11:1
5,6 6,7 8:1
T om
16 19 2 14 11:1
22 26 60 40 FO7 _ 26 8:1
60X 2 28 10 60 B 0 9 160 11
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 8:1 28
125 150 18 1 55:1
180 216 50 30 4:1
4 48 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
1 13 8:1 30
16 19 42 21 11:1
22 26 120 90 8:1
120X 2 28 12 60 F10 GO 40 200 11
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 8:1 32
125 150 35 18 55:1
180 216 100 70 4:1
4 48 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1 18
1 13 8:1
16 19 11:1
22 26 250 180 100 50 8:1
250X 2 28 25 60 F14 G112 58 315 11
45 54 8:1
63 75 11:1 5
90 108 8:1
125 150 55:1
180 216 200 140 80 40 4:1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X

Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Typ Abtriebsdrehzahl
1/min.

TR-M 50 Hz 60 Hz
4 48
5,6 6,7
8 9,6
1 13
16 19
22 26
500X 32 38
45 54
63 75
90 108
125 150
180 216
4 4,8
5,6 6,7
8 9,6
1 13
16 19
1000X 22 26
32 38
45 54
63 75
90 108
125 150
180 216

sLerps

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz

Produktzertifikate

Betriebsart

Motoren

Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalt- Armaturenanschluss® Handrad
haufig-
keit
S2-15 S2-30 S2-15  S2-30 Max. @
min min min min Anlaufe Standard steig.
Min. Max. Max. Max. Max. Max. ENISO Option Spindel (%] Unterset-
[Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 DIN3210 [mm] [mm]  zung
45 :1
175 90 33:1
45 :1
33:1
150 75 45 :1
500 360 33:1
50 125 65 60 F14 G1/2 58 315 451
33:1
120 60 45:1
33:1
110 55 22:1
400 290 100 50 16:1
45 :1
330 170 33:1
45:1
33:1
45 :1
1000 710 300 150 331
100 60 F16 G3 77 315 451
200 100 331
45:1
160 80 331
800 570 150 75 22:1
140 70 16:1

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Richtung AUF und ZU.

Maximal zulassiges Laufmoment (durchschnittliches Drehmoment Uber den gesamten Stellweg) fur 15 min bzw. 30 min Laufzeit
Angegebene FlanschgréfRen gelten fiir Anschlussformen A und B1.

Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1 und Handrad.

Standard: 112G Ex db eb h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb h IIIC T 130°C oder T 190°C Db
Optionen: 112G Ex db h IIC T4 oder T3 Gb

DEKRA 19 ATEX 0091 X
IECEx DEK 19.0055 X

Standard: Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153

Option: Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.
Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1C410

nach |IEC 60034-6

duma’

Gewicht?

ca.
[kq]

50

56

66

72

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X dumna

Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie
Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb

Standardspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 380 380 400 400 415 440 440 460 480 500
Hz 50 60 50 60 50 50 60 60 60 50
Sonderspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 220 230 525 575 600 660
Hz 50 60 50 50 60 60 50
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443
Standard: F, tropenfest

Option: H, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Selbsthemmend: Abtriebsdrehzahlen bis 90 1/min. (50 Hz) bzw. 108 1/min. (60 Hz)
NICHT selbsthemmend: Abtriebsdrehzahlen ab 125 1/min. (50 Hz) bzw. 150 1/min. (60 Hz)

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 - 25 W
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv

Elektroanschluss

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen

Armaturenanschluss

Wegerfassung

Drehmomenterfassung

Externe Versorgung der Elektronik
(Option)

Bemessungsleistung

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT, KM) Motorklemmen in Schraubtechnik, Steuerklemmen in
Push-In Technik

Option: AUMA Ex-Steckverbinder (KT, KM) mit zusatzlichen Stltzpunktklemmen in Steckverbinder
Standard: Metrische Gewinde

Optionen: NPT-Gewinde, G-Gewinde

Standard: B1 nach EN ISO 5210

Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338
Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3, A vorbereitet fiir Permanentschmierung der
Spindel
Absolutwertgeber, magnetisch zur Wegerfassung (MWG)
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 20 bis 5 000 (Option)
AUMA Drehmomentsensor; Auflésung +2 % bezogen auf maximal einstellbares Drehmoment.

24V DC: +20 %/-15 %

Bei externer Versorgung der Elektronik muss die Spannungsversorgung der integrierten Steuerung eine
verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemal IEC 61010-1 aufweisen und auf 150 VA Ausgangsleistung
begrenzt sein.

Die Bemessungsleistung ist die Nennleistung des Motors, siehe Elektrische Daten.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Leistungsteil Standard: Wendeschitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklassen A1 und
A2
Option: Thyristorwendeeinheit fiir Netzspannungen bis 500 V AC fiir AUMA Leistungsklassen B1,
B2 und B3
Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten.
Steuereingang digital Standard: 4 digitale Eingange: AUF, HALT, ZU, NOT (uber Optokoppler, mit gemeinsamem Bezugspo-
tential).

Optionen: 6 digitale Eingange z. B. AUF, HALT, ZU, NOT, MODE, Freigabe ORT
bis zu 7 digitalen Eingangen z. B. MODE, AUF, ZU, HALT, NOT, Interlock AUF, Interlock ZU

Steuereingang analog Option Stellungsregler: Stellungssollwert tiber AIN2 (potentialgetrennt) als kontinuierlicher Wert von 0/4 —
20 mA
Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

it ez Optionen: 20 - 60 V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Alle Eingangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Zustandsmeldungen Standard: - 6 programmierbare Melderelais:

(Ausgangssignale) - 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V
AC, 1 A (ohmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Biirde max. 500 Q)

Optionen: - 6 programmierbare Melderelais:

- 5 Wechsler mit getrenntem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 1
potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 Wechsler NO/NC mit getrenntem Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A

- 1 weiterer analoger Ausgang z. B. Ausgabe von Drehmoment als kontinuierlicher Wert
von 0/4 — 20 mA

Bis zu 12 Relaisausgange (1 Batteriemodul und 1 Standard-Relaismodul oder 1 Standard-Relaismodul und
1 Options-Relaismodul)
Batteriemodul (Option) - 6 programmierbare Melderelais:

- 3 potentialfreie Wechsler (NO/NC) und 2 potentialfreie bistabile SchlieRer (NO) mit gemeinsamem
Bezugspotential (max. 250 V AC, 1 A),

- 1 potentialfreier Wechsler (NO/NC, max. 250 V AC, 5 A)

- Anzeige der Armaturenposition ohne Netzversorgung
- Setzen der Endlagen ohne Netzversorgung
- Batterielberwachung
- Variante 1: 9 V Lithium Block (nicht aufladbar): Temperaturbereich —20 °C bis +60 °C
- Variante 2: 9 V AUMA Batteriepack (nicht aufladbar): Temperaturbereich —40 °C bis +70 °C

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115 V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
Ortssteuerstelle Standard: - Combi-Switch bestehend aus:
- Wahlschalter: Stellungen: LOCAL-OFF-REMOTE, Funktionen: ESC, ENTER, (RESET)
abschlief3bar in allen drei Stellungen
- Schwenktaster: AUF, ZU, (STOP)
- 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige AUF (griin), Drehmomentfehler AUF (rot), Motorschutz
angesprochen (rot), Drehmomentfehler ZU (rot), Endlage und Laufanzeige ZU (Gelb),
Bluetoothkommunikation (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

zur Anzeige aller wesentlichen Antriebsdaten wie Wegposition, Drehmoment, Abschaltart,
etc.

Option: - Farben und Funktionen fur Meldeleuchten GUber Menlt gemaf Betriebsanleitung wahlbar

Bluetoothmodul (parametrierbar) Dauerhaft Aktiv/Inaktiv, De-/Aktivierbar von FERN oder Wahlschalter

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: weg- oder drehmomentabhangig, jeweils fur Endlage AUF und Endlage ZU
- Anfahriberbriickung (AUF und ZU separat, max. 3 Bereiche im Fahrweg, parametrierbar)
- Taktbetrieb

- 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Melde-
verhalten parametrierbar

- Laufanzeige blinkend: einstellbar

Optionen: - Stellungsregler:
- Stellungssollwert tber Analogeingang 0/4 — 20 mA
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt:
- Auslésung: Digitaler Eingang, Low-aktiv (parametrierbar)
- Reaktion: STOP, AUF, ZU, NOT-Position (parametrierbar)
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tGiberbriickbar

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber einen digitalen Eingang “Freigabe ORT”: Damit kann
die Bedienung des Antriebs uber die Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden
- Interlock Funktion: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU von Fern Uber zwei digitale
Eingange
- PST (Partial Stroke Test): zur Funktionslberpriifung des Antriebs, parametrierbar

Uberwachungsfunktion - Uberlastschutz der Armatur: Drehmomentgrenzwert einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt
Fehlermeldung

- Uberwachung der Motortemperatur: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb (wenn vorhanden): erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuléssigen Betriebsart: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Drehrichtungstiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktion - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fur:

- z.B. Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, weg-
abhangige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motor-
schutzabschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall", ,Funktionskontrolle", ,AufRerhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentprofil:

- Verschiedene Referenzfahrten durchfiihrbar (z.B. bei der Inbetriebnahme).

- Drehmomentwerte als Referenzprofil ablegbar.

- Vergleichsfahrten jederzeit durchfihrbar (z.B. zur Kontrolle in der Anlage).

- Toleranzbereiche im Fahrweg flexibel festlegbar.

- Werte aulRerhalb des zulassigen Bereiches erzeugen konfigurierbare Meldungen zur Leitstelle.

Schaltplan (Grundausfihrung) TPC T-0A1AAB11-000

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und im Auenbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m Uber NN

> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X

duma’

Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel
Zubehdor
Abgesetzte Steuerung

(Wandhalterausfiihrung)

Softwaretool
(uber Bluetoothverbindung)

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Standard: —30 °C bis +60 °C
—30 °C bis +70 °C
—40 °C bis +60 °C
—50 °C bis +60 °C
—65 °C bis +60 °C

Bei Umgebungstemperaturen < —40 °C inklusive Heizung bzw. Heizsystem

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

29, 5 bis 200 Hz

Bestandig, bis maximal 2g, gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der
Anlage. Eine Bestandigkeit gegen haufig oder dauernd auftretende Vibrationen und Schwingungen kann
daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben. Detaillierte Information auf Anfrage.

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-

sation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)

Optionen: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erflillen bzw. Uibertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Abgesetzte Steuerung inklusive der Ortssteuerstelle getrennt vom Antrieb, Verbindungsleitungen auf Anfrage.
Empfohlen bei erschwerter Zuganglichkeit oder betriebsbedingten starken Vibrationen in der Anlage.
Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und abgesetzter Ortssteuerstelle betragt max. 100 m.

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC/Notebook)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android/iOS basierte Gerate)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

MaRblatter Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X
Elektrische Daten Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-MR30X — TR-MR1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

AUMA Drehantriebe TR-MR30X — TR-MR1000X mit integrierter Steuerung fiir die Armaturenautomatisierung in explosionsgefahrdeten Bereichen.

Typ  Abtriebsdren- Drehmomentbereich”  Regelmoment? Schalt-  Im- Um- Armaturenanschluss® Handrad Ge-
zahl haufig- pusldau- kehrspan- wicht®
1/min. keit er’ ne?

Stan- Max. @
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe dard Option  steig.

Min.  Max. Max. Max. Max. Max. Min. Max. ENISO DIN  Spindel (%] Unter- ca.
TR-MR 50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5210 3210 [mm] [mm] setzung  [kg]

4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1 26
11 13 130 FO7 - 26 8:1
30X 10 30 20 15 8 1200 50 160
16 19 100 F10 GO 34 11:1
22 26 90 8:1
32 38 75 11:1
27
45 54 70 8:1
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1 o7
11 13 130 FO7 — 26 8:1
X 1 4 1 12 1
60 16 19 0 60 0 30 5 00 50 100 F10 co 24 60 11:1
22 26 90 8:1
32 38 75 11:1
28
45 54 70 8:1
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1
30
11 13 130 8:1
120X 12 120 90 60 30 1000 50 F10 GO 40 200
16 19 100 11:1
22 26 90 8:1
2 :
3 38 75 11:1 32
45 54 70 8:1
4 4,8 280 11:1
5,6 6,7 :
] 900 220 8:1
8 9,6 175 11:1 48
11 13 150 8:1
250X 25 250 180 120 60 70 F14 G1/2 58 315
16 19 120 11:1
600
22 26 110 8:1
32 38 100 11:1
300 54
45 54 90 8:1
4 4,8 280 45 :1
5,6 6,7 22 1
600 0 33
8 9,6 175 45:1
11 13 200 100 150 33:1 %0
X 7 F14 1/2 1 -
500! 16 19 50 500 360 200 0 120 G1/ 58 315 45 - 1
22 26 110 33:1
32 38 100 45:1
45 54 150 75 200 90 33 1 56
4 4,8 300 45:1
5,6 6,7 250 33:1
330 170 600
8 9,6 200 45 :1 66
11 13 175 33:1
1000X 100 1000 710 100 F16 G3 77 315
16 19 300 150 300 150 45 :1
22 26 140 33:1
32 38 130 45:1
2 1 2 72
45 54 00 00 00 120 33:1

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Richtung AUF und ZU.

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.

Bei gleicher Drehrichtung, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Bei Drehrichtungsumkehr, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Angegebene Flanschgréfien gelten fiir Anschlussformen A und B1.

Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1 und Handrad.

oo

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-MR30X — TR-MR1000X

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz

Produktzertifikate

Betriebsart

Motoren

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen

Armaturenanschluss

Wegerfassung

Drehmomenterfassung

Standard: 112G Ex db eb h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb h IIIC T 130°C oder T 190°C Db

Optionen: 112G Ex db h IIC T4 oder T3 Gb

DEKRA 19 ATEX 0091 X
IECEx DEK 19.0055 X

Standard: Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN ISO 22153
Option: Aussetzbetrieb S4 - 50 %, Klasse C nach EN ISO 22153
Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.

Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kihlverfahren 1C410
nach |IEC 60034-6

Standardspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 380 380 400 400 415 440 440 460 480 500
Hz 50 60 50 60 50 50 60 60 60 50
Sonderspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 220 230 525 575 600 660
Hz 50 60 50 50 60 60 50
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: £10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Standard: F, tropenfest

Option: H, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Ja, Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480V AC
Leistung abhangig von Baugrée 12,5 — 25 W
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT, KM) Motorklemmen in Schraubtechnik, Steuerklemmen in
Push-In Technik

Option: AUMA Ex-Steckverbinder (KT, KM) mit zusatzlichen Stltzpunktklemmen in Steckverbinder
Standard: Metrische Gewinde

Optionen: NPT-Gewinde, G-Gewinde

Standard: B1 nach EN ISO 5210

Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3, A vorbereitet fiir Permanentschmierung der
Spindel

Absolutwertgeber, magnetisch zur Wegerfassung (MWG)
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 20 bis 5 000 (Option)

AUMA Drehmomentsensor; Auflésung +2 % bezogen auf maximal einstellbares Drehmoment.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-MR30X — TR-MR1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %

(Option) Bei externer Versorgung der Elektronik muss die Spannungsversorgung der integrierten Steuerung eine
verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf IEC 61010-1 aufweisen und auf 150 VA Ausgangsleistung
begrenzt sein.

Bemessungsleistung Die Bemessungsleistung ist die Nennleistung des Motors, siehe Elektrische Daten.
Leistungsteil Standard: V\lzendeschl'jtze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklassen A1 und
A
Option: Thyristorwendeeinheit fiir Netzspannungen bis 500 V AC fiir AUMA Leistungsklassen B1,
B2 und B3
Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten.
Steuereingang digital Standard: 4 digit;ile Eingange: AUF, HALT, ZU, NOT (Uber Optokoppler, mit gemeinsamem Bezugspo-
tential).

Optionen: 6 digitale Eingange z. B. AUF, HALT, ZU, NOT, MODE, Freigabe ORT
bis zu 7 digitalen Eingangen z. B. MODE, AUF, ZU, HALT, NOT, Interlock AUF, Interlock ZU

Steuereingang analog Option Stellungsregler: Stellungssollwert tiber AIN2 (potentialgetrennt) als kontinuierlicher Wert von 0/4 —
20 mA
Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

LB ez Optionen: 20 - 60 V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Alle Eingangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Zustandsmeldungen Standard: - 6 programmierbare Melderelais:

(Ausgangssignale) - 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V
AC, 1 A (ochmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Biirde max. 500 Q)

Optionen: - 6 programmierbare Melderelais:
- 5 Wechsler mit getrenntem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (chmsche Last), 1
potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 Wechsler NO/NC mit getrenntem Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A

- 1 weiterer analoger Ausgang z. B. Ausgabe von Drehmoment als kontinuierlicher Wert
von 0/4 — 20 mA

Bis zu 12 Relaisausgange (1 Batteriemodul und 1 Standard-Relaismodul oder 1 Standard-Relaismodul und
1 Options-Relaismodul)
Batteriemodul (Option) - 6 programmierbare Melderelais:

- 3 potentialfreie Wechsler (NO/NC) und 2 potentialfreie bistabile SchlieRer (NO) mit gemeinsamem
Bezugspotential (max. 250 V AC, 1 A),

- 1 potentialfreier Wechsler (NO/NC, max. 250 V AC, 5 A)

- Anzeige der Armaturenposition ohne Netzversorgung
- Setzen der Endlagen ohne Netzversorgung
- Batterielberwachung
- Variante 1: 9 V Lithium Block (nicht aufladbar): Temperaturbereich —20 °C bis +60 °C
- Variante 2: 9 V AUMA Batteriepack (nicht aufladbar): Temperaturbereich —40 °C bis +70 °C

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-MR30X — TR-MR1000X aum a@
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Ortssteuerstelle Standard: - Combi-Switch bestehend aus:
- Wahlschalter: Stellungen: LOCAL-OFF-REMOTE, Funktionen: ESC, ENTER, (RESET)
abschlieflbar in allen drei Stellungen
- Schwenktaster: AUF, ZU, (STOP)
- 6 Meldeleuchten:
- Endlage und Laufanzeige AUF (griin), Drehmomentfehler AUF (rot), Motorschutz
angesprochen (rot), Drehmomentfehler ZU (rot), Endlage und Laufanzeige ZU (Gelb),
Bluetoothkommunikation (blau)
- Grafisches LC Display: beleuchtet

zur Anzeige aller wesentlichen Antriebsdaten wie Wegposition, Drehmoment, Abschaltart,
etc.

Option: - Farben und Funktionen fiir Meldeleuchten tiber Menii gemaR Betriebsanleitung wahlbar

Bluetoothmodul (parametrierbar) Dauerhaft Aktiv/Inaktiv, De-/Aktivierbar von FERN oder Wahlschalter

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: weg- oder drehmomentabhangig, jeweils fur Endlage AUF und Endlage ZU
- Anfahriberbriickung (AUF und ZU separat, max. 3 Bereiche im Fahrweg, parametrierbar)
- Taktbetrieb

- 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Melde-
verhalten parametrierbar

- Laufanzeige blinkend: einstellbar

Optionen: - Stellungsregler:
- Stellungssollwert tber Analogeingang 0/4 — 20 mA
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt:
- Auslésung: Digitaler Eingang, Low-aktiv (parametrierbar)
- Reaktion: STOP, AUF, ZU, NOT-Position (parametrierbar)
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tGiberbriickbar

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle tUber einen digitalen Eingang “Freigabe ORT”: Damit kann
die Bedienung des Antriebs uber die Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden
- Interlock Funktion: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU von Fern Uber zwei digitale
Eingange
- PST (Partial Stroke Test): zur Funktionslberpriifung des Antriebs, parametrierbar

Uberwachungsfunktion - Uberlastschutz der Armatur: Drehmomentgrenzwert einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt
Fehlermeldung

- Uberwachung der Motortemperatur: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb (wenn vorhanden): erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuléssigen Betriebsart: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Drehrichtungstiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktion - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fur:

- z.B. Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, weg-
abhangige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motor-
schutzabschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall", ,Funktionskontrolle", ,AufRerhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentprofil:

- Verschiedene Referenzfahrten durchfiihrbar (z.B. bei der Inbetriebnahme).

- Drehmomentwerte als Referenzprofil ablegbar.

- Vergleichsfahrten jederzeit durchfihrbar (z.B. zur Kontrolle in der Anlage).

- Toleranzbereiche im Fahrweg flexibel festlegbar.

- Werte aulRerhalb des zulassigen Bereiches erzeugen konfigurierbare Meldungen zur Leitstelle.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC T-0A1AAB11-000

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-MR30X — TR-MR1000X

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel
Zubehdr
Abgesetzte Steuerung

(Wandhalterausfiihrung)

Softwaretool
(uber Bluetoothverbindung)

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Verwendung in Innenrdumen und im AuRenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tber NN

> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —-30 °C bis +60 °C

-30 °C bis +70 °C
—40 °C bis +60 °C
—50 °C bis +60 °C
—65 °C bis +60 °C

Bei Umgebungstemperaturen < —40 °C inklusive Heizung bzw. Heizsystem

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

29, 5 bis 200 Hz

Bestandig, bis maximal 2g, gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der
Anlage. Eine Bestandigkeit gegen haufig oder dauernd auftretende Vibrationen und Schwingungen kann
daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben. Detaillierte Information auf Anfrage.

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-

sation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)

Optionen: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erfiillen bzw. tibertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Abgesetzte Steuerung inklusive der Ortssteuerstelle getrennt vom Antrieb, Verbindungsleitungen auf Anfrage.
Empfohlen bei erschwerter Zuganglichkeit oder betriebsbedingten starken Vibrationen in der Anlage.
Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und abgesetzter Ortssteuerstelle betragt max. 100 m.

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC/Notebook)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android/iOS basierte Gerate)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Malblatter Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X/TR-MR30X — TR-MR1000X
Elektrische Daten Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X/TR-MR30X — TR-MR1000X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X - TR-M1000X duma’

Technische Daten Handradkrafte an Drehantrieben

Standard
Typ Abtriebsdrehzahl  Drehmoment Eingangs- Zulassiges
moment am  Eingangsmoment Handrad Handradkraft? Handrad Handradkraft?
Handrad? am Handrad ~ Standard ~ Standard Option Option
Max. Unter- ca. Max. %) ca. a ca.
TR-M 50 Hz [Nm] setzung  Faktor” [Nm] [Nm] [mm] [N] [mm] [N]
4; 8;16; 32; 63 11:1 4,5 7 83 67
5,6; 11; 22; 45; 90 30 8:1 3,2 9 117 94
S 125 56:1 3,4 9 40 160 111 200 89
180 25 4:1 2,4 10 130 104
4;8;16; 32; 63 11:1 4,5 13 167 133
5,6; 11; 22; 45; 90 60 8:1 3,2 19 234 188
60X 125 56:1 3,4 18 40 160 222 200 178
180 50 4:1 2,4 21 260 208
4;8;16;32; 63 11:1 4,4 27 273 218
5,6; 11; 22; 45; 90 120 8:1 3,2 38 375 300
120X 125 56:1 33 36 8 200 364 250 291
180 100 4:1 2,4 42 417 333
4:8;16; 32; 63 1:1 4,5 56 353 278
5,6; 11; 22; 45; 90 250 8:1 3,3 76 481 379
22X 125 56:1 3,4 74 300 315 470 400 370
180 200 4:1 2,5 81 513 404
4:8;16; 32; 63 45:1 18 28 176 139
5,6; 11; 22; 45; 90 500 33:1 13 38 241 189
500X 125 31 14 37 s 315 235 400 185
180 400 17 :1 10 40 257 202
4:8;16; 32; 63 1000 45 :1 18 56 353 278
5,6; 11; 22; 45; 90 33:1 13 76 481 379
oo 125 800 23:1 14 74 150 315 470 400 370
180 17:1 10 81 513 404
Hinweise zu den Tabellen
1) Faktor Verhaltnis von Abtriebsmoment zu Eingangsmoment Handrad, f=T, . /T
2) Eingangsmoment am Handrad Bei maximalem Abtriebsmoment
3) Erforderliche Handkraft Erforderliche Handkrafte bei maximalem Abtriebsmoment. Die tatsachlich bendtigte Handkraft ist abhangig vom

bendtigten Abtriebsmoment und den Betriebsbedingungen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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TIGRON

duma’

Technische Daten Profibus DP Schnittstelle

Allgemeine Informationen

AUMA Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X/TR-MR30X — TR-MR1000X mit Profibus DP Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen
Ansteuerung und Rickmeldungen

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen
Eingangssignalen (Option)

Steuerspannung und Stromaufnahme
der optionalen, digitalen Zusatzein-
gange

Zustandsmeldungen

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen
Ausgangssignalen (Option)

Profibus DP-V1 (Option)

Uber Profibus DP Schnittstelle

- 2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange
- Signalubertragung erfolgt Gber die Feldbusschnittstelle
- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (liber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT
- |/OInterface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- Zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fir Stellungssollwert
- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (lber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT
- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- Zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fir Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4
—20 mA) fir Prozessistwert

Standard: 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang
60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
115V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Uber Profibus DP Schnittstelle

Zusatzliche, bindre Ausgangssignale (nur verfiigbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
(Option))
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)
Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:
- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max.
250V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieBerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche
Last), 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle bindren Ausgangssignale miissen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Bilrde max. 500 Q)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedaten mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON auma@

Technische Daten Profibus DP Schnittstelle

Ausstattung und Funktionen

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: weg- oder -drehmomentabhangig, jeweils fur Endlage AUF und Endlage ZU
- Anfahriiberbriickung
- Taktbetrieb

- 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Melde-
verhalten parametrierbar

- Laufanzeige blinkend: einstellbar

Optionen: - Stellungsregler:
-  Stellungssollwert tber Profibus DP Schnittstelle
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten einstellbar)
- Ausldsung: digitaler Eingang: Low-aktiv
- Reaktion: Stop, Endlage ZU, Endlage AUF, Sollposition
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tGiberbriickbar

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung
des Stellantriebs Uber die Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden

- Interlock Funktion: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU von Fern Uber zwei digitale
Eingange
- PST (Partial Stroke Test): zur Funktionslberpriifung des Antriebs, parametrierbar

Schaltplan (Grundausfihrung) TAOA1AAB11-000

Einstellungen/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle
Einstellung der Baudrate Automatische Baudratenerkennung

Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt tiber das Display

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profibus DP gemaf IEC 61158 und IEC 61784
Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Riickwirkungsfreies An-
und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb moglich.
Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
Schnittstelle Profibus DP EIA-485 (RS-485)
Ubertragungsrate/Leitungslénge
Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Maogliche Leitungsléange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater ~ (gesamte Netzwerk-Leitungslénge)
9,6 — 93,75 1200 m ca. 10 km
187,5 1000 m ca. 10 km
500 400 m ca.4 km
1500 200 m ca.2 km
Geratetypen DP-Master Klasse 1, z. B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...

DP-Master Klasse 2, z. B. Programmier-/Projektierungsgerate
DP-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgéngen wie Aktoren, Sensoren

Anzahl von Geraten 32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Feldbuszugriff Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fiir Slaves. Mono-Master oder
Multi-Master Systeme sind maoglich.

Unterstiitzte Profibus DP Funktionen Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
Profibus DP Ident Nr. 0x1144: Standardanwendungen mit Profibus DP-VO und DP-V1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON

Technische Daten Profibus DP Schnittstelle

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle
AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU

Prozessabbild Ausgang
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang
(Rickmeldungen)

Prozessabbild Eingang
(Fehlermeldungen)

Verhalten bei Kommunikationsausfall

Endlage AUF, ZU

Stellungsistwert

Drehmomentistwert erfordert MWG im Stellantrieb
Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

Laufanzeige (richtungsabhangig)

Drehmomentschalter AUF, ZU

Wegschalter AUF, ZU

Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingénge

Motorschutz angesprochen

Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
Ausfall der analogen Kundeneingéange

Ausfall einer Phase

Die Reaktion des Stellantriebs ist parametrierbar:

Bei aktueller Position stehen bleiben

Fahrt in Endlage AUF oder ZU ausfiihren
Fahrt in beliebige Zwischenstellung ausfihren
Letzten empfangenen Fahrbefehl ausfihren

duma’

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON auma@

Technische Daten Modbus RTU Schnittstelle

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe TR-M30X — TR-M1000X/TR-MR30X — TR-MR1000X mit Modbus RTU Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen
Ansteuerung und Riickmeldungen ~ Uber Modbus RTU Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen - 2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingéange
Eingangssignalen (Option) - Signaliibertragung erfolgt (iber die Feldbusschnittstelle
- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (liber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingénge AUF, HALT, ZU, NOT
- |/OInterface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)
- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)
- Zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fir Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4
—20 mA) fur Prozessistwert

Steuerspannung und Stromaufnahme Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

der optionalen, digitalen Zusatzein- Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

ange
e 60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
115V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Zustandsmeldungen Uber Modbus RTU Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option))
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)
Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:
- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:
- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchliefRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max.
250V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche
Last), 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle binaren Ausgangssignale miissen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Blrde max. 500 Q)

Redundanz (Option) Redundante Ringtopologie in Verbindung mit der SIMA? Master Station
- Max. Anzahl von Stellantrieben pro redundantem Ring: 247 Stiick
- Max. mégliche Leitungsléange zwischen den Stellantrieben ohne zusatzliche externe Repeater: 1 200 m
- Max. mégliche Gesamtlange pro redundantem Ring: ca. 290 km
- Automatische Inbetriebnahme des redundanten Rings mit Hilfe der SIMA? Master Station

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Gilltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON auma@

Technische Daten Modbus RTU Schnittstelle

Ausstattung und Funktionen

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: weg- oder -drehmomentabhangig, jeweils fur Endlage AUF und Endlage ZU
- Anfahriiberbriickung
- Taktbetrieb

- 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Melde-
verhalten parametrierbar

- Laufanzeige blinkend: einstellbar

Optionen: - Stellungsregler:
- Stellungssollwert tiber Modbus RTU Schnittstelle
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten einstellbar)
- Ausldsung: digitaler Eingang: Low-aktiv
- Reaktion: Stop, Endlage ZU, Endlage AUF, Sollposition
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tGiberbriickbar

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung
des Stellantriebs Uber die Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden

- Interlock Funktion: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU von Fern Uber zwei digitale
Eingange
- PST (Partial Stroke Test): zur Funktionslberpriifung des Antriebs, parametrierbar

Schaltplan (Grundausfihrung) TCO0A1AAB11-000

Einstellungen/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung von Baudrate, Parity und der Modbus Adresse erfolgt Uiber das Display

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle
Kommunikationsprotokoll Modbus RTU gemaf IEC 61158 und IEC 61784

Netzwerktopologie - Linien-(Feldbus)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar.
- Ruckwirkungsfreies An- und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb mdglich.

Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung gemafR IEC 61158
Schnittstelle Feldbus EIA-485 (RS-485)
Ubertragungsrate/Leitungslénge Redundante Linientopologie:
Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Maogliche Leitungslange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater ~ (gesamte Netzwerk-Leitungslange)
9,6-115,2 1200 m ca. 10 km

Redundante Ringtopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Max. mogliche Leitungsléange
zwischen Antrieben (ohne Repeater) des redundaten Rings
9,6 —115,2 1200 m ca. 290 km
Geratetypen Modbus-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON auma@

Technische Daten Modbus RTU Schnittstelle

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle

Anzahl von Geraten 32 Gerate in jedem Segment ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247
Feldbuszugriff Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)
Unterstiitzte Modbus Funktionen 01 Read Coil Status

(Dienste) 02 Read Input Status

03 Read Holding Registers

04 Read Input Registers

05 Force Single Coil

15 (OFHex) Force Multiple Coils

06 Preset Single Register

16 (10Hex) Preset Multiple Registers

17 (11Hex) Report Slave ID

08 Diagnostics:

- 00 00 Loopback

- 00 10 (0OAHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (OBHex) Return Bus Message Count

- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

- 00 17 (11Hex) Return Slave Busy Count

- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang - Endlage AUF, ZU

(Rickmeldungen) - Stellungsistwert

- Drehmomentistwert erfordert MWG im Stellantrieb

- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

- Laufanzeige (richtungsabhangig)

- Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
- Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingange

Prozessabbild Eingang - Motorschutz angesprochen

(Fehlermeldungen) - Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
- Ausfall einer Phase
- Ausfall der analogen Kundeneingénge

Verhalten bei Kommunikationsausfall Die Reaktion des Stellantriebs ist parametrierbar:
- Bei aktueller Position stehen bleiben
- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- Letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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®
SAEx 07.2 — SAEx 16.2 duimnd
AUMA NORM
Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe AUMA NORM benétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baureihe SAEx die Stellantriebs-Steuerungen AMExC
und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ  Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalt- Armaturenanschluss® Handrad Gewicht
1/min. haufigkeit R
Max. @
$2-15 min $2-30 min S2-15 min S2-30 min  Anldufe Standard Option steig.
Min. Max. Max. Max. Max. Max. EN ISO DIN  Spindel (0] Unter- ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 3210 [mm] [mm]  setzung [kal
4 48 1921
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
22
11 13 8:1
16 19 11:1
SAExX 22 26 30 11 6 Fo7 = 26 8:1
10 20 60 160
07.2 32 38 F10 GO 34 11:1
45 54 8:1
63 75 11:1
23
90 108 8:1
125 150 55:1
180 216 25 10 5 4:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
22
1 13 8:1
21 11
16 19 11:1
SAExX 22 26 60 40 FO7 = 26 8:1
07.6 32 38 20 60 F10 GO 34 160 11:1
45 54 8:1
63 75 11:1
24
90 108 8:1
15 8
125 150 55:1
180 216 50 30 4:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
26
11 13 8:1
16 19 42 21 11:1
22 26 120 90 8:1
s 40 60 F10 GO 40 200
10.2 32 38 11:1
45 54 8:1
63 75 11:1
28
90 108 8:1
125 150 85) 18 55:1
180 216 100 70 4:1
4 4.8 11:1
5,6 6,7 8:1
48
8 9,6 11:1
1 13 8:1
16 19 11:1
22 26 250 180 100 50 8:1
Epes 100 60 F14 Gl2 58 315
14.2 32 38 11:1
45 54 8:1
52
63 75 11:1
90 108 8:1
125 150 55:1
180 216 200 140 80 40 4:1
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SAEx 07.2 — SAEx 16.2

AUMA NORM

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

duma’

Typ  Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich” Laufmoment? Schalt-
1/min. haufigkeit
$2-15 min $2-30 min S2-15 min S2-30 min  Anléufe  Standard Option
Min. Max. Max. Max. Max. Max. EN ISO DIN
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 3210
4 4,8
5,6 6,7
175 90
8 9,6
1 13
16 19
22 26 500 360 150 &
SAEX 200 60 F14  GI2
14.6 32 38
125 65
45 54
63 75
120 60
90 108
125 150 110 55
180 216 400 290 100 50
4 4.8
5,6 6,7
330 170
8 9,6
11 13
16 19
22 26 1000 710 300 150
Eics 400 60 F16 G3
16.2 32 38
200 100
45 54
63 75
160 80
90 108
125 150 150 75
800 570
180 216 140 70

Armaturenanschluss®

Max. &
steig.
Spindel
[mm]

58

7

Handrad Gewicht
4
%} Unter- ca.
[mm]  setzung [kal

400

500

11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
B2
4:1
11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
11:1
8:1
55:1
4:1

50

56

72

83

88

1)  Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU.

2) Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min bzw. 30 min Laufzeit.

3)  Angegebene FlanschgréRen gelten fur Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate Mal3blatter.
4)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1

und Handrad.
Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz

Produktzertifikate
Betriebsart

Motoren

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie
Isolierstoffklasse

Standard: I 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb

112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb

I 2D Ex tb IIIC T130°C oder T190°C Db
Optionen I 2G Ex db IIC T4 oder T3 Gb

I 2G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
DEKRA 11ATEX0008 X
Standard:
Option:

Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.
Drehstrom-Asynchron-Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kuhlverfahren IC410

nach IEC 60034-6

Standardspannungen:

Siehe Tabelle: Drehstrom Standardspannungen [» 3]
Sonderspannungen:

Siehe Tabelle: Drehstrom Sonderspannungen [» 3]
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: £5 %

Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443
Standard:
Option:

F, tropenfest
H, tropenfest
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SAEx 07.2 — SAEx 16.2

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen
Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)
Elektroanschluss

Gewinde fir Kabeleinfihrungen

Anschlussplan

Armaturenanschluss

Standard: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslosegerat in der Stellantriebs-Steuerung
Option: Thermoschalter (NC)

Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschutzten Stellantrieben zu-
satzlich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausléser (z. B. Motorschutz-
schalter) verwendet werden.

Selbsthemmend: Drehzahlen bis 90 1/min (50 Hz), 108 1/min (60 Hz)
NICHT selbsthemmend: Drehzahlen ab 125 1/min (50 Hz), 150 1/min (60 Hz)

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstel-
lung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 W
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.
Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Gber Einfachschalter (1 Wechsler)

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik;
Steuerklemmen in Federkraftklemmen-Technik

Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPAOOR2AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPAOOR1AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
Standard: B1 nach EN ISO 5210

A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
Optionen: A, B, D, E nach DIN 3210

C nach DIN 3338
Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet fir Permanentschmierung der Spindel

Tabelle 1: Drehstrom Standardspannungen

Spannungen/Frequenzen
Volt [3~] 220 230
Hz 60 50

380 380 400 400 415 440 460 480 500
50 60 50 60 50 60 60 60 50

Tabelle 2: Drehstrom Sonderspannungen

Spannungen/Frequenzen
Volt [3~] 220
Hz 50

Elektromechanische Steuereinheit
Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

440 525 575 600 660 690

50 50 50 60 50 50

Zahlrollenschaltwerk fir Endlagen AUF und ZU

Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt

Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrich-
tung

Drehmomentschaltung fiir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)
Option: Gold (Au), empfohlen firr Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
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SAEx 07.2 — SAEx 16.2

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Elektromechanische Steuereinheit

Heizung im Schaltwerkraum

Elektronische Steuereinheit (Option,

Non-intrusive Einstellungen

Stellungsriickmeldung
Drehmomentruckmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage
Aufstellungshéhe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Standard:
Optionen:

Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 - 20 W, 110 — 250 V AC/DC

24 — 48 V AC/DC oder 380 — 400 V AC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMEXC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Wider-
standsheizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACExC)

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU

Blinksignal tUber Stellantriebs-Steuerung
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und AuRenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tiber NN
> 2 000 m tGber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte tGiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)
Die Schutzart IP68 erfullt gemall AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
*  Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
. Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
*  Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1 g, 10 bis 200 Hz (fiur Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung
AMEXC oder ACExC)
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fur

Drehantriebe in Ausfiihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit Stellantriebs-Steuerung, jeweils mit
AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Standard: KS: Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
KX-G: Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausfihrung (auBenliegende Teile)
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erfiillen bzw. tbertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detail-
lierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU

EMV-Richtlinie 2014/30/EU

RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

MaRblatter SAEx 07.2 — SAEx 16.2/SAREx 07.2 — SAREXx 16.2
Elektrische Daten SAEx 07.2 — SAEx 16.2
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SAEx 07.2-UW — SAEx 16.2-UW a u m a@
fur dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe fiir dauerhaften Unterwassereinsatz benétigen die Stellantrieb-Steuerungen ACEXC. Die Stellantriebs-Steuerung wird auf einem
Wandhalter auRerhalb des Wassers montiert. Fir die elektrische Verbindung zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung wird ein spezieller
Leitungssatz mit Wandhalter benétigt.

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalthau-  Armaturenan- Handrad Gewicht?
1/min. figkeit schluss®
S2-15 min S2-30 min S2-15 min S2-30 min  Anldufe  Standard Option
Min. Max. Max. Max. Max. Max. EN ISO DIN (%] Unterset- ca.
50Hz 60Hz  [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 3210  [mm] zung kgl
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
11 13 8:1 %
16 19 11:1
AEX 22 26 30 11 6 FO7 = 8:1
o 32 38 10 20 60 = Gos 180 iy
45 54 8:1
63 75 11:1
26
90 108 8:1
125 150 55:1
180 216 25 10 5 4:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1 25
11 13 21 1" 8:1
16 19 11:1
AEX 22 26 60 40 FO7 = 8:1
0§G—UW 32 38 2 60 F(1)0 Go» 160 1:1
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 8:1 2
125 150 15 8 55:1
180 216 50 30 4:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
11 13 8:1 31
16 19 42 21 11:1
SAEXx 22 26 120 90 3 8:1
10.2-UW 32 38 40 60 F10 G0¥ 200 111
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 8:1 3
125 150 35 18 55:1
180 216 100 70 4:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1 %4
11 13 8:1
16 19 11:1
SAEXx 22 26 250 180 100 50 8:1
14.2-UW 32 38 100 60 F14 G1/2 315 111
45 54 8:1
58
63 75 11:1
90 108 8:1
125 150 55:1
180 216 200 140 80 40 4:1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEx 07.2-UW — SAEx 16.2-UW a u m a@
fur dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalthau-  Armaturenan- Handrad Gewicht?
1/min. figkeit schluss®
S2-15 min S2-30 min S2-15 min S2-30 min  Anlaufe  Standard Option
Min. Max. Max. Max. Max. Max. EN ISO DIN (%] Unterset- ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 3210  [mm] zung Ikal
4 48 1:1
5,6 6,7 8:1
8 96 175 90 111 56
11 13 8:1
16 19 11:1
SAE 22 26 500 360 150 & 8:1
X H
200 60 F14 G1/2 400
125 65
45 54 8:1
62
63 75 11:1
120 60
90 108 8:1
125 150 110 55 55:1
180 216 400 290 100 50 4:1
4 438 1:1
5,6 6,7 8:1
8 9,6 330 170 11:1 77
11 13 8:1
cac ;g ;2 1000 710 300 150 181_: 11
X H
400 60 F16 G3 500
200 100 88
45 54 8:1
63 75 11:1
160 80
90 108 8:1 93
125 150 150 75 55:1
7
180 216 800 570 140 70 4:1

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fir Drehrichtungen AUF und ZU
Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min bzw. 30 min Laufzeit.

Angegebene Flanschgréfen gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.
Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Drehstrommotor, Elektroanschluss mit Kabelverschraubungen und Abtrieb B1.
Armaturenanschluss GO wird ohne Zentrierbund ausgefihrt.

s2erp

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz 112G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb

112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 11IC T130°C oder T190°C Db

Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X
Betriebsart Standard: Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN 15714-2
Option: Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Klasse A und B nach EN 15714-2
Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.
Motoren Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1C410
nach |[EC 60034-6
Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:
Drehstrom

Spannungen/Frequenzen
Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Sonderspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 50 60 50 50
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: £10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEx 07.2-UW - SAEXx 16.2-UW

duma’

fur dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen
Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb (Option)

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Anschlussplan

Armaturenanschluss

Elektronische Steuereinheit

Non-Intrusive Einstellungen

Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur
Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443

Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Standard: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslésegerat in der Steuerung
Option: Thermoschalter (NC)

Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschiitzten Stellantrieben zu-
sétzlich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausléser (z.B. Motorschutzschalter)
verwendet werden.

Selbsthemmend: Drehzahlen bis 90 1/min (50 Hz), 108 1/min (60 Hz)
NICHT selbsthemmend: Drehzahlen ab 125 1/min (50 Hz), 150 1/min (60 Hz)

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240V AC

Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 - 25 W

Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Der AUMA Ex-Steckverbinder ist Bestandteil des separat zu bestellenden Leitungsatz mit Wandhalter und
anschlussfertig konfektioniert.

DS Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum abgedichtet (double sealed)

TPAOOR200-011-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPAOOR100-011-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)

Standard: B1 nach EN ISO 5210

B3, B4, D nach EN ISO 5210; B2 auf Anfrage
B, D, E nach DIN 3210

Sonder-Anschlussformen: B3D, DD

Optionen:

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung
Blinksignal Uber Steuerung
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Fur den dauerhaften Einsatz unter Wasser und Verwendung in Innenraumen und im Auenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

-30 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Erhéhte Schutzart IP68-C8. Die zuldssige Uberflutungshéhe betréagt hierbei 8 m.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

KX-G: Geeignet fiir den Einsatz in SuBwasser (Im1), Meerwasser (Im2) und Boden (Im3), aluminiumfreie
Ausfiihrung (auf3enliegende Teile)

Zweischichtige Pulverbeschichtung mit zusatzlicher Nasslackierung

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEx 07.2-UW — SAEx 16.2-UW a u m a®
fur dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Einsatzbedingungen

Farbe Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Lebensdauer AUMA Drehantriebe erflllen bzw. Gbertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Schalldruckpegel <72dB (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEXx 07.2 — SAEXx 14.6
AUMA NORM
Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

duma’

Allgemeine Informationen
Drehantriebe AUMA NORM bendétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die BaugroRen SAEx 07.2 — SAEx 14.6 die Stellantriebs-

Steuerungen AMEXC und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich” Laufmo-  Schalthau- Armaturenanschluss® Handrad Gewicht®
1/min. ment? figkeit®
Max. @
Anlaufe Standard  Option steig.
Min. Max. Max. Max. EN ISO DIN Spindel (%] Unterset- ca.
50 Hz 60 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 3210 [mm] [mm] zung [kal
4 4,8 19 24
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
28
11 13 60 8:1
16 19 11:1
22 26 30 11 FO7 _ 26 8:1
SAEx 07.2 32 38 10 F10 Go 34 160 11:1
45 54 8:1
63 75 11:1
31
90 108 30 8:1
125 150 55:1
180 216 25 10 4:1
4 4,8 19 24
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
28
11 13 21 60 8:1
16 19 11:1
22 26 60 FO7 = 26 8:1
SAEx 07.6 32 38 20 F10 Go 34 160 11:1 9
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 8:1
125 150 19 30 55:1 40
180 216 50 4:1
4 4,8 11:1
32
5,6 6,7 8:1
8 9,6 11:1
11 13 60 8:1
16 19 42 11:1 35
22 26 120 8:1
SAEXx 10.2 40 F10 GO 40 200
32 38 11:1 m
45 54 8:1
63 75 11:1
90 108 30 8:1 47
125 150 35 55:1
180 216 100 4:1
4 4,8 19 24
5,6 6,7 8:1
60 63
8 9,6 11:1
11 13 8:1
SAEx 14.2 16 19 100 250 100 F14 G1/2 58 315 11:1
22 26 30 8:1 &
32 38 11:1 67
45 54 8:1
4 4,8 11:1
5,6 6,7 S00 6o 8:1
8 9,6 175 11:1 67
SAEx 14.6 : 200 F14 G1/2 58 400 :
1 13 8:1
400 30
16 19 11:1
150 70
22 26 8:1

1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU

2) Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min Laufzeit.

3) Bei Stellantrieben mit Einphasen-Wechselstrommotor mit Betriebskondensator (Motortyp: VE/AE) ist vor einer Fahrt in Gegenrichtung eine Pausenzeit (Rever-
siersperrzeit) von mind. 2,5 Sek erforderlich.

4) Angegebene FlanschgréfRen gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEX 07.2 — SAEX 14.6 duma:
AUMA NORM

Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1 und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb [IB T4 oder T3 Gb
112G Ex h IIB T4 oder T3 Gb
Il 2D Ex tb 111IC T130°C oder T190°C Db

Optionen: I 2G Ex db 1IB T4 oder T3 Gb
I 2G Ex h 1IB T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X
Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN 15714-2

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.

Motoren Einphasen-Wechselstrommotor mit Betriebskondensator (PSC), Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihl-
verfahren 1C410 nach IEC 60034-6

Einphasen-Wechselstrommotor mit Anlaufkondensator und Anlaufschaltgerat (CSIR), Bauform IM B9 nach
IEC 60034-7, Kiihiverfahren IC410 nach IEC 60034-6

Motortyp je nach Antriebstyp/Abtriebsdrehzahl. Siehe auch Elektrische Daten SAEx 07.2 — SAEx 14.6 mit
Wechselstrommotoren.

Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt  110-120 110 - 120 220 —240 220 — 240
Hz 50 60 50 60
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Isolierstoffklasse F, tropenfest
Motorschutz Standard: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung
Option: Thermoschalter (NC)

Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschitzten Stellantrieben zu-
satzlich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausléser (z.B. Motorschutzschalter)
verwendet werden.

Selbsthemmung Selbsthemmend: Drehzahlen bis 90 1/min (50 Hz), 108 1/min (60 Hz)
NICHT selbsthemmend: Drehzahlen ab 125 1/min (50 Hz), 150 1/min (60 Hz)

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Motorheizung (Option) Spannungen: 110 - 120V AC, 220 - 240V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 - 25 W
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde

Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEX 07.2 — SAEX 14.6 duma:
AUMA NORM

Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Anschlussplan TPAO1R2AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Betriebskondensator 100 - 240 V AC (Grundaus-
fihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPAO1R1AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Betriebskondensator 100 - 240 V AC (Grundaus-
fihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
TPA02R2AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Anlaufkondensator und Anlauf-Schaltgerat 110
- 120 V AC (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPA02R1AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Anlaufkondensator und Anlauf-Schaltgerat 110
- 120 V AC (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
TPAO3R2AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Anlaufkondensator und Anlauf-Schaltgerat 220
- 240 V AC (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPAO3R1AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Anlaufkondensator und Anlauf-Schaltgerat 220
- 240V AC (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
Je nach Motortyp/Abtriebsdrehzahl. Siehe auch Elektrische Daten SAEx 07.2 — SAEx 14.6 mit Wechsel-
strommotoren.

Armaturenanschluss Standard: B1 nach EN ISO 5210

Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet fiir Permanentschmierung der Spindel

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Kontaktwerkstoffe Schalter Standard: Silber (Ag)
Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen
Stellungsriickmeldung, analog Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
(Optionen)
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinkgeber
Heizung im Schaltwerkraum Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 -20 W, 110 — 250 V AC/DC

Optionen: 24 — 48V AC/DC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMExC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Widerstands-
heizung mit 5 W, 24 VV AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)
Stellungsrickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Drehmomentriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinksignal Uber Stellantriebs-Steuerung
Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEx 07.2 - SAEx 14.6

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

—40 °C bis +40 °C/+60 °C
—50 °C bis +40 °C/+60 °C

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Optionen:

IP68 mit AUMA Wechselstrommotoren der Typen AE..., VE..., AC..., VC...
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erflllen bzw. Gbertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEXx 07.2 — SAEx 07.6 auma@
Baureihe VK
Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe AUMA NORM bendétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die BaugroRen SAEx 07.2 — SAEx 07.6 mit Gleichstrommo-
toren die Stellantriebs-Steuerung ACExC an. Diese kann auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Abtriebs- Drehmomentbereich? Laufmo-  Schalthaufig- Armaturenanschluss® Handrad Gewicht®
drehzahl" ment® keit
Anlaufe Standard Max. @

Min. Max. Max. Max. EN ISO Option  steig. Spindel (4] Unterset- ca.

1/min. [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5210 DIN 3210 [mm] [mm] zung [kal
4-55 11:1
6-75 8:1
75-11 FO7 - 26 11:1

SAEx 07.2 10-155 10 30 11 60 F10 Go 34 160 8:1 22
12,5 -17 11:1
17 - 23,5 8:1
3,56-55 11:1
5-7,5 - Fo7 - 26 8:1

saexo76 08 20 21 60 F10 0 34 160 1 22
x 07. 8- 11 8:1
12-17 11:1

40 = - -

16 — 23,5 8:1

Mit zunehmendem Drehmoment reduziert sich die Abtriebsdrehzahl.

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU.

Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min Laufzeit.

Angegebene Flanschgrofien gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.

Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb AUMA NORM mit Gleichstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfihrung, Abtrieb B1 und Handrad.

saerpe

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb 1IB T4 oder T3 Gb
Option: 11 2G Ex db 1IB T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X
Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN 15714-2
Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.
Motoren Gleichstrom-Nebenschlussmotor, Bauform IM B14 nach IEC 60034-7, Kihlverfahren 1C410 nach IEC 60034-
6
Netzspannung 24V Gleichstrom
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Isolierstoffklasse F, tropenfest
Motorschutz Thermoschalter (NC)
Selbsthemmung Ja, Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung

aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm
Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv tiber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Gewinde fur Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPA37R1AA-001-000

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAExX 07.2 — SAEx 07.6 duma:
Baureihe VK

Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Ausstattung und Funktionen
Armaturenanschluss Standard: B1 nach EN ISO 5210

Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet fir Permanentschmierung der Spindel

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Kontaktwerkstoffe Schalter Standard: Silber (Ag)
Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen
Stellungsriickmeldung, analog Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
(Optionen)
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinkgeber
Heizung im Schaltwerkraum Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 -20 W, 110 — 250 V AC/DC

Optionen: 24 — 48V AC/DC
oder 380 — 400V AC

In Verbindung mit der Stellantriebs-Steuerung ACExC ist im Stellantrieb eine Widerstandsheizung mit 5 W,
24/ AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)
Stellungsriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Drehmomentriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung
Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zuldssig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m uber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur —20 °C bis +40 °C/+60 °C
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAEXx 07.2 — SAEX 07.6 duma:
Baureihe VK

Technische Daten Drehantriebe fur Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Einsatzbedingungen

Schutzart nach DIN EN 60529 IP68 mit AUMA Gleichstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
IEC 60664-1
Korrosionsschutz Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Lebensdauer AUMA Drehantriebe erflllen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.
Schalldruckpegel <72dB (A)
Sonstiges
EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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®
SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duimd
AUMA NORM
Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe AUMA NORM benétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baureihe SAREXx die Stellantriebs-Steuerungen AMExC
und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ  Abtriebsdreh- Drehmomentbereich”  Regelmoment®? Schalt- Impuls- Umkehr-  Armaturenanschluss® Handrad Ge-
zahl haufig- dauer® spanne® wicht®
1/min. keit

Stan- Max. @
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe dard  Option steig.

Min. Max. Max. Max. Max. Max. Min. Max. ENISO DIN Spindel (4] Unter- ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5210 3210 [mm] [mm] setzung [kg]

4 48 260 111
56 67 200 8:1
8 96 155 TR
M 13 200 130 8:1
SREl 16 19 100 Fo7 - 26 11:1
15 30 20 15 8 50 160
07.2 22 2 90 F10 GO 34 8:1
32 38 75 111
45 54 70 B:1 .
Ol 900 65 11:1
9% 108 60 8:1
4 48 260 111
55 67 200 8:1
8 96 155 (EEE I
11 13 130 8:1
16 19 30 o 100 Fo7 26 11
SAREx - :
07.6 22 26 30 60 40 %0 90 F10 GO 34 160 8:1
32 38 75 111
45 54 70 B:1
63 75 65 111
20 10 900
9 108 60 8:1
4 48 260 11:1
56 67 200 8:1
8 96 155 R -
1M 13 130 8:1
16 19 60 e 100 11:1
sl 60 120 90 50 FI0 GO 40 200 :
10.2 22 26 90 8:1
32 38 75 11:1
45 54 70 B:1
63 75 65 111
50 25 800
9% 108 60 8:1
4 48 280 111
58 | 67 220 8:1
900 48
8 96 175 111
1M 13 150 8:1
16 19 120 60 120 111
Sffgx 120 250 180 600 70 F14 Gi2 58 315 :
: 2 2 110 8:1
2 38 100 111
300 52
45 54 90 8:1
63 75 85 111
100 50 200
9 108 80 8:1
4 48 280 11:1
56 67 220 8:1
900 50
8 96 175 11:1
200 100
1M 13 150 8:1
16 19 120 11:1
SRl 250 500 360 600 70 F14  G12 58 400
14.6 22 26 110 8:1
32 38 100 11:1
150 75 300 56
45 54 90 8:1
63 75 85 11:1
120 60 200
9% 108 80 8:1
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SAREXx 07.2 - SAREx 16.2

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Typ  Abtriebsdreh- Drehmomentbereich" Regelmoment? Schalt- Impuls- Umkehr-  Armaturenanschluss® Handrad Ge-
zahl haufig- dauer® spanne® wicht®
1/min. keit
Stan- Max. @
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe dard  Option steig.

Min.  Max. Max. Max. Max. Max. Min. Max. ENISO DIN Spindel (4] Unter- ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5210 3210 [mm] [mm] setzung  [kg]

4 4,8 300 1:1

400 200
5,6 6,7 250 8:1
600

8 9,6 200 1:1
350 175 72

11 13 175 8:1

16 19 150 1:1

SAREX 500 1000 710 300 150 300 100 16 G3 77 500

16.2 22 26 140 8:1

32 38 130 1:1
250 125 200 83

45 54 120 8:1

63 75 115 11:1
200 100 150 88

90 108 110 8:1

und Handrad.
Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz

Produktzertifikate
Betriebsart

Motoren

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie
Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fir Drehrichtungen AUF und ZU.

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.

Bei gleicher Drehrichtung: Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Bei Drehrichtungsumkehr: Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Angegebene FlanschgroRen gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.
Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1

Standard: Il 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb

I 2G Ex h IIC T4 oder T3 Gb

I 2D Ex tb I1IC T130°C oder T190°C Db
Optionen I 2G Ex db IIC T4 oder T3 Gb

112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
DEKRA 11ATEX0008 X
Standard: Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN ISO 22153

Aussetzbetrieb S4 - 50 %, Klasse C nach EN ISO 22153

Aussetzbetrieb S5 - 25% (Isolierstoffklasse H erforderlich), Klasse C nach EN ISO 22153
Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.

Drehstrom-Asynchron-Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kihlverfahren IC410
nach IEC 60034-6

Standardspannungen:

Siehe Tabelle: Drehstrom Standardspannungen [» 3]
Sonderspannungen:

Option:

Siehe Tabelle: Drehstrom Sonderspannungen [» 3]
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: £5 %
Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443

Standard:
Option: H, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslésegerat in der Stellantriebs-Steuerung

F, tropenfest

Ja, Stellantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstel-
lung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC

Leistung abhangig von BaugréRe 12,5 W

Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.
Handrad abschlieRbar

Handradspindelverlangerung

Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Optionen:

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik;
Steuerklemmen in Federkraftklemmen-Technik
Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
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®
SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duimd
AUMA NORM
Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Gewinde fir Kabeleinfihrungen Standard: Metrische Gewinde

Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAOOR2AA-001-000 (Grundausfiihrung)
Armaturenanschluss Standard: B1 nach EN ISO 5210

A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
Optionen: A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet fir Permanentschmierung der Spindel

Tabelle 1: Drehstrom Standardspannungen

Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Tabelle 2: Drehstrom Sonderspannungen

Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 50 60 50 50

Elektromechanische Steuereinheit
Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrich-

tung

Drehmomentschaltung Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Kontaktwerkstoffe Schalter Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen
Stellungsriickmeldung, analog Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
(Optionen)
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinkgeber
(Option)
Heizung im Schaltwerkraum Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 - 20 W, 110 — 250 V AC/DC

Optionen: 24 — 48 V AC/DC oder 380 — 400 V AC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMExC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Wider-
standsheizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACExC)

Non-intrusive Einstellungen Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)
Stellungsrickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Drehmomentriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinksignal Uber Stellantriebs-Steuerung
Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC
Einsatzbedingungen
Verwendung Verwendung in Innenrdumen und AufRenbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m tGber NN

> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
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®
SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duimd
AUMA NORM
Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Einsatzbedingungen
Umgebungstemperatur Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte liber den gesamten zuldssigen Temperaturbereich
Schutzart nach DIN EN 60529 IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)
Die Schutzart IP68 erfiillt gemall AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
. Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
. Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
*  Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

. Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich.

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach 2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1 g, 10 bis 200 Hz (fuir Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung
IEC 60068-2-6 AMEXC oder ACExC)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fur
Drehantriebe in Ausfiihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit Stellantriebs-Steuerung, jeweils mit
AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Korrosionsschutz Standard: KS: Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX: Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.

KX-G: Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausfiihrung (auRenliegende Teile)

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Farbe Standard: AUMA silbergrau (&hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Lebensdauer AUMA Drehantriebe erfiillen bzw. tbertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detail-
lierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Schalldruckpegel <72dB (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
Referenzunterlagen MaRblatter SAEx 07.2 — SAEx 16.2/SAREx 07.2 — SAREx 16.2
Elektrische Daten SAREx 07.2 — SAREx 16.2
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SAREX 07.2-UW — SAREX 16.2-UW a u m a@
far dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe fiir dauerhaften Unterwassereinsatz benétigen die Stellantrieb-Steuerungen ACEXC. Die Stellantriebs-Steuerung wird auf einem
Wandhalter auRerhalb des Wassers montiert. Fir die elektrische Verbindung zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung wird ein spezieller
Leitungssatz mit Wandhalter benétigt.

Typ Abtriebsdreh- Drehmomentbereich” Regelmoment?  Schalt- Impuls- Um- Armaturenan- Handrad Ge-
zahl haufig- dauer® kehrspan- schluss® wicht®
1/min. keit ne?
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe Standard Option
Min. Max. Max. Max. Max. Max. Min. Max. EN ISO DIN 1%} Unterset-  ca.
50Hz 60 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5210 3210 [mm] zung [kal
4 4.8 260 1:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1
25
11 13 1200 130 8:1
SAREX 16 19 100 FO7 = 11:1
07.2UW 22 2 15 30 20 15 8 50 90 F10 Go" 160 81
32 38 75 11:1
45 54 70 8:1
26
63 75 900 65 11:1
90 108 60 8:1
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 1:1
25
11 13 130 8:1
SAREX 16 19 30 5 20 100 FO7 _ 11:1
07.6-UW 22 26 el & 5y el 90 F10 G0" 1Y 8:1
32 38 75 11:1
4 4 7 1
62 ?5 62 181 1 27
90 108 20 10 900 60 8:1
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1 31
11 13 130 8:1
SAREX 16 19 0 £ oy 100 11:1
60 120 90 50 F10 G0" 200 -
10.2-UW 22 26 90 8:1
32 38 75 1:1
4 4 7 1
62 §5 62 181 1 3
5 :
90 108 S0 ° 800 60 8:1
4 4,8 280 24
5,6 6,7 220 8:1
8 9,6 900 175 11:1 54
. R I 20
X o
120 250 180 600 70 F14 G1/2 315
14.2-UW 22 26 110 8:1
32 38 100 1:1
300 58
45 54 90 8:1
63 75 100 50 200 85 1:1
90 108 80 8:1
4 4,8 280 11:1
7 22 1
56 8, 900 0 8 56
8 9,6 200 100 175 11:1
11 13 150 8:1
SAREx 16 19 120 11:1
250 500 360 600 70 F14 G1/2 400
14.6-UW 22 26 110 8:1
32 38 150 75 300 100 11:1 62
45 54 90 8:1
63 75 85 1:1
120 60 200
90 108 80 8:1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAREX 07.2-UW — SAREX 16.2-UW a u m a@
far dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Typ Abtriebsdreh-  Drehmomentbereich” Regelmoment?  Schalt- Impuls-  Um- Armaturenan- Handrad Ge-
zahl haufig- dauer® kehrspan- schluss® wicht®
1/min. keit ne?
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe Standard Option
Min. Max. Max. Max. Max. Max. Min. Max. EN ISO DIN 14} Unterset-  ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h]  [ms] [ms] 5210 3210 [mm]  zung [ka]
4 4,8 300 11:1
400 200
5,6 6,7 250 8:1
600
8 9,6 200 11:1
350 175 77
11 13 175 8:1
SAREx 16 19 150 11:1
1 7 1 1 F1
16.2-UN 22 2% 500 000 0 300 50 300 00 140 6 G3 500 81
32 38 130 11:1
2 12 2
45 54 %0 S 00 120 8:1 8
63 75 115 11:1
90 108 200 100 150 110 8:1 93

Jegsen=

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz

Produktzertifikate

Betriebsart

Motoren

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU
Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.

Bei gleicher Drehrichtung, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Bei Drehrichtungsumkehr, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.
Angegebene Flanschgréfien gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.
Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Drehstrommotor, Elektroanschluss mit Kabelverschraubungen und Abtrieb B1.
Armaturenanschluss GO wird ohne Zentrierbund ausgefihrt.

112G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IIC T130°C oder T190°C Db

DEKRA 11ATEX0008 X
Standard: Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN 15714-2

Option: Aussetzbetrieb S4 - 50 %, Klasse C nach EN 15714-2
Aussetzbetrieb S5 - 25 % (Isolierstoffklasse H erforderlich), Klasse C nach EN 15714-2

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.

Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1C410
nach |IEC 60034-6

Standardspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50
Sonderspannungen:

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690

Hz 50 50 50 50 60 50 50

Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: £10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Il gemal IEC 60364-4-443
Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung

Ja, Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240V AC
Leistung abhangig von Baugréfe 12,5 — 25 W

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAREX 07.2-UW — SAREX 16.2-UW

duma’

far dauerhaften Unterwassereinsatz
Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen
Handbetrieb (Option)

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Anschlussplan

Armaturenanschluss

Elektronische Steuereinheit

Non-Intrusive Einstellungen

Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur
Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Der AUMA Ex-Steckverbinder ist Bestandteil des separat zu bestellenden Leitungsatz mit Wandhalter und
anschlussfertig konfektioniert.

DS Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum abgedichtet (double sealed)
TPAOOR200-011-000 (Grundausfihrung)
Standard: B1 nach EN ISO 5210

B3, B4, D nach EN ISO 5210; B2 auf Anfrage
B, D, E nach DIN 3210

Sonder-Anschlussformen: B3D, DD

Optionen:

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung
Blinksignal Uber Steuerung
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Fur den dauerhaften Einsatz unter Wasser und Verwendung in Innenraumen und im AuRenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Uber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage

—30 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Erhéhte Schutzart IP68-C8. Die zuldssige Uberflutungshéhe betrégt hierbei 8 m.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

KX-G: Geeignet fiir den Einsatz in StiRwasser (Im1), Meerwasser (Im2) und Boden (Im3), aluminiumfreie
Ausfiihrung (aufRenliegende Teile)

Zweischichtige Pulverbeschichtung mit zusatzlicher Nasslackierung
Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erfiillen bzw. tibertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAREX 07.2 — SAREX 14.6 dumna
AUMA NORM

Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Allgemeine Informationen

Drehantriebe AUMA NORM bendétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fir die BaugrofRen SAREx 07.2 — SAREXx 14.6 die Stellantriebs-
Steuerungen AMEXC und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ  Abtriebsdrehzahl Drehmomentbe- Regelmo- Schalt- Impuls- Um- Armaturenanschluss® Handrad Gewicht”
1/min. reich" ment?  haufig- dauer? kehrspan-
keit® ne®
Max. @
Anlaufe Standard steig.
Min. Max. Max. Max. Min. Max. ENISO  Option Spindel (%] Unterset- ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5210 DIN 3210 [mm] [mm] zung [ka]
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1 28
SAREx 1 13 130 FO7 - 26 8:1
072 16 19 15 30 15 600 50 100 F10 G0 34 160 11:1
22 26 90 8:1
32 38 75 11:1 31
45 54 70 8:1
4 4,8 260 11:1
5,6 6,7 200 8:1
8 9,6 155 11:1 e
SAREX 1 13 130 FO7 - 26 8:1
076 16 19 30 60 30 600 50 100 £10 Go 34 160 —
22 26 90 8:1
32 38 75 11:1 31
45 54 70 8:1
4 4,8 260 11:1 32
5,6 6,7 200 8:1
SR 8 96 60 120 60 600 50 195 F10 GO 40 200 1
10.2 1 13 130 8:1 35
16 19 100 11:1
22 26 90 8:1
4 4,8 280 11:1
SAREX 5,6 6,7 220 8:1
149 8 06 120 250 120 600 70 175 F14 G1/2 58 315 — 63
11 13 150 8:1
SAREXx 4 4,8 280 11:1
14.6 56 67 250 500 200 600 70 290 F14 G1/2 58 400 8:1 67

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.

Vor einer Fahrt in Gegenrichtung ist eine Pausenzeit (Reversiersperrzeit) von mind. 2,5 Sek erforderlich.

Bei gleicher Drehrichtung, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Bei Drehrichtungsumkehr, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Angegebene FlanschgréfRen gelten fiir Anschlussformen A und B1. Weitere Anschlussformen siehe separate MaRblatter.

Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1 und Handrad.

Jegsenpz

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb 1IB T4 oder T3 Gb

112G Ex h 1B T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 11IC T130°C oder T190°C Db

Optionen: 11 2G Ex db 1IB T4 oder T3 Gb
112G Ex h 1IB T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X
Betriebsart Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN 15714-2

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.

Motoren Einphasen-Wechselstrommotor mit Betriebskondensator (PSC), Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihl-
verfahren 1C410 nach IEC 60034-6

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAREX 07.2 — SAREX 14.6 dumna

AUMA NORM

Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie
Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Handbetrieb

Elektroanschluss

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen

Anschlussplan

Armaturenanschluss

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Standardspannungen:

Wechselstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 110-120 110-120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
F, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung

Ja, Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung
aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 — 120V AC, 220 — 240V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 - 25 W
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPAO1R2AA-001-000 (Grundausfiihrung)

TPAO1R2AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Betriebskondensator 100 - 240 V AC (Grundaus-
fihrung in Verbindung mit Kaltleiter)

Standard: B1 nach EN ISO 5210

Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
C nach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet fir Permanentschmierung der Spindel

Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)
Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SAREXx 07.2 - SAREX 14.6

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Drehantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Elektromechanische Steuereinheit

Laufanzeige
(Option)

Heizung im Schaltwerkraum

Blinkgeber
Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5-20 W, 110 — 250 V AC/DC
Optionen: 24 — 48V AC/DC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMExXC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Widerstands-
heizung mit 5 W, 24 VV AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen

Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)

Uber Stellantriebs-Steuerung
Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU

Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zuldssig
Beliebig
<2000 m uber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage
Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—50 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
IP68 mit AUMA Wechselstrommotoren der Typen AE..., VE...
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdoglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Drehantriebe erfilllen bzw. (ibertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SA/SAR 07.2 - SA/SAR 16.2, SAEX/SAREx 07.2 — SAEx/SAREx16.2, a U ma®
AUMA NORM
Technische Daten Handradkrafte an Drehantrieben

Standard
Typ Abtriebsdrehzahl  Drehmoment Eingangs- Zulassiges Handrad Handradkraft Handrad Handradkraft
moment am  Eingangsmoment Standard  Standard®  Option Option®
Handrad? am Handrad %} %}
Max. Unter- ca. Max. ca. ca.
50 Hz [Nm] setzung"” Faktor? [Nm] [Nm] [mm] [N] [mm] [N]
4; 8:16; 32; 63 11:1 4,5 7 83 67
5,6; 11; 22; 45; 90 30 8:1 3,2 9 17 94
sl 125 56:1 3,4 9 40 160 111 200 89
180 25 4:1 2,4 10 130 104
4;8;16; 32; 63 1:1 4,5 13 167 133
5,6; 11; 22; 45; 90 60 8:1 3,2 19 234 188
S e 125 56:1 3,4 18 40 160 222 200 178
180 50 4:1 2,4 21 260 208
4;8;16; 32; 63 11:1 4,4 27 273 218
5,6; 11; 22; 45; 90 120 8:1 3,2 38 375 300
SR 125 56:1 33 36 80 200 364 250 291
180 100 4:1 2,4 42 417 333
4;8;16; 32; 63 11:1 4,5 56 353 278
5,6; 11; 22; 45; 90 250 8:1 3,3 76 481 379
sl 125 56:1 3,4 74 300 315 470 400 370
180 200 4:1 2,5 81 513 404
4; 8;16; 32; 63 11:1 4,5 11 556 444
5,6; 11; 22; 45; 90 500 8:1 3,3 152 758 606
25 8 125 56:1 3,4 148 300 400 741 >00 593
180 400 4:1 2,5 162 808 646
4;8;16; 32; 63 1000 11:1 4,5 222 889 705
5,6; 11; 22; 45; 90 8:1 3.3 303 1212 962
sl 125 800 56:1 3,4 237 600 >00 948 630 752
180 4:1 2,5 323 1293 1026
Option zur Reduzierung der Handradkrafte®
Typ Abtriebsdrehzahl  Drehmoment Eingangs- Zulassiges Handrad Handradkraft Handrad Handradkraft
moment am  Eingangsmoment Standard  Standard®  Option Option?
Handrad? am Handrad 1] (%)
Max. Unter- ca. Max. ca. ca.
50 Hz [Nm] setzung” Faktor? [Nm] [Nm] [mm] [N] [mm] [N]
4, 8;16; 32; 63 45 :1 18 2 21 17
5,6; 11; 22; 45; 90 30 32:1 13 2 29 23
sl 125 225:1 14 2 10 160 28 200 22
180 25 16:1 10 3 33 26
4;8;16; 32; 63 45:1 18 3 42 33
5,6; 11; 22; 45; 90 60 32:1 13 5 59 47
s 125 225:1 14 4 10 160 56 200 44
180 50 16:1 10 5 65 52
4; 8;16; 32; 63 45 :1 18 7 68 55
5,6; 11; 22; 45; 90 120 32:1 13 9 94 75
SA 10.2 125 221 13 9 20 200 01 250 73
180 100 16:1 10 10 104 83
4:8;16; 32; 63 45:1 18 14 88 69
5,6; 11; 22; 45; 90 250 32:1 13 19 120 95
sl 125 25:1 14 19 = 315 118 400 93
180 200 16:1 10 20 128 101
4;8;16; 32; 63 45:1 18 28 139 111
5,6; 11; 22; 45; 90 500 32:1 13 38 189 152
SR 10 125 25:1 14 37 = 400 185 200 148
180 400 16:1 10 40 202 162
4;8;16; 32; 63 1000 45:1 18 56 222 176
5,6; 11; 22; 45; 90 32:1 13 76 303 241
Sl 125 w0 2511 14 59 150 200 237 630 188
180 16:1 10 81 323 257
Hinweise zu den Tabellen
1) Untersetzung Vom Handrad zum Abtrieb vom Stellantrieb.
2) Faktor Verhaltnis von Abtriebsmoment zu Eingangsmoment Handrad, =T, .. /T, . Beinhaltet Wirkungsgrad bei Lauf-
moment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.
3) Eingangsmoment am Handrad Bei maximalem Abtriebsmoment.
4) Erforderliche Handkraft Erforderliche Handkrafte bei maximalem Abtriebsmoment. Die tatsachlich bendtigte Handkraft ist abhangig vom
bendtigten Abtriebsmoment und den Betriebsbedigungen.
5) Bestellcode Merkmal Handradoptionen: 000-000-000-1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SA 07.2 - 16.2, SAR 07.2 - 16.2, SAEx 07.2 - 16.2, SAREx 07.2 - 16.2 duma

Technische Daten Drehmomente bei unterschiedlichen Spannungen
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Aussetzbetrieb S4 - 25 %, mit Drehstrommotor

Typ Abtriebs- Motor Abschaltmoment Drehmoment bei Kippmoment" des Motors
drehzahl einstellbar (ohne Beriicksichtigung der Schwungmasse)
bei Nenn-, Uber- und Unterspannung (... % U,)
50Hz 60Hz Leistung Drehzahl bei Min. Max.
[1/min] [1/min]  [kW] 50 Hz [1/min] Baugrofle  [Nm] [Nm] 100% 105% 110% 95% 90% 85% 80% 75%
4 4,8 96 105 116 86 77 69 61 54
5,6 6,7 0,02 1400 63 84 93 102 76 68 61 54 47
8 9,6 61 67 74 55 49 44 39 34
11 13 0.04 1400 63 53 59 64 48 43 38 34 30
16 19 71 78 85 64 57 51 45 40
SA072 22 26 0.06 2800 63 10 30 61 67 74 55 49 44 39 34
: 32 38 010 1400 63 55 61 67 50 45 40 35 31
45 54 ! 48 53 58 43 39 35 31 27
63 75 67 73 81 60 54 48 43 37
90 108 0.20 2800 63 57 63 69 51 46 41 36 32
125 150 46 50 55 41 37 33 29 26
180 216 0,30 2800 63 25 36 40 44 33 29 26 23 20
4 4,8 139 154 168 126 113 101 89 78
5,6 6,7 0,03 1400 63 120 133 145 109 97 87 77 68
8 9,6 120 132 145 108 97 87 77 68
INEEEEE 1400 63 106 117 128 9 8 77 68 60
16 19 128 141 155 116 104 93 82 72
SA07.6 22 26 0,12 2800 63 20 60 112 123 135 101 91 81 72 63
’ 32 38 020 1400 63 135 149 163 122 109 98 86 76
45 54 ! 115 127 139 104 93 83 74 65
63 75 136 150 164 122 110 98 87 76
90 108 0,40 2800 63 114 125 137 103 92 82 73 64
125 150 92 101 111 83 74 66 59 52
180 216 0.50 2800 63 50 73 80 88 66 59 53 47 41
4 4,8 318 350 385 287 257 230 203 179
5,6 6,7 tjpe ey 71 245 270 296 221 198 177 157 138
8 9,6 253 279 307 229 205 183 162 143
11 13 0,12 1400 7 195 215 235 176 158 141 125 109
16 19 234 258 283 211 190 169 150 132
SA102 22 26 0.25 2800 /1 20 120 179 198 217 162 145 129 115 101
’ 32 38 040 1400 71 253 279 307 229 205 183 162 143
45 54 ! 196 216 237 177 159 141 125 110
63 75 280 309 339 253 227 202 179 157
90 108 0.70 2800 7 215 237 260 194 174 155 138 121
125 150 180 198 217 162 145 130 115 101
180 216 1.00 2800 71 100 134 148 163 121 109 97 86 76
4 4,8 459 506 555 414 372 332 294 258
5,6 6,7 0,12 1400 20 415 458 502 375 336 300 266 234
8 9,6 434 478 525 391 351 313 278 244
11 13 bz ey - 385 425 466 348 312 278 247 217
16 19 421 464 510 380 341 304 270 237
SA142 22 26 0.4 2800 20 100 250 369 407 446 333 299 267 236 208
: 32 38 075 1400 20 475 524 575 429 385 343 304 267
45 54 ! 412 454 498 372 334 298 264 232
63 75 550 606 665 496 445 397 352 309
90 108 1.40 2800 20 472 520 571 426 382 341 302 265
125 150 357 393 432 322 289 258 228 201
180 216 Uzl ALY - 200 287 317 348 259 233 208 184 162
4 4,8 949 1047 1149 857 769 686 608 534
5,6 6,7 0.20 1400 20 840 926 1016 758 680 607 537 472
8 9,6 842 929 1019 760 682 609 539 474
1 13 %40 1400 %0 755 832 914 681 612 546 483 425
16 19 936 1032 1133 845 758 676 599 527
SA146 22 26 0.80 2800 20 200 500 824 908 997 743 667 595 527 463
’ 32 38 160 1400 % 1125 1240 1361 1015 911 812 720 633
45 54 ! 959 1058 1161 866 777 693 614 540
63 75 1170 1290 1416 1056 948 845 749 658
90 108 3,00 2800 20 1007 1110 1218 908 815 727 644 566
125 150 765 843 926 690 620 553 490 430
180 216 3,30 2800 20 400 611 673 739 551 495 441 391 343
4 4,8 1951 2151 2360 1761 1580 1409 1248 1097
5,6 6,7 0,40 1400 12 1809 1995 2189 1633 1465 1307 1158 1018
8 9,6 2065 2276 2498 1863 1672 1492 1321 1161
11 13 0.80 1400 12 1882 2075 2278 1699 1525 1360 1205 1059
16 19 2214 2441 2679 1998 1793 1600 1417 1245
SA16.2 22 26 1120 2800 12 400 [0 1940 2139 2348 1751 1572 1402 1242 1091
: 32 38 300 1400 112 1688 1860 2042 1523 1367 1219 1080 949
45 54 ! 1460 1610 1767 1318 1183 1055 935 821
63 75 1789 1972 2164 1614 1449 1292 1145 1006
90 108 >.00 2800 112 1535 1692 1857 138 1243 1109 982 863
125 150 1148 1265 1388 1036 929 829 734 645
180 216 6.00 2800 12 800 928 1023 1123 838 752 671 594 522

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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SA 07.2-16.2, SAR 07.2 - 16.2, SAEx 07.2 - 16.2, SAREx 07.2 - 16.2 auma®
Technische Daten Drehmomente bei unterschiedlichen Spannungen
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Aussetzbetrieb S4 - 25 %, mit Drehstrommotor

Hinweise zur Tabelle Seite 1

1) Kippmoment Kippmomentangaben sind rechnerische Nominalwerte. Diese kdnnen durch Getriebe- und Motortoleranzen in
der Praxis abweichen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SA 07.2 - 16.2, SAR 07.2 - 16.2, SAEx 07.2 - 16.2, SAREx 07.2 - 16.2 duma

Technische Daten Drehmomente bei unterschiedlichen Spannungen
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit Drehstrommotor

Typ Abtriebs- Motor Abschaltmoment Drehmoment bei Kippmoment" des Motors
drehzahl einstellbar (ohne Beriicksichtigung der Schwungmasse)
bei Nenn-, Uber- und Unterspannung (... % U,)
50Hz 60Hz Leistung Drehzahl bei Min. Max.
[1/min] [1/min]  [kW] 50 Hz [1/min] Baugrofle  [Nm] [Nm] 100% 105% 110% 95% 90% 85% 80% 75%
4 4,8 96 105 116 86 77 69 61 54
5,6 6,7 0,01 1400 63 84 93 102 76 68 61 54 47
8 9,6 50 55 61 45 41 36 32 28
11 13 oloE 1400 & 44 49 53 40 36 32 28 25
16 19 58 64 71 53 47 42 37 33
SA07.2 22 26 0.04 2800 63 10 20 50 56 61 45 41 36 32 28
’ 32 38 007 1400 63 46 50 55 41 37 33 29 26
45 54 ! 40 44 48 36 32 29 25 22
63 75 55 61 67 50 45 40 35 31
90 108 0.14 2800 63 47 52 57 42 38 34 30 26
125 150 38 42 46 34 31 27 24 21
180 216 0.21 2800 63 30 33 36 27 24 22 19 17
4 4,8 115 127 139 104 93 83 74 65
5,6 6,7 Bl 1409 e 99 110 120 90 80 72 64 56
8 9,6 99 109 120 90 80 72 64 56
I 1400 63 88 97 106 79 71 63 56 49
16 19 106 117 128 96 86 77 68 60
SA07.6 22 26 Lo 2 E & 20 40 92 102 112 83 75 67 59 52
' 32 38 014 1400 63 112 123 135 101 90 81 71 63
45 54 ! 95 105 115 86 77 69 61 54
63 75 112 124 136 101 91 81 72 63
90 108 N2 A ERY & 94 104 114 85 76 68 60 53
125 150 76 84 92 69 62 55 49 43
180 216 0.35 2800 63 30 60 66 73 54 49 44 39 34
4 4,8 263 290 318 237 213 190 168 148
5,6 6,7 b, ey 71 202 223 245 183 164 146 129 114
8 9,6 209 231 253 189 170 151 134 118
11 13 b 1400 4 161 177 195 145 130 116 103 90
16 19 193 213 234 175 157 140 124 109
a0, 2 26 0.17 2800 1 40 90 148 163 179 134 120 107 95 83
’ 32 38 028 1400 71 209 231 253 189 170 151 134 118
45 54 ! 162 178 196 146 131 117 104 91
63 75 231 255 280 209 187 167 148 130
90 108 0210 Y /1 178 196 215 160 144 128 114 100
125 150 148 164 180 134 120 107 95 83
180 216 Ol 2EY 71 70 111 122 134 100 122 134 100 90
4 4,8 379 418 459 342 307 274 243 213
5,6 6,7 0.08 1400 20 343 378 415 310 278 248 220 193
8 9,6 358 395 434 323 290 259 229 202
1m 13 08 1400 %0 319 351 385 287 258 230 204 179
16 19 356 393 431 322 289 257 228 200
SA 142 22 26 020 AEUY 2 100 180 312 344 378 282 253 226 200 176
’ 32 38 050 1400 20 393 433 475 354 318 284 251 221
45 54 ! 340 375 412 307 276 246 218 191
63 75 454 501 550 410 368 328 291 256
90 108 1.00 2800 20 390 430 472 352 316 282 250 219
125 150 295 325 357 266 239 213 189 166
180 216 =2 ALY 2 140 238 262 287 214 192 172 152 134
4 4,8 785 865 949 708 636 567 502 441
5,6 6,7 O 1| 400 2 694 765 840 626 562 501 444 390
8 9,6 696 768 842 628 564 503 446 392
11 13 O ety S 624 688 755 563 505 451 399 351
16 19 774 853 936 698 627 559 495 435
SA146 22 26 bt ClELY — 200 360 681 751 824 614 551 492 436 383
’ 32 38 1.00 1400 % 929 1025 1125 839 753 671 595 523
45 54 ! 793 874 959 716 642 573 507 446
63 75 967 1066 1170 873 783 699 619 544
90 108 2,00 2800 20 832 917 1007 751 674 601 532 468
125 150 632 697 765 571 512 457 405 356
180 216 i) AU 20 290 505 556 611 455 409 365 323 284
4 4,8 1612 1777 1951 1455 1306 1165 1032 907
5,6 6,7 Oz 1400 12 1495 1648 1809 1349 1211 1080 957 841
8 9,6 1706 1881 2065 1540 1382 1233 1092 960
11 13 02y 1400 e 1556 1715 1882 1404 1260 1124 996 875
16 19 1830 2017 2214 1651 1482 1322 1171 1029
SA16.2 22 26 1.00 2800 12 200 710 1604 1768 1940 1447 1299 1159 1026 902
: 32 38 200 1400 112 1395 1538 1688 1259 1130 1008 893 784
45 54 ! 1207 1331 1460 1089 978 872 772 679
63 75 1478 1630 1789 1334 1197 1068 946 832
90 108 £ ALY UL 1268 1398 1535 1145 1027 916 812 713
125 150 948 1046 1148 856 768 685 607 533
180 216 (0 ALY 12 >70 767 846 928 692 621 554 491 431

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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SA 07.2 — 16.2, SAR 07.2 — 16.2, SAEx 07.2 - 16.2, SAREx 07.2 — 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe, Drehmomente bei unterschiedlichen Spannungen
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit Drehstrommotor

Hinweise zur Tabelle Seite 1

1) Kippmoment Kippmomentangaben sind rechnerische Nominalwerte. Diese kdnnen durch Getriebe- und Motortoleranzen in
der Praxis abweichen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SAVEx 07.2 - SAVEx 16.2 auma®
Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb

Allgemeine Informationen

Drehantriebe der Baureihe SAVEx .2 sind drehzahlvariabel. Um die Drehzahl zu verandern ist eine AUMA Stellantriebs-Steuerung vom Typ ACVExXC .2
erforderlich.

Betriebsart S2 - 15 min

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich” Laufmoment? Schalthaufigkeit Verfligbare Netzspannung/Netzfrequenz
LA, Wechselstrom Drehstrom
Vi - Max AI'\‘/'IZfe 110V =120 V/ 220V —240V/ 220V -240 V/ 380 V - 480 V/
: ' : ; -60H -60H -60H - 60 H
(Nm] INm] (Nm] [1/h] 50— 60 Hz 50 - 60 Hz 50 - 60 Hz 50 - 60 Hz
660 30 . | | | |
SAVEXx 07.2 12-108 10 60 [ ] [ ] [ ] ]
24-216 25 9 | | ] |
6-60 - 21 | | | [
SAVEX 07.6 12-108 20 15 60 ] ] [ H
24-216 50 ] ] ] ]
6-60 120 42 ™) | | |
SAVEx 10.2 12-108 40 35 60 = [ ] [ ] ]
24-216 100 - | | |
660 - ] ] n
SAVEX 14.2 12-108 100 250 8 60 - ™ ™ |
24-216 200 70 = = A ]
6-60 500 125 = = A ]
SAVEX 14.6 12-108 200 120 60 - - = [ )
24-216 400 100 - - - [ )
SAVEX 16.2 6-60 400 1000 200 60 - = - [ )
Betriebsart S2 - 30 min
Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich” Laufmoment® Schalthaufigkeit Verfligbare Netzspannung/Netzfrequenz
1/min. Wechselstrom Drehstrom
Vi e Max Aﬂ::fe 110V —120V/ 220V —240V/ 220V —240V/ 380V - 480 V/
INm] INm] INm] [1/h] 50 - 60 Hz 50 - 60 Hz 50 - 60 Hz 50 - 60 Hz
6-60 . | | | |
SAVEX 07.2 12-108 10 20 60 ] ] ] |
24-216 5 ] ] ] |
6-60 0 11 ™ ] ] |
SAVExX 07.6 12-108 20 . 60 ) | | |
24-216 30 ) ] | |
6-60 % 21 A | ] |
SAVEx 10.2 12-108 40 18 60 - [ ] ] ]
24-216 70 - ] | |
6-60 180 50 B u u n
SAVEX 14.2 12-108 100 60 - () () ]
24-216 140 40 = = A ]
6-60 360 65 - - A ]
SAVEx 14.6 12-108 200 60 60 = = = [ )
24-216 290 50 - - - [ )
SAVEX 16.2 6-60 400 710 100 60 - - - o
Hinweise zur Tabelle
1) Drehmomentbereich Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fir Drehrichtungen
AUF und ZU.
2) Max. Drehmoment bis ca. 50 % der max. Abtriebsdrehzahl.
3) Laufmoment Maximal zulassiges Drehmoment fur 15 min bzw. 30 min Laufzeit und bei maximaler Abtriebsdrehzahl
] Ohne Einschrankungen fiir Temperaturklasse T3 bis Umgebungstemperatur +60 °C und fiir Temperaturklasse T4
bis Umgebungstemperatur +40 °C
() Bei Umgebungstemperaturen tber +40 °C ergeben sich gegebenfalls Einschrankungen beim max. zuldssigen
Laufmoment, der Betriebsart und Laufzeit. Detaillierte Informationen auf Anfrage
A Sonderauslegung auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SAVExX 07.2 - SAVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb

Armaturenanschliisse und Gewicht

Typ Abtriebsdrehzahl Armaturenanschluss” Handrad Gewicht?
1/min. Max. @

Standard EN ISO ~ Option DIN steig. Spindel (4} ca.

5210 3210 [mm] [mm] Untersetzung [ka]
6-60 FO7 _ 26 8:1

SAVEX 07.2 12-108 160 8:1 20
24-216 F10 GO 34 4:1
6—-60 F07 _ 26 8:1

SAVEx 07.6 12-108 160 8:1 21
24-216 F10 GO 34 4:1
6-60 8:1

SAVEx 10.2 12-108 F10 GO 40 200 8:1 25
24-216 4:1
6-60 8:1

SAVEx 14.2 12-108 F14 G1/2 58 315 8:1 48
24-216 4:1
6-60 8:1

SAVEx 14.6 12-108 F14 G1/2 58 400 8:1 53
24-216 4:1

SAVEX 16.2 6-60 F16 G3 77 500 8:1 79

Hinweise zur Tabelle Seite 2
1) Armaturenanschluss Angegebene Flanschgrofien gelten fir Anschlussformen A und B1.

Weitere Anschlussformen siehe separate MafSblatter.

2) Gewicht Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Motor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1

und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 11 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
11 2G Ex h [IC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb IIC T130 °C oder T190 °C Db
Optionen: 112 G Ex db IIC T4 oder T3 Gb

112 G Ex h IIC T4 oder T3 Gb

Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X

Betriebsart Standard: Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153
Option: Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153
Bei 100 % Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment bei maxima-
ler Abtriebsdrehzahl

Motoren Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kihlverfahren 1C410 nach IEC

60034-6

Netzspannungen, Netzfrequenz Verfligbare Netzspannungen und Netzfrequenz siehe Tabelle auf Seite 1
Zulassige Schwankung der Netzspannung: 10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Kategorie IIl gemaR IEC 60364-4-443
Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Selbsthemmend: Drehzahlvariante 6 — 60 1/min und 12 — 108 1/min
NICHT selbsthemmend: Drehzahlvariante 24 — 216 1/min

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung aus
dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 -120V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
Leistung abhangig von Baugrofe 12,5 — 25 W

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SAVExX 07.2 - SAVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb

Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still

Optionen: Handrad abschlief3bar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Gber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-In
Technik
Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Gewinde fir Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAOOR2AA-101-000 (Grundausfuihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
Armaturenanschluss Standard: B1 nach EN ISO 5210
Optionen: A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210

A, B, D, E nach DIN 3210
Cnach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet flir Permanentschmierung der Spindel

Elektromechanische Steuereinheit
Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung Drehmomentschaltung fiir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Kontaktwerkstoff Schalter Standard: Silber (Ag)
Optionen: Gold (Au), empfohlen fir Steuerungen mit Kleinspannungen
Stellungsrickmeldung, analog Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
(Optionen)
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinkgeber
Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Elektronische Steuereinheit (Option)

Non-Intrusive Einstellungen Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)
Stellungsriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Drehmomentriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
(Option)
Laufanzeige Blinksignal Uber Steuerung
Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenraumen und im Auf3enbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshéhe <2 000 m tiber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SAVExX 07.2 - SAVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb

Umgebungstemperatur Standard: =30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zuldssigen Temperaturbereich
Schutzart nach DIN EN 60529 IP68 mit AUMA Drehstrommotor

Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)
Die Schutzart IP68 erflillt gemals AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
e Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
e Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1 Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
Schwingungsfestigkeit nach 2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM)
EN 60068-2-6 1.9, 10 bis 200 Hz (fir Stellantriebe mit integrierter Stellantriebs-Steuerung ACV 01.2)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine Dauerfes-
tigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Sie gelten nicht in Kombination mit Getrieben.

Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet flr den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kondensa-
tion und starker Verunreinigung.

Optionen: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.

KX-G  Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausfiihrung (aufRenliegende Teile)

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Farbe Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtdne auf Anfrage

Lebensdauer AUMA Drehantriebe erflillen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Schalldruckpegel <72 dB (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
Referenzunterlagen Mal3blatter SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2/SARVEx 07.2 — SARVEx 16.2 mit ACVEx 01.2
Elektrische Daten SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2
Technische Daten ACVEx 01.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SARVEx 07.2 - SARVExX 16.2

Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

duma’

Drehantriebe der Baureihe SARVEX .2 sind drehzahlvariabel. Um die Drehzahl zu verandern ist eine AUMA Stellantriebs-Steuerung vom Typ ACVEXC .2

erforderlich.

Betriebsart S4 - 25 %

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich®
1/min.
Min. Max.?
[Nm] [Nm]
6-60 30
SARVEx 07.2 12-108 15
24-216 25
6—60 60
SARVEx 07.6 12-108 30
24-216 50
6—60
SARVEX 10.2 12-108 60 120
24-216 100
6-60
SARVEX 14.2 12-108 120 250
24-216 200
6-60
SARVEx 14.6 12-108 250 500
24-216 400
SARVEX 16.2 6-60 500 1000

Betriebsart S4 - 50 %

Typ Abtriebsdrehzahl Drehmomentbereich®
1/min.
Min. Max.?
[Nm] [Nm]
6-60
SARVEX 07.2 12-108 15 20
6-60
SARVEx 07.6 12- 108 30 40
6-60
SARVEX10.2 5 oo 60 %0
6-60
SARVEx 14.2 12108 120 180
6-60
SARVEX 14.6 12-108 250 360
SARVEX 16.2 6-60 500 710

Hinweise zur Tabelle

1) Drehmomentbereich

2)
3) Regelmoment

Regelmo-
ment?

Max.

[Nm]
15

30
20

60
50
40
120
100
80
150
120
100

250

Regelmo-
ment?

Max.

[Nm]
8

15

10

30

25

60

50

75

60
125

Sonderauslegung auf Anfrage

Schalthaufigkeit

Anlaufe
Max.
[1/h]
1200

900
1200
900
1000
800

600
200
600

200
200

Schalthaufigkeit

Anlaufe
Max.
[1/h]
1200
900
1200
900
1000
800

600

600

200

Maximales Drehmoment im Regelbetrieb

Verfiigbare Netzspannung/Netzfrequenz

Wechselstrom

Drehstrom

110V —-120V/ 220V -240V/ 220V -240V/ 380V —480 V/

50 - 60 Hz 50 - 60 Hz

50 - 60 Hz

'>roNEEEEEEEEN

50 - 60 Hz

Verfligbare Netzspannung/Netzfrequenz

Wechselstrom

Drehstrom

110V —-120V/ 220V -—-240V/ 220V —240V/ 380V —480 V/

50 - 60 Hz 50 - 60 Hz

Max. Drehmoment bis ca. 50 % der max. Abtriebsdrehzahl.

50 - 60 Hz

'>ONNEEEEN

50 - 60 Hz

Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fir Drehrichtungen
AUF und ZU.

Ohne Einschrankungen fiir Temperaturklasse T3 bis Umgebungstemperatur +60 °C und fiir Temperaturklasse T4
bis Umgebungstemperatur +40 °C

Bei Umgebungstemperaturen tber +40 °C ergeben sich gegebenfalls Einschrankungen beim max. zulassigen
Regelmoment, der Einschaltdauer und der Schalthaufigkeit. Detaillierte Informationen auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SARVEX 07.2 - SARVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb

Armaturenanschliisse und Gewicht

Typ Abtriebsdrehzahl Armaturenanschluss” Handrad Gewicht?
1/min. Max. @
Standard EN ISO ~ Option DIN steig. Spindel (4} ca.
5210 3210 [mm] [mm] Untersetzung [ka]
6-60 FO7 _ 26 8:1
SARVEX 07.2 12-108 160 8:1 20
24-216 F10 GO 34 4:1
6—-60 F07 _ 26 8:1
SARVEx 07.6 12-108 160 8:1 21
24-216 F10 GO 34 4:1
6-60 8:1
SARVEx 10.2 12-108 F10 GO 40 200 8:1 25
24-216 4:1
6-60 8:1
SARVEx 14.2 12-108 F14 G1/2 58 315 8:1 48
24-216 4:1
6-60 8:1
SARVEX 14.6 12-108 F14 G1/2 58 400 8:1 53
24-216 4:1
SARVEX 16.2 6-60 F16 G3 77 500 8:1 79

Hinweise zur Tabelle Seite 2
1) Armaturenanschluss Angegebene Flanschgrof3en gelten fir Anschlussformen A und B1.
Weitere Anschlussformen siehe separate Maf3blatter.

2) Gewicht Angegebenes Gewicht beinhaltet Drehantrieb mit Motor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, Abtrieb B1

und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 11 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
11 2G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
11 2D Ex tb IIC T130 °C oder T190 °C Db
Optionen: 112 G Ex db IIC T4 oder T3 Gb

112 G Ex h [IC T4 oder T3 Gb

Produktzertifikate DEKRA 11ATEX0008 X
Betriebsart Standard: Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN 1SO 22153
Option: Aussetzbetrieb S4 - 50 %, Klasse C nach EN I1SO 22153
Bei 100 % Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.
Motoren Drehstrom-Asynchron Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kihlverfahren 1C410 nach IEC

60034-6

Netzspannungen, Netzfrequenz Verfligbare Netzspannungen und Netzfrequenz siehe Tabelle auf Seite 1
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Selbsthemmung

Motorheizung (Option)

Kategorie Ill gemafd IEC 60364-4-443
Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Selbsthemmend: Drehzahlvariante 6 — 60 1/min und 12 — 108 1/min
NICHT selbsthemmend: Drehzahlvariante 24 — 216 1/min

Drehantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstellung aus
dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Spannungen: 110 - 120V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
Leistung abhangig von Baugréfe 12,5 -25 W

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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SARVEX 07.2 - SARVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Gewinde fir Kabeleinflihrungen

Anschlussplan

Armaturenanschluss

Elektromechanische Steuereinheit
Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoff Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Elektronische Steuereinheit (Option)
Non-Intrusive Einstellungen

Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still

Handrad abschlief3bar
Handradspindelverlangerung

Optionen:

Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Gber Einfachschalter (1 Wechsler)

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-In
Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Standard: Metrische Gewinde

Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPAOOR2AA-001-000 (Grundausfiihrung)
B1 nach EN I1SO 5210

A, B2, B3, B4, C, D nach EN ISO 5210
A, B, D, E nach DIN 3210
Cnach DIN 3338

Sonderanschlussformen: AF, AK, AG, B3D, ED, DD, IB1, IB3
A vorbereitet flir Permanentschmierung der Spindel

Standard:

Optionen:

Zahlrollenschaltwerk fur Endlagen AUF und ZU

Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung fiir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)

Optionen: Gold (Au), empfohlen fir Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Umdrehungen pro Hub: 1 bis 500 (Standard), oder 10 bis 5 000 (Option)

Uber Stellantriebs-Steuerung
Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU

Blinksignal Uber Steuerung
Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenraumen und im Auf3enbereich zulassig
Beliebig

<2 000 m tiber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum

Produkt siehe www.auma.com.
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SARVEX 07.2 - SARVEX 16.2 duma’

Technische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb

Umgebungstemperatur Standard: =30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zuldssigen Temperaturbereich
Schutzart nach DIN EN 60529 IP68 mit AUMA Drehstrommotor

Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)
Die Schutzart IP68 erflillt gemals AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
e Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
e Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
e Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich.
Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1 Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
Schwingungsfestigkeit nach 2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM)
EN 60068-2-6 1 g, 10 bis 200 Hz (fir Stellantriebe mit integrierter Stellantriebs-Steuerung ACV 01.2)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine Dauerfes-
tigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Sie gelten nicht in Kombination mit Getrieben.

Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet flr den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kondensa-
tion und starker Verunreinigung.

Optionen: KX Geeignet flr den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.

KX-G  Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausflihrung (auRenliegende Teile)

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Farbe Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Lebensdauer AUMA Drehantriebe erflillen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. Detaillierte
Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Schalldruckpegel <72 dB(A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
Referenzunterlagen Mafblatter SAVEx 07.2 — SAVEX 16.2/SARVEX 07.2 — SARVEX 16.2 mit ACVEx 01.2
Elektrische Daten SARVEx 07.2 — SARVEx 16.2
Technische Daten ACVEx 01.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.

Y007.509/001/de Ausgabe 1.21 Blatt 4/4



PF-Q80X — PF-Q600X

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

AUMA Schwenkantriebe PF-Q80X — PF-Q600X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Stellzeit fir 90° in Sekunden®
(9 Stufen wahlbar)?

PF-Q VA1 V2
80X 16 — 160 8-80
150X 32-320 16-160
300X 63-320 45-320
600X - 75 -320

Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Gewicht®
mentbe-  ment? schluss
reich®
Zylindrisch Vierkant Zweiflach
Max. Max. Standard Max. Max. Max. (4] Umdr. ca.
V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm]  fir 90° [kal
4-40 32-80 40 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
8-80 60 — 150 75 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
22-160 120 - 300 150 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11
45-320 240 -600 300 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11

1) Die Werte fir die Stellzeiten beziehen sich auf eine Fahrt Giber einen Weg von 90° mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments. Stellzeiten ohne
Beriicksichtigung von Sanftanlauf/Sanftstopp. In der Werkseinstellung ist Sanftanlauf/Sanftstopp vorbelegt.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wahlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zuldssiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz
(Kennzeichnung nach IECEXx)

Produktzertifikate

Betriebsart

Motor

Isolierstoffklasse
Motorschutz
Selbsthemmung

Schwenkwinkel

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb
PF-Q80X — PF-Q600X

Standard: Ex db hlICT4 Gb
Ex h tb 1lIC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex h tb lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit maximaler Schalthaufigkeit
1200 Anlaufe/h

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
F (Motorwicklung)

Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Im Stillstand durch Federkraftoremse

Standard: 90° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
Option: 120° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
45° — 360° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (ohne mech. Endanschlage)
Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige, fiir 90° bzw. 120°
Uber selbst angebrachte Markierung an der Anzeige 45° — 360°
Option: Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Standard: Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Option: Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen. Die Endanschlage sind ent-

halten, bis auf die Version mit Schwenkbereich 45° — 360°.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Ansteuerung /O Interface
(Eingangssignale)

Zusatz I/O Signale fiir Ansteuerung
und Meldungen

(Option)

Standard:

Optionen:

-

.

Kupplung ungebohrt

Kupplung ungebohrt verlangert

Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verlangert)

- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211

- Innenzweiflach nach EN ISO 5211

MaRe nach EN ISO 5211

Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 -240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24V DC £10 %
Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

3 digitale Ein- -
gange: o

Analoger Ein- -
gang: o
(Option) o

Uber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential

Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms

Alle digitalen Eingdnge missen mit dem gleichen Potential gespeist werden

Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

Belegung bei Option mit Stellungsregler:

MODE, ZU, AUF

Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:

AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-
signale)

Werkseinstellung vom Signal ,I/O Interface“: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle
ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V

Nicht galvanisch getrennt

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fur Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fur den Stellungssollwert
(Festlegung uber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fur die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das tber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

2 digitale Ein- 2 digitale Eingange (liber Optokoppler, galvanisch getrennt)

gange: .

Steuerspannung 115V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Mindestimpulsdauer fiir kiirzesten Fahrimpuls: 100 ms

Die Eingange lassen sich frei konfigurieren, allerdings darf eine Signalmeldung maximal
einem Eingang (unabhangig ob vom Typ 24 V DC oder 115V AC) zugeordnet sein.
Belegung Uber den Auftrag zum Beispiel:

ZU, AUF (Tippbetrieb) oder ZU/AUF, NOT

3 digitale Ein- Frei konfigurierbare Relais, max. 240 V AC/ 30 V DC, 1 A (ohmsche Last)

gange: o

2 x Typ SPST NO, 1 Typ SPDT
Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard: Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammel-
stérmeldung (SPDT)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X auma:

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen /O Interface 3 digitale - Frei konfigurierbare Halbleitermelderelais, pro Relais max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
(Ausgangssignale) Ausgange: Last)
- Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren
- Belegung im Standard:
Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Analoger - Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V

Ausgang: - Nicht galvanisch getrennt
Spannungsausgang (Option) Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.
Funktionen (Stellantriebe mit I/O Inter- Standard: - Abschaltart einstellbar:
face) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

- Drehmomentiiberwachung iber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren

- spezifische Geschwindigkeit fur AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren

Option: - Stellungsregler
- Stellungssollwert Giber Analogeingang E1 = 0/4 — 20 mA oder 0 — 10 V
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen Steuerbetrieb (AUF - ZU) und Regelbetrieb liber digitalen
Eingang MODE

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fiir Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfiihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde flr Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfihrung) TPC PO0OA1A1A100000, Standard

TPC POOA1B1A100000, Ausfiihrung mit Stellungsregler

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis
am Stellantrieb

Smart
Uber Bluetooth mit AUMA Assistant
App oder AUMA CDT Software

Einsatzbedingungen
Einbaulage

Aufstellungshéhe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Seismische Bestandigkeit nach
IEC 60068-3-3

Statusanzei-
ge

Endlagen
einstellen

Endlagen
einstellen

Konfiguration

Diagnose

Beliebig

FOX-EYE (Melde-LED)

Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv'

4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Grundeinstellungen fiir den
Betrieb:

Weitere Funktionen:

- Drehgeschwindigkeit

- Abschaltart fur die Endlagen,
Drehmomentschaltung

- Belegung der Signaleingéange- und -ausgange

- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt)

Fur Anwendungen, Sicherheit und Service, z. B.:
- Stellungsregler

- NOT-Verhalten

- Anfahriberbriickung

- Sicherheitsverhalten

- Konfiguration von Meldungen

Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem

weiterleiten lassen.

Stellantrieb:

Antrieb und Armatur:

Weitere Kennzahlen:

<2000 m Gber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage

Standard:
Option:

Standard:
Option:

—-30 °C bis +60 °C

Temperaturwert im Antrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Elektronik, Bremse, Getriebe
und Dichtungen.

Methodik zum Aufspiiren von Veranderungen des Drehmoment-
bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Refe-
renzprofil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Ver-
gleichsfahrten durchfiihren. Werte aufRerhalb der Toleranz verur-
sachen eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert
wird.

AuRerdem Uberwacht und erfasst der Stellantrieb weitere Kenn-
zahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler- oder Warnmel-
dungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert. Die Meldungen
sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA Assistant App
oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-/\WWarnmeldun-
gen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

—30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP67

Die Schutzart IP68 erfiillt gemalR AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, fir 10 bis 200 Hz

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Prifnachweis fir Einsatzklasse 3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X auma:

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz Standard: KS
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option: KX (auf Anfrage)
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus entspricht einer Fahrt von ZU nach AUF und zurtick bei einer
Schwenkbewegung von 90°

Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und storungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MaRblatter PF-Q80X — PF-Q600X
Elektrische Daten PF-Q80X — PF-Q600X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

Profibus DP

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

AUMA Schwenkantriebe PF-Q80X — PF-Q600X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Stellzeit fir 90° in Sekunden®
(9 Stufen wahlbar)?

PF-Q VA1 V2
80X 16 — 160 8-80
150X 32-320 16-160
300X 63-320 45-320
600X - 75 -320

Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Gewicht®
mentbe-  ment? schluss
reich®
Zylindrisch Vierkant Zweiflach
Max. Max. Standard Max. Max. Max. (4] Umdr. ca.
V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm]  fir 90° [kal
4-40 32-80 40 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
8-80 60 — 150 75 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
22-160 120 - 300 150 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11
45-320 240 -600 300 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11

1) Die Werte fir die Stellzeiten beziehen sich auf eine Fahrt Giber einen Weg von 90° mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments. Stellzeiten ohne
Beriicksichtigung von Sanftanlauf/Sanftstopp. In der Werkseinstellung ist Sanftanlauf/Sanftstopp vorbelegt.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wahlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zuldssiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz
(Kennzeichnung nach IECEXx)

Produktzertifikate

Betriebsart

Motor

Isolierstoffklasse
Motorschutz
Selbsthemmung

Schwenkwinkel

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb
PF-Q80X — PF-Q600X

Standard: Ex db hlICT4 Gb
Ex h tb 1lIC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex h tb lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit maximaler Schalthaufigkeit
1200 Anlaufe/h

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
F (Motorwicklung)

Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Im Stillstand durch Federkraftoremse

Standard: 90° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
Option: 120° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
45° — 360° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (ohne mech. Endanschlage)
Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige, fiir 90° bzw. 120°
Uber selbst angebrachte Markierung an der Anzeige 45° — 360°
Option: Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Standard: Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Option: Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen. Die Endanschlage sind ent-

halten, bis auf die Version mit Schwenkbereich 45° — 360°.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X
Profibus DP

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Feldbusschnittstelle

Ansteuerung Feldbus
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Feldbus
(Ausgangssignale)

Zustandsmeldungen /O Interface
(Ausgangssignale)

Spannungsausgang (Option)

Standard:

Optionen: .

-

Kupplung ungebohrt

Kupplung ungebohrt verlangert

Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verlangert)

- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211

- Innenzweiflach nach EN ISO 5211

MaRe nach EN ISO 5211

Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 -240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24V DC £10 %
Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten

Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Feldbusschnittstelle

3 digitale Ein- -
gange: o

Analoger Ein- -
gang: 5
(Option) -

Uber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential

Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Mindestimpulsdauer fir kirzesten Fahrimpuls: 100 ms

Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

Belegung bei Option mit Stellungsregler:

MODE, ZU, AUF

Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:

AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-
signale)

Werkseinstellung vom Signal ,|/O Interface®: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle
ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V

Nicht galvanisch getrennt

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung tiber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das iber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Profibus DP Schnittstelle

3 digitale .
Ausgange:

Analoger -
Ausgang: o

Frei konfigurierbare Halbleitermelderelais, pro Relais max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
Last)

Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard:

Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Burde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V
Nicht galvanisch getrennt

Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X dum a@
Profibus DP

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Funktionen (Stellantriebe mit Feldbus- Standard: - Abschaltart einstellbar:
schnittstelle) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU
- Drehmomentiiberwachung tGber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fiir Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfiihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiur Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC PAOB1A1A100000, Standard

Einstellung/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle
Einstellung der Baudrate Automatische Baudratenerkennung

Einstellung der Profibus DP Schnitt- Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt Giber Parameter mithilfe der AUMA Software CDT oder der
stelle AUMA Assistant App.

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profibus DP gemaf IEC 61158 und IEC 61784-1

Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Bei Ausfall eines Gerats
bleibt die Kommunikation in der Linie weiterhin erhalten.

Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158

Feldbusschnittstelle EIA-485 (RS485)

Ubertragungsrate/Leitungslénge - Baudrate und maximale Leitungslange (Segmentlange) ohne Repeater:

- von 9,6 bis 93,75 kbit/s: 1 200 m
- bei 187,5 kbit/s: 1 000 m
- bei 500 kbit/s: 400 m
- bei 1500 kbit/s: 200 m
- Baudrate und mdgliche Leitungslange mit Repeater (gesamte Netzwerk-Leitungslange):
- von 9,6 bis 93,75 kbit/s: ca. 10 km
- bei 187,5 kbit/s: ca. 10 km
- bei 500 kbit/s: ca. 4 km
- bei 1500 kbit/s: ca. 2 km

Geratetyp - DP-Master Klasse 1, z. B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...
- DP-Master Klasse 2, z. B. Programmier-/Projektierungsgerate
- DP-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

Anzahl von Geraten 32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Buszugriff - Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fiir Slaves.
- Mono-Master oder Multi-Master Systeme sind mdglich.

Unterstiitzte Feldbusfunktionen Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
Profibus DP Ident Nr. 0x1146. Standardanwendungen mit Profibus DP-V0 und DP-V1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X dum a@
Profibus DP

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang - Endlage AUF, ZU

(Rickmeldungen) - Stellungsistwert

- Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS
- Drehmomentschalter AUF, ZU
- Wegschalter AUF, ZU

Prozessabbild Eingang - Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
(Fehlermeldung)

Verhalten bei Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
Kommunikationsausfall - Bei aktueller Position stehen bleiben

- Fahrtin Endlage AUF und ZU ausfiihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- Letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei- FOX-EYE (Melde-LED)
am Stellantrieb ge Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv'

Endlagen 4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
einstellen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Smart Endlagen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software Konfiguration Grundeinstellungen firden - Drehgeschwindigkeit

Betrieb: - Abschaltart fiir die Endlagen,
Drehmomentschaltung
- Belegung der Signaleingadnge- und -ausgange
- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt)

Weitere Funktionen: Fir Anwendungen, Sicherheit und Service, z. B.:
- Stellungsregler
- NOT-Verhalten
- Anfahriiberbriickung
- Sicherheitsverhalten
- Konfiguration von Meldungen

Diagnose Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem
weiterleiten lassen.

Stellantrieb: Temperaturwert im Antrieb

Kennzahlen zur Lebensdauer von Elektronik, Bremse, Getriebe
und Dichtungen.

Antrieb und Armatur: Methodik zum Aufspiiren von Veranderungen des Drehmoment-
bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Refe-
renzprofil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Ver-
gleichsfahrten durchfihren. Werte aufRerhalb der Toleranz verur-
sachen eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert
wird.

Weitere Kennzahlen: AuRerdem Uberwacht und erfasst der Stellantrieb weitere Kenn-
zahlen und Zustande. Daraus entstehende Fehler- oder Warnmel-
dungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert. Die Meldungen
sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA Assistant App
oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-/\WWarnmeldun-
gen an, mit Absprungmaéglichkeit zu den Details.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

Profibus DP

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Seismische Bestandigkeit nach
IEC 60068-3-3

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Treibende Last

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Beliebig

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: -30 °C bis +60 °C

Option: —30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)

Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Standard: IP67

Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalR AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht moglich

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, far 10 bis 200 Hz

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Prifnachweis fiir Einsatzklasse 3

Standard: KS

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

KX (auf Anfrage)

Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option:

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.

Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF
Ein Betatigungszyklus entspricht einer Fahrt von ZU nach AUF und zurtick bei einer
Schwenkbewegung von 90°

Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine mdglichst lange wartungs- und stérungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fiir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

<70 db (A)

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Mafblatter PF-Q80X — PF-Q600X
Elektrische Daten PF-Q80X — PF-Q600X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

Modbus RTU

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

AUMA Schwenkantriebe PF-Q80X — PF-Q600X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Stellzeit fir 90° in Sekunden®
(9 Stufen wahlbar)?

PF-Q VA1 V2
80X 16 — 160 8-80
150X 32-320 16-160
300X 63-320 45-320
600X - 75 -320

Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Gewicht®
mentbe-  ment? schluss
reich®
Zylindrisch Vierkant Zweiflach
Max. Max. Standard Max. Max. Max. (4] Umdr. ca.
V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm]  fir 90° [kal
4-40 32-80 40 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
8-80 60 — 150 75 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
22-160 120 - 300 150 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11
45-320 240 -600 300 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11

1) Die Werte fir die Stellzeiten beziehen sich auf eine Fahrt Giber einen Weg von 90° mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments. Stellzeiten ohne
Beriicksichtigung von Sanftanlauf/Sanftstopp. In der Werkseinstellung ist Sanftanlauf/Sanftstopp vorbelegt.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wahlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zuldssiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz
(Kennzeichnung nach IECEXx)

Produktzertifikate

Betriebsart

Motor

Isolierstoffklasse
Motorschutz
Selbsthemmung

Schwenkwinkel

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb
PF-Q80X — PF-Q600X

Standard: Ex db hlICT4 Gb
Ex h tb 1lIC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex h tb lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit maximaler Schalthaufigkeit
1200 Anlaufe/h

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
F (Motorwicklung)

Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Im Stillstand durch Federkraftoremse

Standard: 90° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
Option: 120° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
45° — 360° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (ohne mech. Endanschlage)
Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige, fiir 90° bzw. 120°
Uber selbst angebrachte Markierung an der Anzeige 45° — 360°
Option: Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Standard: Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Option: Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen. Die Endanschlage sind ent-

halten, bis auf die Version mit Schwenkbereich 45° — 360°.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X
Modbus RTU

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Feldbusschnittstelle

Ansteuerung Feldbus
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Feldbus
(Ausgangssignale)

Zustandsmeldungen /O Interface
(Ausgangssignale)

Spannungsausgang (Option)

Standard:

Optionen: .

-

Kupplung ungebohrt

Kupplung ungebohrt verlangert

Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verlangert)

- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211

- Innenzweiflach nach EN ISO 5211

MaRe nach EN ISO 5211

Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 -240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24V DC £10 %
Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten

Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Feldbusschnittstelle

3 digitale Ein- -
gange: o

Analoger Ein- -
gang: 5
(Option) -

Uber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential

Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Mindestimpulsdauer fir kirzesten Fahrimpuls: 100 ms

Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

Belegung bei Option mit Stellungsregler:

MODE, ZU, AUF

Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:

AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-
signale)

Werkseinstellung vom Signal ,|/O Interface®: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle
ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V

Nicht galvanisch getrennt

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung tiber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das iber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Modbus RTU Schnittstelle

3 digitale .
Ausgange:

Analoger -
Ausgang: o

Frei konfigurierbare Halbleitermelderelais, pro Relais max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
Last)

Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard:

Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Burde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V
Nicht galvanisch getrennt

Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X dum a@
Modbus RTU

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Funktionen (Stellantriebe mit Feldbus- Standard: - Abschaltart einstellbar:
schnittstelle) weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU
- Drehmomentiiberwachung tGber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetooth Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.
Kommunikationsschnittstelle Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fiir Android und iOS Gerate)

Elektroanschluss Kabeleinfiihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiur Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPC PCOB1A1A100000, Standard

Einstellung/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Modbus RTU Die Einstellung der Modbus Adresse, sowie der Paritat und Baudrate erfolgen Uber Parameter mithilfe der
Schnittstelle AUMA Software CDT oder der AUMA Assistant App.

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle
Kommunikationsprotokoll Modbus RTU gemaf IEC 61158 und IEC 61784
Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Bei Ausfall eines Gerats
bleibt die Kommunikation in der Linie weiterhin erhalten.
Redundanz (Option)
Redundante Ringtopologie in Verbindung mit der SIMA? Master Station:
- Max. Anzahl von Stellantrieben mit Steuerung pro redundantem Ring: 247 Stiick

- Max. mégliche Leitungslange zwischen den Stellantrieben mit Steuerung ohne zusatzliche externe
Repeater: 1 200 m

- Max. mégliche Gesamtlange pro redundatem Ring: ca. 290 km
- Automatische Inbetriebnahme des redundanten Rings mit Hilfe der SIMA? Master Station

Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
Feldbusschnittstelle EIA-485 (RS485)

Ubertragungsrate/Leitungslénge Linientopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungsléange Magliche Leitungsléange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater (gesamte Netzwerkleitungslange)
9,6 — 38,4 1200 m ca. 10 km

Redundante Ringtopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungsléange Max. mogliche Leitungsléange des
zwischen Stellantrieben redundaten Rings
(ohne Repeater)
9,6 - 38,4 1200 m ca. 290 km
Geratetypen Modbus-Slave, z. B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren
Anzahl von Geraten 32 Gerate in jedem Segment ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247
Feldbuszugriff Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

Modbus RTU

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle

Unterstltzte Feldbusfunktionen
(Dienste)

01
02
03
04
05
15 (OFHex)
06
16 (10Hex)
17 (11Hex)
08

Read Coil Status

Read Input Status

Read Holding Registers

Read Input Registers

Force Single Coll

Force Multiple Coils

Preset Single Register

Preset Multiple Registers

Report Slave ID

Diagnostics:

- 00 00 Loopback

- 00 10 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register

- 00 11 (0OBHex) Return Bus Message Count

- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count

- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count
(
(

- 00 17 (11Hex) Return Slave Busy Count
- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang
(Rickmeldungen)

Prozessabbild Eingang
(Fehlermeldung)

Verhalten bei
Kommunikationsausfall

AUF, HALT,

ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl

- Endlage AUF, ZU

- Stellungsistwert

- Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS
- Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

- Bei aktueller Position stehen bleiben

- Fahrtin Endlage AUF und ZU ausfiihren

- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren

- Letzten

empfangenen Fahrbefehl ausfihren

duma’

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X dum a@
Modbus RTU

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei- FOX-EYE (Melde-LED)
am Stellantrieb ge Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv'

Endlagen 4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
einstellen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Smart Endlagen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software Konfiguration Grundeinstellungen firden - Drehgeschwindigkeit

Betrieb: - Abschaltart fiir die Endlagen,
Drehmomentschaltung
- Belegung der Signaleingéange- und -ausgange
- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt)

Weitere Funktionen: Fur Anwendungen, Sicherheit und Service, z. B.:
- Stellungsregler
- NOT-Verhalten
- Anfahriberbriickung
- Sicherheitsverhalten
- Konfiguration von Meldungen

Diagnose Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem
weiterleiten lassen.

Stellantrieb: Temperaturwert im Antrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Elektronik, Bremse, Getriebe
und Dichtungen.

Antrieb und Armatur: Methodik zum Aufspiiren von Veranderungen des Drehmoment-
bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Refe-
renzprofil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Ver-
gleichsfahrten durchfiihren. Werte aufRerhalb der Toleranz verur-
sachen eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert
wird.

Weitere Kennzahlen: AuRerdem Uberwacht und erfasst der Stellantrieb weitere Kenn-
zahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler- oder Warnmel-
dungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert. Die Meldungen
sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA Assistant App
oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-/\WWarnmeldun-
gen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

Einsatzbedingungen

Einbaulage Beliebig
Aufstellungshéhe <2000 m Gber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: -30 °C bis +60 °C
Option: —30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Schutzart nach DIN EN 60529 Standard: IP67
Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalR AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich
Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
IEC 60664-1
Schwingungsfestigkeit nach 2 g, fir 10 bis 200 Hz
EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.
Seismische Bestandigkeit nach Prifnachweis firr Einsatzklasse 3
IEC 60068-3-3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X a u m a®
Modbus RTU
Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz Standard: KS
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option: KX (auf Anfrage)
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus entspricht einer Fahrt von ZU nach AUF und zurtick bei einer
Schwenkbewegung von 90°

Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und storungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MaRblatter PF-Q80X — PF-Q600X
Elektrische Daten PF-Q80X — PF-Q600X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X

Profinet

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

AUMA Schwenkantriebe PF-Q80X — PF-Q600X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Stellzeit fir 90° in Sekunden®
(9 Stufen wahlbar)?

PF-Q VA1 V2
80X 16 — 160 8-80
150X 32-320 16-160
300X 63-320 45-320
600X - 75 -320

Drehmo- Regelmo- Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Gewicht®
mentbe-  ment? schluss
reich®
Zylindrisch Vierkant Zweiflach
Max. Max. Standard Max. Max. Max. (4] Umdr. ca.
V3 [Nm] [Nm] EN ISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm]  fir 90° [kal
4-40 32-80 40 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
8-80 60 — 150 75 FO5/FO7/F10 20 17 17 100 20,2 8
22-160 120 - 300 150 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11
45-320 240 -600 300 FO7/F10 38 30 27 160 16,3 11

1) Die Werte fir die Stellzeiten beziehen sich auf eine Fahrt Giber einen Weg von 90° mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments. Stellzeiten ohne
Beriicksichtigung von Sanftanlauf/Sanftstopp. In der Werkseinstellung ist Sanftanlauf/Sanftstopp vorbelegt.

2) Stellzeiten aus 9 Stufen wahlbar bei Bestellung, ansonsten wird ab Werk die schnellste Geschwindigkeit als Default Wert eingestellt. Uber Bluetooth in 1 %
Schritten innerhalb des Bereichs einstellbar.

3) Das Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU. Uber die Funktion ,Anfahr-
Uberbriickung" (aktivierbar) lasst sich das eingestellte Abschaltmoment auf 127 % erhéhen (Losbrechmoment). Diese Erhéhung gilt nur wahrend des Anfahrens
fur eine einstellbare Zeitdauer. Dadurch lassen sich festsitzende Armaturen sicher 6ffnen.

4) Maximales zuldssiges Drehmoment im Regelbetrieb. Als Abschaltmomente gelten weiterhin die Werte aus der Spalte ,Drehmomentbereich*.

5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb, ungebohrte Kupplung und Handrad.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz
(Kennzeichnung nach IECEXx)

Produktzertifikate

Betriebsart

Motor

Isolierstoffklasse
Motorschutz
Selbsthemmung

Schwenkwinkel

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Mechanische Stellungsanzeige

Handbetrieb
PF-Q80X — PF-Q600X

Standard: Ex db hlICT4 Gb
Ex h tb 1lIC T130°C Db
Optionen: Mit Handbedienelementen aus Bronze

Ex db h [IB+H2 T4 Gb
Ex h tb lIC T130°C Db

DEKRA 21ATEX0092 X
IECEx DEK 21.0058X

Steuerbetrieb: Klasse A und B nach EN ISO 22153, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Regelbetrieb: Klasse C nach EN ISO 22153, Aussetzbetrieb S4 - 50 %, mit maximaler Schalthaufigkeit
1200 Anlaufe/h

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des maximalen Dreh-
moments. Eine Uberschreitung der Betriebsart ist nicht zuldssig.

Drehzahlvariabler, birstenloser Motor

Sanftanlauf/Sanftstopp. Die Verlaufskurven sind konfigurierbar.
F (Motorwicklung)

Uber Kurzschlussschutz und Strommessung

Im Stillstand durch Federkraftoremse

Standard: 90° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
Option: 120° £15° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (mit mech. Endanschlagen)
45° — 360° stufenlos einstellbar zwischen min. und max. Wert (ohne mech. Endanschlage)
Uber Hall Sensoren

Uber elektronische Strommessung. Abschaltmomente iiber Bluetooth stufenlos einstellbar. Bei der Bestellung
ist die Auswahl aus 8 Stufen moglich.

Standard: Kontinuierliche Anzeige, fiir 90° bzw. 120°
Uber selbst angebrachte Markierung an der Anzeige 45° — 360°
Option: Ohne Mechanische Stellungsanzeige
Standard: Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still
Option: Ohne Handbetrieb, d. h. Handrad und Handradwelle entfallen. Die Endanschlage sind ent-

halten, bis auf die Version mit Schwenkbereich 45° — 360°.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
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PF-Q80X — PF-Q600X
Profinet

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Kupplung

Armaturenanschluss

Ausstattung und Funktionen

Spannungsversorgung

Uberspannungskategorie
Leistungselektronik

Profinet (azyklische Dienste)

Ansteuerung Profinet
(Eingangssignale)

Ansteuerung I/O Interface
(Eingangssignale)

Zustandsmeldungen Profinet
(Ausgangssignale)

Zustandsmeldungen /O Interface
(Ausgangssignale)

Spannungsausgang (Option)

Standard:

Optionen: .

-

Kupplung ungebohrt

Kupplung ungebohrt verlangert

Kupplung fertigbearbeitet (Standard oder verlangert)

- Bohrung nach EN ISO 5211 mit 1 Nut nach DIN 6885-1
- Innenvierkant nach EN ISO 5211

- Innenzweiflach nach EN ISO 5211

MaRe nach EN ISO 5211

Standardspannungen:

Wechselstrom:

100 -240V /50 - 60 Hz

Optionen:

Gleichstrom: 24V DC £10 %
Gleichstrom: 180 — 300 V DC +10 %
Stromaufnahme siehe Elektrische Daten PROFOX

Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-44

Mit integriertem Motorregler (Stromverbrauch im Standby <3 W)

Zugriff auf Parameter, das Elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedienste mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten

Galvanisch getrennt gegentiber den I/O Schnittstellen.

Fahrbefehle (Kommandos) und Sollwert tiber Profinet Schnittstelle

3 digitale Ein- -
gange: o

Analoger Ein- -
gang: 5
(Option) -

Uber Optokoppler, mit gemeinsamen Bezugspotential

Steuerspannung 24 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Mindestimpulsdauer fir kirzesten Fahrimpuls: 100 ms

Alle digitalen Eingdnge mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden

Die Eingange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard (ohne Stellungsregler und ohne Feldbusschnittstelle):

ZU, AUF, HALT

Belegung bei Option mit Stellungsregler:

MODE, ZU, AUF

Belegung bei Option mit Feldbusschnittstelle:

AUF, ZU, I/O Interface

1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsquelle (Feldbusschnittstelle oder I/O Eingangs-
signale)

Werkseinstellung vom Signal ,|/O Interface®: Eingangssignal 0 V = Feldbusschnittstelle
ist aktiv

0/4 —20 mA oder0—-10V

Nicht galvanisch getrennt

Bei Option mit Stellungsregler: Verwendung als Eingangssignal fiir Stellungssollwert oder
als Eingangssignal fiir Motordrehzahl

Bei Option mit Feldbusschnittstelle: Verwendung als Eingang fiir den Stellungssollwert
(Festlegung tiber zwei digitale Eingange, welche Befehlsquelle fiir die Positionierung
aktiv ist: Feldbus oder analoger Eingang) oder fiir ein Sensorsignal, das iber den Feldbus
weitergeleitet werden kann.

Uber Profinet Schnittstelle

3 digitale .
Ausgange:

Analoger -
Ausgang: o

Frei konfigurierbare Halbleitermelderelais, pro Relais max. 24 V DC, 100 mA (ohmsche
Last)

Die Ausgange lassen sich frei konfigurieren

Belegung im Standard:

Endlage ZU (high active), Endlage AUF (high active), Sammelstérmeldung (low active)

Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Burde maximal 500 Q) oder 0 — 10 V
Nicht galvanisch getrennt

Hilfsspannung 24 V DC, max. 80 mA zur Versorgung der Steuereingange, nicht galvanisch getrennt.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
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PF-Q80X — PF-Q600X
Profinet

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Funktionen (Stellantriebe mit Profinet Standard: .

Schnittstelle)

Bluetooth
Kommunikationsschnittstelle

Elektroanschluss

Schaltplan (Grundausfuhrung)

Abschaltart einstellbar:
weg- oder drehmomentabhangig fir Endlage AUF und Endlage ZU
- Drehmomentiiberwachung tGber den gesamten Stellweg
- Funktion zur Drehmomentiiberhéhung in definierten Situationen
- NOT Verhalten programmierbar:
- Digitaler Eingang low-aktiv,
- Reaktion wahlbar: Stop, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF
- Geschwindigkeitsregelung
- Rampen
- Fahrprofile programmieren
- Spezifische Geschwindigkeit fir AUF und ZU Fahrten oder einen digitalen Eingang
programmieren
- Stellungsregler
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

Bluetoothklasse Il Chip, mit einer Reichweite von min. 3 m in industrieller Umgebung.

Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeuge fiir Android und iOS Gerate)

Kabeleinfiihrung: 3 x M20x1,5 Gewinde fiur Kabelverschraubungen.
Innenliegende Leiste mit Federkraftklemmen fiir den Anschluss der Adern.

TPC PNOB1A1A100000

Einstellungen/Programmierung der Profinet Schnittstelle

Die Einstellung der Profinet Schnittstelle (Zuweisung des Geratenamens sowie Vergabe der IP Adresse) erfolgt mit Hilfe der Profinet Engineering

Tools des Leitsystems.

Allgemeine Daten der Profinet Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll

Netzwerktopologie

Anschluss

Profinet Anschluss

Ubertragungsrate
Leitungslange

Gerateklassen

Kommunikationsmodell
Unterstitzte Profinet Spezifikation

Unterstltzte Profinet Funktionen

Unterstltzte Profinet Alarme

Profinet gemaR IEC 61158 und IEC 61784

Sternstruktur, Punkt-zu-Punkt Verdrahtung.

Aufgrund der integrierten Switchfunktion sind auch Linienstrukturen sowie redundante Ringstrukturen (MRP)
maoglich.

Ethernet IEEE 802.3

2 paarige Verkabelung gemaR IEC 61784-5-3 Auto Polarity Exchange, Auto Negotiation und Auto Crossover
werden unterstitzt.

2 x Ethernet Anschlussklemmen, integrierte Schirmauflage mit Zugentlastung, geeignet fir alle Ethernet
Kabeltypen

100 Mbits/s (100BASE-TX), Vollduplex
Max. 100 m

1/O - Controller (typischerweise die SPS/das Leitsystem)
I/O - Devices (Feldgerate)
I/O - Supervisor (Programmiergerat, PC oder HMI zur Diagnose/Inbetriebsetzung)

Provider - Consumer Modell
Version V2.32

Zyklische Profinet Kommunikation (RT)
Azyklische Profinet Kommunikation (Read/Write Record)

Status Alarm

Update Alarm

Port Data Change Notification Alarm
Sync Data Change Notification Alarm

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
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PF-Q80X — PF-Q600X auma:

Profinet
Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Allgemeine Daten der Profinet Schnittstelle

Unterstiitzte Netzwerkdiagnose- und ACD (Address Conflict Detection)

Managementprotokolle ARP (Address Resolution Protocol)
DCP (Discovery and Basic Configuration Protocol)
SNMP (Simple Network Management Protocol)
LLDP (Link Layer Discovery Protocol) gemaf IEEE 802.1AB
Diese Funktionen ermdglichen die Zuweisung des Profinet Geratenamens, eine grafische Darstellung der
Anlagentopologie, eine portgranulare Diagnose sowie eine Nachbarschaftserkennung als Grundlage fir
eine schnelle Inbetriebnahme und einen einfachen Geratetausch.

Profinet Redundanz Standard: (Media Redundancy Protocol) gemaR IEC 62439 (integrierte Switchfunktion im PROFOX)
Option: Systemredundanz S2 Single NAP
Vendor ID 319
Ident Code 14
Profinet Geratetyp AUMA PROFOX
Identification & Maintenance Eigen-
schaften 1&MO Profile ID: 62976
1&MO Profile Specification Type: 4
1&MO Version: 257
1&MO Supported: 30
Profinet Ident Nr. 0x013F; 0x000E
DAP (Device Access Point) 0x80010000
Konformitatsklasse CC-B (Conformance Class B) furr die Profinet Applikation des PROFOX

CC-C (Conformance Class C) fir die integrierte Switchfunktion
Netload Class i

Geratediagnose lber Ethernet Via TCP/IP und integriertem Webserver moglich
Via FDI-Package & Software zur Diagnose/Inbetriebsetzung (z.B. Siemens PDM, Emerson AMS)

Geréateintegration Via GSD (ml) Datei (verfugbar auf www.auma.com)

Befehle und Meldungen der Profinet Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, AUF/ZU, Start Drehmoment Vergleichsfahrt
(Ansteuerbefehle)
Prozessabbild Eingang Endlage AUF, ZU
(Rickmeldungen) Stellungsistwert
Drehmomentistwert

Umschalter in Stellung ORT/FERN/AUS

Laufanzeige (richtungsabhangig)

Drehmomentschalter AUF, ZU

Wegschalter AUF, ZU

Analoge (1) und digitale (3) Kundeneingange
Prozessabbild Eingang Thermofehler

(Fehlermeldungen) Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
Ausfall der analogen Kundeneingange

Verhalten bei Kommunikationsausfall Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
- bei aktueller Position stehenbleiben
- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X auma:

Profinet
Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Bedienung und Anzeige

Basis Statusanzei- FOX-EYE (Melde-LED)
am Stellantrieb ge Anzeige der Zustande: OK, Endlagen, Fehler und ,Bluetoothverbindung aktiv'

Endlagen 4 Taster und 1 LED sind unter der Haube platziert.
einstellen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

Smart Endlagen Stellantrieb in AUF und ZU fahren. Endlagen setzen nach Anbau der Armatur.

tiber Bluetooth mit AUMA Assistant €instellen

App oder AUMA CDT Software Konfiguration Grundeinstellungen firden - Drehgeschwindigkeit

Betrieb: - Abschaltart fiir die Endlagen,
Drehmomentschaltung
- Belegung der Signaleingéange- und -ausgange
- Feldbusparameter (wenn Option Feldbus gewahlt)

Weitere Funktionen: Fur Anwendungen, Sicherheit und Service, z. B.:
- Stellungsregler
- NOT-Verhalten
- Anfahriberbriickung
- Sicherheitsverhalten
- Konfiguration von Meldungen

Diagnose Uberwachung von Kennzahlen und Messwerten zur vorbeugenden Instandhaltung und damit
Erhéhung der Prozesssicherheit. Fir diese lassen sich Grenzwerte einstellen. Abweichungen
verursachen Warnmeldungen, die sich Uiber bindre Ausgange oder Feldbus an das Leitsystem
weiterleiten lassen.

Stellantrieb: Temperaturwert im Antrieb
Kennzahlen zur Lebensdauer von Elektronik, Bremse, Getriebe
und Dichtungen.

Antrieb und Armatur: Methodik zum Aufspiiren von Veranderungen des Drehmoment-
bedarfs: Referenzfahrt durchfiihren und Drehmoment als Refe-
renzprofil speichern. Toleranzbereich festlegen. Bei Bedarf Ver-
gleichsfahrten durchfiihren. Werte aufRerhalb der Toleranz verur-
sachen eine Meldung, die wie oben beschrieben kommuniziert
wird.

Weitere Kennzahlen: AuRerdem Uberwacht und erfasst der Stellantrieb weitere Kenn-
zahlen und Zusténde. Daraus entstehende Fehler- oder Warnmel-
dungen werden im Ereignisprotokoll gespeichert. Die Meldungen
sind konfigurierbar. Eine Ubersicht in der AUMA Assistant App
oder CDT Software zeigt alle vorliegenden Fehler-/\WWarnmeldun-
gen an, mit Absprungméglichkeit zu den Details.

Einsatzbedingungen

Einbaulage Beliebig
Aufstellungshéhe <2000 m Gber NN
> 2 000 m Gber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: -30 °C bis +60 °C
Option: —30 °C bis +65 °C (ohne RTC Funktion im event log)
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Schutzart nach DIN EN 60529 Standard: IP67
Option: Die Schutzart IP68 erfiillt gemalR AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden
- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen
- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich
Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
IEC 60664-1
Schwingungsfestigkeit nach 2 g, fir 10 bis 200 Hz
EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.
Seismische Bestandigkeit nach Prifnachweis firr Einsatzklasse 3
IEC 60068-3-3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-Q80X — PF-Q600X a u m a®
Profinet
Technische Daten Schwenkantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz Standard: KS
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option: KX (auf Anfrage)
Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Treibende Last Wahrend dem Fahren diirfen beschleunigende Lasten bis maximal 15 % vom max. Drehmoment auftreten.
Lebensdauer Steuerbetrieb: 10 000 Betatigungszyklen AUF - ZU - AUF

Ein Betatigungszyklus entspricht einer Fahrt von ZU nach AUF und zurtick bei einer
Schwenkbewegung von 90°

Regelbetrieb: 1,8 Millionen Regelschritte

Die Lebensdauer hangt von der Belastung und der Schalthaufigkeit ab. Hohe Schalthaufigkeit erbringt nur
in seltenen Fallen eine bessere Regelung. Um eine moglichst lange wartungs- und storungsfreie Betriebszeit
zu erreichen, sollte die Schalthaufigkeit nur so hoch wie fir den Prozess erforderlich gewahlt werden.

Schalldruckpegel <70db (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MaRblatter PF-Q80X — PF-Q600X
Elektrische Daten PF-Q80X — PF-Q600X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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®
SQEx 05.2 — SQEx 14.2 duimd
AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe AUMA NORM benétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baureihe SQEXx die Stellantriebs-Steuerungen
AMEXC und ACExC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Stellzeiten fur Drehmoment- Lauf- Schalt- Armaturen- Armaturenwelle Handrad Gewicht
90° bereich" moment? haufigkeit anschluss
in Sekunden
Option ~ Zylin- Zweif-
Anléufe  Standard EN drisch  Vierkant lach Umdre-
Min. Max. Max. Max. EN ISO ISO Max. Max. Max. (%) hungen ca.
50Hz 60 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5211 5211  [Nm] [Nm] [INm]  [mm] fir90°  [kg]
4 3 11
5,6 4,5 16
8 6 11
SQEx 11 9 16 253
50 150 52,5 60 FO5/F07 F10 25,4 22 22 160
05.2 16 12 ' ' 11 309
22 17 16
32 25 11
63 50 11
4 8 11
5,6 4,5 16
8 6 11
11 9 16 259
el 100 300 105 60  FO5FO7 F10 254 22 22 160 °
07.2 16 12 11 304
22 17 16
32 25 11
63 50 11
8 6 450 157,5 11
11 9 15
16 12 11 309
SQEXx
22 17 200 60 F10 F12 38 30 27 200 15
10.2 600 210 349
32 25 11
42 35 15
63 50 11
11 9 30
900 315
16 12 22
22 17 30
SQEx 32 25 22 383
400 60 F12 F14 50 36 41 200
12.2 45 35 30 46%
1200 420
63 50 22
84 70 30
125 108 22
24 20 70
1800 630
36 30 51 479
SQEXx
140 48 40 800 60 F14 F16 60 46 46 200 70 589
72 60 2400 840 51
100 85 70

1)  Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fir Drehrichtungen AUF und ZU.
2)  Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min Laufzeit.

3)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad.

4)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad inklusive Fuf® und Hebel.
Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz Standard: 112G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db

Option: 112G Ex db 1IC T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X
Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.

Motoren Drehstrom-Asynchron-Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kuhlverfahren IC410
nach IEC 60034-6
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®
SQEx 05.2 — SQEx 14.2 duimd
AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:
Siehe Tabelle: Drehstrom Standardspannungen [» 2]
Sonderspannungen:
Siehe Tabelle: Drehstrom Sonderspannungen [» 2]
Weitere Spannungen auf Anfrage
Zulassige Schwankung der Netzspannung: £10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: £5 %

Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-44
Isolierstoffklasse Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Motorschutz Standard: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslosegerat in der Stellantriebs-Steuerung
Option: Thermoschalter (NC)

Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschitzten Stellantrieben zu-
satzlich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausldser (z. B. Motorschutz-
schalter) verwendet werden.

Selbsthemmung Ja, Stellantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstel-
lung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Motorheizung (Option) Spannun- 110 — 120 V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
gen:
Leistung 12,5 W
Schwenkwinkel Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis
<225°
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm
Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik;
Steuerklemmen in Federkraftklemmen-Technik
Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAOOR2AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
TPAOOR1AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
Kupplung mit Kerbverzahnung als  Standard: Kupplung ohne Bohrung
Verbindung zur Armaturenwelle Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211
Armaturenanschluss MaRe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung

Tabelle 1: Drehstrom Standardspannungen

Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Tabelle 2: Drehstrom Sonderspannungen
Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 440 20 515 600 660 690
Hz 50 50 50 50 60 50 50

Mit FuB und Hebel (Option)

Schwenkhebel Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann Uber ei-
ne Kerbverzahnung, unter Berlicksichtigung der aulReren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die An-
triebswelle montiert werden.

Kugelgelenke (Option) Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschliellich der Kontermuttern und zwei Anschweifenden pas-
send zu Rohr nach MaRblatt.
Befestigung Ful und vier Bohrungen fir Befestigungsschrauben
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SQEx 05.2 — SQEx 14.2 duimd

AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Zahlrollenschaltwerk fir Endlagen AUF und ZU
Standard:
Optionen:

Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt

Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrich-
tung

Drehmomentschaltung fur Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fur Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 - 20 W, 110 — 250 V AC/DC
Optionen: 24 — 48 V AC/DC oder 380 — 400 V AC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMEXC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Wider-
standsheizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACExC)

Non-intrusive Einstellungen
Stellungsrickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage
Aufstellungshéhe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung
Farbe

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und AuRenbereich zulassig
Beliebig
<2000 m Gber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zuldssigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemall AUMA Festlegung folgende Anforderungen:

+  Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

o Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

»  Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1 g, 10 bis 200 Hz (fuir Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung
AMEXC oder ACEXC)

Bestéandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fur

Schwenkantriebe in Ausfihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit Stellantriebs-Steuerung, jeweils mit

AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

KX-G: Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausfiihrung (auRenliegende Teile)
Zweischichtige Pulverbeschichtung
Standard: AUMA silbergrau (&hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
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SQEx 05.2 — SQEx 14.2 duimd
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotor

Einsatzbedingungen

Lebensdauer AUMA Schwenkantriebe erfiillen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. De-
taillierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Schalldruckpegel <72dB (A)

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
Referenzunterlagen MaRblatter SQEx 05.2 — SQEx 14.2/SQREx 05.2 — SQREXx 14.2
Elektrische Daten SQEx 05.2 — SQEx 14.2
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SQEx 05.2 - SQEx 14.2
AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

Allgemeine Informationen

duma’

Schwenkantriebe AUMA NORM bendétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die BaugroRen SQEx 05.2 — SQEx 14.2 die Stellantriebs-

Steuerungen AMEXC und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Stellzeiten fir 90° Drehmomentbe-  Laufmo- Schalthdu-  Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Gewicht
in Sekunden reich" ment? figkeit® schluss
Option ~ Zylin- Zweif-
Anlaufe Standard EN drisch Vierkant lach Umdre-
Min. Max. Max. Max. EN ISO ISO Max. Max. Max. (%] hungen ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5211 5211 [Nm] [Nm] [Nm] [mm] fur 90° [kal
4 3 11
5,6 4,5 16
8 6 11
SQEx 11 9 16 254
05.2 16 12 50 150 52,5 60 FO5/F07 F10 254 22 22 160 1 309
22 17 16
32 25 11
63 50 11
4 3 11
5,6 4,5 16
8 6 11
SQEx 11 9 16 259
072 16 12 100 300 105 60 FO5/F07 F10 25,4 22 22 160 11 309
22 17 16
32 25 11
63 50 11
8 6 450 157,5 11
11 9 15
SQEx 10 12 " 304
102 22 17 200 600 210 60 F10 F12 38 30 27 200 15 349
32 25 11
42 35 15
63 50 11
11 9 30
900 315
16 12 22
22 17 30
SQEXx 32 25 22 384
122 45 35 400 60 F12 F14 50 36 41 200 30 469
63 50 1200 420 29
84 70 30
125 108 22
24 20 70
o 36 30 1800 630 51 -
14_2)( 48 40 800 60 F14 F16 60 46 46 200 70 589
72 60 2400 840 51
100 85 70
1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU
2) Maximal zulassiges Drehmoment fiir 10 min Laufzeit.
3) Vor einer Fahrt in Gegenrichtung ist eine Pausenzeit (Reversiesperrzeit) von mind. 2,5 Sekunden erforderlich.
4) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung
und Handrad.
5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung

und Handrad inklusive Ful und Hebel.

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb 1IC T4 oder T3 Gb

112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 111IC T130 °C oder T190 °C Db

Option: 11 2G Ex db 1IC T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X
Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 10 min, Klasse A und B nach EN 15714-2

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgabel
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y006.969/001/de  Ausgabe 1.20 Blatt 1/4

n ihre Giltigkeit. Weitere



SQEx 05.2 — SQEX 14.2 duma
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Motoren Einphasen-Wechselstrommotor mit Betriebskondensator (PSC), Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihl-
verfahren 1C410 nach IEC 60034-6

Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:
Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen
Volt 110-120 110-120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Isolierstoffklasse Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Motorschutz Standard: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung
Option: Thermoschalter (NC)

Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschitzten Stellantrieben zu-
satzlich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausléser (z.B. Motorschutzschalter)
verwendet werden.

Selbsthemmung Ja, Schwenkantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturen-
stellung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Motorheizung (Option) Spannungen: 110 - 120V AC, 220 - 240V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 W

Schwenkwinkel Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis <

225°
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv (iber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAO1R2AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Betriebskondensator 100 - 240 V AC (Grundaus-

fihrung in Verbindung mit Kaltleiter)

TPAO1R1AA-101-000, Einphasen Wechselstrommotor mit Betriebskondensator 100 - 240 V AC (Grundaus-
fihrung in Verbindung mit Thermoschalter)

Kupplung mit Kerbverzahnung als  Standard: Kupplung ohne Bohrung
Verbindung zur Armaturenwelle

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211
Armaturenanschluss MafRe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung
Mit FuR und Hebel (Option)
Schwenkhebel Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann Uber eine

Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der aueren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die Antriebs-
welle montiert werden.

Kugelgelenke (Option) Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieflich den Kontermuttern und zwei AnschweiRenden passend
zu Rohr nach MaRblatt.

Befestigung FuR und vier Bohrungen fiir Befestigungsschrauben

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQEx 05.2 — SQEX 14.2
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

duma’

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt

Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 -20 W, 110 — 250 V AC/DC
Optionen: 24 — 48V AC/DC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMEXC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Widerstands-
heizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen
Stellungsrickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshéhe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Gber NN
> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

—40 °C bis +40 °C/+60 °C
-50 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte tber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Wechselstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1g, 10 bis 200 Hz (fur Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung AMExC
oder ACExC)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fir
Schwenkantriebe in Ausfihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit integrierter Stellantriebs-Steuerung,
jeweils mit AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQEX 05.2 — SQEX 14.2 duma:
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Wechselstrommotor

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Lebensdauer AUMA Schwenkantriebe erflillen bzw. libertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detail-

lierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQEx 05.2 — SQEX 10.2 duma
Baureihe VK

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe AUMA NORM bendtigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baugré3en SQEx 05.2 — SQEx 10.2 mit Gleichstrom-
motoren die Stellantriebs-Steuerung ACExC an. Diese kdnnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Stellzei- Drehmomentbereich” Laufmo-  Schalthaufig- Armaturenanschluss Armaturenwelle Handrad Gewicht
ten flr ment? keit
90°
in Sekun-
den
Zylin-
Anlaufe  Standard Option drisch  Vierkant Zweiflach Umdre-
Min. Max. Max. Max. ENISO ENISO Max. Max. Max. (0] hungen ca.
50 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] 5211 5211 [Nm] [Nm] [Nm] [mm]  fir 90° [ka]
3,56-5 1
5-6,5 16
SQEXx 5-8 F05 11 253
05.2 75-105 50 150 52,5 60 FO7 F10 25,4 22 22 160 16 304
11-13,5 11
16 — 18,5 16
SQEXx 11-16 F05 11 25%
072 16— 21 100 300 105 60 Fo7 F10 254 22 22 160 16 309
3)
S1C0)EZx 15-28 200 450 105 60 F10 F12 38 30 27 200 11 224)

1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU

2) Maximal zulassiges Drehmoment fiir 15 min Laufzeit.

3) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung
und Handrad.

4) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung
und Handrad inklusive Ful und Hebel.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb 1IB T4 oder T3 Gb
112G Ex h 1IB T4 oder T3 Gb
Option: 11 2G Ex db 1IB T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X
Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN 15714-2
Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Laufmoment.
Motoren Gleichstrom-Nebenschlussmotor, Bauform IM B14 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1C410 nach IEC 60034-
6
Netzspannung 24V Gleichstrom
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443
Isolierstoffklasse F, tropenfest
Motorschutz Thermoschalter (NC)
Selbsthemmung Ja, Schwenkantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturen-
stellung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Schwenkwinkel Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis <
225°
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv tiber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQEx 05.2 — SQEX 10.2 duma
Baureihe VK

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPA37R1AA-001-000

Kupplung mit Kerbverzahnung als  Standard: Kupplung ohne Bohrung
Verbindung zur Armaturenwelle

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211
Armaturenanschluss Mafe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung
Mit Fu und Hebel (Option)
Schwenkhebel Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann Uiber eine

Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der aueren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die Antriebs-
welle montiert werden.

Kugelgelenke (Option) Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieflich den Kontermuttern und zwei Anschweil3enden passend
zu Rohr nach MaRblatt.

Befestigung FuR und vier Bohrungen fiir Befestigungsschrauben

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung Drehmomentschaltung fiir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt

Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Kontaktwerkstoffe Schalter Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen
Stellungsriickmeldung, analog Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)
(Optionen)
Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU
Laufanzeige Blinkgeber
Heizung im Schaltwerkraum Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 -20 W, 110 — 250 V AC/DC

Optionen: 24 — 48V AC/DC
oder 380 — 400V AC

In Verbindung mit der Stellantriebs-Steuerung ACEXC ist im Stellantrieb eine Widerstandsheizung mit 5 W,
24V AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG
Stellungsrickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung

Drehmomentriickmeldung Uber Stellantriebs-Steuerung

Mechanische Stellungsanzeige Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Laufanzeige Blinksignal Uber Stellantriebs-Steuerung

Heizung im Schaltwerkraum Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQEx 05.2 — SQEX 10.2

Baureihe VK

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb mit Gleichstrommotor

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur
Luftfeuchte

Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Sonstiges
EU-Richtlinien

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zulassig

Beliebig

<2000 m uber NN

> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

—20 °C bis +40 °C/+60 °C

Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Gleichstrommotor

Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1g, 10 bis 200 Hz (furr Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung AMExC
oder ACExC)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fir
Schwenkantriebe in Ausfihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit integrierter Stellantriebs-Steuerung,
jeweils mit AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Schwenkantriebe erflllen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detail-
lierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQREXx 05.2 - SQREXx 14.2
AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

duma’

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe AUMA NORM benétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baureihe SQREX die Stellantriebs-Steuerungen

AMEXC und ACExC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Stellzeiten Drehmomentbereich” ~ Regelmoment? Schalt-  Im- Um- Armaturen-
fur 90° haufig- puls-  kehr- anschluss
in Sekun- keit  dauer® spanne
den &
Stan-
dard Option
S4-25% S4-50% S4-25% S4-50% Anlaufe EN  EN
50 60 Min. Max. Max. Max. Max. Max. 1SO 1SO
Hz Hz [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5211 5211
8 6 160
11 9 200
SSI;IZEX ;g Ji 75 150 1o 75 % 1200 50 igg FF%57/ F10
32 25 480
63 50 - - 900
8 6 160
11 9 200
SREX ;z 2 150 300 2% 0 % 4200 50 igi P F10
32 25 480
63 50 - - 900
11 9 200
16 12 265
SORSx 2217 300 e00 420 300 210 1200 50 X Fo F12
. 32 25 480
42 85} 650
63 50 900
16 12 900 630 450 315 180
22 17 230
32 25 320
SOREX 45 35 600 1200 50 430 F12  Fl4
: 1200 840 600 420
63 50 580
84 70 805
125 108 1100
36 30 1800 1260 900 630 250
SQREx 48 40 ., 1200 50 315 F14  F16
142 72 60 2400 1680 1200 840 450
100 85 600

Armaturenwelle

Zylin-
drisch
Max.
[Nm]

25,4

25,4

38

50

60

Vier-
kant
Max.
(Nm]

22

22

30

36

46

Zweif-
lach
Max.
[Nm]

22

22

27

41

46

Handrad

a
[mm]

160

160

200

200

200

Umdre-
hungen
fur 90°

11
16
11
16
11
11
11
16
11
16
11
11
15
11
15
11
15
11
22
30
22
30
22
30
22
51
70
51
70

1)  Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs stufenlos einstellbar fur Drehrichtungen AUF und ZU.

2) Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.

3)  Bei gleicher Drehrichtung: Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.
4)  Bei Drehrichtungsumkehr: Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.

Ge-
wicht

ca.
[kd]

258

309

259
309

309
349

389
46

479
58

5)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-

bohrter Kupplung und Handrad.

6)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-

bohrter Kupplung und Handrad inklusive Fuf3 und Hebel.
Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz Standard: 112G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 11IC T130 °C oder T190 °C Db

Option: 112G Ex db IIC T4 oder T3 Gb

Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X

Betriebsart Standard: Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN ISO 22153
Option: Aussetzbetrieb S4 - 50 %, Klasse C nach EN ISO 22153

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.
Motoren Drehstrom-Asynchron-Kurzschlusslaufermotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kuhlverfahren IC410

nach IEC 60034-6

Y005.943/001/de ~ Ausgabe 1.23  Blatt 1/4



®
SQREx 05.2 - SQRExX 14.2 duimnd
AUMA NORM
Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:
Siehe Tabelle: Drehstrom Standardspannungen [» 2]
Sonderspannungen:
Siehe Tabelle: Drehstrom Sonderspannungen [» 2]
Weitere Spannungen auf Anfrage
Zulassige Schwankung der Netzspannung: £10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: £5 %

Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-44
Isolierstoffklasse Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Motorschutz Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslésegerat in der Stellantriebs-Steuerung
Selbsthemmung Ja, Stellantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturenstel-
lung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Motorheizung (Option) Spannun- 110 — 120 V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480 V AC
gen:
Leistung 12,5 W
Schwenkwinkel Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis
< 225°
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Gber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik;
Steuerklemmen in Federkraftklemmen-Technik
Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Gewinde fiir Kabeleinfliihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAOOR2AA-001-000 (Grundausfiihrung)
Kupplung mit Kerbverzahnung als ~ Standard: Kupplung ohne Bohrung
Verbindung zur Armaturenwelle Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211
Armaturenanschluss MaRe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung

Tabelle 1: Drehstrom Standardspannungen

Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Tabelle 2: Drehstrom Sonderspannungen
Spannungen/Frequenzen

Volt [3~] 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 50 60 50 50

Mit FuB und Hebel (Option)

Schwenkhebel Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann Uber ei-
ne Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der auReren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die An-
triebswelle montiert werden.

Kugelgelenke (Option) Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieRlich der Kontermuttern und zwei Anschweiflenden pas-
send zu Rohr nach Mafblatt.
Befestigung FuR und vier Bohrungen fiir Befestigungsschrauben

Elektromechanische Steuereinheit
Wegschaltung Zahlrollenschaltwerk fur Endlagen AUF und ZU
Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt

Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrich-
tung
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SQREXx 05.2 - SQREXx 14.2

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Elektromechanische Steuereinheit

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige
(Option)

Laufanzeige

(Option)

Heizung im Schaltwerkraum

Elektronische Steuereinheit (Option,

Non-intrusive Einstellungen
Stellungsrickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage
Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung
Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Drehmomentschaltung fiir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 - 20 W, 110 — 250 V AC/DC
Optionen: 24 — 48 V AC/DC oder 380 — 400 V AC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMExC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Wider-
standsheizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACExC)

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU

Blinksignal Uber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und AufRenbereich zulassig
Beliebig
<2000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
Bis 100 % relative Luftfeuchte Uiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
IP68 mit AUMA Drehstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemalt AUMA Festlegung folgende Anforderungen:

+  Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

»  Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

»  Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

*  Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdéglich.
Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1 g, 10 bis 200 Hz (fuir Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung
AMEXC oder ACEXC)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fur
Schwenkantriebe in Ausfiihrung AUMA NORM und in Ausfiihrung mit Stellantriebs-Steuerung, jeweils mit
AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Standard: KS: Geeignet flr den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX: Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
KX-G: Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausfiihrung (auRenliegende Teile)

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Standard: AUMA silbergrau (&hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

AUMA Schwenkantriebe erfiillen bzw. Uibertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. De-
taillierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72 dB (A)
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SQREXx 05.2 — SQREx 14.2 duimd
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotor

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
Referenzunterlagen MaRblatter SQEx 05.2 — SQEx 14.2/SQREx 05.2 — SQREx 14.2
Elektrische Daten SQREx 05.2 — SQREXx 14.2

Y005.943/001/de ~ Ausgabe 1.23  Blatt 4/4



SQREXx 05.2 — SQREx 14.2 duma
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe AUMA NORM benétigen eine elektrische Steuerung. AUMA bietet fiir die Baugrofien SQREX 05.2 — SQREX 14.2 die Stellantriebs-
Steuerungen AMEXC und ACEXC an. Diese kénnen auch nachtraglich am Stellantrieb leicht aufgebaut werden.

Typ Stellzeiten Drehmomentbe- Regelmo- Schalt- Impuls- Um- Armaturenan- Armaturenwelle Handrad Ge-
fur 90° reich" ment?  haufigkeit dauer® kehrspan- schluss wicht
in Sekunden ne?
Stan- Zylin-  Vier- Zweif-
Anlaufe dard Option drisch kant lach Umdre-
Min. Max. Max. Max. ENISO ENISO Max. Max. Max. 1) hungen ca.
50Hz 60Hz [Nm] [Nm] [Nm] [1/h] [ms] [ms] 5211 5211 [Nm] [Nm] [Nm] [mm] far90° [kg]
8 6 160 11
11 9 200 16
SQREx 16 12 265 11 255)
05.2 2 17 75 150 75 1200 50 350 FO5/F07 F10 254 22 22 160 16 309
32 25 480 11
63 50 800 11
8 6 160 11
11 9 200 16
SQREx 16 12 265 11 255)
07.2 2 17 150 300 150 1200 50 350 FO5/FO7  F10 25,4 22 22 160 16 309
32 25 480 11
63 50 800 11
11 9 200 11
16 12 265 15
SQREx 22 17 350 11 309
10.2 32 o5 300 600 300 1200 50 480 F10 F12 38 30 27 200 15 349
42 35 650 11
63 50 900 15
16 12 900 450 180 22
22 17 230 30
SORE: 32 25 320 22 389
129 45 85 600 1200 600 1200 50 430 F12 F14 50 36 41 200 30 469
63 50 580 22
84 70 800 30
125 108 1100 22
36 30 1800 900 250 51
SQREx 48 40 315 70 479
149 7 60 1200 2 400 1200 1200 50 450 F14 F16 60 46 46 200 51 589
100 85 600 70
1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU
2) Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb.
3) Bei gleicher Drehrichtung, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.
4) Bei Drehrichtungsumkehr, Zeitdauer die der Motor bestromt werden muss, bis sich am Abtrieb eine Bewegung ergibt.
5) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung

und Handrad.
Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, ungebohrter Kupplung
und Handrad inklusive Fu® und Hebel.

)

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz Standard: I 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb

112G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 11IC T130 °C oder T190 °C Db

Option: 112G Ex db IIC T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X
Betriebsart Aussetzbetrieb S4 - 20 %, Klasse C nach EN 15714-2

Bei Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.

Motoren Einphasen-Wechselstrommotor mit Betriebskondensator (PSC), Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kuhl-
verfahren 1C410 nach IEC 60034-6

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQREXx 05.2 — SQREx 14.2 duma
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz Standardspannungen:
Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen
Volt 110-120 110-120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60
Weitere Spannungen auf Anfrage

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Isolierstoffklasse Standard: F, tropenfest
Option: H, tropenfest
Motorschutz Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung
Selbsthemmung Ja, Schwenkantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturen-
stellung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Motorheizung (Option) Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240V AC
Leistung abhangig von BaugroRe 12,5 W
Schwenkwinkel Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis <
225°
Handbetrieb Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Optionen: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Signalisierung Handbetrieb (Option) Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Anschlussplan TPAO1R2AA-001-000 (Grundausfiihrung)

Kupplung mit Kerbverzahnung als  Standard: Kupplung ohne Bohrung
Verbindung zur Armaturenwelle

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211
Armaturenanschluss Mafe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung
Mit Fu und Hebel (Option)
Schwenkhebel Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann uber eine

Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der aueren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die Antriebs-
welle montiert werden.

Kugelgelenke (Option) Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieflich den Kontermuttern und zwei AnschweilRenden passend
zu Rohr nach MaRblatt.

Befestigung FuR und vier Bohrungen fiir Befestigungsschrauben

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQREX 05.2 - SQREX 14.2

AUMA NORM

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Elektromechanische Steuereinheit

Wegschaltung

Drehmomentschaltung

Kontaktwerkstoffe Schalter

Stellungsriickmeldung, analog
(Optionen)

Mechanische Stellungsanzeige

Laufanzeige
(Option)

Heizung im Schaltwerkraum

Zahlrollenschaltwerk fiir Endlagen AUF und ZU
Umdrehungen pro Hub: 2 bis 500 (Standard), oder 2 bis 5 000 (Option)

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt

Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Dreifachschalter (3 NC und 3 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt

Zwischenstellungsschalter (DUO-Wegschaltung), beliebig einstellbar je Bewegungsrichtung

Drehmomentschaltung fir Laufrichtung AUF und ZU stufenlos einstellbar

Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Richtung, nicht galvanisch getrennt
Option: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Richtung, Schalter galvanisch getrennt
Standard: Silber (Ag)

Option: Gold (Au), empfohlen fiir Stellantriebs-Steuerungen mit Kleinspannungen

Potentiometer oder 0/4 — 20 mA (elektronischer Stellungsgeber)

Kontinuierliche Anzeige, einstellbare Anzeigescheibe mit Symbolen AUF und ZU

Blinkgeber
Standard: Selbstregulierende PTC-Heizung, 5 -20 W, 110 — 250 V AC/DC
Optionen: 24 — 48V AC/DC

In Verbindung mit den Stellantriebs-Steuerungen AMEXC oder ACEXC ist im Stellantrieb eine Widerstands-
heizung mit 5 W, 24 V AC eingebaut.

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen
Stellungsrickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshéhe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Blinksignal tUber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Gber NN
> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

—40 °C bis +40 °C/+60 °C
—50 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68 mit AUMA Wechselstrommotor
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Stellantriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht maoglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

2 g, 10 bis 200 Hz (AUMA NORM ), 1g, 10 bis 200 Hz (fur Stellantriebe mit Stellantriebs-Steuerung AMExC
oder ACExC)

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Gilt fur
Schwenkantriebe in Ausfihrung AUMA NORM und in Ausfuhrung mit integrierter Stellantriebs-Steuerung,
jeweils mit AUMA Rundstecker. Gilt nicht in Kombination mit Getrieben.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQREXx 05.2 — SQREx 14.2 duma
AUMA NORM

Technische Daten Schwenkantriebe fur Regelbetrieb mit Wechselstrommotor

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Lebensdauer AUMA Schwenkantriebe erflillen bzw. libertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2. Detail-

lierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

Sonstiges

EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQ05.2-14.2,SQR 05.2 -14.2, SQEX 05.2 — 14.2, SQREX 05.2 — 14.2 a u m a@
AUMA NORM
Technische Daten Handradkrafte an Schwenkantrieben

Standard
Typ Stellzeit fir 90°  Drehmo- Unterset- Faktor?  Eingangsmo- Zulassiges Handrad Handrad- Handrad Handrad-
in Sekunden ment zung" mentam  Eingangsmo-  Standard kraft Option kraft
Handrad® ment am (%] Standard? (%] Option®
Handrad

Max. ca. Max. ca. ca.
50 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [mm] [N] [mm] [N]
4;8; 16; 32; 63 44 :1 16 12 153 122
SQo0s2 5,6; 11; 22 150 62:1 23 11 40 160 135 200 108
sQ07.2 4;8; 16; 32; 63 300 44 :1 16 22 40 160 279 200 223
5,6;11; 22 62:1 23 19 241 192
8 450 44 :1 16 42 421 337
SQ 10.2 11; 22; 42 600 61:1 22 32 80 200 324 250 259
16; 32; 63 44 :1 16 42 421 337
11 900 121:1 44 32 324 259
16 88:1 32 42 421 337

SQ12.2 80 200 250
22;45; 84 1200 121 :1 44 32 324 259
32;63; 125 88:1 32 42 421 337
a6 190 o e 4 ar 205
sQ142 48; 100 2 400 278 :1 91 31 80 200 313 250 251
72 202 :1 66 41 407 325

1) Vom Handrad zum Abtrieb vom Stellantrieb.

2)  Verhaltnis von Abtriebsmoment zu Eingangsmoment Handrad, f = T ppyien/ THand- Beinhaltet Wirkungsgrad bei Laufmoment mit ca. 35 % des maximalen
Drehmoments.

3) Bei maximalem Abtriebsmoment.

4) Erforderliche Handkréfte bei maximalem Abtriebsmoment. Die tatséchlich benétigte Handkraft ist abhéngig vom bendétigten Abtriebsmoment und den Betriebs-
bedingungen.

Option zur Reduktion der Handradkrafte

Typ Stellzeit fir 90°  Drehmo- Unterset- Faktor®  Eingangsmo- Zulassiges Handrad Handrad- Handrad Handrad-
in Sekunden ment zung? mentam  Eingangsmo-  Standard kraft Option kraft
Handrad® ment am (%] Standard® (4] Option®
Handrad
Max. ca. Max. ca. ca.
50 Hz [Nm] [Nm] [Nm] [mm] [N] [mm] [N]
4;8; 16; 32; 63 167 : 1 64 3 38 31
SQ0s2 5,6; 11; 22 150 248 : 1 90 3 10 160 34 200 27
4;8; 16; 32; 63 167 :1 64 6 70 56
SQ07.2 300 10 160 200
5,6;11; 22 248 :1 90 5 60 48
8 450 167 :1 64 1 105 84
SQ 10.2 11;22;42 248 :1 90 8 20 200 81 250 65
16; 32; 63 600 167 :1 64 11 105 84
11 900 495 :1 180 8 81 65
16 352:1 128 11 105 84
SQ 12.2 20 200 250
22;45; 84 1900 495 :1 180 8 81 65
32;63; 125 352:1 128 11 105 84
24 1139 :1 373 8 78 63
50 14.2 36 1800 810:1 266 10 20 200 102 ) 81
Q4. 48; 100 2400 1139 :1 373 8 78 ° 63
72 810:1 266 10 102 81

1) Bestellcode: Merkmal Handradoptionen: 000-000-000-1.

2) Vom Handrad zum Abtrieb vom Stellantrieb.

3)  Verhéltnis von Abtriebsmoment zu Eingangsmoment Handrad, f = Tppyien/THang- Beinhaltet Wirkungsgrad bei Laufmoment mit ca. 35 % des maximalen
Drehmoments.

4) Bei maximalem Abtriebsmoment.

5) Erforderliche Handkréfte bei maximalem Abtriebsmoment. Die tatsachlich benétigte Handkraft ist abhéngig vom benétigten Abtriebsmoment und den Betriebs-
bedingungen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQ/SQR 05.2 - SQ/SQR 14.2, SQEX/SQREX 05.2 — SQEX/SQREx 14.2 duma

Technische Daten Drehmomente bei unterschiedlicher Spannung fiir Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Aussetzbetrieb S4 - 25 %

Typ Stellzeit flr Motor Abschaltmoment Drehmoment bei Kippmoment” des Motors
90° einstellbar (ohne Berticksichtigung der Schwungmasse)
in Sekunden bei Nenn-, Uber- und Unterspannung (... % U,)
Leistung Drehzahl bei Min. Max.
50Hz 60Hz [kW] 50 Hz[1/min] Baugrofie [Nm] [Nm] 100% 105% 110% 95% 90% 85% 80% 75%
42 32 302 333 365 272 244 218 193 170
5,62 4,52 DL 2 ELY ée 349 385 423 315 283 252 224 196
8 6 264 291 319 238 213 190 169 148
11 9 e U0 8 50 150 301 332 364 272 244 218 193 169
5Q05.2 45 g2 0,02 400 o 417 460 505 377 338 302 267 235
22 17 ! 473 522 573 427 383 342 303 266
32 25 001 1400 63 406 447 491 366 328 293 260 228
63 50 ! 700 63 444 489 537 400 359 320 284 249
42 32 554 611 670 500 449 400 354 311
5,6? 4,52 Ol 2Ly e 635 700 769 573 515 459 407 357
8 6 525 578 635 473 425 379 336 295
sorz 19 0.06 1400 63 100 50 594 655 719 53 481 429 380 334
: 16 12 003 1400 63 595 656 720 537 482 430 381 335
22 17 ! 689 760 834 622 558 498 441 388
32 25 001 1400 63 547 604 662 494 443 396 350 308
63 50 ! 700 63 497 548 601 448 402 359 318 279
82 62 450 650 717 787 587 527 470 416 366
11 9 0,10 1400 63 847 934 1025 764 686 612 542 476
16 12 006 1400 63 1115 1229 1349 1006 903 805 713 627
SQ 10.2 22 17 ! 200 600 1448 1596 1752 1307 1173 1046 927 814
32 25 004 1400 63 882 972 1067 796 714 637 564 496
42 32 ! 1171 1291 1417 1057 948 846 749 659
63 50 0,02 1400 63 1249 1378 1512 1128 1012 903 800 703
112 92 0,19 2 800 63 900 1788 1971 2163 1613 1448 1292 1144 1006
16 12 010 1400 63 1300 1433 1573 1173 1053 939 832 731
22 17 ! 1694 1867 2049 1528 1372 1224 1084 953
32 25 2230 2458 2698 2012 1806 1611 1427 1254
5Q12.2 42 32 Biue | &L & e 1200 2895 3192 3503 2613 2345 2092 1853 1629
63 50 1764 1945 2134 1592 1429 1274 1129 992
84 70 0,04 1400 63 2342 2582 2834 2113 1897 1692 1499 1317
125 108 2499 2755 3024 2255 2024 1805 1599 1406
247 207 0,19 2 800 63 1800 3701 4080 4478 3340 2997 2674 2368 2082
36 30 010 1400 63 2691 2967 3256 2429 2180 1944 1722 1514
SQ 14.2 48 40 ! 800 3506 3865 4242 3164 2840 2533 2244 1972
72 60 006 1400 63 2 400 4615 5088 5585 4165 3738 3335 2954 2596
100 85 ! 5994 6608 7252 5409 4855 4330 3836 3371
Hinweise zur Tabelle Seite 1
1) Kippmoment Kippmomentangaben sind rechnerische Nominalwerte. Diese konnen durch Getriebe- und Motortoleranzen in
der Praxis abweichen.
2) kurze Stellzeiten Diese Stellzeiten sind nicht fir den Aussetzbetrieb S4 — 25% erhaltlich.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SQVEX 05.2 — SQVEXx 14.2 duma

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe der Baureihe SQVEX .2 sind stellzeitvariabel. Um die Stellzeit zu verandern ist eine AUMA Stellantriebs-Steuerung vom Typ
ACVEXC 01.2 erforderlich.

Typ Stellzeit fur 90° Drehmomentbereich" Laufmoment? Schalthaufigkeit
Anlaufe
Min. Max.?) Max. Max.
[s] [Nm] [Nm] [Nm] [1/n]
SQVEx 05.2 4-28 50 150 52 60
12-120
SQVEXx 07.2 4-28 100 300 105 60
12-120
SQVEXx 10.2 12-120 200 600 210 60
SQVEx 12.2 24 - 240 400 1200 420 60
SQVEx 14.2 40 — 360 800 2400 840 60

1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU
2)  Zulassiges, durchschnittliches Drehmoment (iber den Stellweg von 90°
3) Max. Drehmoment bis ca. 50 % der kiirzesten Stellzeit

Armaturenanschlisse und Gewicht

Typ Armaturenanschluss Armaturenwelle Handrad Gewicht
Zylindrisch Vierkant Zweiflach

Standard Option Max. Max. Max. (%] Umdrehungen ca.
ENISO 5211  ENISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] fiir 90° [kal
11 "
SQVEXx 05.2 FO5/FO7 F10 254 22 22 160 16 222)
11 25"
SQVEXx 07.2 FO5/FO7 F10 25,4 22 22 160 16 302
SQVEx 10.2 F10 F12 38 30 27 200 1 30
x 10. 16 342
SQVEx 12.2 F12 F14 50 36 41 200 1 387
x 12. 16 462
47"
SQVEx 14.2 F14 F16 60 46 46 200 11 582

1)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrom- bzw. Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad.

2) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrom- bzw. Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad inklusive Fuf? und Hebel.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Il 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
I 2G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
Optionen: I 2G Ex db 1IC T4 oder T3 Gb

112G Ex db eb IIB T3 Gb
112G Ex db IIBT3 Gb
I12G Exh1IBT3 Gb

Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X

Betriebsart Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN ISO 22153
Bei 100 % Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit 35 % des max. Dreh-
moments.

Motoren Drehstromasynchronmotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1IC410 nach IEC 60034-6

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y008.825/001/de  Ausgabe 1.23 Blatt 1/3



SQVEX 05.2 - SQVEXx 14.2

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Motorheizung (Option)

Schwenkwinkel

Selbsthemmung

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Gewinde flr Kabeleinfiihrungen

Anschlussplan

Kupplung mit Kerbverzahnung als
Verbindung zur Armaturenwelle

Armaturenanschluss

Mit Fu und Hebel (Option)
Schwenkhebel

Kugelgelenke (Option)

Befestigung

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 — 240 380 — 480
Hz 50 — 60 50 — 60
Wechselstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 110-120 220 — 240
Hz 50 — 60 50 — 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: #10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443

Standard: F, tropenfest

Option: H, tropenfest

Standard: Thermoschalter (NC)

Option: Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)

Spannungen: 110 — 120 V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480V AC

Leistung 12,5W

Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar

Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis <

225°

Ja, Schwenkantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturen-
stellung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.
Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Option:

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

Standard: Metrische Gewinde

Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPAOOR2AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)

TPAOOR1AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
Standard: Kupplung ohne Bohrung

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach

EN ISO 5211
Mafe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung

Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann uber eine
Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der duReren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die Antriebs-
welle montiert werden.

Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieRlich den Kontermuttern und zwei Anschweifenden passend
zu Rohr nach MaRblatt.

Ful® und vier Bohrungen fiur Befestigungsschrauben

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y008.825/001/de  Ausgabe 1.23 Blatt 2/3



SQVEX 05.2 - SQVEXx 14.2

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Steuerbetrieb

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen
Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und im AuRenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

—40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +70 °C

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Standard: 1P68
Option:

Optionen:

DS Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens bis zu 10 Betatigungen

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Andere Farbténe auf Anfrage

AUMA Schwenkantriebe erflllen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. De-
taillierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Option:

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
RED-Richtlinie 2014/53/EU

MaRblatter Schwenkantriebe SQVEx 05.2 — SQVEx 14.2/SQRVEXx 05.2 — SQRVEXx 14.2 mit ACVExC 01.2
Elektrische Daten Schwenkantriebe SQVEx 05.2 — SQVEx 14.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQRVEXx 05.2 — SQRVEX 14.2 dum a@

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb

Allgemeine Informationen

Schwenkantriebe der Baureihe SQRVEX .2 sind stellzeitvariabel. Um die Stellzeit zu verandern ist eine AUMA Stellantriebs-Steuerung vom Typ
ACVEXC 01.2 erforderlich.

Typ Stellzeit fur 90° Drehmomentbereich® Regelmoment? Schalthaufigkeit
Anlaufe
Min. Max.?) Max. Max.
[s] [Nm] [Nm] [Nm] [1/n]
4-28

SQRVEXx 05.2 75 150 75 1500
12-120

SQRVEXx 07.2 4-28 150 300 150 1500
12-120

SQRVEXx 10.2 12-120 300 600 300 1500

SQRVEXx 12.2 24 — 240 600 1200 600 1500

SQRVEXx 14.2 40 — 360 1200 2400 1200 1500

1) Abschaltmoment ist innerhalb des angegebenen Drehmomentbereiches stufenlos einstellbar fiir Drehrichtungen AUF und ZU
2) Maximal zuléssiges Drehmoment im Regelbetrieb.
3) Max. Drehmoment bis ca. 50 % der kiirzesten Stellzeit

Armaturenanschlisse und Gewicht

Typ Armaturenanschluss Armaturenwelle Handrad Gewicht
Zylindrisch Vierkant Zweiflach

Standard Option Max. Max. Max. (%] Umdrehungen ca.
ENISO 5211  ENISO 5211 [mm] [mm] [mm] [mm] fiir 90° [kal
11 "
SQRVEXx 05.2 FO5/FO7 F10 254 22 22 160 16 ggz)
11 25"
SQRVEXx 07.2 FO5/FO7 F10 254 22 22 160 16 302
SQRVEx 10.2 F10 F12 38 30 27 200 1 30
x 10. 16 342
SQRVEXx 12.2 F12 F14 50 36 41 200 1 387
x 12. 16 46?
47"
SQRVEXx 14.2 F14 F16 60 46 46 200 11 582

1)  Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrom- bzw. Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad.

2) Angegebenes Gewicht beinhaltet Schwenkantrieb AUMA NORM mit Drehstrom- bzw. Wechselstrommotor, Elektroanschluss in Standardausfiihrung, unge-
bohrter Kupplung und Handrad inklusive Fufd und Hebel.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: Il 2G Ex db eb IIC T4 oder T3 Gb
I 2G Ex h IIC T4 oder T3 Gb
Optionen: I 2G Ex db 1IC T4 oder T3 Gb

112G Ex db eb IIB T3 Gb
112G Ex db IIBT3 Gb
I12G Exh1IBT3 Gb

Produktzertifikate DEKRA 13ATEX0016 X
Betriebsart Aussetzbetrieb S4 - 25 %, Klasse C nach EN ISO 22153

Bei 100 % Nennspannung und +40 °C Umgebungstemperatur und bei Belastung mit Regelmoment.
Motoren Drehstromasynchronmotor, Bauform IM B9 nach IEC 60034-7, Kiihlverfahren 1C410 nach IEC 60034-6

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQRVEXx 05.2 — SQRVEX 14.2 dum a@

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb

Ausstattung und Funktionen

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie

Isolierstoffklasse

Motorschutz

Motorheizung (Option)

Schwenkwinkel

Selbsthemmung

Handbetrieb

Signalisierung Handbetrieb (Option)

Elektroanschluss

Gewinde fur Kabeleinflihrungen

Anschlussplan

Kupplung mit Kerbverzahnung als
Verbindung zur Armaturenwelle

Armaturenanschluss

Mit Fu und Hebel (Option)
Schwenkhebel

Kugelgelenke (Option)

Befestigung

Drehstrom

Spannungen/Frequenzen

Volt 220 — 240 380 — 480
Hz 50 — 60 50 — 60

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110-120 220 - 240

Hz 50 — 60 50 - 60
Zulassige Schwankung der Netzspannung: #10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443

Standard: F, tropenfest

Option: H, tropenfest

Kaltleiter (PTC nach DIN 44082)
Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Ausldsegerat in der Steuerung.

Spannungen: 110 — 120V AC, 220 — 240 V AC oder 380 — 480V AC
Leistung 12,5W

Standard: 75° bis < 105° stufenlos einstellbar
Optionen: 15° bis < 45°, 45° bis < 75°, 105° bis < 135°, 135° bis < 165°, 165° bis < 195°, 195° bis <
225°

Ja, Schwenkantriebe sind selbsthemmend, wenn durch Drehmomenteinwirkung am Abtrieb die Armaturen-
stellung aus dem Stillstand nicht verandert werden kann.

Handantrieb zur Einstellung und Notbetatigung, steht im elektrischen Betrieb still.

Option: Handrad abschlieRbar
Handradspindelverlangerung
Schraubernotbetrieb mit Vierkant 30 mm oder 50 mm

Meldung Handbetrieb aktiv/nicht aktiv Uber Einfachschalter (1 Wechsler)
Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-

In Technik
Option: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Standard: Metrische Gewinde
Option: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPAOOR2AA-001-000 (Grundausfiihrung)
Standard: Kupplung ohne Bohrung

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach
EN ISO 5211

Mafe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung

Aus Spharoguss mit zwei oder drei Bohrungen zum Befestigen eines Gestanges. Der Hebel kann uber eine
Kerbverzahnung, unter Berlcksichtigung der duReren Gegebenheiten, in beliebiger Lage auf die Antriebs-
welle montiert werden.

Zwei Kugelgelenke, passend zu Hebel, einschlieRlich den Kontermuttern und zwei Anschweifenden passend
zu Rohr nach MaRblatt.

Ful® und vier Bohrungen fiur Befestigungsschrauben

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SQRVEXx 05.2 — SQRVEX 14.2

duma’

Technische Daten Schwenkantriebe fiir Regelbetrieb

Elektronische Steuereinheit (Option, nur in Verbindung mit Stellantriebs-Steuerung ACEXC)

Non-Intrusive Einstellungen
Stellungsriickmeldung
Drehmomentriickmeldung
Mechanische Stellungsanzeige
Laufanzeige

Heizung im Schaltwerkraum

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Schalldruckpegel

Sonstiges
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Magnetischer Weg- und Drehmomentgeber MWG

Uber Stellantriebs-Steuerung

Uber Stellantriebs-Steuerung

Kontinuierliche, selbsteinstellende Anzeige mit Symbolen AUF und ZU
Blinksignal tber Stellantriebs-Steuerung

Widerstandsheizung mit 5 W, 24 V AC

Verwendung in Innenrdumen und im AuRenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

—40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +70 °C

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Standard: 1P68
Option:

Optionen:

DS Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum des Antriebs abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)
Andere Farbtone auf Anfrage

AUMA Schwenkantriebe erflllen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN ISO 22153. De-
taillierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

<72dB (A)

Option:

Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
RED-Richtlinie 2014/53/EU

MaRblatter Schwenkantriebe SQVEx 05.2 — SQVEx 14.2/SQRVEXx 05.2 — SQRVEXx 14.2 mit ACVExC 01.2
Elektrische Daten Schwenkantriebe SQRVEXx 05.2 — SQRVEXx 14.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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FQOMEX 05.1 - FOMEXx 12.1

Technische Daten Fail-Safe-Einheit

Typ Fail-Safe-Fahrt Min. Dreh-
in s/90°1) moment
Werkseitig

konfigurierbar [Nm]

FQMEXx .

05.1 9 bis 34 150

FQMEXx .

07 1 8 bis 26 300

FQMEXx .

101 15 bis 54 600

FQMEXx .

12 1 13 bis 39 1200

duma’

Passender Schwenkan- Armaturenanschluss Armaturenwelle Ge-
trieb wicht?)
Mdogliche Stell-  Standard Option Zylindrisch ~ Vierkant ~ Zweiflach ca.

Typ zeiten s/90°  EN SO 5211 ENISO 5211 Max.[mm] Max.[mm] Max.[mm] [kg]

ok 5,6 bis 32 FO7 F10 25,4 22 22 63

05.2
salex 5,6 bis 32 FO7 F10 25,4 22 22 66
07.2
S1QOEZX 11 bis 63 F10 F12 50 36 36 137
SIEX 221is63 F12 F14 50 36 36 140

1)  Mit erhéhtem Drehmomentbedarf verlangert sich die Stellzeit.
2) Die Gewichte vom Schwenkantrieb SQEx.2 und der Stellantriebs-Steuerung ACExC.2 mussen hinzu addiert werden.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz

Betriebsart

Netzspannung, Netzfrequenz

Uberspannungskategorie
ESD-Eingang

Zustandsmeldungen

Schwenkwinkel

ATEX: 112G Ex db eb 1IB T4 Gb
IECEx: Ex db eb 1IB T4 Gb
FM: Class I, Div. 1, Groups C, D T4
Class |, Zone 1, Group IIB T4
EAC: 1 ExdellBT4
1 ExcdlIBT4
Standard: FQMEXx: Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, Klasse A und B nach EN 15714-2
Option: FQMREX: Aussetzbetrieb S4 - 25%, Klasse C nach EN 15714-2
(nicht verfugbar in Ausfihrung SIL)
Standardspannungen:
Drehstrom

Spannungen/Frequenzen
Volt 200 — 240 200 — 240 380 — 690 380 — 690
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen:

Wechselstrom

Spannung/Frequenz
Volt 100 — 240 100 — 240
Hz 50 60

Weitere Spannungen auf Anfrage
Zulassige Schwankung der Netzspannung: #10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443

24V DC, Stromaufnahme: ca. 1 A
Zulassige Schwankung der Spannung +20%/—15%

Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, galvanisch getrennt fiir AUF und ZU: max. 0,1 A bei 30V DC

Relaiskontakt fir Meldung Fail-Safe-Funktion Bereit: max. 0,1 A bei 30 V DC

80° — 96° stufenlos einstellbar

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max. Span-
nungsversorgung 525V AC
Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
Gewinde fiir Kabeleinfiihrung Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

Anschlussplan Anschlussplan nach Auftragsnummer ist bei der Lieferung beigelegt

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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FQMEx 05.1 - FQMEx 12.1 duma

Technische Daten Fail-Safe-Einheit

Ausstattung und Funktionen

Kupplung mit Kerbverzahnung als
Verbindung zur Armaturenwelle

Armaturenanschluss

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Lebensdauer

Sonstiges
EU-Richtlinien

Standard: Kupplung ohne Bohrung

Optionen: Kupplung fertigbearbeitet mit Bohrung und Nut, Innenvierkant oder Innenzweiflach nach EN
ISO 5211

Mafe nach EN ISO 5211, ohne Zentrierung

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zuldssig
Beliebig (bei horizontaler Einbaulage ist eine Abstltzung erforderlich)

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +60 °C (ATEX und IECEX)

Optionen: FQMEx 05.1 — FQMEXx 07.1:
—60 °C bis +60 °C (ATEX, IECEx und EAC)
—40 °C bis +60 °C (FM)
FQMEx 10.1 — FQMEXx 12.1:
—40 °C bis +60 °C (ATEX und IECEX)
—25 °C bis +60 °C (FM)
—20 °C bis +60 °C (EAC)
Genaue Ausfiihrung siehe Typenschild Antrieb.
1P68
Die Schutzart IP68 erfiillt gemall AUMA Festlegung folgende Anforderungen:

- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

FQMEX 05.1/07.1 mit Armaturenanschluss FO7 = 0,3 g, 10 bis 200 Hz

FQMEX 05.1/07.1 mit Armaturenanschlissen F10 = 0,5 g, 10 bis 200 Hz

FQMEx 10.1/12.1 mit Armaturenanschluss F10 = 0,3 g, 10 bis 200 Hz

FQMEx 10.1/12.1 mit Armaturenanschlissen F12 = 0,5 g, 10 bis 200 Hz

Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden.

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.

Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Standard: AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtdne auf Anfrage

500 Fail-Safe-Fahrten (ESD-Zyklen)

AUMA Fail-Safe-Einheiten erflllen bzw. Ubertreffen die Lebensdaueranforderungen der EN 15714-2 im
Motorbetrieb. Detaillierte Informationen erhalten Sie auf Anfrage.

- Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)
- Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
- Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y007.992/001/de  Ausgabe 2.20 Blatt 2/2



2 Technische Daten Steuerungen

Stellantriebs-Steuerung AMExC
AMExC 01.1

Stellantriebs-Steuerung ACEXC
ACExC 01.2

ACEXC 01.2 Profibus DP

ACEXC 01.2 Modbus RTU
ACEXC 01.2 Modbus TCP/IP
ACEXC 01.2 Foundation Fieldbus
ACEXC 01.2 HART

ACEXC 01.2-SIL

ACEXxC 01.2-SIL Profibus DP

ACEXxC 01.2-SIL Modbus RTU
ACEXC 01.2-SIL Foundation Fieldbus

Stellantriebs-Steuerung ACVExC
ACVEXC 01.2
ACVEXC 01.2 Profibus DP

138

141
146
153
160
166
174

181
186
191
197

204
208

2. Technische Daten

Steuerungen



AMExC 01.1 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung AMExXC 01.1 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEX/SAREX .1, SAEX/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEX/SQREX .2.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: I12G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 11IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d [IC T4 oder T3 Gb
Prifbescheinigung In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X
Spannungsversorgung Standardspannungen AC:
Drehstrom

Spannungen/Frequenzen
Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: >+10 % auf Anfrage

Externe Versorgung der Elektronik 24V DC +20 % / -15 %
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 A, mit Optionen bis 500 mA
Bei externer Versorgung der Elektronik muss die Spannungsversorgung der Stellantriebs-Steuerung eine
verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemal IEC 61010-1 aufweisen und auf 150 VA Ausgangsleistung
begrenzt sein.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung +10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 575 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 275 mA
- 380 bis 690 V AC = max. 160 mA

Stromaufnahme bei Schwankung der Netzspannung: > +10 % auf Anfrage

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443

Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Leistungsteil Standard: Wendeschitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2
Optionen: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fiir AUMA Leistungsklasse A1/A2 mit

Zusatzkontakten je 1 NC + 1 NO
Wendeschitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fiir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2

Die Wendeschiitzen sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspielen ausgelegt. Fir Anwendungs-
falle mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Fur die Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb

Steuereingange 3 digitale Eingange: AUF, HALT, ZU, (tiber Optokoppler, mit gemeinsamem Bezugspotential, Mindestim-
pulsdauer fir Regelantriebe beachten).

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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AMExC 01.1 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang
SR e Option: 115V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Zustandsmeldungen Standard: 5 Melderelais:
(Ausgangssignale) - 4 SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 0,5 A (chmsche
Last)
- Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Wahlschalter
ORT

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 0,5 A (ohmsche Last) fir Sammelstérmeldung
- Standardbelegung: Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angesprochen

Optionen: 5 Melderelais mit integrierter Laufanzeige (blinkend) fur Fahrtrichtung AUF und ZU in Verbin-
dung mit Blinkgeber

- 4 SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 0,5 A (chmsche
Last)

- Standardbelegung: Endlage und Laufanzeige ZU, Endlage und Laufanzeige AUF,
Wahlschalter FERN, Wahlschalter ORT

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 0,5 A (ohmsche Last) flir Sammelstérmeldung
- Standardbelegung: Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angesprochen

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 50 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)

- Drucktaster AUF, STOP, ZU
- 3 Meldeleuchten: Endlage ZU (gelb), Sammelstérmeldung (rot), Endlage AUF (griin)

Option: - Schutzdeckel, abschlieBbar

Anwendungsfunktionen - Abschaltart einstellbar, weg- oder drehmomentabhéngig fiir Endlage AUF und Endlage ZU
- Uberlastschutz gegen Drehmomentiiberlastung (iber den gesamten Stellweg
- Drehmomentuberlastung (Drehmomentfehler) kann von Sammelstérmeldung ausgeschlossen werden
- Phasenausfalliiberwachung mit automatischer Phasenkorrektur
- Tippbetrieb oder Selbsthaltung in FERN
- Tippbetrieb oder Selbsthaltung in ORT

- Blinkgebersignal vom Stellantrieb (Option) fiir Laufanzeige liber die Meldeleuchten der Ortssteuerstelle
ein- ausschaltbar

Motorschutzauswertung Standard: - Uberwachung der Motortemperatur in Verbindung mit Thermoschaltern im Stellantriebs-
motor
Optionen: - Zusétzliches thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermo-

schaltern im Stellantrieb
- Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfihrung) MSPE310KC3--FF8EC TPAOOR2AA-101-000

Zusatzlich bei Ausfuhrung mit elektronischem Stellungsgeber im Stellantrieb
Stellungsriickmeldung (Option) Analogausgang E2 = 0/4 — 20 mA (Biirde max. 500 Q)
Schaltplan (Grundausfihrung) MSPE310KC3--FF8EC TPAOOR2AA-1E1-000

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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AMExC 01.1

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Zubehor
Wandhalter

Sonstiges
Gewicht
EU-Richtlinien

Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —40 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —60 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung
Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC

1P68

Anschlussraum zuséatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerendes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, von 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-

sation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, stadndiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.
KX-G: Wie KX, jedoch aluminiumfreie Ausflihrung (auBenliegende Teile)

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder Ver-
bindungsleitung auf Anfrage. Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit
oder betriebsbedingten starken Schwingungen

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet
fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer
Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen.

ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen)

Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREXx .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEX/SQREX .2.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d [IC T4 oder T3 Gb
Produktzertifikate In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X
Spannungsversorgung Standardspannungen AC:
Drehstrom

Spannungen/Frequenzen
Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen

Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: Auf Anfrage

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: Auf Anfrage

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Bei externer Versorgung der Elektronik muss die Spannungsversorgung der integrierten Steuerung eine
verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-1 aufweisen und auf 150 V A Ausgangsleistung
begrenzt sein.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zuldssiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen
Leistungsteil Standard: Wendeschutze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2
Optionen: Wendeschitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fiir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fiir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschiitze sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fiir Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung 6 digitale Eingange: AUF, HALT, ZU, NOT (liber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU mit gemeinsamem
und NOT mit separatem Bezugspotential, Mindestimpulsdauer flir Regelantriebe beachten).

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

BN Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Zustandsmeldungen Standard: - 6 programmierbare Melderelais:
(Ausgangssignale) - 5 potentialfreie SchlieRer mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A
(ohmsche Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmoment-
fehler ZU, Drehmomentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz
angesprochen)
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Biirde max. 500 Q)

Optionen: - 6 programmierbare Melderelais:

- 5 Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),

1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 12 programmierbare Melderelais:

- 10 potentialfreie SchlieBerkontakte, jeweils 5 mit gemeinsamem Bezugspotential,
max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 2 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A
(ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, pro Relais max. 250
V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 10 programmierbare Melderelais:

- 10 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, pro Relais max. 250
V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieBerkontakte mit gemeinsamem Bezugspo-
tential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max.
250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A
(ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche

Last), 2 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 12 programmierbare Melderelais:

- 8 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche
Last), 2 potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 2 po-
tentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 12 programmierbare Melderelais:

- 8 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche

Last), 4 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Alle Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115 V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

(Nicht moglich in Verbindung mit Kaltleiterauslésegerat)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Analogausgang (Option) 2 analoge Ausgange:
Mit der Option Stellungsgeber: Ausgabe von Stellweg und Drehmoment als kontinuierliche Werte von 0/4
- 20 mA

Analogeingang (Option) 2 analoge Eingéange:

Mit der Option Stellungsregler/Prozessregler: Eingabe des Stellungsistwert/Prozessistwert als kontinuierliche
Werte von 0/4 — 20 mA

Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT

Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:
- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:
- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstltzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:
- AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)
- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug)

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fur Endlage AUF und Endlage
ZU
- Anfahriiberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

- Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

- 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar
- Laufanzeigen blinkend: einstellbar

Option: . Stellungsregler:
- Stellungssollwert tiber Analogeingang 0/4 — 20 mA
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

- Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Gber Analogeingange 0/4 — 20 mA fir
Prozesssollwert und Prozessistwert
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Digitaler Eingang: Low aktiv
- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung
- Drehmomentuberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

- Thermoschutz bei NOT Fahrt Gberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uiber den digitalen Eingang Freigabe ORT. Damit kann die
Bedienung des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder ge-
sperrt werden

- Interlock fir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU Uber zwei
digitale Eingange

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, filhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermotiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuldssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall”, ,Funktionskontrolle", ,Auf3erhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max.
Anschlussspannung 525V AC

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfuhrung) TPCA-0A1-1C1-AA20 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfuihrung mit MWG im Stellantrieb

Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung Gber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q).
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCA-0A1-1C1-AA20 TPAOOR200-011-000

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und im AuRenbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m Uber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einsatzbedingungen

Schutzart nach DIN EN 60529 1P68
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht méglich.

Verschmutzungsgrad nach Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
IEC 60664-1
Schwingungsfestigkeit nach 1 g, fur 10 bis 200 Hz
EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)
Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet fur den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Option: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger
Kondensation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage
Zubehor
Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.

Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. Zur Stellungsrtick-
meldung ist im Stellantrieb ein MWG erforderlich.

Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit AUMA Ex-Steckverbinder KT)
EU-Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie 2014/34/EU

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU

Referenzunterlagen MaRblatter SAEx 07.2 — SAEx 16.2/SAREx 07.2 — SAREx 16.2 mit ACExC 01.2
MaRblatter SQEx 05.2 — SQEx 14.2/SQREx 05.2 — SQREx 14.2 mit ACExC 01.2
Elektrische Daten SAEx 07.2 — SAEx 16.2/SAREx 07.2 — SAREx 16.2
Elektrische Daten SQEx 05.2 — SQEx 14.2/SQREx 05.2 — SQREXx 14.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACExC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEx/SQREX .2 mit Profibus DP Schnittstelle.

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d [IC T4 oder T3 Gb

EG-Baumusterprufbescheinigung In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X

Spannungsversorgung Standardspannungen AC:
Drehstrom
Spannungen/Frequenzen
Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 - 120 110 —-120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: (auf Anfrage)

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: (auf Anfrage)

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemaR IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2
Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

Leistungsteil Standard: Wendeschutze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Optionen: Wendeschitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fiir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschutze sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fur Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung und Riickmeldungen  Uber Profibus DP Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen -
Eingangssignalen (Option)

2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange

- Signalubertragung erfolgt Gber die Feldbusschnittstelle

Eingdnge AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT

- |/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fur Stellungssollwert

Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (lber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT
- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fur Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4 —
20 mA) fir Prozessistwert

Steuerspannung/Stromaufnahme flir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Steuereingénge

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Zustandsmeldungen Uber Profibus DP Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, bindre Ausgangssignale (nur verflgbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option))

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max.250V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieBerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle binaren Ausgangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung

- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Blrde max. 500 Q)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL
Ausstattung und Funktionen

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115 V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

(Nicht méglich in Verbindung mit Kaltleiterauslésegerat)

Profibus DP-V1 (Option) Zugriff auf Parameter, das elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedaten mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten.
Profibus DP-V2 (Option) Redundanzverhalten gemaR Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Primary und Backup mit RedCom)

Synchronisation der Uhrzeit von Stellantriebs-Steuerung und Profibus Master mit anschlieRender Zeitstem-
pelung der wichtigsten Ereignisse wie Stérungen, Endlagen- und Drehmomentmeldungen durch die Stellan-
triebs-Steuerung
Redundanz (Option) Erfordert Profibus DP-V2 (Option)
Redundante Linientopologie mit universellem Redundanzverhalten gemaft AUMA Redundanz | bzw. Il
Redundante Linientopologie mit Redundanzverhalten gemaf Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Pri-
mary und Backup mit RedCom)
LWL Anschluss (Option) - Steckertypen: FSMA Stecker
- LWL Leitungen
- Multimode: 62,5(50)/125 um, Reichweite ca. 2,6 km (max. 3,0 dB/km)
- Topologien: Linie, Stern und redundanter Ring (mit einkanaliger Profibus DP Schnittstelle)
- Baudrate: bis 1,5 Mbit/s
- Optisches Budget:
- Multimode: 8,0 dB bei 62,5 um/4,0 dB bei 50 um
- Wellenlange: 850 nm
- LWL Koppler von Bartec an der Leittechnik erforderlich, Bezugsquellen: AUMA bzw. www.bartec.de

Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT

Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Utber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (grin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstltzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Benotigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL
Ausstattung und Funktionen

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fir Endlage AUF und Endlage
ZU

- Anfahriiberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

- Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

- 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

- Laufanzeigen blinkend: einstellbar

. Stellungsregler:
- Stellungssollwert tGber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung tiber Feldbus-
schnittstelle

Option: - Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, iber Analogeingdnge 0/4 — 20 mA
und Profibus fiir Prozesssollwert und Prozessistwert

- Multiport Valve: bis zu 16 Positionen, Meldungen (Impuls oder Flanke)
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Uber zusatzlichen Eingang (Option, low aktiv) oder Gber Feldbusschnittstelle

- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung

- Drehmomentuberwachung bei NOT Fahrt Gberbrickbar

- Thermoschutz bei NOT Fahrt iberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung
des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden
- Lokaler HALT
- Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- Interlock fir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF bzw. ZU uber Feld-
busschnittstelle

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermoiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliiberwachung: fUhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall", ,Funktionskontrolle", ,AufRerhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kénnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslésegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Uberspannungsschutz (Option) Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL
Ausstattung und Funktionen

Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max. An-
schlussspannung 525V AC

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e

- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde flr Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausflihrung) TPCAA000-1A1-A410 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfilhrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung Gber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber Feldbusschnittstelle

Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q). Option, nur in Verbindung mit Melde-
relais moglich.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCAAO000-1A1-A410 TPAOOR200-011-000

Einstellungen/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle
Einstellung der Baudrate Automatische Baudratenerkennung
Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt tiber das Display der Stellantriebs-Steuerung

Konfigurierbares Prozessabbild tiber Zur optimalen Anpassung an die Leittechnik kann das Prozessabbild Eingang (Rickmeldungen) beliebig
GSD-Datei konfiguriert werden.

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profibus DP gemaf IEC 61158 und IEC 61784
Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Rickwirkungsfreies An-
und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb mdglich.
Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
Schnittstelle Profibus DP EIA-485 (RS-485)
Ubertragungsrate/Leitungslénge
Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Maogliche Leitungsléange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater ~ (gesamte Netzwerk-Leitungslénge)
9,6 — 93,75 1200 m ca. 10 km
187,5 1000 m ca. 10 km
500 400 m ca.4 km
1500 200 m ca.2 km
Geratetypen DP-Master Klasse 1, z.B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...

DP-Master Klasse 2, z.B. Programmier-/Projektierungsgerate
DP-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

Anzahl von Geraten 32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Feldbuszugriff Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fiir Slaves. Mono-Master oder
Multi-Master Systeme sind maoglich.

Unterstitzte Profibus DP Funktionen Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
Profibus DP Ident Nr. 0x0C4F: Standardanwendungen mit Profibus DP-VO und DP-V1
0x0CBD: Anwendungen mit Profibus DP-V2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2
Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle
Prozessabbild Ausgang (Ansteuerbe- AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU

fehle)

Prozessabbild Eingang (Rickmeldun- -

gen)

Prozessabbild Eingang (Fehlermel-

dungen)

Verhalten bei Kommunikationsausfall

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach IEC
60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Endlage AUF, ZU

- Stellungsistwert

- Drehmomentistwert, erfordert MWG im Stellantrieb

- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

- Laufanzeige (richtungsabhangig)

-« Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
- Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingénge

- Motorschutz angesprochen

- Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
- Ausfall einer Phase

- Ausfall der analogen Kundeneingénge

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

- bei aktueller Position stehenbleiben

- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren

- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Verwendung in Innenrdumen und im Auenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C (mit internem LWL Koppler: —25 °C)
—40 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

P68
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betétigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fiir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Option: KX Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger

Kondensation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2 auma®
Profibus DP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Zubehor

Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet

fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer

Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)
Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
MaRblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Modbus RTU
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEx/SQREX .2 mit Modbus RTU Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d 1IC T4 oder T3 Gb

EG-Baumusterprifbescheinigung  In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X

Spannungsversorgung Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240

Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208

Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: (auf Anfrage)

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: (auf Anfrage)

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Leistungsteil Standard: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Optionen: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fiir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschiitze sind fiir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fiir Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung und Riickmeldungen ~ Uber Modbus RTU Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen -
Eingangssignalen (Option)

2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange

- Signalubertragung erfolgt tber die Feldbusschnittstelle

Eingénge AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingdnge AUF, HALT, ZU, NOT

- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fiir Stellungssollwert

Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE

mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT

- |/OInterface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fur Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4 —
20 mA) fur Prozessistwert

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Steuereingange

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
Zustandsmeldungen Uber Modbus RTU Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option)

-

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle bindren Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

.

Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung

- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde max. 500 Q)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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Modbus RTU
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
(Nicht mdglich in Verbindung mit Kaltleiterauslésegerat)

Redundanz (Option) Redundante Linientopologie mit universellem Redundanzverhalten gemafl AUMA Redundanz | bzw. Il
Redundante Ringtopologie in Verbindung mit der SIMA Master Station
- Max. Anzahl von Antrieben mit Steuerung pro redundantem Ring: 247 Stiick

- Max. mogliche Leitungslange zwischen den Antrieben mit Steuerung ohne zusatzliche externe Repeater:
1200 m

- Max. mégliche Gesamtlange pro redundantem Ring: ca. 290 km
- Automatische Inbetriebnahme des redundanten Rings mit Hilfe der SIMA Master Station

LWL Anschluss (Option) - Steckertypen: FSMA Stecker
- LWL Leitungen
- Multimode: 62,5(50)/125 pm, Reichweite ca. 2,6 km (max. 3,0 dB/km)
- Topologien: Linie und Stern
- Baudrate: bis 115,2 kbit/s
- Optisches Budget:
- Multimode: 8,0 dB bei 62,5 pm/4,0 dB bei 50 pm
- Wellenlange: 850 nm
- LWL Koppler von Bartec an der Leittechnik erforderlich, Bezugsquellen: AUMA bzw. www.bartec.de

Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT

Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:
- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstutzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:
- AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)
- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhéangig, fir Endlage AUF und Endlage
ZU
- Anfahrliberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

- Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

- 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

- Laufanzeigen blinkend: einstellbar
. Stellungsregler:
- Stellungssollwert tber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung Gber Feldbus-
schnittstelle

Option: - Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Giber Analogeingdnge 0/4 — 20 mA
und Modbus fiir Prozesssollwert und Prozessistwert
- Multiport Valve: bis zu 16 Positionen, Meldungen (Impuls oder Flanke)
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Modbus RTU
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Uber zusatzlichen Eingang (Option, low aktiv) oder UberFeldbusschnittstelle

- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung

- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

- Thermoschutz bei NOT Fahrt iberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung
des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden
- Lokaler HALT
- Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Utber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- Interlock fir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF bzw. ZU uberFeld-
busschnittstelle

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, filhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermoiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliberwachung: fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler flr:
- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen
- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie
- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall", ,Funktionskontrolle", ,AufRerhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"
- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kénnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslésegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Uberspannungsschutz (Option) Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max. An-

schlussspannung 525V AC

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde fur Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCACO000-1A1-A410 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfilhrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber Feldbusschnittstelle
Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q). Option, nur in Verbindung mit Melde-
relais moglich.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCACO000-1A1-A410 TPAOOR200-011-000

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Modbus RTU
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einstellungen/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Modbus RTU Die Einstellung von Baudrate, Parity und der Modbus Adresse erfolgt tiber das Display der Stellantriebs-
Schnittstelle Steuerung

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle
Kommunikationsprotokoll Modbus RTU gemaf IEC 61158 und IEC 61784

Netzwerktopologie - Linien-(Feldbus)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar.
- Ruckwirkungsfreies An- und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb mdglich.

Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung gemaR IEC 61158
Schnittstelle Feldbus EIA-485 (RS-485)
Ubertragungsrate/Leitungslénge Redundante Linientopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange (Segmentlan- Mogliche Leitungslange mit Repea-
ge) ohne Repeater ter (gesamte Netzwerk-Leitungslan-
ge)
9,6 -115,2 1200 m ca. 10 km

Redundante Ringtopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslangezwischen Antrie- Max. mdgliche Leitungslange des
ben (ohne Repeater) redundaten Rings
9,6 —115,2 1200 m ca. 290 km
Geratetypen Modbus-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgéngen wie Aktoren, Sensoren
Anzahl von Geraten 32 Gerate in jedem Segment ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247
Feldbuszugriff Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)
Unterstiitzte Modbus Funktionen 01 Read Coil Status
(Dienste) 02 Read Input Status

03 Read Holding Registers

04 Read Input Registers

05 Force Single Coil

15 (OFHex) Force Multiple Coils

06 Preset Single Register

16 (10Hex) Preset Multiple Registers

17 (11Hex) Report Slave ID

08 Diagnostics:

- 00 00 Loopback

- 00 10 (0OAHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (OBHex) Return Bus Message Count

- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

- 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count

- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2
Modbus RTU
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle
Prozessabbild Ausgang (Ansteuerbe- AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU

fehle)

Prozessabbild Eingang (Rickmeldun- -

gen)

Prozessabbild Eingang (Fehlermel-

dungen)

Verhalten bei Kommunikationsausfall

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach IEC
60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Endlage AUF, ZU

- Stellungsistwert

- Drehmomentistwert, erfordert MWG im Stellantrieb

- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

- Laufanzeige (richtungsabhangig)

-« Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
- Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingénge

- Motorschutz angesprochen

- Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
- Ausfall einer Phase

- Ausfall der analogen Kundeneingénge

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

- bei aktueller Position stehenbleiben

- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren

- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Verwendung in Innenrdumen und im Auenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C (mit internem LWL Koppler: —25 °C)
—40 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Optionen:

Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

P68
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betétigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fiir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Option: KX Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger

Kondensation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2 auma®
Modbus RTU

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Zubehor

Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet

fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer

Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)
Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
MaRblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2 auma®
Modbus TCP/IP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEx/SQREX .2 mit Modbus TCP/IP Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d 1IC T4 oder T3 Gb

EG-Baumusterprifbescheinigung  In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X

Spannungsversorgung Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: (auf Anfrage)

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: (auf Anfrage)

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Leistungsteil Standard: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Optionen: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fiir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschiitze sind fiir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fiir Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung und Riickmeldungen  Uber Modbus TCP/IP Schnittstelle

Modbus TCP/IP Schnittstelle mit zu- -
satzlichen Eingangssignalen (Option)

2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange

- Signalubertragung erfolgt tber die Feldbusschnittstelle

Eingénge AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingdnge AUF, HALT, ZU, NOT

- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fiir Stellungssollwert

Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE

mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT

- |/OInterface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fur Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4 —
20 mA) fur Prozessistwert

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Steuereingange

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
Zustandsmeldungen Uber Modbus TCP/IP Schnittstelle

Modbus TCP/IP Schnittstelle mit zu- Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
satzlichen Ausgangssignalen (Option) (Option)

-

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle bindren Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

.

Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde max. 500 Q)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.

Y007.005/001/de  Ausgabe 2.18 Blatt 2/6



ACEXC 01.2
Modbus TCP/IP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen
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Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:
- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)
- Grafisches LC Display: beleuchtet
Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:
- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)
Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstlitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:
- AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assista

Anwendungsfunktionen Standard: .

Option: .

Sicherheitsfunktionen Standard: .

Optionen: .

nt App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fur Endlage AUF und Endlage
ZU

Anfahrliberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

Laufanzeigen blinkend: einstellbar

Stellungsregler:

- Stellungssollwert Giber Modbus TCP/IP Schnittstelle

- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung Uber Feldbus-
schnittstelle

Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Uber Analogeingange 0/4 — 20 mA
und Modbus TCP/IP flr Prozesssollwert und Prozessistwert

Multiport Valve: bis zu 16 Positionen, Meldungen (Impuls oder Flanke)
Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)

- Uber zusatzlichen Eingang (Option, low aktiv) oder Gber Feldbusschnittstelle

- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung

- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

- Thermoschutz bei NOT Fahrt iberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung

des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden

Lokaler HALT

- Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN tber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)

Interlock fur Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF bzw. ZU uberFeld-

busschnittstelle

PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsuberprifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

. Uberwachung
meldung

- Uberwachung

. Uberwachung

der Motortemperatur (ThermoUberwachung): fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-

der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung
der zulassigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Phasenausfalliiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische

Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2 auma®
Modbus TCP/IP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:
- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen
- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall", ,Funktionskontrolle", ,Auf3erhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d
Optionen: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik
Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCACO000-1A1-AOF0 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfilhrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tGber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber Modbus TCP/IP Schnittstelle

Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q). Option, nur in Verbindung mit Melde-
relais moglich.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCACO000-1A1-A5F0 TPAOOR200-011-000

Einstellungen/Programmierung der Modbus TCP/IP Schnittstelle

Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung von Baudrate, Parity und der Modbus Adresse erfolgt Uber das Display der Stellantriebs-
Steuerung

Einstellung des Modbus Gateway Die Einstellung erfolgt iber einen Webserver
Defaulteinstellungenen der IP Schnittstelle:

IP Address Selection

Address Type Static IP
Static IP Address 192.168.255.1
Subnet Mask 255.255.0.0
Default Gateway 192.168.0.1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2
Modbus TCP/IP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Daten Modbus TCP/IP
Kommunikationsprotokoll

Netzwerk Topologie
Ubertragungsmedium

Ubertragungsrate/Leitungslénge

Unterstltzte Modbus Funktionen
(Dienste)

Modbus TCP/IP gemaf IEC 61158 und IEC 61784
Stern-Struktur/ Punkt-zu-Punkt Verdrahtung
IEC IEEE 802.3, Leitungsempfehlung: Cat. 6,

- Baudrate 10/100 MBits/s
- Maximale Leitungslange: 100 m

01 Read Coil Status

02 Read Input Status

03 Read Holding Registers

04 Read Input Registers

05 Force Single Coil

15 (OFHex) Force Multiple Coils

06 Preset Single Register

16 (10Hex) Preset Multiple Registers

17 (11Hex) Report Slave ID

08 Diagnostics:

- 00 00 Loopback

- 00 10 (0OAHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (0OBHex) Return Bus Message Count

- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

- 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count

- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Befehle und Meldungen der Modbus TCP/IP Schnittstelle
Prozessabbild Ausgang (Ansteuerbe- AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU

fehle)

Prozessabbild Eingang (Rickmeldun- - Endlage AUF, ZU

gen)

Prozessabbild Eingang (Fehlermel-
dungen)

Verhalten bei Kommunikationsausfall

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte

- Stellungsistwert

duma’

- Drehmomentistwert, erfordert Magnetischen Weg- und Drehmomentgeber (MWG) im Stellantrieb

- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN
- Laufanzeige (richtungsabhangig)

-« Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle

- Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingange

- Motorschutz angesprochen

- Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen

- Ausfall einer Phase
- Ausfall der analogen Kundeneingange

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

- bei aktueller Position stehenbleiben

- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren

- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Verwendung in Innenrdumen und im Auenbereich zulassig
Beliebig

<2000 m Giber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —25 °C bis +40 °C/+60 °C

Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2 auma®
Modbus TCP/IP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 60529 1P68
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad nach IEC Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
60664-1
Schwingungsfestigkeit nach Die Bestandigkeit gegen Schwingungen und Vibrationen wird auf Anfrage mitgeteilt.
EN 60068-2-6
Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Option: KX  Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, stéandiger
Kondensation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtdne auf Anfrage
Zubehor
Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.

Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet

fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer

Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)
Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
MaRblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEx/SQREX .2 mit Foundation Fieldbus Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d 1IC T4 oder T3 Gb

EG-Baumusterprifbescheinigung  In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X

Spannungsversorgung Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: (auf Anfrage)

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: (auf Anfrage)

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.

Y006.044/001/de  Ausgabe 2.18 Blatt 1/8



ACEXxC 01.2
Foundation Fieldbus

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Leistungsteil Standard: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Optionen: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fiir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschiitze sind fiir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fiir Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung und Riickmeldungen  Uber Foundation Fieldbus H1 Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen -
Eingangssignalen (Option)

2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange

- Signalubertragung erfolgt tber die Feldbusschnittstelle

Eingénge AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingdnge AUF, HALT, ZU, NOT

- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fiir Stellungssollwert

Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (Uber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE

mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)

- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT

- |/OInterface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbusschnittstelle oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fur Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4 —
20 mA) fur Prozessistwert

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Steuereingange

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Zustandsmeldungen Uber Foundation Fieldbus H1 Schnittstelle

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option))

-

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)

6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle bindren Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

.

Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung

- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde max. 500 Q)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2

Foundation Fieldbus
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Spannungsausgang

Redundanz (Option)

Ortssteuerstelle

Bluetooth
Kommunikationsschnittstelle

Anwendungsfunktionen

Sicherheitsfunktionen

Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

(Nicht mdglich in Verbindung mit Kaltleiterauslésegerat)
Redundante FF H1 Schnittstelle gemalk AUMA Redundanz |

Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
terstutzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fur Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fir Endlage AUF und Endlage
ZU
- Anfahriberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)
. Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU
- 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar
- Laufanzeigen blinkend: einstellbar
- Stellungsregler:
- Stellungssollwert iber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung Gber Feldbus-
schnittstelle

Option: - Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Gber Analogeingange 0/4 — 20 mA fir
Prozesssollwert und Prozessistwert

- Multiport Valve: bis zu 16 Positionen, Meldungen (Impuls oder Flanke)
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Uber zusatzlichen Eingang (Option, low aktiv) oder tber Feldbusschnittstelle
- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung
- Drehmomentuberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar
- Thermoschutz bei NOT Fahrt iberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle Uber die Feldbusschnittstelle: Damit kann die Bedienung

des Antriebs tiber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder gesperrt werden

- Lokaler HALT
- Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN tber den Drucktaster STOP

der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)

- Interlock fiir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF bzw. ZU Uber Feld-
busschnittstelle

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionstiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermoiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

. Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhéangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhéngige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall”, ,Funktionskontrolle", ,Auf3erhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterausldsegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Uberspannungsschutz (Option) Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max. An-

schlussspannung 525V AC

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCAF000-1A1-A410 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfilhrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber Feldbusschnittstelle
Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Blirde max. 500 Q). Option, nur in Verbindung mit Melde-
relais moglich.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCAF000-1A1-A410 TPAOOR200-011-000

Einstellungen/Programmierung der Foundation Fieldbus Schnittstelle

Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung der Adresse erfolgt iber Foundation Fieldbus unter Verwendung der hierfiir vorgesehenen
System Management Dienste und einer Konfigurations-Software fiir Foundation Fieldbus (z.B. NI-FBUS)

Konfigurierbare Riickmeldung Die Riickmeldungen der “Analog Input” (Al) und “Discrete Input” (DI) Funktionsblécke kénnen entsprechend
den Anforderungen mit Hilfe der Channels und der zugehérigen Transducer Blécke konfiguriert werden.
Die Konfiguration erfolgt Uber Foundation Fieldbus unter Verwendung der Geratebeschreibung und einer
Konfigurations-Software flr Foundation Fieldbus (z. B. NI-FBUS)

Parametrierung der AUMATIC Anwen- Die Parametrierung von Anwenderfunktionen (z.B. Taktbetrieb, Zwischenstellungen,...) der AUMATIC kann
derfunktionen entweder Uiber das Display der AUMATIC erfolgen oder iber Foundation Fieldbus unter Verwendung der
AUMATIC Geratebeschreibung und einer Konfigurations-Software fiir Foundation Fieldbus (z.B. NI-FBUS)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXxC 01.2
Foundation Fieldbus

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Daten der Foundation Fieldbus Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll
Physical Layer

Netzwerktopologie

Ubertragungsmedium

Stromaufnahme
Ubertragungsrate

Leitungslange

Anzahl von Geraten

Kommunikationsdienste

Unterstltzte Foundation Fieldbus
Funktionen

Fehlertoleranter Anschluss

Foundation Fieldbus H1 (31,25 kbit/s) gemaR IEC 61158 und IEC 61784-1
Separate Versorgung, Standarddatenlbertragung

Linie, Stern- und Baumstrukturen (Stammleitungen kombiniert mit Stichleitungen) werden unterstitzt

Die interne Stichleitungslange der AC 01.2 betragt 0,27 m.

Zweiadrige Kupferleitung mit Dateniibertragung und Spannungsversorgung auf dem gleichen Leitungspaar
geman

- ISA S50.02-1992 ISA Physical Layer Standard bzw.

- |EC 61158-2:2000 (ed. 2.0), Fieldbus standard for use in industrial control systems, Part 2: Physical
Layer specification and service definition

Empfehlung: Verwendung des Leitungstyps A (geschirmt und verdrillt)
ca. 13 mA bei +24 V DC
31,25 kBit/s

Max. 1 900 m (nur bei Verwendung des empfohlenen Leitungstyps A); mit Repeatern (max. 4 Stk.) erweiterbar
bis max. 9,5 km

- Max. 32 Gerate pro Segment; insgesamt sind max. 240 Gerate adressierbar.

- Typische Gerateanzahl: ca. 6 — 15 Gerate pro Segment

- Publisher/Subscriber Kommunikation zur Ubertragung von Prozessdaten
- Client/Server Kommunikation zur Parametrierung und Konfiguration
- Report Distribution zur Ubertragung von Alarmen

Die ACExC 01.2 ist ein Link Master Gerat. Link Master Gerate kdnnen die Link Active Scheduler Funktion
(LAS) zur Koordination der Buskommunikation Ubernehmen.

Die ACExC 01.2 bietet eine automatische Erkennung und Korrektur der Polaritat der Foundationfieldbuslei-
tung.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXC 01.2
Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Funktionsblécke der Foundation Fieldbus Schnittstelle

duma’

Funktionsbldcke fur Ausgangssignale -

Funktionsbldcke fiir Eingangssignale -

Weitere Funktionsblocke

8 Discrete Output (DO) Funktionsbldcke fir diskrete Ausgangssignale, z.B.:
- AUF HALT, zU

- RESET

- NOT

- Interlock AUF/ZU

- Freigabe Ort

- Zwischenstellungen

- Digitale Kundenausgange

2 Analog Output (AO) Funktionsblocke fiir analoge Ausgangssignale, z.B.:
- Sollposition

- Analoge Kundenausgange

10 Discrete Input (DI) Funktionsbldcke fir diskrete Riickmeldungen, z.B.:
- Endlage AUF/ZU

- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

- Laufanzeige (richtungsabhangig)

- Drehmomentschalter AUF, ZU

- Wegschalter AUF, ZU

- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle

- Zwischenstellungen

- Digitale Kundeneingange

4 Analog Input (Al) Funktionsblécke fir analoge Riickmeldung, z.B.:
- Istposition

- Drehmoment

- Analoge 0 — 20 mA Kundeneingange

1 Signal Characterizer Funktionsblock (SC) zur Umwandlung von analogen Signalen

1 Input Selector (IS) Funktionsblock fiir die Auswahl von analogen Eingangssignalen

1 Prozessregler (PID) Block als Funktionsblock fiir Regelanwendungen

Resource Block (RB) zur Definition der charakteristischen Foundation Fieldbus Geratedaten

4 Tranducer Blécke (AOTB, DOTB, AITB, DITB) als Verbindungsblécke der diskreten und analogen
Ein- und Ausgangssignale

1 Transducer Block (PTB) als Verbindungsblock zur Ansteuerung

1 Transducer Block (AUMACTB) zur Konfiguration und Parametrierung

1 Transducer Block (AUMADTB) zur Uberwachung und Diagnose

Besonderheiten der AUMATIC Foundation Fieldbus Schnittstelle

Hersteller ID

Gerate Typ

Gerate Revision

Gerate ID

Baudrate

Polaritat
Segmentinformation
Standard

Link Master (LAS) Funktion
Stromverbrauch

FF Anschlussstrom
Geratespannung min./max.
FISCO ic Eigenschaften

Jitter-Toleranzbereich
Min. Sendepegel (Vp-t-p)
Verfuigbare Server VCRs

0x0AO01FF

0x0001

0x01 bzw. 0x02

0AO01FF0001-(Seriennummer der ACExC 01.2-x)-(Seriennummer FF Modul)
31,25 kbit/s

Kein Polaritat (automatische Polaritatserkennung und -korrektur)

FF H1

Ja

13 mA

<20 mA

9-32VDC

FF Kapazitat: Ci < 5 nF,

FF Induktivitat: Li < 10 pH,

Min. Eingangsstrom: li = 380 mA,
Min. Eingangsspannung: Ui = 17,5V,
Min. Eingangsleistung: Pi = 5,32 W
< 18 ps

>0,75V

23

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Besonderheiten der AUMATIC Foundation Fieldbus Schnittstelle

Verfligbare Source VCRs
Verfligbare Publisher VCRs
Verfugbare Subscriber VCRs
DD revision

CFF revision

ITK revision

Verfugbare Channels

Analog Output (AO) Funktionsblécke
Discrete Output (DO) Funktionsblécke
Analog Input (Al) Funktionsblocke
Discrete Input (DI) Funktionsblocke

23

23

23
0x01
020101
6.1.2

0,1, 3, 20, 21
0,2,4-19

0, 67, 68, 69, 70
0,22 -66, 71

Anzahl der Funktionsbldcke mit ihren jeweiligen Ausfuhrungszeiten [ms]

8 Discrete Output (DO) Funktionsblocke 30 ms
2 Analog Output (AO) Funktionsbldcke 30 ms
10 Discrete Input (DI) Funktionsblocke 20 ms
4 Analog Input (Al) Funktionsblécke 30 ms
1 Signal Characterizer (SC) Funktionsblock 40 ms
1 Input Selector (IS) Funktionsblock 30 ms

1 Proportional/Integral/Differential (PID) Funktionsblock 40 ms

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach |IEC
60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Verwendung in Innenrdumen und im AuRenbereich zulassig

Beliebig

<2000 m Gber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Bis 100 % relative Luftfeuchte Gber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

1P68
Anschlussraum zusatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Option: KX  Geeignet fir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, sténdiger

Kondensation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma®

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Zubehor

Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet

fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer

Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)
Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
MaRblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@

HART
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihen SAEx/SAREX .1, SAEx/SAREX .2 und Schwenkantriebe
der Baureihe SQEx/SQEx .2 mit HART Schnittstelle

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d 1IC T4 oder T3 Gb

EG-Baumusterprifbescheinigung  In Verbindung mit SAEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX0016 X

Spannungsversorgung Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 110 -120 110 -120 220 — 240 220 — 240
Hz 50 60 50 60

Sonderspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 240 525 575 575 600 660 690 Volt 208
Hz 50 50 50 50 60 60 50 50 Hz 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +30 % (optional)
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Sonderspannungen DC: (auf Anfrage)

Gleichstrom
Spannungen

Volt 24 48 60 110 125 220

Zulassige Abweichung der Spannung: (auf Anfrage)

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von £10 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 740 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 200 mA
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung von +30 %:
- 100 bis 120 V AC = max. 1 200 mA
- 208 bis 240 V AC = max. 750 mA
- 380 bis 500 V AC = max. 400 mA
- 515 bis 690 V AC = max. 400 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Il gemaf IEC 60364-4-443
Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen
Leistungsteil Standard: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2
Optionen: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A3

Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 500 V AC (empfohlen fiir Regelantriebe) fir
AUMA Leistungsklassen B1, B2 und B3

Die Wendeschiitze sind fiir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspiele ausgelegt. Fiir Anwendungsfalle
mit hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.
Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung und Riickmeldungen  Uber HART Schnittstelle
Geratekategorie: Actuator:
Analoge 4 — 20 mA Sollwertvorgabe mit digitaler HART Kommunikation
Geratekategorie: Current Output:
Analoge 4 — 20 mA Stellungsriickmeldung mit digitaler HART Kommunikation

HART Schnittstelle mit zusatzlichen Geratekategorie: ,Actuator":

Eingangssignalen (Option) - Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, (iiber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, mit gemein-
samem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT
- 1/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (HART oder zusatzliche Eingangssignale)

Geratekategorie: ,Current Output":

- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, /O Interface, MODE (liber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange AUF, HALT, ZU, NOT
- |/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (HART oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl der Ansteuerung der zusatzlichen Eingangssignale (0/4 — 20 mA Sollwert oder
diskrete Steuereingange AUF, HALT, ZU)

Steuerspannung/Stromaufnahme fir Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

SELETMEEEE Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
Zustandsmeldungen Uber HART Schnittstelle
HART Schnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option))

- 6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Alle bindren Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
In Verbindung mit Geratekategorie: ,Actuator":
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde max. 500 Q)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
(Nicht mdglich in Verbindung mit Kaltleiterauslésegerat)

Analogausgang (Option) 2 analoge Ausgange:
Mit der Option Stellungsgeber: Ausgabe von Stellweg und Drehmoment als kontinuierliche Werte von 0/4
bis 20 mA

Analogeingang (Option) 2 analoge Eingange:

Mit der Option Stellungsregler/Prozessregler: Eingabe des Stellungsistwert/Prozessistwert als kontinuierliche
Werte von 0/4 bis 20 mA

Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter ORT - AUS - FERN (abschlieRbar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (grin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Optionen: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstuitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:

-« AUMA CDT (Inbetriebnahme und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fir Endlage AUF und Endlage
ZU

- Anfahriberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

- Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

- 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

- Laufanzeigen blinkend: einstellbar
. Stellungsregler:
- Stellungssollwert iber HART Schnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung tiber HART
Schnittstelle

Option: - Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Prozesssollwert tber 0/4 — 20 mA
Analogeingang oder HART, Prozessistwert tiber 0/4 — 20 mA Analogeingang

- Multiport Valve: bis zu 16 Positionen, Meldungen (Impuls oder Flanke)
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Digitaler Eingang: Low aktiv (Option)
- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre in Endlage ZU, Fahre in Endlage AUF, Fahre in
Zwischenstellung
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

- Thermoschutz bei NOT Fahrt iberbriickbar (nur in Verbindung mit Thermoschalter
im Stellantrieb, nicht mit Kaltleiter)

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle tUber den digitalen Eingang Freigabe ORT. Damit kann die
Bedienung des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder ge-
sperrt werden

- Interlock fir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU Uber zwei
digitale Eingange

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Uberwachungsfunktionen - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermoiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

. Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

- Automatische Drehrichtungskorrektur bei falscher Phasenfolge (Drehstrom)

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall”, ,Funktionskontrolle", ,Auf3erhalb der Spezi-
fikation", ,Wartungsbedarf"

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stel-
lantrieb
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP), max. 38 Steuerklemmen / max. An-

schlussspannung 525V AC

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde fur Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfiihrung) Geratekategorie: ,Actuator": TPCAI000-1A1-AA20 TPAOOR2AA-0A1-000

Geratekategorie: ,Current Output": TPCAJ000-1A1-AA20 TPAOOR2AA-0A1-000

Zusatzlich bei Ausfihrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tGber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber HART Schnittstelle

Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q). Option, nur in Verbindung mit Melde-
relais moglich.

Schaltplan (Grundausfiihrung) Geratekategorie: ,Actuator": TPCAI000-1A1-AA20 TPAOOR200-011-000
Geratekategorie: ,Current Output": TPCAJ000-1A1-AA20 TPAOOR200-011-000

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einstellungen/Programmierung der HART Schnittstelle

Einstellung der HART Adresse Die Einstellung der HART Adresse erfolgt Uber das HART Kommando 6 bzw. alternativ tber das Display
der Stellantriebs-Steuerung (Defaultwert: 0)

Allgemeine Daten der HART Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll HART gemaR IEC 61158 und IEC 61784 (CPF 9)
Netzwerktopologie Punkt-zu-Punkt-Verdrahtung
Kommunikationssignal HART, Baudrate 1,2 kBit/s

Geratekategorie: ,Actuator”

- FSK (Frequency Shift Key) auf 4 — 20 mA Sollwertsignal aufmoduliert

- Eingangsimpedanz: 250 Q. Die Impedanzen anderer angeschlossener HART Gerate (parallel oder
seriell) missen innerhalb der HART Spezifikation liegen

- Punkt-zu-Punkt-Verdrahtung

- Signalbereich: 4 — 20 mA

- Arbeitsbereich: 2 — 22 mA

- minimale Betriebsspannung: 7 V (bei 22 mA)

- Integrierter Verpolungsschutz

Geréatekategorie: ,Current Output™:

- FSK (Frequency Shift Key) auf 4 — 20 mA Stellungsriickmeldung aufmoduliert

- Eingangsimpedanz: 40 kQ. Die Impedanzen anderer angeschlossener HART Gerate (parallel oder se-
riell) missen innerhalb der HART Spezifikation liegen

«  Punkt-zu-Punkt oder Multidrop Verdrahtung

- Stromausgang aktiv, kurzschlussfest. Keine weitere externe Spannungsversorgung erlaubt

HART Leitungsspezifikation siehe HART Spezifikation

Spannungsversorgung Interne Spannungsversorgung der HART Schnittstelle durch die Stellantriebs-Steuerung (erfordert auler
der HART Versorgungsspannung keine weitere Versorgung)

Gerateidentifikation Manufacturer Name: AUMA

Manufacturer ID: 0x607C

HART Protokoll Revison: 7.4

Anzahl Gerate Variablen: 12

Model Name: AUMATIC AC 01.2 / ACExC 01.2
Device Type Code: OXE1FD

Unterstiitzte HART Kommandos - Universal Commands
-« Common Practice Commands:
- Command 33 (Read Device Variables)
- Command 40 (Enter/Exit Fixed Current Mode)
- Command 42 (Perform Device Reset)
- Command 45 (Trim Loop Current Zero)
- Command 46 (Trim Loop Current Gain)
- Command 50 (Read Dynamic Variable Assignments)
- Command 79 (Write Device Variable)
- Command 95 (Read Device Communication Statistics)

- Device Specific Commands:
- Command 128 (Write Operation Command)
- Command 131 (Read Software Version)
- Command 132 (Reset to Factory Default)
- Command 133 (Reset Operational Data)
- Command 134 (Reset HART Configuration)
- Command 160 (Read Parameter)
- Command 161 (Write Parameter)
- Command 162 (Read Process Data)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma@
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Befehle und Meldungen der HART Schnittstelle

Ausgangsdaten Geréatekategorie: ,Actuator”

Unterstltzte Ansteuerungsarten:

- Loop Current Mode aktiviert:
Analoges 4 — 20 mA Ansteuerungssignal fiir Stellungssollwert

- Loop Current Mode deaktiviert:
Digitale HART Kommandos fiir Stellungssollwert (0 — 100,0 %) bzw fiir diskrete Fahrbefehle in
Fahrtrichtung AUF und ZU

Geratekategorie: ,Current Output™:

- Loop Current Mode aktiviert:
Analoges 4 — 20 mA Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung (Punkt-zu-Punkt Verdrahtung)
Digitale HART Kommandos fur Stellungssollwert (0 — 100,0 %) bzw. firr diskrete Fahrbefehle in
Fahrtrichtung AUF und ZU

- Loop Current Mode deaktiviert: Analoges Ausgangssignal zur Stellungsrickmeldung auf 4 mA fixiert
(Multidrop Verdrahtung)

Digitale HART Kommandos fir Stellungssollwert (0 — 100,0 %) bzw fiir diskrete Fahrbefehle in
Fahrtrichtung AUF und ZU

Riickmeldungen Endlage AUF, ZU
Stellungsistwert
Drehmomentistwert, erfordert Magnetischen Weg- und Drehmomentgeber (MWG) im Stellantrieb
Wahlschalter in Stellung ORT/FERN
Laufanzeige (richtungsabhangig)
Drehmomentschalter AUF, ZU
Wegschalter AUF, ZU
Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingange
Device Status Informationen
- Field Device Status
- Device Specific Status
- Extended Device Status Information
- Standardized Status
- Analog Channel Saturated
- Analog Channel Fixed

Fehlermeldungen Motorschutz angesprochen
Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
Ausfall einer Phase
Ausfall der analogen Kundeneingange

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und im Auenbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m uber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: —-30 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsver-
sorgung 230 V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Giber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Schutzart nach EN 60529 1P68
Anschlussraum zuséatzlich gegen Innenraum der Steuerung abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betétigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad nach IEC Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)
60664-1

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACExC 01.2 auma®
HART

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einsatzbedingungen

Schwingungsfestigkeit nach 1 g, fur 10 bis 200 Hz
EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)
Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet fir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Option: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger
Kondensation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtdne auf Anfrage
Zubehor
Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder.

Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet

fur die Ausfihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer

Stellungsgeber im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)
Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
MaRblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 in Ausfuihrung SIL zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihe SAEX/SAREX .2 und Schwenkantrieben der Baureihe
SQEX/SQREX .2.

Informationen zu den SIL-Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

SIL-Ansteuerung Uber digitale Eingange Safe ESD a,b und/oder Safe STOP AUF/ZU
Steuerspannung/Stromaufnahme flr 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Eingange der SIL-Funktionen

SIL-Zustandsmeldung 1 potentialfreier Wechsler (max. 24 V DC, 1 A) fur SIL-Sammelstorung

SIL-Funktionen - Sicherheitsfunktionen  Standard: e Safe ESD
- Digitale Eingange (redundante Eingange) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: Fahre in Endlage ZU (Safe ESD ZU, ZU), Fahre in Endlage AUF (Safe
ESD AUF, AUF)

- Drehmomentiberwachung und Weg-Endlagen (AUF und ZU) bei Safe ESD Uberbruick-
bar

- Thermoschutz bei Safe ESD Uberbrickbar
e Abschaltarten einstellbar

- Abschaltung in der Weg-Endlage (Stellantrieb stoppt erst, wenn die Endlage AUF oder
ZU erreicht ist. Unabhangig vom ausgelibten Drehmoment).

- Wegabhingige Abschaltung mit Uberlastschutz (Sobald der eingestellte Schaltpunkt
in der Endlage AUF oder ZU erreicht ist, wird der Antrieb abgeschalten. Tritt wahrend
der Fahrt ein Gberh6htes Drehmoment auf, wird der Antrieb abgeschaltet, bevor die
Endlage erreicht ist).

- Abschaltung in der Drehmoment-Endlage (Stellantrieb stoppt erst beim Erreichen des
eingestellten Endlagendrehmoments).
Optionen: e Safe STOP
- 2 Digitale Eingange (AUF und ZU) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: STOP in Richtung AUF (Safe STOP AUF) und/oder STOP in Richtung
ZU (Safe STOP ZU)

e Kombination Safe ESD und Safe STOP (in diesem Fall hat Safe ESD Vorrang)
Ortssteuerstelle Die Sicherheitsfunktionen werden unabhangig von der Wahlschalterstellung ORT - AUS - FERN ausgefuihrt.

SIL-Uberwachungsfunktionen Standard: e lLaufiberwachung, erzeugt SIL-Fehlermeldung
e Uberwachung der redundanten Verdrahtung Safe ESD; bei fehlerhafter Verdrahtung wird
eine SIL-Fehlermeldung erzeugt.
e Interne Uberwachung der SIL-Komponenten der Steuerung; Im Fehlerfall wird eine SIL-
Fehlermeldung erzeugt.

Option: e Sichere Endlagenriickmeldung
Konfiguration Auf Grund der Anforderung zur funktionalen Sicherheit bestehen weitere, hier nicht explizit aufgefiihrte, Ein-
schrankungen in den Konfigurationsmaoglichkeiten des Stellantriebs und der Stellantriebs-Steuerung.
Ausfuhrung der Stellantriebe in e  Der Stellantrieb muss mit einem Blinker ausgestattet sein
Verbindung mit ACEXC .2-SIL e Der Stellantrieb wird mit in ausgekuppelter Position verriegeltem Motor geliefert. Der Motorbetrieb steht

erst nach Offnen der Verriegelung zur Verfiigung

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
SIL-Wegschalter Abschaltart in der Weg-Endlage

Ausfuhrung der Stellantriebe in Es sind nur rechtsdrehend schlieBende Stellantriebe zulassig
Verbindung mit ACExC .2-SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3
112D Ex tb I1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d IIC T4 oder T3
EG-Baumusterprifbescheinigung In Verbindung mit SAEX: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQEx: DEKRA 13ATEX00016 X
Spannungsversorgung Standardspannungen AC:
Drehstrom

Spannungen/Frequenzen
Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Sonderspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 60 60 50 50

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
660 V und 690 V in Kombination mit Thyristor nicht zulassig
Externe Versorgung der Elektronik 24V DC: +20 %/-15 %,
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA

Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf3 IEC 61010-1
aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.

Die Option , Externe Versorgung der Elektronik” bezieht sich auf die Komponenten der Standardsteuerung. Die
SIL-Komponenten der Steuerung werden dabei nicht mit versorgt.
Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zulassiger Schwankung der Netzspannung +10 %:
e 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
e 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
e 515 bis 690 V AC = max. 200 mA

Uberspannungskategorie Kategorie Ill gemald IEC 60364-4-443

Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Leistungsteil Steuerbetrieb: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Regelbetrieb:  Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 600 V AC (zur Einhaltung der Sicherheitskenn-
zahlen bei Regelantrieben erforderlich) fur AUMA Leistungsklassen B1 und B2

Die Wendeschiitze sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspielen ausgelegt. Fir Anwendungsfalle mit
hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Ansteuerung 6 digitale Eingange: AUF, HALT, ZU, NOT (liber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU mit gemeinsamem und NOT
mit separatem Bezugspotential, Mindestimpulsdauer fiir Regelantriebe beachten).

Steuerspannung/Stromaufnahme fur Standard: 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang
SIS (e i S Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang

115 V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

100 - 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.184/001/de Ausgabe 1.20 Blatt 2/5



ACEXC 01.2-SIL duma:
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Zustandsmeldungen Standard: e 6 programmierbare Melderelais:

(Ausgangssignale) - 5 potentialfreie SchlieBerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC,
1 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, SIL-Funktion aktiv,
SIL-Fehler

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstorung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz
angesprochen)

e Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q)

Optionen: e 6 programmierbare Melderelais:

- 5 Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 1
potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ochmsche Last)

e 6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, pro Relais max. 250 V
AC, 5 A (ohmsche Last)

Alle Ausgangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden

Analogausgang Option: 2 analoge Ausgange:
Mit der Option Stellungsgeber: Ausgabe von Stellweg und Drehmoment als kontinuierliche
Werte von 0/4 bis 20 mA

Analogeingang Option: 2 analoge Eingange:
Mit der Option Stellungsregler/Prozessregler: Eingabe des Stellungsistwert/Prozessistwert als
kontinuierliche Werte von 0/4 bis 20 mA

Ortssteuerstelle Standard: e Wahlschalter: ORT - AUS - FERN (abschlief3bar in allen drei Stellungen)
e Drucktaster: AUF, STOP, ZU, RESET

- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP der
Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert)

e 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (grun),
Bluetooth (blau)

e  Grafisches LC Display: beleuchtet

Option: e Sonderfarben fir die Meldeleuchten:
- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb), Motor-
schutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)
Bluetooth Kommunikationsschnittstelle Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, unter-
stUtzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).
Benotigtes Zubehor:
e AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)
e AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug flir Android Gerate)

Anwendungsfunktionen Standard: e Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fir Endlage AUF und Endlage ZU

e Anfahriberbrickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wéhrend der Anfahrzeit)

e Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

e 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldever-
halten parametrierbar

e Laufanzeige blinkend: einstellbar

Optionen: e Stellungsregler:
- Stellungssollwert Uber Analogeingange 0/4 — 20 mA
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Split-Range-Betrieb
- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und
Sollwertansteuerung

e Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, liber Analogeingange 0/4 — 20 mA fur
Prozesssollwert und Prozessistwert

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Uberwachungsfunktion e Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
e Uberwachung der Motortemperatur (Thermotiberwachung): fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermel-
dung

e Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

e Uberwachung der zuldssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
e Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

e  Phasenausfalliberwachung: fuhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktion e  Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
e Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler
e Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

e  Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall”, ,Funktionskontrolle”, , Auferhalb der Spezifika-
tion”, , Wartungsbedarf”

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor

Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stellantrieb
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)

Optionen: e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e

e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

Gewinde flir Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde

Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfihrung) TPCC-0A1-1A1-AA20 TPAOOR2AA-1A1-ABO

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle
Drehmomentriickmeldung Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Blirde max. 500 Q)

Diagnosefunktion e Drehmomentkurven

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung getrennt
speicherbar. Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCC-0A1-1A1-AA20 TPAOOR20A-111-ABO

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und im Auf3enbereich zuldssig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2 000 m tber NN
>2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: =25 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —60 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung
Tieftemperaturausfihrungen nur mit Heizsystem.
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
Schutzart nach EN 60529 IP68

Die Schutzart IP68 erflillt gemals AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
e Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1 Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Schwingungsfestigkeit 1 g, fur 10 bis 200 Hz

nach EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage.

Eine Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet fur den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger
Kondensation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Zubehor

Wandhalter Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschliefSlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.
Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.
Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet fur die
Ausflihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer Stellungsgeber
im Stellantrieb vorzusehen. (WG erfordert eine separate Datenleitung.)

Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Android Geréate)

Sonstiges

Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)

Richtlinien Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme: (DIN EN 61508)
Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EV)
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EV)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie

Mafblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
Mal3blatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Handbuch Funktionale Sicherheit Stellantriebe SA 07.2 — SA 16.2/SAR 07.2 — SAR 16.2/SAEx 07.2 — SAEx 16.2/
SAREx 07.2 — SAREx 16.2, SQ 05.2 — SQ 14.2/ SQR 05.2 — SQR 14.2/ SQEx 05.2 — SQEx 14.2/ SQREx 05.2 —
SQREX 14.2 mit Stellantriebs-Steuerung AC 01.2/ACEXC 01.2 in Ausfiihrung SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’
Profibus DP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 in Ausfuihrung SIL zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihe SAEX/SAREX .2 und Schwenkantrieben der Baureihe
SQEX/SQREX .2 mit Profibus DP Schnittstelle.

Informationen zu den SIL-Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

SIL-Ansteuerung Uber digitale Eingange Safe ESD a,b und/oder Safe STOP AUF/ZU
Steuerspannung/Stromaufnahme flr 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Eingange der SIL-Funktionen

SIL-Zustandsmeldung 1 potentialfreier Wechsler (max. 24 V DC, 1 A) fur SIL Sammelstorung

SIL-Funktionen - Sicherheitsfunktionen  Standard: e Safe ESD
- Digitale Eingange (redundante Eingange) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: Fahre in Endlage ZU (Safe ESD ZU, ZU), Fahre in Endlage AUF (Safe
ESD AUF, AUF)

- Drehmomentiberwachung und Weg-Endlagen (AUF und ZU) bei Safe ESD Uberbruick-
bar

- Thermoschutz bei Safe ESD Uberbrickbar
e Abschaltarten einstellbar

- Abschaltung in der Weg-Endlage (Stellantrieb stoppt erst, wenn die Endlage AUF oder
ZU erreicht ist. Unabhangig vom ausgelibten Drehmoment).

- Wegabhingige Abschaltung mit Uberlastschutz (Sobald der eingestellte Schaltpunkt
in der Endlage AUF oder ZU erreicht ist, wird der Antrieb abgeschalten. Tritt wahrend
der Fahrt ein Gberh6htes Drehmoment auf, wird der Antrieb abgeschaltet, bevor die
Endlage erreicht ist).

- Abschaltung in der Drehmoment-Endlage (Stellantrieb stoppt erst beim Erreichen des
eingestellten Endlagendrehmoments).
Optionen: e Safe STOP
- 2 Digitale Eingange (AUF und ZU) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: STOP in Richtung AUF (Safe STOP AUF) und/oder STOP in Richtung
ZU (Safe STOP ZU)

e Kombination Safe ESD und Safe STOP (in diesem Fall hat Safe ESD Vorrang)
Ortssteuerstelle Die Sicherheitsfunktionen werden unabhangig von der Wahlschalterstellung ORT - AUS - FERN ausgefuihrt.

SIL-Uberwachungsfunktionen Standard: e lLaufiberwachung, erzeugt SIL-Fehlermeldung
e Uberwachung der redundanten Verdrahtung Safe ESD; bei fehlerhafter Verdrahtung wird
eine SIL-Fehlermeldung erzeugt.
e Interne Uberwachung der SIL-Komponenten der Steuerung; Im Fehlerfall wird eine SIL-
Fehlermeldung erzeugt.

Option: e Sichere Endlagenriickmeldung
Konfiguration Auf Grund der Anforderung zur funktionalen Sicherheit bestehen weitere, hier nicht explizit aufgefiihrte, Ein-
schrankungen in den Konfigurationsmaoglichkeiten des Stellantriebs und der Stellantriebs-Steuerung.
Ausfuhrung der Stellantriebe in e  Der Stellantrieb muss mit einem Blinker ausgestattet sein
Verbindung mit ACEXC .2-SIL e Der Stellantrieb wird mit in ausgekuppelter Position verriegeltem Motor geliefert. Der Motorbetrieb steht

erst nach Offnen der Verriegelung zur Verfiigung

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
SIL-Wegschalter Abschaltart in der Weg-Endlage

Ausfuhrung der Stellantriebe in Es sind nur rechtsdrehend schlieende Stellantriebe zulassig
Verbindung mit ACExC .2-SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz

EG-Baumusterprifbescheinigung

Spannungsversorgung

Externe Versorgung der Elektronik
(Option)

Stromaufnahme

Uberspannungskategorie

Bemessungsleistung

Leistungsteil

Ansteuerung und Riickmeldungen

Profibus DP-V1 (Option)

Profibus DP-V2 (Option)

Redundanz (Option)

Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3

112D Ex tb I1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d IIC T4 oder T3
DEKRA 11ATEX0008 X
DEKRA 13ATEX00016 X

In Verbindung mit SAEX:
In Verbindung mit SQEx:
Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Sonderspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 60 60 50 50

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

660 V und 690 V in Kombination mit Thyristor nicht zulassig
24V DC: +20 %/-15 %,
Stromaufnahme: Grundausfuihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA

Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf3 IEC 61010-1
aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.

Die Option , Externe Versorgung der Elektronik” bezieht sich auf die Komponenten der Standardsteuerung. Die
SIL-Komponenten der Steuerung werden dabei nicht mit versorgt.

Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:
bei zuldssiger Schwankung der Netzspannung 10 %:

e 208 bis 240 V AC = max. 400 mA

e 380 bis 500 V AC = max. 250 mA

e 515 bis 690 V AC = max. 200 mA

Kategorie Ill gemald IEC 60364-4-443

Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Steuerbetrieb: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Regelbetrieb:  Thyristorwendeeinheit fur Netzspannungen bis 600 V AC (zur Einhaltung der Sicherheitskenn-
zahlen bei Regelantrieben erforderlich) fur AUMA Leistungsklassen B1 und B2

Die Wendeschiitze sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspielen ausgelegt. Fir Anwendungsfalle mit
hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.

Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.
Uber Profibus DP Schnittstelle

Zugriff auf Parameter, das elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedaten mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten

Redundanzverhalten gemafs Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Primary und Backup mit RedCom)
Synchronisation der Uhrzeit von Stellantriebs-Steuerung und Profibus Master mit anschlieSender Zeitstempelung
der wichtigsten Ereignisse wie Storungen, Endlagen- und Drehmomentmeldungen durch die Stellantriebs-Steu-
erung

Erfordert Profibus DP-V2 (Option)

Redundante Linientopologie mit universellem Redundanzverhalten gemals AUMA Redundanz | bzw. Il

Redundante Linientopologie mit Redundanzverhalten gemaf Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Primary
und Backup mit RedCom)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Ortssteuerstelle

Bluetooth Kommunikationsschnittstelle

Anwendungsfunktionen

Uberwachungsfunktion

Diagnosefunktion

Motorschutzauswertung

Uberspannungsschutz (Option)

Elektroanschluss

Gewinde flir Kabeleinfiihrungen

Schaltplan (Grundausfuhrung)

Standard: e Wahlschalter: ORT - AUS - FERN (abschliefSbar in allen drei Stellungen)
e Drucktaster: AUF, STOP, ZU, RESET

- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP der
Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert)

e 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

e  Grafisches LC Display: beleuchtet

Option: e Sonderfarben fur die Meldeleuchten:
- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb), Motor-
schutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)
Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, unter-
stlitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).
Benotigtes Zubehor:
e AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)
e AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug flir Android Gerate)

Standard: e Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig fir Endlage AUF und Endlage ZU

e Anfahriberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

e Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

e 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

e laufanzeigen blinkend: einstellbar
e Stellungsregler:
- Stellungssollwert Uber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung uber Feldbus
Optionen: e Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, liber Analogeingange 0/4 — 20 mA und
Profibus fur Prozesssollwert und Prozessistwert
o Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

e Uberwachung der Motortemperatur (ThermoUberwachung): fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermel-
dung

e Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

e Uberwachung der zuldssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
e Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

e Phasenausfalliberwachung: fuhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

e Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
e Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein rlicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler
e Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

e  Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall’, ,Funktionskontrolle”, , AufSerhalb der Spezifika-
tion”, , Wartungsbedarf”

Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stellantrieb

Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV

Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
Optionen: e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e
e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d
Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

TPCCAO0G4-1A1-A410 TPAOOR2AA-1A1-ABO

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung

Uber Feldbusschnittstelle

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Profibus DP

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Diagnosefunktion

Schaltplan (Grundausfiihrung)

e  Drehmomentkurven

duma’

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fur die Offnungs- und SchlieRrichtung getrennt
speicherbar. Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.

TPCCAO0G4-1A1-A410 TPAOOR20A-111-ABO

Einstellung/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle

Einstellung der Baudrate
Einstellung der Feldbusadresse

Konfigurierbares Prozessabbild tiber
GSD-Datei

Allgemeine Daten Profibus DP
Kommunikationsprotokoll

Netzwerktopologie

Ubertragungsmedium
Schnittstelle Profibus DP

Ubertragungsrate/Leitungslange

Geratetypen

Anzahl von Geraten

Feldbuszugriff

Unterstlitzte Profibus DP Funktionen

Profibus DP Ident Nr.

Automatische Baudratenerkennung

Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt (iber das Display der Stellantriebs-Steuerung

Zur optimalen Anpassung an die Leittechnik kann das Eingang Prozessabbild (Riickmeldungen) beliebig konfigu-

riert werden.

Profibus DP gemafs IEC 61158 und IEC 61784

Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Riickwirkungsfreies An- und

Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb moglich.
Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
EIA-485 (RS-485)

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Maogliche Leitungslange mit
(Segmentlange) ohne Repeater Repeater (gesamte Netzwerk-
Leitungslange)
9,6 —93,75 1200 m ca. 10 km
187,5 1000 m ca. 10 km
500 400 m ca. 4 km
1500 200 m ca. 2 km

DP-Master Klasse 1, z.B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...
DP-Master Klasse 2, z.B. Programmier-/Projektierungsgerate

DP-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fur Slaves. Mono-Master oder Multi-

Master Systeme sind moglich.
Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
0x0C4F: Standardanwendungen mit Profibus DP-VO und DP-V1

0x0CBD: Anwendungen mit Profibus DP-V2

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang
(Ruickmeldungen)

Prozessabbild Eingang
(Fehlermeldungen)

Verhalten bei Kommunikationsausfall

AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, Freigabe der Ortssteuerstelle

e Endlage AUF, ZU

e Stellungsistwert

e Drehmomentistwert, erfordert MWG im Stellantrieb

e Wahlschalter in Stellung ORT/FERN

e Laufanzeige (richtungsabhangig)

e Drehmomentschalter AUF, ZU

e Wegschalter AUF, ZU

e Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
e  SIL-Funktion aktiv (darf nicht in SIS verwendet werden)

e Motorschutz angesprochen

e Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
e Ausfall einer Phase

e S|L-Fehler (darf nicht in SIS verwendet werden)

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:

e bei aktueller Position stehenbleiben

e Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren

e Fahrt in beliebige Zwischenstellung ausfihren
e letzten empfangenen Fahrbefehl ausfihren

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL

Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte

Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit
nach EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Zubehor
Wandhalter

Parametrierprogramm

Sonstiges
Gewicht

Richtlinien

Referenzunterlagen

Verwendung in Innenraumen und im Auf3enbereich zulassig

Beliebig

<2 000 m tber NN

> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage

Standard: =25 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —60 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung
Tieftemperaturausfuhrungen nur mit Heizsystem.

Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

IP68

Die Schutzart IP68 erflllt gemals AUMA Festlegung folgende Anforderungen:

e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

e Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage.
Eine Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS Geeignet fur den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger

Kondensation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbténe auf Anfrage

Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieRlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet fir die
Ausfuhrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer Stellungsgeber
im Stellantrieb vorzusehen. (VWG erfordert eine separate Datenleitung.)

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme: (DIN EN 61508)

Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EV)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)

Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EV)

Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
Mafblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Handbuch Funktionale Sicherheit Stellantriebe SA 07.2 — SA 16.2/SAR 07.2 — SAR 16.2/SAEx 07.2 — SAEX 16.2/
SAREx 07.2 — SAREx 16.2, SQ 05.2 — SQ 14.2/ SQR 05.2 — SQR 14.2/ SQEx 05.2 — SQEx 14.2/ SQREx 05.2 —
SQREX 14.2 mit Stellantriebs-Steuerung AC 01.2/ACExC 01.2 in Ausfiihrung SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’
Modbus RTU

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 in Ausfuihrung SIL zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihe SAEX/SAREX .2 und Schwenkantrieben der Baureihe
SQEX/SQREXx .2 mit Modbus RTU Schnittstelle.

Informationen zu den SIL-Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

SIL-Ansteuerung Uber digitale Eingange Safe ESD a,b und/oder Safe STOP AUF/ZU
Steuerspannung/Stromaufnahme flr 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Eingange der SIL-Funktionen

SIL-Zustandsmeldung 1 potentialfreier Wechsler (max. 24 V DC, 1 A) fur SIL-Sammelstorung

SIL-Funktionen - Sicherheitsfunktionen  Standard: e Safe ESD
- Digitale Eingange (redundante Eingange) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: Fahre in Endlage ZU (Safe ESD ZU, ZU), Fahre in Endlage AUF (Safe
ESD AUF, AUF)

- Drehmomentiberwachung und Weg-Endlagen (AUF und ZU) bei Safe ESD Uberbruick-
bar

- Thermoschutz bei Safe ESD Uberbrickbar
e Abschaltarten einstellbar

- Abschaltung in der Weg-Endlage (Stellantrieb stoppt erst, wenn die Endlage AUF oder
ZU erreicht ist. Unabhangig vom ausgelibten Drehmoment).

- Wegabhingige Abschaltung mit Uberlastschutz (Sobald der eingestellte Schaltpunkt
in der Endlage AUF oder ZU erreicht ist, wird der Antrieb abgeschalten. Tritt wahrend
der Fahrt ein Gberh6htes Drehmoment auf, wird der Antrieb abgeschaltet, bevor die
Endlage erreicht ist).

- Abschaltung in der Drehmoment-Endlage (Stellantrieb stoppt erst beim Erreichen des
eingestellten Endlagendrehmoments).
Optionen: e Safe STOP
- 2 Digitale Eingange (AUF und ZU) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: STOP in Richtung AUF (Safe STOP AUF) und/oder STOP in Richtung
ZU (Safe STOP ZU)

e Kombination Safe ESD und Safe STOP (in diesem Fall hat Safe ESD Vorrang)
Ortssteuerstelle Die Sicherheitsfunktionen werden unabhangig von der Wahlschalterstellung ORT - AUS - FERN ausgefuihrt.

SIL-Uberwachungsfunktionen Standard: e lLaufiberwachung, erzeugt SIL-Fehlermeldung
e Uberwachung der redundanten Verdrahtung Safe ESD; bei fehlerhafter Verdrahtung wird
eine SIL-Fehlermeldung erzeugt.
e Interne Uberwachung der SIL-Komponenten der Steuerung; Im Fehlerfall wird eine SIL-
Fehlermeldung erzeugt.

Option: e Sichere Endlagenriickmeldung
Konfiguration Auf Grund der Anforderung zur funktionalen Sicherheit bestehen weitere, hier nicht explizit aufgefiihrte, Ein-
schrankungen in den Konfigurationsmaoglichkeiten des Stellantriebs und der Stellantriebs-Steuerung.
Ausfuhrung der Stellantriebe in e  Der Stellantrieb muss mit einem Blinker ausgestattet sein
Verbindung mit ACEXC .2-SIL e Der Stellantrieb wird mit in ausgekuppelter Position verriegeltem Motor geliefert. Der Motorbetrieb steht

erst nach Offnen der Verriegelung zur Verfiigung

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
SIL-Wegschalter Abschaltart in der Weg-Endlage

Ausfuhrung der Stellantriebe in Es sind nur rechtsdrehend schlieBende Stellantriebe zulassig
Verbindung mit ACExC .2-SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Modbus RTU

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen
Explosionsschutz

EG-Baumusterprifbescheinigung

Spannungsversorgung

Externe Versorgung der Elektronik
(Option)

Stromaufnahme

Uberspannungskategorie

Bemessungsleistung

Leistungsteil

Ansteuerung und Rickmeldungen

Redundanz (Option)

Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3

112D Ex tb I1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d IIC T4 oder T3
DEKRA 11ATEX0008 X
DEKRA 13ATEX00016 X

In Verbindung mit SAEX:
In Verbindung mit SQEx:
Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Sonderspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690
Hz 50 50 50 60 60 50 50

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

660 V und 690 V in Kombination mit Thyristor nicht zulassig

24V DC: +20 %/-15 %,
Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA

Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf3 IEC 61010-1
aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.

Die Option , Externe Versorgung der Elektronik” bezieht sich auf die Komponenten der Standardsteuerung. Die
SIL-Komponenten der Steuerung werden dabei nicht mit versorgt.

Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:

bei zulassiger Schwankung der Netzspannung +10 %:

e 208 bis 240 V AC = max. 400 mA

e 380 bis 500 V AC = max. 250 mA

e 515 bis 690 V AC = max. 200 mA

Kategorie Ill gemald IEC 60364-4-443

Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Steuerbetrieb: Wendeschiitze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fir AUMA Leistungsklasse A1/A2

Regelbetrieb:  Thyristorwendeeinheit fir Netzspannungen bis 600 V AC (zur Einhaltung der Sicherheitskenn-
zahlen bei Regelantrieben erforderlich) fur AUMA Leistungsklassen B1 und B2

Die Wendeschiitze sind fir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspielen ausgelegt. Fir Anwendungsfalle mit
hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.
Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Uber Modbus RTU Schnittstelle

Redundante Linientopologie mit universellem Redundanzverhalten gemas AUMA Redundanz | bzw. Il
Redundante Ringtopologie in Verbindung mit SIMA Master Station
e Max. Anzahl von Antrieben mit Steuerung pro redundantem Ring: 247 Stlick

e Max. mogliche Leitungslange zwischen den Antrieben mit Steuerung ohne zusatzliche externe Repeater:
1200 m

e Max. mogliche Gesamtlange pro redundantem Ring: ca. 290 km
e Automatische Inbetriebnahme des redundanten Rings mit Hilfe der SIMA Master Station

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’
Modbus RTU

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Ortssteuerstelle Standard: e Wahlschalter: ORT - AUS - FERN (abschliefSbar in allen drei Stellungen)
e Drucktaster: AUF, STOP, ZU, RESET

- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP der
Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert)

e 6 Meldeleuchten:

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

e  Grafisches LC Display: beleuchtet

Option: e Sonderfarben fur die Meldeleuchten:
- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb), Motor-
schutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)
Bluetooth Kommunikationsschnittstelle ~ Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, unter-
stlitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).
Benotigtes Zubehor:
e AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)
e AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug flir Android Gerate)

Anwendungsfunktionen Standard: e Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig, fur Endlage AUF und Endlage ZU

e Anfahriberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

e Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

e 8 beliebige Zwischenstellungen: einstellbar zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldever-
halten parametrierbar

e Laufanzeige blinkend: einstellbar

e Stellungsregler:
- Stellungssollwert Uber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung tber Feldbus

Optionen: e  Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, liber Analogeingange 0/4 — 20 mA fur
Prozesssollwert und Prozessistwert
Uberwachungsfunktion o Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

e Uberwachung der Motortemperatur (ThermoUberwachung): fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermel-
dung

e Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

e Uberwachung der zuldssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
e Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

e Phasenausfalliberwachung: fuhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktion e Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
e Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein rlicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler
e Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

e  Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall’, ,Funktionskontrolle”, , AufSerhalb der Spezifika-
tion”, , Wartungsbedarf”

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor

Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stellantrieb
Uberspannungsschutz (Option) Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)

Optionen: e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhéhte Sicherheit Ex e

e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

Gewinde flir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde

Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfihrung) TPCCCOG4-1A1-A410 TPAOOR2AA-1A1-ABO

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Modbus RTU

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb

Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung

Diagnosefunktion

Schaltplan (Grundausfihrung)

Uber Feldbusschnittstelle

e  Drehmomentkurven

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fir die Offnungs- und SchlieRrichtung getrennt
speicherbar. Die gespeicherten Drehmomentkurven kénnen auf dem Display dargestellt werden.

TPCCCOG4-1A1-A410 TPAOOR20A-111-ABO

Einstellung/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Feldbusadresse

Allgemeine Daten Modbus RTU
Kommunikationsprotokoll

Netzwerk Topologie

Ubertragungsmedium
Schnittstelle Modbus RTU

Ubertragungsrate/Leitungslange

Geratetypen
Anzahl von Geraten
Feldbuszugriff

Unterstiitzte Modbus Funktionen
(Dienste)

Unterstitzte Modbus Funktionen
(Dienste)

Die Einstellung von Baudrate, Parity und der Modbus Adresse erfolgt tiber das Display der ACExC 01.2-SIL

Modbus RTU gemal3 IEC 61158 und IEC 61784

e  Linien-(Feldbus)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar.

e Rickwirkungsfreies An- und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb mdglich.
Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158

EIA-485 (RS-485)

Redundante Linientopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Moégliche Leitungslange mit
(Segmentlange) ohne Repeater Repeater (gesamte Netzwerk-
Leitungslange)

9,6 -115,2 1200 m ca. 10 km

Redundante Ringtopologie:

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Max. mogliche Leitungslange
zwischen Antrieben des redundaten Rings
(ohne Repeater)
9,6 -115,2 1200 m ca. 290 km

Modbus-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247

Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)

01 Read Coil Status

02 Read Input Status

03 Read Holding Registers
04 Read Input Registers
05 Force Single Coil

15 (OFHex) Force Multiple Coils

06 Preset Single Register
16 (10Hex) Preset Multiple Registers
17 (11Hex) Report Slave ID

08 Diagnostics:
e 0000 Loopback
e 0010 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
e 0011 (0BHex) Return Bus Message Count
e 0012 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
e 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count
e 00 14 (OEHex)  Return Slave Message Count
e 0015 (0OFHex) Return Slave No Response Count
e 0016 (10Hex) Return Slave NAK Count
e 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count
e 0018 (12Hex) Return Character Overrun Count

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’
Modbus RTU

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU
(Ansteuerbefehle)

Prozessabbild Eingang e Endlage AUF, ZU

(Rickmeldungen) e Stellungsistwert

e Drehmomentistwert, erfordert MWG im Stellantrieb

e Wabhlschalter in Stellung ORT/FERN

e laufanzeige (richtungsabhangig)

e Drehmomentschalter AUF, ZU

e Wegschalter AUF, ZU

e Manuelle Betdatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
e  S|L-Funktion aktiv (darf nicht in SIS verwendet werden)

Prozessabbild Eingang e Motorschutz angesprochen
(Fehlermeldungen) e  Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
e Ausfall einer Phase
e SlL-Fehler (darf nicht in SIS verwendet werden)
Verhalten bei Kommunikationsausfall Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
e bei aktueller Position stehenbleiben
e Fahrt in Endlage AUF oder ZU ausflhren
e Fahrt in beliebige Zwischenstellung ausflihren
e letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und im AufSenbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2 000 m tber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: —25 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —60 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung
Tieftemperaturausfihrungen nur mit Heizsystem.
Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zuldssigen Temperaturbereich
Schutzart nach EN 60529 IP68

Die Schutzart IP68 erflllt gemals AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
e Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1 Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

Schwingungsfestigkeit 1 g, fr 10 bis 200 Hz

nach EN 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage.

Eine Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Korrosionsschutz Standard: KS Geeignet fur den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-
densation und starker Verunreinigung.
Optionen: KX Geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger
Kondensation und starker Verunreinigung.
Beschichtung Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer
Farbe Standard: AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037)
Option: Lieferbare Farbténe auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma
Modbus RTU

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Zubehor

Wandhalter Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlief3lich Steckverbinder
Verbindungsleitung auf Anfrage

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder betriebsbedingten starken
Schwingungen

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betrdgt max. 100 m. (Nicht geeignet fir die
Ausfliihrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer Stellungsgeber
im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)

Parametrierprogramm AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Gerate)

Sonstiges
Gewicht ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)
Richtlinien Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme: (DIN EN 61508)
Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)
Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der OI- und Gasindustrie
Mafblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
Mal3blatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Handbuch Funktionale Sicherheit Stellantriebe SA 07.2 — SA 16.2/SAR 07.2 — SAR 16.2/SAEx 07.2 — SAEx 16.2/
SAREx 07.2 — SAREx 16.2, SQ 05.2 — SQ 14.2/ SQR 05.2 — SQR 14.2/ SQEx 05.2 — SQEx 14.2/ SQREx 05.2 —
SQREX 14.2 mit Stellantriebs-Steuerung AC 01.2/ACEXC 01.2 in Ausfiihrung SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 in Ausfuihrung SIL zur Steuerung von Drehantrieben der Baureihe SAEX/SAREX .2 und Schwenkantriebe der Baureihe
SQEX/SQREX .2 mit Foundation Fieldbus Schnittstelle.

Informationen zu den SIL-Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

SIL-Ansteuerung Uber digitale Eingange Safe ESD a,b und/oder Safe STOP AUF/ZU
Steuerspannung/Stromaufnahme fir 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Eingange der SIL-Funktionen

SIL-Zustandsmeldung 1 potentialfreier Wechsler (max. 24 V DC, 1 A) fur SIL-Sammelstorung

SIL-Funktionen - Sicherheitsfunktionen  Standard: e Safe ESD
- Digitale Eingange (redundante Eingange) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: Fahre in Endlage ZU (Safe ESD ZU, ZU), Fahre in Endlage AUF (Safe
ESD AUF, AUF)

- Drehmomentiiberwachung und Weg-Endlagen (AUF und ZU) bei Safe ESD Uberbriick-
bar

- Thermoschutz bei Safe ESD Uberbriickbar
e  Abschaltarten einstellbar

- Abschaltung in der Weg-Endlage (Stellantrieb stoppt erst, wenn die Endlage AUF oder
ZU erreicht ist. Unabhangig vom ausgelibten Drehmoment).

- Wegabhéngige Abschaltung mit Uberlastschutz (Sobald der eingestellte Schaltpunkt
in der Endlage AUF oder ZU erreicht ist, wird der Antrieb abgeschalten. Tritt wéhrend
der Fahrt ein Uberhohtes Drehmoment auf, wird der Antrieb abgeschaltet, bevor die
Endlage erreicht ist).

- Abschaltung in der Drehmoment-Endlage (Stellantrieb stoppt erst beim Erreichen des
eingestellten Endlagendrehmoments).
Optionen: e Safe STOP
- 2 Digitale Eingange (AUF und ZU) Low-aktiv

- Reaktion wahlbar: STOP in Richtung AUF (Safe STOP AUF) und/oder STOP in Richtung
ZU (Safe STOP ZU)

e Kombination Safe ESD und Safe STOP (in diesem Fall hat Safe ESD Vorrang)
Ortssteuerstelle Die Sicherheitsfunktionen werden unabhangig von der Wahlschalterstellung ORT - AUS - FERN ausgefiihrt.

SIL-Uberwachungsfunktionen Standard: e Laufuberwachung, erzeugt SIL-Fehlermeldung
e Uberwachung der redundanten Verdrahtung Safe ESD; bei fehlerhafter Verdrahtung wird
eine SIL-Fehlermeldung erzeugt.
e Interne Uberwachung der SIL-Komponenten der Steuerung; Im Fehlerfall wird eine SIL-
Fehlermeldung erzeugt.

Option: e Sichere Endlagenriickmeldung
Konfiguration Auf Grund der Anforderung zur funktionalen Sicherheit bestehen weitere, hier nicht explizit aufgefihrte, Ein-
schrankungen in den Konfigurationsméglichkeiten des Stellantriebs und der Stellantriebs-Steuerung.
Ausfuhrung der Stellantriebe in e Der Stellantrieb muss mit einem Blinker ausgestattet sein
Verbindung mit ACExC .2-SIL e Der Stellantrieb wird mit in ausgekuppelter Position verriegeltem Motor geliefert. Der Motorbetrieb steht

erst nach Offnen der Verriegelung zur Verfiigung

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
SIL-Wegschalter Abschaltart in der Weg-Endlage

Ausfuhrung der Stellantriebe in Es sind nur rechtsdrehend schlieende Stellantriebe zulassig
Verbindung mit ACExC .2-SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

duma’

Informationen zu den allgemeinen Eigenschaften der Steuerung ACExC 01.2-SIL

Ausstattung und Funktionen

Standard: 112G Ex de IIC T4 oder T3

112D Ex tb IIC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Option: 112G Ex d IIC T4 oder T3
DEKRA 11ATEX0008 X
DEKRA 13ATEX00016 X

Explosionsschutz

EG-Baumusterprifbescheinigung In Verbindung mit SAEXx:
In Verbindung mit SQEx:
Spannungsversorgung Standardspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 230 380 380 400 400 415 440 460 480 500
Hz 60 50 50 60 50 60 50 60 60 60 50

Sonderspannungen AC:

Drehstrom
Spannungen/Frequenzen

Volt 220 440 525 575 600 660 690

Hz 50 50 50 60 60 50 50
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
660 V und 690 V in Kombination mit Thyristor nicht zulassig

Externe Versorgung der Elektronik 24V DC: 420 %/-15 %,

(Option) Stromaufnahme: Grundausfilhrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA
Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf3 IEC 61010-1
aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.
Die Option , Externe Versorgung der Elektronik” bezieht sich auf die Komponenten der Standardsteuerung. Die
SIL-Komponenten der Steuerung werden dabei nicht mit versorgt.

Stromaufnahme Stromaufnahme der Steuerung in Abhangigkeit der Netzspannung:

bei zulassiger Schwankung der Netzspannung +10 %:
e 208 bis 240 V AC = max. 400 mA
e 380 bis 500 V AC = max. 250 mA
e 515 bis 690 V AC = max. 200 mA

Uberspannungskategorie

Bemessungsleistung

Leistungsteil

Kategorie Ill gemal3 IEC 60364-4-443

Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb

Steuerbetrieb: WendeschUtze (mechanisch und elektrisch verriegelt) fur AUMA Leistungsklasse A1/A2

Regelbetrieb:  Thyristorwendeeinheit fur Netzspannungen bis 600 V AC (zur Einhaltung der Sicherheitskenn-
zahlen bei Regelantrieben erforderlich) flir AUMA Leistungsklassen B1 und B2

Die Wendeschlitze sind fiir eine Lebensdauer von 2 Millionen Schaltspielen ausgelegt. Fur Anwendungsfalle mit
hoher Schalthaufigkeit empfehlen wir den Einsatz von Thyristorwendeeinheiten.
Zuordnung der AUMA Leistungsklassen siehe Elektrische Daten zum Stellantrieb.

Uber Foundation Fieldbus H1 Schnittstelle
Redundante FF H1 Schnittstelle gemall AUMA Redundanz |

Standard: e Wahlschalter: ORT - AUS - FERN (abschliefSbar in allen drei Stellungen)
e Drucktaster: AUF, STOP, ZU, RESET

- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN tber den Drucktaster STOP der
Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert)

e 6 Meldeleuchten:

Ansteuerung und Rickmeldungen
Redundanz (Option)

Ortssteuerstelle

- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (griin),
Bluetooth (blau)

e  Grafisches LC Display: beleuchtet

Option: e Sonderfarben fur die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb), Motor-
schutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Bluetooth Kommunikationsschnittstelle  Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, unter-
stlitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Benotigtes Zubehor:
e AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug flir Windows basierte PC)
e AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Android Gerate)

Anwendungsfunktionen Standard: e Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhangig fiir Endlage AUF und Endlage ZU

e Anfahrlberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

e Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

e 8 beliebige Zwischenstellungen zwischen 0 und 100 %, Reaktion und Meldeverhalten
parametrierbar

e laufanzeigen blinkend: einstellbar

e Stellungsregler:
- Stellungssollwert uber Feldbusschnittstelle
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)
- Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung Uber Feldbus

Option: e Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, (iber Analogeingange 0/4 — 20 mA und
Profibus flir Prozesssollwert und Prozessistwert
Uberwachungsfunktion e Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, flihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

e Uberwachung der Motortemperatur (Thermotiiberwachung): fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermel-
dung

e Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

e Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthiufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
e Stellzeitiiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

e Phasenausfalliberwachung: fuhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktion e Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
e Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler
e Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie

e Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall”, , Funktionskontrolle”, , Auferhalb der Spezifika-
tion”, , Wartungsbedarf”

Motorschutzauswertung Standard: Kaltleiterauslosegerat in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor

Option: Thermisches Uberstromrelais in der Steuerung in Verbindung mit Thermoschaltern im Stellantrieb
Uberspannungsschutz (Option) Schutz der Antriebs- und Steuerungselektronik vor Uberspannungen auf den Feldbusleitungen bis 4 kV
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)

Optionen: e  AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), erhohte Sicherheit Ex e

e AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES), druckfeste Kapselung Ex d

Gewinde fiir Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde

Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde
Schaltplan (Grundausfihrung) TPCCFOG4-1A1-A410 TPAOOR2AA-1A1-ABO

Zusatzlich bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb
Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung Uber die Ortssteuerstelle
Drehmomentriickmeldung Uber Feldbusschnittstelle

Diagnosefunktionen e Drehmomentkurven

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fir die Offnungs- und SchlieRrichtung getrennt
speicherbar. Die gespeicherten Drehmomentkurven kénnen auf dem Display dargestellt werden.

Schaltplan (Grundausfihrung) TPCCFOG4-1A1-A410 TPAOOR20A-111-ABO

Einstellung/Programmierung der Foundation Fieldbus Schnittstelle

Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung der Adresse erfolgt tiber Foundation Fieldbus unter Verwendung der hierflir vorgesehener System
Management Dienste und einer Konfigurations-Software fiir Foundation Fieldbus (z.B. NI-FBUS)

Konfigurierbare Riickmeldung Die Riickmeldungen der Funktionsblocke ,Analog Input” (Al) und ,,Discrete Input” (DI) kdnnen entsprechend den
Anforderungen mit Hilfe der Channels und der zugehorigen Transducer Blocke konfiguriert werden. Die Konfi-
guration erfolgt Gber Foundation Fieldbus unter Verwendung der Geratebeschreibung und einer Konfigurations-
software flir Foundation Fieldbus (z.B. NI-FBUS)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Foundation Fieldbus

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Parametrierung der Anwenderfunkti-
onen

Die Parametrierung von Anwenderfunktionen (z.B. Taktbetrieb, Zwischenstellungen,...) kann entweder (iber das
Display erfolgen oder Uber Foundation Fieldbus unter Verwendung der Geratebeschreibung und einer Konfigura-
tions-Software flir Foundation Fieldbus (z.B. NI-FBUS)

Allgemeine Daten der Foundation Fieldbus Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll
Physical Layer

Netzwerktopologie

Ubertragsmedium

Stromaufnahme
Ubertragungsrate

Leitungslange
Anzahl von Geraten

Kommunikationsdienste

Unterstitzte Foundation Fieldbus
Funktionen

Fehlertoleranter Anschluss

Foundation Fieldbus H1 (31,25 kbit/s) gemafs IEC 61158 und IEC 61784-1
Separate Versorgung, Standarddatentibertragung

Linien-, Stern- und Baumstrukturen (Stammleitung kombiniert mit Stichleitungen) werden unterstitzt.

Die interne Stichleitungslange der ACExC 01.2-SIL betragt 0,27 m.

Zweiadrige Kupferleitung mit Datenlibertragung und Spannungsversorgung auf dem gleichen Leitungspaar
gemal3:

e ISA S50.02-1992 ISA Physical Layer Standard bzw.

e |EC61158-2:2000 (ed. 2.0), Fieldbus standard for use in industrial control systems, Part 2: Physical Layer
specification and service definition

e Empfehlung: Verwendung des Leitungstyps A (geschirmt und verdrillt)
ca. 13 mA bei +24 V DC
31,25 kBit/s

Max. 1 900 m (nur bei Verwendung des empfohlenen Leitungstyps A); mit Repeatern (max. 4 Stk.) erweiterbar
bis max. 9,5 km

e Max. 32 Gerate pro Segment; insgesamt sind max. 240 Gerate adressierbar

e Typische Gerateanzahl: ca. 6 — 15 Gerdte pro Segment

e Publisher/Subscriber Kommunikation zur Ubertragung von Prozessdaten

e Client/Server Kommunikation zur Parametrierung und Konfiguration

e Report Distribution zur Ubertragung von Alarmen

Die ACEXC 01.2-SIL ist ein Link Master Gerat. Link Master Gerate konnen die Link Active Scheduler Funktion
(LAS) zur Koordination der Buskommunikation Gibernehmen.

Die ACEXC 01.2-SIL bietet eine automatische Erkennung und Korrektur der Polaritat der Foundationfieldbuslei-
tung.

Funktionsblocke der AUMATIC Foundation Fieldbus Schnittstelle

Funktionsblocke fur Ausgangssignale

Funktionsblocke fur Eingangssignale

e 8 Discrete Output (DO) Funktionsbldcke fur diskrete Ausgangssignale, z.B.:
- AUF, HALT, ZU
- RESET
- NOT
- Interlock AUF/ZU
- Freigabe Ort
- Zwischenstellungen
- Digitale Kundenausgange
e 2 Analog Output (AO) Funktionsbldcke fir analoge Ausgangssignale, z.B.:
- Sollposition
- analoge Kundenausgange

e 10 Discrete Input (DI) Funktionsblocke fir diskrete Riickmeldungen, z.B.:
- Endlage AUF/ZU
- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN
- lLaufanzeige (richtungsabhangig)
- Drehmomentschalter AUF, ZU
- Wegschalter AUF, ZU
- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
- Zwischenstellungen
- Digitale Kundeneingange
e 4 Analog Input (Al) Funktionsblocke fir analoge Riickmeldung, z.B.:
- Istposition
- Drehmoment
- Analoge 0 — 20 mA Kundeneingange

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Foundation Fieldbus

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Weitere Funktionsblocke

e 1 Signal Characterizer Funktionsblock (SC) zur Umwandlung von analogen Signalen
e 1 Input Selector (IS) Funktionsblock fur die Auswahl von analogen Eingangssignalen
e 1 Prozessregler (PID) Block als Funktionsblock flir Regelanwendungen

duma’

e Ressource Block (RB) zur Definition der charakteristischen Foundation Fieldbus Geratedaten
e 4 Transducer-Blocke (AOTB, DOTB, AITB, DITB) als Verbindungsblocke der diskreten und analogen Ein- und

Ausgangssignale

e 1 Transducer Block (PTB) als Verbindungsblock zur Ansteuerung
e 1 Transducer Block (AUMACTB) zur Konfiguration und Parametrierung
e 1 Transducer Block (AUMADTB) zur Uberwachung und Diagnose

Besonderheiten der AUMATIC Foundation Fieldbus Schnittstelle

Hersteller ID

Gerate Typ

Gerate Revision

Gerate ID

Baudrate

Polaritat
Segmentinformation
Standard

Link master (LAS) Funktion
Stromverbrauch

FF Anschlusstrom
Geratespannung min/max

FISCO ic Eigenschaften

Jitter Toleranzbereich

Min. Sendepegel (Vp-t-p)
Verfligbare Server VCRs

Verfuigbare Source VCRs

Verfligbare Publisher VCRs
Verfuigbare Subscriber VCRs

DD revision

CFF revision

ITK revision

Verfiigbare Channels

Analog Output (AO) Funktionsblocke
Discrete Output (DO) Funktionsblocke
Analog Input (Al) Funktionsblocke
Discrete Input (DI) Funktionsblocke

OxO0AO01FF
0x0001
0x01 bzw. 0x02

0AO01FFO001-(Seriennummer der ACExC 01.2-SIL-x)-(Seriennummer FF Modul)

31,25 kbit/s

Keine Polaritat (automatische Polaritatserkennung und -korrektur)

FF H1

Ja

13 mA

<20 mA

9-32VDC

FF Kapazitat: Ci < 5 nF,

FF Induktivitat: Li < 10 pH,

Min. Eingangsstrom: li = 380 mA,
Min. Eingangsspannung: Ui= 17,5,
Min. Eingangsleistung: Pi = 5,32 W
<+8 us

>0,75V

23

23

23

23

0x01

020101

6.1.2

0,1, 3, 20, 21
0,2,4-19

0, 67, 68, 69, 70
0,22-66,71

Anzahl der Funktionsblocke mit ihren jeweiligen Ausfiihrzeiten [ms]

8 Discrete Output (DO) Funktionsblocke
2 Analog Output (AO) Funktionsblocke

10 Discrete Input (DI) Funktionsbldcke
4 Analog Input (Al) Funktionsblocke

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACExC 01.2-SIL
Foundation Fieldbus

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

1 Signal Characterizer (SC) Funktions-
block

1 Input Selector (IS) Funktionsblock

1 Proportional/Integral/Differential (PID)
Funktionsblock

1 Proportional/Integral/Differential (PID)
Funktionsblock

Einsatzbedingungen
Verwendung
Einbaulage

Aufstellungshohe

Umgebungstemperatur

Luftfeuchte
Schutzart nach EN 60529

Verschmutzungsgrad nach IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit
nach EN 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Zubehor
Wandhalter

Parametrierprogramm

Sonstiges
Gewicht

Richtlinien

40

30
40

40

Verwendung in Innenraumen und im AufRenbereich zuldssig
Beliebig

<2 000 m Uber NN

>2 000 m uber NN, auf Anfrage

Standard: —25 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —60 °C bis +40 °C/+60 °C, Extrem-Tieftemperaturausfiihrung

Tieftemperaturausfihrungen nur mit Heizsystem.
Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich
IP68
Die Schutzart IP68 erflillt gemafs AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
e Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule
e Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden
Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage.
Eine Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS Geeignet fur den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Optionen: KX Geeignet flr den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger

Kondensation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieSlich Steckverbinder.
Verbindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungslange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 100 m. (Nicht geeignet fir die
Ausfuhrung mit Potentiometer im Stellantrieb). Anstelle des Potentiometers ist ein elektronischer Stellungsgeber
im Stellantrieb vorzusehen. (MWG erfordert eine separate Datenleitung.)

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)
AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Android Gerate)

ca. 12 kg (mit Ex-Steckverbinder und Schraubklemmen)

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme: (DIN EN 61508)

Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)

Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EV)

Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACEXC 01.2-SIL duma’

Foundation Fieldbus
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung in Ausfiihrung SIL

Referenzunterlagen Prospekt Elektrische Stellantriebe fiir die Automatisierung in der Ol- und Gasindustrie
MaRblatt Drehantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC
Mafblatt Schwenkantriebe mit integrierter Steuerung AUMATIC

Handbuch Funktionale Sicherheit Stellantriebe SA 07.2 — SA 16.2/SAR 07.2 — SAR 16.2/SAEx 07.2 — SAEx 16.2/
SAREx 07.2 — SAREx 16.2, SQ 05.2 — SQ 14.2/ SQR 05.2 — SQR 14.2/ SQEx 05.2 — SQEx 14.2/ SQREx 05.2 —
SQREX 14.2 mit Stellantriebs-Steuerung AC 01.2/ACExC 01.2 in Ausfuhrung SIL

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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ACVEXC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACVEXC 01.2 zur Steuerung von drehzahl- bzw. stellzeitvariablen Stellantrieben der Baureihen SAVEx/SARVEX .2 und
SQVEX/SQRVEX .2.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz Standard: 12G Ex de IIC T4 oder T3 Gb
112G c IIC T4 oder T3
112D Ex tb 1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x

Optionen: ATEX:
112G Ex d IIC T4 oder T3 Gb

Produktzertifikate In Verbindung mit SAVEx: DEKRA 11ATEX0008 X
In Verbindung mit SQVEx: DEKRA 13ATEX0016 X
Spannungsversorgung Standardspannungen AC:
Drehstrom Wechselstrom
Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen
Volt 220 - 240 380 — 480 Volt 110 - 120 220 - 240
Hz 50 60 50 60 Hz 50 60 50 60

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %
Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
—30 % fur maximal 10 Sekunden im Bereich 380 V — 480 V mit folgenden Einschrankungen:

- Die Motordrehzahl wird gegebenenfalls abhangig von der Belastung der verwendeten Stellantriebe bis
auf die Nenndrehzahl abgesenkt

- Eine niedrigere Netzspannung erhoht die Netzstromaufnahme, eine hohere Netzspannung reduziert
die Netzstromaufnahme

- Die Drehmomentgrenzwerte der verwendeten Stellantriebe reduzieren sich gegebenenfalls kurzzeitig

Externe Versorgung der Elektronik 24 V DC: +20 % / -15 %
(Option) Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA

Bei externer Versorgung der Elektronik muss die Spannungsversorgung der integrierten Steuerung eine
verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaR IEC 61010-1 aufweisen und auf 150 VA Ausgangsleistung
begrenzt sein.

Bemessungsleistung Die Stellantriebs-Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten zum
Stellantrieb
Steuereingange 6 digitale Eingange: AUF, HALT, ZU, NOT (liiber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU mit gemeinsamem

und NOT mit separatem Bezugspotential, Mindestimpulsdauer fiir Regelantriebe beachten).

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir Standard 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

SN MR Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang

60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 V — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
100V — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

Alle Eingangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACVEXC 01.2 auma@

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Zustandsmeldungen Standard: - 6 programmierbare Melderelais:

(Ausgangssignale) - 5 potentialfreie SchlieRer mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A
(ohmsche Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmoment-
fehler ZU, Drehmomentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz
angesprochen)
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsrickmeldung 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q)

Optionen: - 6 programmierbare Melderelais:

- 5 Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),

1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 12 programmierbare Melderelais:

- 10 potentialfreie SchlieBerkontakte, jeweils 5 mit gemeinsamem Bezugspotential,
max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 2 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A
(ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, pro Relais max. 250
V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 10 programmierbare Melderelais:

- 10 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, pro Relais max. 250
V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspo-
tential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max.
250V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A
(ohmsche Last)

- 6 programmierbare Melderelais:

- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche

Last), 2 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 12 programmierbare Melderelais:

- 8 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche
Last), 2 potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last), 2 po-
tentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)

- 12 programmierbare Melderelais:

- 8 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche

Last), 4 potentialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ochmsche Last)
Alle Ausgangssignale missen mit dem gleichen Potential gespeist werden.

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenlber interner Spannungsversorgung

Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenlber interner Spannungsversorgung

Analogausgang (Option) 2 analoge Ausgange:
Mit der Option Stellungsgeber: Ausgabe von Stellweg, Drehmoment oder Abtriebsdrehzahl als kontinuierliche
Werte von 0/4 bis 20 mA

Analogeingang (Option) 2 analoge Eingéange:
Mit der Option Stellungsregler/Prozessregler: Eingabe des Stellungsistwerts/Prozessistwerts als kontinuier-
liche Werte von 0/4 bis 20 mA

Heizsystem ACVEXC 01.2 (Option) Temperaturausfuhrungen unter —30 °C inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsversor-
gung 230 V AC oder 115V AC oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstutzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Bendtigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fur Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACVEXC 01.2

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Ausstattung und Funktionen

Sicherheitsfunktionen Standard:

Optionen:

- NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Digitaler Eingang low aktiv
- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre mit bestimmter Drehzahl in Endlage (AUF, ZU) oder
Zwischenstellung
- Drehmomentiberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

- Freigabe der Ortssteuerstelle Giber den digitalen Eingang Freigabe ORT: Damit kann die
Bedienung des Stellantriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder
gesperrt werden

- Interlock fir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU Uber zwei
digitale Eingdnge

. PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionstberprifung von Stellantriebs-Steuerung
und Stellantrieb, parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Uberwachungsfunktion - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, filhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermoiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-

meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuléssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliberwachung: fihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie:

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall, ,Funktionskontrolle®, ,Auf3erhalb der
Spezifikation®, ,Wartungsbedarf*

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):

- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.

- Die gespeicherten Drehmomentkurven kénnen auf dem Display dargestellt werden.

Motorschutzauswertung Kaltleiterauslésegerat (TMS-Modul) in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubtechnik; Steuerklemmen in Push-
In Technik
Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)
- AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)
Gewinde fur Kabeleinflihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

Bei Ausfuhrung mit MWG im Stellantrieb

Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q).

Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCH-0A1-1CF-AA20 TPAOOR200-011-000, Drehstrom, 380 V — 480 V
TPCH-0A1-1CE-AA20 TPAOOR200-011-000, Wechselstrom, 220 V — 240 V

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenraumen und Auf3enbereich zulassig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshéhe <2000 m Gber NN
> 2 000 m Uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C
Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C

—60 °C bis +40 °C/+60 °C

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsversorgung
230V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere

Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACVEXC 01.2

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung

Einsatzbedingungen
Luftfeuchte

Schutzart nach DIN EN 60529

Verschmutzungsgrad nach
IEC 60664-1

Schwingungsfestigkeit nach
IEC 60068-2-6

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Zubehor
Wandhalter

Parametrierprogramm

Drehmomentmessflansch DMF
(Gilt nur fir SAVEX/SARVEX .2)

Sonstiges
Gewicht
EU-Richtlinien

Referenzunterlagen

Bis 100 % relative Luftfeuchte Uber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

1P68
Anschlussraum zuséatzlich gegen Innenraum abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal’ AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauerndes Untertauchen in Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend des Untertauchens: bis zu 10 Betatigungen

- Regelbetrieb ist wahrend des Untertauchens nicht mdglich.

Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

1 g, fiir 10 bis 200 Hz
Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine
Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-

sation und starker Verunreinigung.

Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (ghnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder. Ver-
bindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 16 m. GréRere Leitungs-
langen bendtigen einen externen Filter (Filter auf Anfrage erhaltlich).

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug)

Zubehor zur Drehmomentmessung

ca. 12 kg (mit AUMA Ex-Steckverbinder KT)

ATEX-Richtlinie 2014/34/EU
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU
RED-Richtlinie 2014/53/EU

MaRblatter SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2/SARVEx 07.2 — SARVEXx 16.2 mit ACVExC 01.2
MafRblatter SQVEx 05.2 — SQVEx 14.2/SQRVEx 07.2 — SQRVEXx 16.2 mit ACVExC 01.2
Elektrische Daten SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2/SARVEx 07.2 — SARVEx 16.2

Elektrische Daten SQVEx 05.2 — SQVEXx 14.2/SQRVEXx 05.2 — SQRVEx 14.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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ACVEXxC 01.2
Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Allgemeine Informationen

Stellantriebs-Steuerung ACVExC 01
Schnittstelle.

Ausstattung und Funktionen

Explosionsschutz

EG-Baumusterpriifbescheinigung

Spannungsversorgung

Externe Versorgung der Elektronik
(Option)

Bemessungsleistung
Ansteuerung und Riickmeldungen

Feldbusschnittstelle

mit zusatzlichen Eingangssignalen
(Option)

Steuerspannung/Stromaufnahme fiir
Steuereingange

Zustandsmeldungen

.2 zur Steuerung von drehzahlvariablen Drehantrieben der Baureihe SAVEX/SARVEXx .2 mit Profibus DP

Standard: 12G Ex de IIC T4 oder T3 Gb

112G ¢ IIC T4 oder T3

112D Ex tb [1IC T130 °C oder T190 °C Db IP6x
Optionen: 112G Ex d [IC T4 oder T3 Gb

112G c IIC T4 oder T3
DEKRA 11 ATEX 008 X
Standardspannungen AC:

Drehstrom Wechselstrom

Spannungen/Frequenzen Spannungen/Frequenzen

Volt 220 - 240 380 — 480 Volt 110 - 120 220 - 240
Hz 50 60 50 60 Hz 50 60 50 60

Zulassige Schwankung der Netzspannung: + 10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: £ 5 %

24V DC:+20 % / 15 %
Stromaufnahme: Grundausfiihrung ca. 250 mA, mit Optionen bis 500 mA

Die externe Spannungsversorgung muss eine verstarkte Isolierung gegen Netzspannung gemaf IEC 61010-
1 aufweisen und darf nur mit einem auf 150 VA begrenzten Stromkreis nach IEC 61010-1 gespeist werden.

Die Steuerung ist auf die Nennleistung des Motors ausgelegt, siehe Elektrische Daten SAVEX/SARVEx
Uber Profibus DP Schnittstelle

- 2 freie analoge Eingange (0/4 — 20 mA), 4 freie digitale Eingange
- Signallubertragung erfolgt Uber die Feldbusschnittstelle
- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (lber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, I/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange: AUF, HALT, ZU, NOT
- /O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbus oder zusatzliche Eingangssignale)

- MODE: Auswahl zwischen Steuerbetrieb (AUF, HALT, ZU) oder Regelbetrieb (0/4 — 20 mA Stel-
lungssollwert)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fiir Stellungssollwert
- Eingange AUF, HALT, ZU, NOT, I/O Interface, MODE (lber Optokoppler, davon AUF, HALT, ZU, MODE
mit gemeinsamem Bezugspotential und NOT, 1/O Interface jeweils mit separatem Bezugspotential)
- Steuereingange: AUF, HALT, ZU, NOT
- |/O Interface: Auswahl der Ansteuerungsart (Feldbus oder zusatzliche binare AUF, HALT, ZU Ein-
gangssignale)
- MODE: Auswahl zwischen AUF - ZU Ansteuerung und Sollwertansteuerung (0/4 — 20 mA)

- zusatzlich 1 analoger Eingang (0/4 — 20 mA) fiir Stellungssollwert und 1 analoger Eingang (0/4 —
20 mA) fir Prozessistwert

Standard 24V DC, Stromaufnahme: ca. 10 mA pro Eingang

Optionen: 48 V DC, Stromaufnahme: ca. 7 mA pro Eingang
60 V DC, Stromaufnahme: ca. 9 mA pro Eingang
100 — 125V DC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang

100 — 120 V AC, Stromaufnahme: ca. 15 mA pro Eingang
Alle Eingangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
Uber Profibus DP Schnittstelle

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACVEXC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Ausstattung und Funktionen

Feldbusschnittstelle mit zusatzlichen Zusatzliche, binare Ausgangssignale (nur verfligbar in Verbindung mit zusatzlichen Eingangssignalen
Ausgangssignalen (Option) (Option)
- 6 programmierbare Melderelais:

- 5 potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche
Last)

Standardbelegung: Endlage ZU, Endlage AUF, Wahlschalter FERN, Drehmomentfehler ZU, Dreh-
momentfehler AUF

- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Standardbelegung: Sammelstérmeldung (Drehmomentfehler, Phasenausfall, Motorschutz angespro-
chen)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 5 potentialfreie Wechsler mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last)
- 1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 6 potentialfreie Wechsler ohne gemeinsames Bezugspotential, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte mit gemeinsamem Bezugspotential, max. 250
V AC, 1 A (ohmsche Last), 1 potentialfreier SchlieRerkontakt, max. 250 V AC, 1 A (ohmsche Last),
1 potentialfreier Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
- 6 programmierbare Melderelais:
- 4 netzausfallsichere potentialfreie SchlieRerkontakte, max. 250V AC, 5 A (ohmsche Last), 2 poten-
tialfreie Wechsler, max. 250 V AC, 5 A (ohmsche Last)
Alle bindren Ausgangssignale mussen mit dem gleichen Potential gespeist werden.
- Analoges Ausgangssignal zur Stellungsriickmeldung
- Potentialgetrennte Stellungsriickmeldung 0/4 — 20 mA (Birde max. 500 Q)

Spannungsausgang Standard: Hilfsspannung 24 V DC: max. 100 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
Option: Hilfsspannung 115V AC: max. 30 mA zur Versorgung der Steuereingange, potentialgetrennt
gegenuber interner Spannungsversorgung
Profibus DP-V1 (Option) Zugriff auf Parameter, das elektronische Typenschild und die Betriebs- und Diagnosedaten mit azyklischen
Schreib- und Lesediensten
Profibus DP-V2 (Option) Redundanzverhalten gemaR Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Primary und Backup mit RedCom)

Synchronisation der Uhrzeit von ACVEXC 01.2 und Profibus Master mit anschlieender Zeitstempelung der
wichtigsten Ereignisse wie Fehler, Endlagen- und Drehmomentmeldungen durch die ACVExC 01.2
Redundanz (Option) Erfordert Profibus DP-V2 (Option)
Redundante Linientopologie mit universellem Redundanzverhalten gemafl AUMA Redundanz | bzw. Il
Redundante Linientopologie mit Redundanzverhalten gemafR Profibus DP-V2 Spezifikation Nr. 2.212 (Pri-
mary und Backup mit RedCom)
LWL Anschluss (Option) - Steckertypen: ST bzw. SC Stecker
- LWL Leitungen
- Multimode: 62,5(50)/125 pm, Reichweite ca. 2,5 km (max. 2,0 dB/km)
- Singlemode: 9/125 pm, Reichweite ca. 15 km (max. 0,4 dB/km)
- Topologien: Linie, Stern und redundanter Ring (mit einkanaliger Profibus Schnittstelle)
- Baudrate: bis 1,5 Mbit/s
- Optisches Budget:
- Multimode: 13 dB
- Singlemode: 17 dB
- Wellenlange: 1 310 mm
- LWL Koppler von EKS auf der Leittechnik erforderlich, Bezugsquellen: AUMA bzw. www.eks-engel.com

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACVEXC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Ausstattung und Funktionen

Ortssteuerstelle Standard: - Wahlschalter: ORT - AUS - FERN (abschlie3bar in allen drei Stellungen)
- Drucktaster: AUF, STOP, ZU, RESET
- Lokaler HALT
Der Stellantrieb kann bei Wahlschalter in Stellung FERN Uber den Drucktaster STOP
der Ortssteuerstelle gestoppt werden. (Ab Werk nicht aktiviert.)
- 6 Meldeleuchten:
- Endlage und Laufanzeige ZU (gelb), Drehmomentfehler ZU (rot), Motorschutz ange-
sprochen (rot), Drehmomentfehler AUF (rot), Endlage und Laufanzeige AUF (grin),
Bluetooth (blau)

- Grafisches LC Display: beleuchtet

Option: - Sonderfarben fir die Meldeleuchten:

- Endlage ZU (griin), Drehmomentfehler ZU (blau), Drehmomentfehler AUF (gelb),
Motorschutz angesprochen (violett), Endlage AUF (rot)

Heizsystem ACVEx 01.2 (Option)  Temperaturausfuhrungen unter —30 °C inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsversor-
gung 230 V AC oder 115V AC oder interne Ausfiihrung 400 V AC.

Bluetooth Bluetooth Klasse Il Chip, Version 2.1: mit einer Reichweite von bis zu 10 m in industrieller Umgebung, un-
Kommunikationsschnittstelle terstiitzt das Bluetooth-Profil SPP (Serial Port Profile).

Benotigtes Zubehor:

- AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fir Windows basierte PC)

- AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Anwendungsfunktionen Standard: - Abschaltart: einstellbar, weg- oder drehmomentabhéangig, fir Endlage AUF und Endlage
ZU
- Anfahriberbriickung: Dauer einstellbar (mit einstellbarer Drehmomentbegrenzung (Peak
Torque) wahrend der Anfahrzeit)

- Taktbeginn/Taktende/Lauf- und Pausenzeit: einstellbar, 1 bis 1 800 Sekunden, unabhangig
fur Richtung AUF/ZU

- Fahrprofil mit 8 beliebigen Zwischenstellungen: Position einstellbar zwischen 0 und 100
%, Reaktion und Meldeverhalten parametrierbar, Positioniergenauigkeit < 0,2 %

- Drehzahlprofil mit bis zu 10 Bereichen, Drehzahl fiir jeden Bereich individuell fir AUF
und ZU einstellbar

- Laufanzeige blinkend: einstellbar
- Drehzahlquelle wahlbar (FERN, ORT)
- 4 interne Solldrehzahlen programmierbar (und auswahlbar in ORT)
- Solldrehzahlquelle fir FERN auswahlbar (Binar, Analog, Feldbus)
- Sanftanlauf, Sanftstopp (0,1 s — 10 s einstellbar)
- Elektrische Welle (Synchronlauf zweier Antriebe)
. Stellungsregler:
- Stellungssollwert Gber Feldbusschnittstelle
- Parametrierbares Verhalten bei Signalausfall
- Automatische Anpassung des Totbandes (adaptives Verhalten wahlbar)

- MODE Eingang zur Umschaltung zwischen AUF-ZU Ansteuerung und Sollwertan-
steuerung

- Regelbetrieb mit Proportionalfahrt (2 % — 20 %)

Optionen: - Prozessregler PID: mit adaptivem Stellungsregler, Gber Analogeingange 0/4 — 20 mA fir
Prozesssollwert und Prozessistwert
- Freispllautomatik: bis zu 5 Fahrversuche, Fahrzeit in Gegenrichtung einstellbar

- Statische und dynamische Drehmomenterfassung in beiden Drehrichtungen mit Zubehér
Drehmomentmessflansch

Sicherheitsfunktionen Standard: - NOT Fahrt: (Verhalten programmierbar)
- Uber zusatzlichen Eingang (Option, low-aktiv) oder tUber Feldbusschnittstelle

- Reaktion wahlbar: STOP, Fahre mit bestimmter Drehzahl in Endlage (AUF, ZU) oder
Zwischenstellung

- Drehmomentuberwachung bei NOT Fahrt tiberbriickbar

Optionen: - Freigabe der Ortssteuerstelle tiber den digitalen Eingang Freigabe ORT: Damit kann die
Bedienung des Antriebs Uber die Drucktaster der Ortssteuerstelle freigegeben oder ge-
sperrt werden

- Interlock fiir Haupt-/Bypass-Armatur: Freigabe der Fahrbefehle AUF und ZU (iber zwei
digitale Eingange

- PVST (Partial Valve Stroke Test): zur Funktionsuiberpriifung von Steuerung und Antrieb,
parametrierbar: Richtung, Hub, Fahrzeit, Reversierzeit

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACVEXC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Ausstattung und Funktionen

Uberwachungsfunktion - Uberlastschutz der Armatur: einstellbar, filhrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung
- Uberwachung der Motortemperatur (Thermotiiberwachung): fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehler-
meldung

- Uberwachung der Heizung im Stellantrieb: erzeugt Warnmeldung

- Uberwachung der zuldssigen Einschaltdauer und Schalthaufigkeit: einstellbar, erzeugt Warnmeldung
- Stellzeitiberwachung: einstellbar, erzeugt Warnmeldung

- Phasenausfalliiberwachung: fiihrt zur Abschaltung und erzeugt Fehlermeldung

Diagnosefunktionen - Elektronischer Geratepass mit Bestell- und Produktdaten
- Betriebsdatenerfassung: Jeweils ein riicksetzbarer Zahler und ein Lebensdauerzahler fir:

- Motorlaufzeit, Schaltspiele, drehmomentabhangige Abschaltungen in Endlage ZU, wegabhangige
Abschaltungen in Endlage ZU, drehmomentabhéngige Abschaltungen in Endlage AUF, wegabhan-
gige Abschaltungen in Endlage AUF, Drehmomentfehler ZU, Drehmomentfehler AUF, Motorschutz-
abschaltungen

- Zeitgestempeltes Ereignisprotokoll mit Einstell-, Betriebs- und Fehlerhistorie:

- Statussignale nach NAMUR Empfehlung NE 107: ,Ausfall, ,Funktionskontrolle®, ,Auf3erhalb der
Spezifikation®, ,Wartungsbedarf*

- Drehmomentkurven (bei Ausfiihrung mit MWG im Stellantrieb):
- 3 Drehmomentkurven (Drehmoment-Stellweg-Kennlinie) fiir die Offnungs- und SchlieRrichtung ge-
trennt speicherbar.
- Die gespeicherten Drehmomentkurven kdnnen auf dem Display dargestellt werden.
Motorschutzauswertung Kaltleiterauslosegerat (TMS-Modul) in Verbindung mit Kaltleitern im Stellantriebsmotor
Elektroanschluss Standard: AUMA Ex-Steckverbinder mit Schraubklemmen (KP)

Optionen: - AUMA Ex-Steckverbinder mit Reihenklemmen (KES)

- AUMA Ex-Steckverbinder (KT); Motorklemmen in Schraubentechnik; Steuerklemmen in
Push-In Technik

Gewinde fir Kabeleinfiihrungen Standard: Metrische Gewinde
Optionen: Pg-Gewinde, NPT-Gewinde, G-Gewinde

Bei Ausfuhrung mit MWG im Stellantrieb

Einstellung von Weg- und Drehmomentschaltung tber die Ortssteuerstelle

Drehmomentriickmeldung Uber Feldbusschnittstelle
Potentialgetrennter Analogausgang 0/4 — 20 mA (Burde max. 500 Q).
Schaltplan (Grundausfiihrung) TPCHAO000-1AF-A410 TPAOOR200-011-000, 3-ph; 380 V — 480 V

TPCHAO000-1AE-A410 TPAOOR200-011-000, 1-ph; 220 V — 240 V

Einstellungen/Programmierung der Profibus DP Schnittstelle
Einstellung der Baudrate Automatische Baudratenerkennung
Einstellung der Feldbusadresse Die Einstellung der Profibus DP Adresse erfolgt tiber das Display der Stellantriebs-Steuerung

Konfigurierbares Prozessabbild tiber Zur optimalen Anpassung an die Leittechnik kann das Prozessabbild Eingang (Riickmeldungen) beliebig
GSD-Datei konfiguriert werden.

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll Profibus DP gemaf IEC 61158 und IEC 61784
Netzwerktopologie Linien-(Feldbus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar. Riickwirkungsfreies An-
und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb moglich.
Ubertragungsmedium Verdrillte, geschirmte Kupferleitung nach IEC 61158
Schnittstelle Profibus DP EIA-485 (RS-485)
Ubertragungsrate/Leitungslénge
Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange Maogliche Leitungslange mit Repeater
(Segmentlange) ohne Repeater  (gesamte Netzwerk-Leitungslénge)
9,6 — 93,75 1200 m ca. 10 km
187,5 1000 m ca. 10 km
500 400 m ca.4 km
1500 200 m ca.2 km

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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ACVEXC 01.2 auma@

Profibus DP
Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Allgemeine Daten der Profibus DP Schnittstelle

Geratetypen DP-Master Klasse 1, z.B. zentrale Automatisierungsgerate wie SPS, PC, ...
DP-Master Klasse 2, z.B. Programmier-/Projektierungsgerate
DP-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren, Sensoren

Anzahl von Geraten 32 Gerate ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 126

Feldbuszugriff Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Polling-Verfahren fiir Slaves. Mono-Master oder
Multi-Master Systeme sind maglich.

Unterstutzte Profibus DP Funktionen Zyklischer Datenverkehr, Sync-Mode, Freeze-Mode, Fail-Safe-Mode
Profibus DP Ident Nr. 0x0CA4F: Standardanwendungen mit Profibus DP-VO und DP-V1
0x0CBD: Anwendungen mit Profibus DP-V2

Befehle und Meldungen der Profibus DP Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang (Ansteuerbe- AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, Interlock AUF/ZU
fehle) AUF, HALT, ZU, Drehzahl, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl, Freigabe der Ortssteuerstelle, In-
terlock AUF/ZU
Prozessabbild Eingang (Riickmeldun- Endlage AUF, ZU
gen) - Stellungsistwert
- Drehmomentistwert, erfordert MWG im Stellantrieb
- Wahlschalter in Stellung ORT/FERN
- Laufanzeige (richtungsabhangig)
- Drehmomentschalter AUF, ZU
- Wegschalter AUF, ZU
- Manuelle Betatigung durch Handrad oder Ortssteuerstelle
- Analoge (2) und digitale (4) Kundeneingénge

Prozessabbild Eingang (Fehlermel- . Motorschutz angesprochen
dungen) - Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen
- Ausfall der analogen Kundeneingange

Verhalten bei Kommunikationsausfall Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
- bei aktueller Position stehenbleiben
- Fahrtin Endlage AUF oder ZU ausfiihren
- Fahrtin beliebige Zwischenstellung ausfiihren
- letzten empfangenen Fahrbefehl ausfiihren

Einsatzbedingungen

Verwendung Verwendung in Innenrdumen und Auf3enbereich zuldssig
Einbaulage Beliebig
Aufstellungshohe <2000 m Uber NN
> 2 000 m uber NN, auf Anfrage
Umgebungstemperatur Standard: —30 °C bis +40 °C/+60 °C

Optionen: —40 °C bis +40 °C/+60 °C
—60 °C bis +40 °C/+60 °C

Tieftemperaturausfiihrungen inklusive Heizsystem zum Anschluss an externe Spannungsversorgung 230
V AC oder 115V AC, oder interne Ausfiihrung 400 V AC

Luftfeuchte Bis 100 % relative Luftfeuchte tiber den gesamten zulassigen Temperaturbereich

Schutzart nach EN 60529 1P68
Anschlussraum zuséatzlich gegen Innenraum abgedichtet (double sealed)

Die Schutzart IP68 erfiillt gemal AUMA Festlegung folgende Anforderungen:
- Wassertiefe: maximal 8 m Wassersaule

- Dauer der Uberflutung durch Wasser: maximal 96 Stunden

- Wahrend der Uberflutung bis zu 10 Betétigungen

- Regelbetrieb ist wahrend einer Uberflutung nicht méglich.

Verschmutzungsgrad nach IEC Verschmutzungsgrad 4 (im geschlossenen Zustand), Verschmutzungsgrad 2 (intern)

60664-1

Schwingungsfestigkeit nach 1 g, fiir 10 bis 200 Hz

IEC 60068-2-6 Bestandig gegen Schwingungen und Vibrationen beim Anfahren bzw. bei Stérungen der Anlage. Eine

Dauerfestigkeit kann daraus nicht abgeleitet werden. (Gilt nicht in Kombination mit Getrieben)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.

Y008.143/001/de  Ausgabe 1.19 Blatt 5/6



ACVEXxC 01.2
Profibus DP

duma’

Technische Daten Stellantriebs-Steuerung fur drehzahlvariable Drehantriebe

Einsatzbedingungen

Korrosionsschutz

Beschichtung

Farbe

Zubehor
Wandhalter

Parametrierprogramm

Drehmomentmessflansch DMF

Sonstiges
Gewicht

Richtlinien

Referenzunterlagen

Standard: KS: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen hoher Salzbelastung, nahezu stéandiger Konden-
sation und starker Verunreinigung.
Option: KX: Geeignet fiir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standiger Kon-

densation und starker Verunreinigung.

Zweischichtige Pulverbeschichtung
Zweikomponentenfarbe mit Eisenglimmer

Standard: AUMA silbergrau (2hnlich RAL 7037)

Option: Lieferbare Farbtone auf Anfrage

Zur Befestigung der Stellantriebs-Steuerung getrennt vom Stellantrieb, einschlieBlich Steckverbinder. Ver-
bindungsleitung auf Anfrage.

Empfohlen bei hohen Umgebungstemperaturen, erschwerter Zuganglichkeit oder wenn im Betrieb starke
Schwingungen auftreten.

Die Leitungsléange zwischen Stellantrieb und Stellantriebs-Steuerung betragt max. 16 m. GréRere Leitungs-
langen bendtigen einen externen Filter (Filter auf Anfrage erhaltlich)

AUMA CDT (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Windows basierte PC)

AUMA Assistant App (Inbetriebnahme- und Diagnosewerkzeug fiir Android Geréate)

Zubehor zur Drehmomentmessung fur SAVEx/SARVEXx 07.2 — SAVExX/SARVEXx 16.2

ca. 7 kg (mit AUMA Rundsteckverbinder)

Explosionsschutzrichtlinie: (2014/34/EU)
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV): (2014/30/EU)
Niederspannungsrichtlinie: (2014/35/EU)
Maschinenrichtlinie: (2006/42/EG)

Mafblatter SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2/SARVEXx 07.2 — SARVEXx 16.2 mit ACVExC 01.2

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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3 Technische Daten Sonstige

Anschlussformen
Federgelagerte Gewindebuchse AF 07.2 — AF 60.2

Federgelagerte Gewindebuchse AF 07.2 — AF 60.2, Technische Beschreibung
Anschlussform IB/IE — Isolierabtrieb, Technische Beschreibung

Schalter
Schalter fur Stellantriebe

Stellungsgeber
Elektronischer Stellungsgeber/Potentiometer

Untersetzungsgetriebe
Auslegung der Untersetzungsgetriebe SAEx
Auslegung der Untersetzungsgetriebe SQEx

Korrosionsschutz

Ubersicht der Korrosionsschutzarten
Korrosionsschutz KS nach Lackiervorschrift P1.001
Korrosionsschutz KS nach Lackiervorschrift P1.002
Korrosionsschutz KX nach Lackiervorschrift P1.001
Korrosionsschutz KX nach Lackiervorschrift P1.002
Korrosionsschutz KX-G nach Lackiervorschrift P1.004

Lackiervorschriften
Lackiervorschrift P1.003
Lackiervorschrift K-MASS

Schmierstoffe
Fett- und OI-Fillmengen
Umgebungstemperaturen/Schmierstoff im Getrieberaum

Master Station
SIMAZ2 Profibus DP
SIMA2 Modbus RTU

Zubehor
Teleskopschutzrohr, Technische Beschreibung
Spindelschutzrohr, Technische Beschreibung
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3. Technische Daten

Sonstige



AF 07.2 - AF 60.2 auma:

Technische Daten Federgelagerte Gewindebuchse

Typ Feder- Federhub Blockierkraft Vorspannung Nutzbarer Hub Kraft damit ausreichend verbleibender  Spindeldurch-
konstante Reserve bleibt Restweg messer ¢ d6
Max. Max. Max.
[kN/mm] [mm] [kN] [mm] [kN] [mm] [kN] [mm] [mm]
AF 07.2 3.1 5,9 20 0,5 1,5 4,7 16 1,2 32
AF 07.6 6,8 5,6 41 0,4 2,7 4,5 33 11 32
AF 10.2 10,2 6,0 65 0,4 4,3 4,7 52 1,3 32
AF 14.2 14,2 8,1 125 0,7 9,6 6,3 100 1,8 51
AF 16.2 19,2 9,6 200 0,8 14,9 7,5 160 2,1 65
AF 25.2 23,7 12,3 315 0,9 21,3 10 260 2,3 85
AF 30.2 32,7 14,0 510 1,6 52,0 11 410 3,0 102
AF 35.2 44,8 17,5 860 1,7 76,0 14 700 3,5 150
AF 40.2 43,1 21,4 1000 1,8 76,5 17 800 4,4 175
AF 48.2 84,2 30,4 3000 2,4 438 24 2630 4,0 180
AF 60.2 84,2 30,4 3 000 2,4 438 24 2 630 4,0 180

Fiir Regelbetrieb nur bedingt geeignet, bitte Rucksprache im Werk.

Federkraft

-
-

Blockierkraft

Max. Kraft damit ca.
25 % Reserve bleibt

Vorspannung in kN

- Federweg

Vor- Nutzbarer Hub Restweg
spannung

Max. Federhub

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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AF 07.2 - AF 60.2 auma:

Technische Beschreibung federgelagerte Gewindebuchse

1. Funktion

Die Anschlussform AF, federgelagerte Gewindebuchse, erlaubt eine begrenzte axiale Verschiebung der Gewindebuchse innerhalb
des Anschlussflansches. Dies kann Schaden an der Armatur verhindern und die Axiallager des Abtriebs vor unzuldssig hoher
Belastung schiitzen.

2. Verwendung

Der Einsatz einer federgelagerten Gewindebuchse Typ AF wird fiir folgende Félle empfohlen:

2.1 Ventile: o Stellgeschwindigkeit = 250 mm/min.

e Drehzahl des Drehantriebs > 45 1/min.

2.2 Schieber: Stellgeschwindigkeit = 500 mm/min.

2.3 Die genannten Grenzwerte sind Erfahrungswerte. Beim Uberschreiten der Werte sollte sorgfiltig geprift werden, ob beim
Betdtigen der Armatur ohne die Verwendung einer federgelagerten Gewindebuchse eventuell Probleme oder Schaden auftreten
kénnen.

2.4 Der Einsatz einer federgelagerten Gewindebuchse wird auch dann empfohlen, wenn bei Ventilen oder Schiebern mit hohen

Temperaturunterschieden des Mediums in den Rohrleitungen zu rechnen ist.

25 Falls durch die Ansteuerung der Antriebe langere Verzégerungszeiten (Abschaltverzégerung) zwischen dem Ansprechen des
Drehmomentschalters und dem dadurch ausgeldsten Abschalten des Motors auftreten, kann durch eine federgelagerte Gewin-
debuchse das Uberhéhungsmoment wesentlich reduziert werden.

Ausfiihrung

3.1 Die Anschlussform AF steht in zwei Ausflihrungen zur Verfligung:
e Federung in beide Richtungen, z.B. Typ AF 10.2 (wird bestatigt, wenn Armaturentyp nicht bekannt ist)
e Federung nur in Richtung ZU, z.B. Typ AF 10.2-Z

3.2 Die Ausflihrung “Federung nur in Richtung ZU" ist immer dann einzusetzen, wenn beim Anfahren aus dem Sitz in der Endlage
ZU damit zu rechnen ist, dass kurzzeitig hohe Drehmomente erforderlich sind, die sofort nach erfolgtem Losbrechen auf erheb-
lich niedrigere Werte abfallen (typisch fur Keilschieber).

33 In der Praxis bedeutet dies, dass fur alle Gblichen Keilschieber die Ausfiihrung “Federung nur in ZU-Richtung” eingesetzt werden
muss.
Fir Armaturen mit Rickdichtung z.B. Ventile kann auch die Ausfiihrung “Federung in beide Richtungen” eingesetzt werden.

4. Sonderheiten

Falls flr spezielle Keilschieber mit betriebsmaRigem Anfahren der Riickdichtung die Anschlussform AF gewiinscht wird, ist Riick-
sprache mit AUMA erforderlich.

5. Umgebungstemperaturbereich

=40 °C bis +80 °C

6. Dokumentation

e Technische Daten AF 07.2 — AF 60.2
e MalSe Anschlussform AF 07.2 — AF 16.2
e MalRe Anschlussform AF 25.2 — AF 60.2

7. Sicherheitshinweis

Das Federpaket steht unter hoher Vorspannung. Deshalb darf das Federpaket nur von Fachpersonal und mit den erforderlichen
Hilfsmitteln vom Anschlussflansch ausgebaut werden.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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IB/IE

duma’

Technische Beschreibung Anschlussform IB/IE - Isolierabtrieb

Bild 1: Aufbau
1 Kupplungshulse
= § ' 2 Sicherungsrin
! 99
} 3 Anbauflansch (nichtrostender Stahl),
) (nur fir Anbau an Antrieb SA 07.1/07.2/07.5/07..6)
4 Ober- und Unterteil aus Hartgewebe (HGW)
Steckbuchse aus Hartgewebe (HGW)
6 Abtriebshilse
1. Funktion

2.2

3.2

Korrosion entsteht durch einen natdrlichen Prozess: Oxidation von Metallen mit Wasser und Sauerstoff.
Der Isolierabtrieb IB/IE vermeidet die Entstehung von Korrosion bei Anwendung des kathodischen Korrosionsschutzes (KKS):

Der Kathodische Korrosionsschutz reduziert die Korrosionsrate an metallenen Strukturen erheblich, indem das elektrische Potential
dauerhaft abgesenkt wird. Damit wird die lonenwanderung zwischen Metall und Elektrolyt ausreichend gesenkt. Das zu
schutzende Metall wird flr Korrosion fast unangreifbar gemacht.

Der Isolierabtrieb bietet einen Isolationswiderstand von Riso =1 M Q

Verwendung/Einsatzbereich

Der Einsatz eines Isolierabtriebs wird fur folgende Falle empfohlen:

Fir Metallkonstruktionen, die sich in elektrisch leitender Umgebung wie z.B. Erde oder Wasser befinden,
z.B. Korrosionsschutz fir unterirdisch verlegte Gasleitungen.

Hinweis:
Bei Anwendung auf Gasleitungen verhindert eine Entliiftungsbohrung im Isolierabtrieb das Entstehen eines Uberdrucks durch Giber
die Armaturenwelle aufsteigendes Gas.

Trennfunkenstrecke bei Blitzeinwirkung zwischen Drehantrieb und Rohrleitung nicht im AUMA Lieferumfang.
Maoglicher Zulieferer Firma Dehn, Produkt TFS (Trennfunkenstrecke).

Baugrofen/Ausfiihrungen/Dokumentation

Isolierabtriebe stehen in folgenden Baugrofen und Ausfuhrungen zur Verfigung:

IB07.2,1B10.2,1B 14.2, 1B 16.2, IB 25.2: Bohrungsdurchmesser flir Armaturenwellenanschluss nach DIN 3210
IB107.2,1B1 10.2, 1B1 14.2, IB1 16.2, IB1 25.2: Bohrungsdurchmesser fir Armaturenwellenanschluss nach EN ISO 5210
IB3 07.2,1B3 10.2, IB3 14.2, IB3 16.2, IB3 25.2: Bohrungsdurchmesser fir Armaturenwellenanschluss nach EN ISO 5210
IEQ07.2, IE 10.2, IE 14.2, IE 16.2, IE 25.2: Bohrungsdurchmesser fiir Armaturenwellenanschluss nach DIN 3210
IB4 07.2, 1B4 10.2, IB4 14.2, IB4 16.2, B4 25.2: Bohrungsdurchmesser fir Armaturenwellenanschluss nach EN ISO 5210

Dokumentation:

Male Anschlussform IB1/IB/IB3/IE - Isolierabtrieb flir Drehantriebe SA .2 (Y006.224)

Mafe Anschlussform IB1/IB - Isolierabtrieb fiir Drehantriebe SA .1 und Getriebe GK/GST (Y001.230)

Mafe Anschlussform IB3/IE - Isolierabtrieb fur Drehantriebe SA .1 und Getriebe GK/GST (Y001.231)
Montageanleitung Anschlussform IBx - Isolierabtrieb fir Drehantriebe SA und Getriebe GK/GST (Y008.187)
Montagepositionen Anschlussform IBx - Isolierantrieb an Drehantrieben der Baureihe SA (Y009.483)

Aufbaumdoglichkeiten fiir SA 07.2 — SA 16.2, SA 07.1 — SA 25.1
SA-IB-Armatur

SA-IB-GK-Armatur

SA-IB-GST-Armatur

Hinweis:
Zur Anpassung der Antriebe SA .2 an bauseits vorhandene Isolierabtriebe mit Flanschgréen F10 und F14 der Baujahre 2009 und
alter ist ein Adapter erforderlich. Dieser kann bei AUMA bestellt werden.

Eine senkrechte Einbaulage mit Flansch nach oben (Stellantrieb nach unten hangend) nur in Rucksprache mit dem Werk.

Umgebungstemperatur
—30°C bis +70 °C
—40 °C bis +80 °C
—60 °C bis +60 °C

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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IB/IE duma’

Technische Beschreibung Anschlussform IB/IE - Isolierabtrieb

6. Sonderheiten

Prifung nach interner Vorschrift KV 1.2.16.2

Dabei wird eine Hochspannungsprifung mit 5 000 V (10 Sekunden) durchgefthrt. Nachweis erfolgt durch Prufstempel.
7. Empfehlung zur Wartung

Wartungsintervall: jahrlich:

e Bei Bedarf reinigen.
e Sichtprlfung auf Schaden oder Risse durchflihren. Bei Auffalligkeiten den Isolierabtrieb erneuern.
e |[solationswiderstand messen. Bei einem Isolationswiderstand von R iso < 1 M Q den Isolierabtrieb erneuern.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Stellantriebe duma’

Technische Daten Schalter

Weg- und Drehmomentschalter

Anwendung/Beschreibung Standard: Einfachschalter (1 NC und 1 NO) pro Endlage, nicht galvanisch getrennt
Optionen: Tandemschalter (2 NC und 2 NO) pro Endlage, Schalter galvanisch getrennt
Schalter mit Zwangséffnung (1 Offnerkontakt)
Typenbezeichnung/Bestellcode Wegschalter: 8,82, 83, 85,825
Drehmomentschalter: 6, 6.2, 6-S, 6.2-S
Mechanische Lebensdauer 2 x 10° Schaltspiele
Schutzart nach EN 60529 IP66
Kontaktelement Sprungschaltglied (Doppelunterbrechung)
Betatigung Uber Flachhebel
Umgebungstemperatur? —60 °C bis +120 °C
Kontaktwerkstoff: Silber
U min. 24 V AC/DC
U max. 250 V AC/DC
I min. 20 mA
| max. Wechselstrom 5 A bei 250 V (ohmsche Last)
3 A bei 250 V (induktive Last, cos phi=0,6)
| max. Gleichstrom 0,4 A bei 250 V (ohmsche Last)

0,03 A bei 250 V (induktive Last, L/R = 3 ps)
5 A bei 30 V (ohmsche Last)
5 A bei 30 V (induktive Last, L/R = 3 ps)

Kontaktwerkstoff: Gold

U min. 5V
U max. 50V
I min. 4 mA
I max. 400 mA
Schaltbild
| Einfachschalter II Tandemschalter Uber die beiden Schaltkreise eines Mikroschalters darf nur das selbe Potential geschaltet werden.

Signalisieren ‘ Abschaltung  Falls unterschiedliche Potentiale gleichzeitig geschaltet werden sollen, ist dies nur mit Tandem-
schaltern mdglich (zwei galvanisch getrennte Mikroschalter in einem Gehause).

& « 5 o Um zuverlassige Signalisierungen zu gewabhrleisten, missen dafir die voreilenden Kontakte
L /- jtu‘ff o 1 (WSR 1/WOEL 1 bzw. DSR 1/DOEL 1) und zur Abschaltung die nacheilenden Kontakte (WSR/
‘ ‘ ‘ WOEL bzw. DSR/DOEL) verwendet werden.
@5 (@ -
| | |
— RSN F— ) — 4 ‘7 _ J
g
g & g & 'B 3

DSR 1/DOEL 1 ‘ DSR/DOEL
WSR 1/WOEL 1 . WSR/WOEL

Aderfarbe: RD - rot (Offner/NC), BK - schwarz (SchlieRer/NO)

1) Siehe Hinweise Seite 2.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Stellantriebe

Technische Daten Schalter

Blinkschalter zur Laufanzeige
Mechanische Lebensdauer

Betatigung
Kontaktelement

Kontaktwerkstoff

Kontaktart
Kontaktwerkstoff: Silber
U min.

U max.

I max. Wechselstrom

I max. Gleichstrom

Umgebungstemperatur?

Schalter Handradaktivierung
Mechanische Lebensdauer
Betatigung

Kontaktelement

Kontaktwerkstoff

Kontaktart
Kontaktwerkstoff: Silber
U min.

U max.

| max. Wechselstrom

| max. Gleichstrom

Umgebungstemperatur?

Hinweise zur Tabelle Seite 1 und 2

1) Umgebungstemperatur

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.

107 Schaltspiele
Rollenbetatiger
Sprungkontakt
Standard: Silber
Option: Gold
Wechsler

10 V AC/DC
250 V AC/DC
3 A bei 250 V (ohmsche Last)

2 A bei 250 V (induktive Last, cos phi = 0,8)

0,25 A bei 250 V (ohmsche Last)
—60 °C bis +120 °C

10° Schaltspiele
Flachhebel
Sprungkontakt
Standard: Silber
Option: Gold
Wechsler

12V DC
250 V AC

3 A bei 250 V (induktive Last, cos phi=0,8)

3 A bei 12 V (ohmsche Last)
—60 °C bis +80 °C

duma’

Der Umgebungstemperaturbereich ist abhangig vom Temperaturbereich des Antriebs (siehe Typenschild)

Y004.619/001/de
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EWG 01.1, RWG 4020, Potentiometer duma’

Technische Daten Elektronische Stellungsgeber/Potentiometer

Diese Daten gelten fiir:

Drehantriebe: SA 25.1 —SA48.1 SAR 25.1 = SAR 30.1 Schwenkantriebe: SQ 05.2 —SQ 14.2 SQR 05.2-SQR 14.2
SA07.2-SA16.2 SAR 07.2 = SAR 16.2 SQEx 05.2 —SQEx 14.2 SQREx 05.2 — SQREx 14.2
SAV 07.2 — SAV 16.2 SARV 07.2 — SARV 16.2
SAEx 07.2 — SAEX16.2 SAREx 07.2 — SAREX 16.2
SAVEx 07.2 — SAVEx 16.2 SARVEx 07.2 — SARVEX 16.2

Wegschaltung: WSH (Wegschaltung Handbetrieb)

EWG 01.1

Berthrungslose und verschleifSfreie Erfassung der Armaturenstellung mittels Hallsensoren zur Signalisierung der Armaturenstellung. Diese Art der Weger-
fassung folgt Anderungen der Armaturenposition auch bei Spannungsausfall. Eine Batteriepufferung ist nicht notwendig.

Daten 3- und 4-Leiter-System 2-Leiter-System
Ausgangsstrom |, 0-20mA, 4-20 mA 4-20mA
Spannungsversorgung Uv” 24V DC(18-32V) 24V DC(18-32V)
Max. Stromaufnahme LED aus =26 mA, LED an =27 mA 20 mA

Max. Blrde R, 600 Q (U, =12 V)20 mA
Einfluss der Spannungsversorgung 0,1 %

Burdeeinfluss 0,1 %
Temperatureinfluss < 0,1 %o/K
Umgebungstemperatur — 60 °C?/-40 °C bis +80 °C¥/+90 °C?

Hinweise zur Tabelle

1) Spannungsversorgung Spannungsversorgung moglich tber: Steuerungen AC, AM oder externes Netzgerat
2) —60 °C bei Heizung im Schaltwerkraum
3) Umgebungstemperatur Abhangig vom Temperaturbereich des Antriebs: siehe Typenschild
Verdrahtung
2-Leiter-System 3-Leiter-System 4-Leiter-System
EWG 01.1 EWG 01.1 EWG 01.1

- + + - + + - +
I I I4 1_ Steckverbinder X, fiir I 1 m l4 Steckverbinder X, fir | l1 ﬁS 4 Steckverbinder X, fiir
M Kundenanschluss v v Kundenanschluss Kundenanschluss
21 20 (21 |22 23 [24
J: ) S
0-20mA 0-20mA
4-20mA 124V OV 4-20mA 20 mA

1 — 4 Anschlusskontakte an der Platine
St (0/4 mA)

Messpunkt 1 (+)

]

2-leiter §stem | !
- Messpunkt 2 (—) 0/4 — 20 mA
3-und 4-leiter §stem | !

Einstellung: Die Einstellung erfolgt tber die Taster S1 (0/4 mA) und S2 (20 mA). Siehe Betriebsanleitung zum Stellantrieb.

Inversbetrieb: Bei der Einstellung umgekehrte Zuordnung der Taster S1 und S2 beachten.
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum
Produkt siehe www.auma.com.
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EWG 01.1, RWG 4020, Potentiometer

Technische Daten Elektronische Stellungsgeber/Potentiometer

RWG 4020

Der RWG erzeugt aus dem Istwert des Potentiometers ein Stromsignal zur Signalisierung der Armaturenstellung. Diese Art der Wegerfassung folgt Ande-
rungen der Armaturenposition auch bei Spannungsausfall. Eine Batteriepufferung ist nicht notwendig.

Daten

Ausgangsstrom |,

3- und 4-Leiter-System
0-20mA, 4—-20 mA

Spannungsversorgung U, "

24V DC(18-32V)

Max. Stromaufnahme
Max. Biirde R, 600 Q
0,1 %/V

0,1 %/(0 — 600 Q)

Einfluss der Spannungsversorgung
Blrdeeinfluss

Temperatureinfluss
Umgebungstemperatur

Geberpotentiometer

Hinweise zur Tabelle

24 mA bei 20 mA Ausgangsstrom

4 Steckverbinder X, fur
Kundenanschluss

Messpunkt 1 (+)

1) Spannungsversorgung
2) —60 °C bei Heizung im Schaltwerkraum
3) Umgebungstemperatur
Verdrahtung
2-Leiter-System 3-Leiter-System
RWG 4020 RWG 4020
CE
Steckverbinder X, fir l 1 (2 4
Kundenanschluss Y
2
4-20mA
1 =4 Anschlussklemmen an der Platine
(0/4 mA)
- —
| H =
¥
3- und 4-Leiter System D
2-Leiter System D
Einstellung: Siehe Betriebsanleitung zum Stellantrieb

Inversbetrieb:

duma’

2-Leiter-System
4-20mA
14V DC+ (IxRy), max. 30 V

20 mA

(U, =14 V)/20 mA
0,1 %/

0,1 %/100 Q

< 0,3 %o/K
- 60 °C?/~40 °C bis +80 °C?/+90 °C>
5kQ

Messpunkt 2 () 0/4 — 20 mA

Spannungsversorgung moglich Gber: Steuerungen AC, AM oder externes Netzgerat

Abhangig vom Temperaturbereich des Antriebs: siehe Typenschild

4-Leiter-System

RWG 4020

1{2]3 l4

Steckverbinder X, fir
Kundenanschluss

Bei Inversbetrieb die Anschllsse 7 (rot/RD) und 5 (schwarz/BK) auf Stellungsgeberplatine tauschen

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Gltigkeit. Weitere Informationen zum

Produkt siehe www.auma.com.
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EWG 01.1, RWG 4020, Potentiometer

Technische Daten Elektronische Stellungsgeber/Potentiometer

Potentiometer

Wegaufnehmer zur Erfassung der Armaturenstellung.

Daten

Empfohlen fir
Unabhangige Linearitat
Widerstand (Standard)
Widerstand (Option)”

Widerstandstoleranz
Nennleistung

Max. Schleiferstrom
Lebensdauer
Gleichlauf

Umgebungstemperatur?

Hinweise zur Tabelle
1) Widerstand (Option)

2) Umgebungstemperatur

3)

Prazisions-
drahtpotentiometer

AUF-ZU Betrieb

0,2 kQ

0,1 kQ
0,5 kQ
1,0 kQ
2,0k
5,0 kQ

+-5 %

1.5W

30 mA

100 000 Zyklen

- 60 bis +120 °C

Prazisions-
leitschichtpotentiometer

Regelbetrieb

5kQ
1kQ

+-10 %
0,5W

0,1 mA
5+10° Zyklen

=60 °C¥/-40 °C bis +90 °C

Weitere Varianten auf Anfrage

Prazisions-
drahtpotentiometer
Tandemausfiihrung

AUF-ZU Betrieb
%
0,2/0,2 kQ

0,5/0,5 kQ
1,0/1,0 kQ
0,1/5,0 kQ
0,2/5,0 kQ
1,0/5,0 kQ
5,0/5,0 kQ

+-5 %

1,5W

30 mA

100 000 Zyklen
+-1,5%

— 60 bis +120 °C

Abhéngig vom Temperaturbereich des Antriebs: siehe Typenschild

—60 °C bei Heizung im Schaltwerkraum

duma’

Prazisions-
leitschichtpotentiometer
Tandemausfiihrung

Regelbetrieb

1 kQ/5 kQ

1 kQ/1 kQ
5 kQ/5 kQ

+-10 %

05W

0,1 mA

5+ 106 Zyklen

+/-2,0%

— 60 °C¥/-40 °C bis +90 °C

Die Stellung der Armatur kann als kontinuierliches Signal durch ein Potentiometer erfasst werden. Das Potentiometer ist in der Steuereinheit des Stellantriebs

eingebaut.
Wir empfehlen:

Die Potentiometer als Spannungsteiler zu verwenden. Je nach Versorgungsspannung sind geeignete Vorwiderstande vorzusehen. Bitte maximale Nennleis-

tung beachten.

Bei der Tandemausflihrung kénnen die zwei Signale von den zwei Potentiometern ausgewertet werden, z.B. ein Signal fur die externe Steuerung und ein
Signal fir die interne AUMA Steuerung AC.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere Informationen zum

Produkt siehe www.auma.com.

Y004.388/001/de

Ausgabe 1.22

Blatt 3/3



Drehantriebe SA und Wegschaltung Handbetrieb WSH

Technische Daten Auslegung der Untersetzungsgetriebe
fiir mechanische Stellungsanzeige, Potentiometer, EWG, RWG und IWG

Diese Daten gelten fiir:

Drehantriebe: SA 25.1 —SA 48.1; SAR 25.1 — SAR 30.1
SA07.2-SA16.2; SAR 07.2 — SAR 16.2
SAV 07.2 — SAV 16.2; SARV 07.2 — SARV 16.2
SAEx 25.1 — SAEx 40.1; SAREx 25.1 — SAREx 30.1
SAEx 07.2 — SAEX 16.2; SAREx 07.2 — SAREx 16.2
SAVEx 07.2 — SAVExX 16.2; SARVEx 07.2 — SARVEx 16.2

Wegschaltung Handbetrieb: ~ WSH

WSHEX

duma’

Die Auslegung muss so erfolgen, dass bei eingebautem Potentiometer der maximale elektrische Drehwinkel so weit wie moglich genutzt wird. Dazu ist
mit den Multiplikatoren der nachstehenden Tabelle zu rechnen:

Bezeichnung

Prazisionsdrahtpotentiometer”
Prazisionsleitschichtpotentiometer”
Ex-Prazisionsdrahtpotentiometer?

Ex-Prazisionsleitschichtpotentiometer?
EWG"

RWG (4020)"

RGW Ex (5020 Ex)?
IWG (4020)"

Allgemeine Informationen

Bestellcode
12.1
Tandemausfihrung 12.2
12.3
Tandemausfihrung 12.4
12.1 NX
12.1 PX
2-Leiter 40.2
3-Leiter 40.3
4-Leiter 40.4
2-Leiter 21.2
3-Leiter 213
4-Leiter 21.4
21.2 Ex
2-Leiter 17.2
3-Leiter 17.3
4-Leiter 17.4

Elektrischer Drehwinkel

310° +20°/-10°

310° +20°/~10°

250° +20°/-10°

310° +20°/~10°

310° +20°/~10°

310° +20°/~10°

310° +20°/~10°

310° +20°/~10°

Zum Antrieb von Potentiometer, RWG oder IWG wird in der Steuereinheit im Verhaltnis 1:1,29 Ubersetzt.

Ermittlung des optimalen Untersetzungsverhaltnisses: |, = U/Hub x M

Das Untersetzungsgetriebe mit der errechneten Untersetzung, bzw. mit der nachst héheren Untersetzung muss eingesetzt werden

Untersetzungsgetriebe 10.1 — xx

2,0:1
2,41
2,8:1
3,4:1
4,0:1
4,8:1
5,6:1
6,7:1
8,0:1
9,5:1
11

1) —2) Siehe Hinweise Seite 2.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

13,5:1
16,0:1
19,0:1
22,5:1
27,0:1
32,0:1
38,0:1
45,0:1
54,0:1
64,0:1
76,0:1

Standarduntersetzungen (I,)

Y006.736/001/de

91:1
108:1
128:1
152:1
182:1
216:1
256:1
304:1
364:1
433:1
512:1

Ausgabe 1.19

608:1
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Drehantriebe SA und Wegschaltung Handbetrieb WSH duma’

Technische Daten Auslegung der Untersetzungsgetriebe
fiir mechanische Stellungsanzeige, Potentiometer, EWG, RWG und IWG

Einstellbares Untersetzungsgetriebe®
Anhand der Tabelle und der Position der Zahnrader kann das eingestellte Untersetzungsverhaltniss abgelesen werden

Untersetzung Position
A (U/Hub) B (U/Hub) C (U/Hub) D (U/Hub) E (U/Hub) fur Sek (U/Hub)

1 1,00 (0,5-0,7) 1,26 (0,7-0,8) 1,55 (0,8-1,0) 2,00 (1,0-1,3) 2,50 (1,3-1,6) 3,10 (1,6-2,0)
2 4,00 (2,0-2,6) 5,00 (2,6-3,2) 6,30 (3,2-4,1) 8,00 (4,1-5,2) 10,0 (5,2-6,5) 12,6 (6,5-8,1)
3 16,0 (8,1-10,3) 20,1 (10,3-13,0) 25,3 (13,0-16,3) 31,8 (16,3-20,5) 40,0 (20,5-25,8) 50,4 (25,8-32,5)
4 64,0 (32,5-41,3) 80,5 (41,3-51,9) 101 (51,9-65,2) 127 (65,2-81,9) 160 (81,9-103,2) 201 (103-130)
5 256 (130-165) 322 (165-208) 405 (208-261) 509 (261-328) 641 (328-411) 806 (414-520)

Berechnungen

Durchfahrener Winkel

U/Hub - 360°

s

mech. Stellungsanzeige [a] =

U/Hub - 360° - 1,29

S

Potentiometer, RWG, IWG, EWG [a,] =

Durchfahrener Ohmwert

R= Ry* G,
E aN

i; = Standarduntersetzung

i, =optimale Untersetzung (errechnet)

a, =max. zul. elektrischer Winkel (siehe oben)

a, = durchfahrener Winkel am Potentiometer

a, = durchfahrener Winkel an mech. Stellungsanzeige

R, = Nennwiderstand

R. = effektiv durchfahrener Widerstand
Blinker?
Abtriebsdrehzahl 50 Hz 4 5,6 8 11 16 22 32 45 63 90 125 180
1/min 60 Hz 4,8 6,7 9,6 13 19 26 38 54 75 108 150 216
Blinkgeber

4 4 2 2 2 1 1 1 1 1 1 1

Impulse pro Umdrehung
Hinweise zur Tabelle Seite 1 und 2
1) Nicht flr SAEx 25.1 — SAEx 40.1, SAREx 25.1 — SAREx 30.1, WSHEX
2) Nur bei SAEx 25.1 — SAEx 40.1, SAREx 25.1 — SAREx 30.1, WSHEXx
3) Nur fur Drehantriebe mit mechanischer Stellungsanzeige und Temperaturbereich —40 °C bis +80 °C.
4) Bei WSH, WSHEXx pro Handradumdrehung 4 Impulse

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Schwenkantriebe SQ duma’

Technische Daten fiir die Auslegung/Einstellung der Untersetzungsgetriebe

Diese Daten gelten fiir:

Schwenkantriebe: SQ05.2-5Q 14.2
SQR 05.2 -SQR 14.2
SQEx 05.2 — SQEx 14.2
SQREx 05.2 — SQREx 14.2

Untersetzungsgetriebe

Anhand der Tabelle und der Position der Zahnrader kann das eingestellte Untersetzungsverhéltniss abgelesen werden

Typ Vorunterset- Schwenkwinkel Elektromechanische Steuereinheit Elektronische Steuereinheit
zung
(vom Abtrieb
zum Eingang
Melde- und
Steuereinheit)
Getriebe mit festem Einstellbares Untersetzungsgetriebe MWG Versionen aus Metall und

Untersetzungsverhalt- aus Kunststoff Kunststoff
niss aus Messing A

Standarduntersetzung Position Untersetzung Stufe Untersetzung
30° £15° 4,8 2B 5,0 2 5,0
60° +15° 6,7 2D 8,0 3 10,5
SQ05.2 90° £15° 9,5 2E 10 3 10,5
/5Q 20,8 120° £15° 13,5 2F 12,6 3 10,5
07.2 150° £15° 16 3A 16 4 20
180° +15° 19 3B 20,1 4 20
210° £15° 22,5 3C 25,3 4 20
30° £15° 5,6 2C 6.3 2 5,0
60° £15° 9,5 2E 10 3 10,5
90° +15° 13,5 2F 12,6 3 10,5
SQ 10.2 26,6 120° £15° 16 3A 16 4 20
150° +15° 19 3B 20,1 4 20
180° +£15° 22,5 3C 25,3 4 20
210° £15° 27 3C 25,3 5 42
30° £15° 11 2F 12,6 3 10,5
60° +15° 19 3B 20,1 4 20
90° +15° 27 3C 25,3 4 20
SQ12.2 53,2 120° £15° 32 3D 31,8 5 42
150° £15° 38 3E 40 5 42
180° +15° 45 3F 50,4 5 42
210° £15° 54 4A 64 6 80
30° £15° 27 3C 25,3 4 20
60° +15° 45 3E 40 5 42
90° +15° 64 4A 64 6 80
SQ 14.2 122,5 120° +15° 76 4B 80,5 6 80
150° +15° 91 4C 101 6 80
180° +£15° 108 4D 127 7 168
210° £15° 152 4E 152 7 168

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Schwenkantriebe SQ duma

Technische Daten fiir die Auslegung/Einstellung der Untersetzungsgetriebe

Blinker
Typ Stellzeit fur 90° Blinkgeber
in Sekunden Impulse pro 90°
50 Hz 60 Hz
4 3 5
5,6 4,5 5
8 6 11
11 9 11
Qs 16 12 11
22 17 21
32 25 21
63 50 21
4 3 5
5,6 4,5 5
8 6 11
11 9 11
e 16 12 11
22 17 21
32 25 21
63 50 21
8 6 14
11 9 14
16 12 14
SQ 10.2 22 17 14
32 25 27
45 35 27
63 50 27
11 9 13
16 12 13
22 17 27
32 25 27
Q122 45 35 27
63 50 27
90 75 53
125 108 53
24 20 31
36 30 31
SQ 14.2 48 40 31
72 60 31
100 85 31

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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®
Korrosionsschutzarten duimd

Technische Beschreibung Ubersicht der Korrosionsschutzarten

Diese Ubersicht beriicksichtigt atmospharische Umgebungsbedingungen, aber nicht spezielle chemische Atmosphéren, die
beispielsweise Aluminiumfreiheit oder Buntmetallfreiheit fordern.

Korrosivitatskategorie nach ISO 12944-2 AUMA

Schutzdauerbereiche nach 1SO 12944-1 H (hoch) . .
Lackiervorschrift

ATl (Gesamtschichtdicke)

Pulverlack Nasslack
C1 (unbedeutend):
Geheizte Raume mit neutralen Atmospharen

: . N1.001
C2 (gering): (60 pm)
Ungeheizte Gebaude und Gebiete mit geringer Verunrei-
nigung
C3 (mafig):
Produktionsraume mit hoher Luftfeuchte und gewisser
Verunreinigung. Stadtische und industrielle Gebiete mit
maRi . N1.003
gen Verunreinigungen
(140 pm)
C4 (stark):
Chemische Anlagen und Gebiete mit mafiger Salzbelas- KS
tung
C5/C5-M (sehr stark, Meer): P
" . . N (140 pm)

Kusten- und Offshorebereiche mit nahezu standiger
Kondensation, hoher Salzbelastung und starker Verunrei- N1.008
nigung (220 pm)
C5-VH/C5-| (sehr stark, Meer/Industrie):
Kisten- und Offshorebereiche mit nahezu standiger 5$1.008
Kondensation, hoher Salzbelastung und starker 51 (300 pm)
Verunreinigung produktabhangig
Industrielle Bereiche mit nahezu standiger Kondensation
und aggressiver Atmosphare
CX (Extrem):
Offshore- und Industriebereichen mit extremer KX A A

Luftfeuchte, hoher Salzbelastung und aggressiver
Atmosphare

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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®
Korrosionsschutz duimd

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KS mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.001

Diese Beschreibung gilt fiir AUMA Produkte mit Pulverbeschichtung nach Lackiervorschrift P1.001.

Der Korrosionsschutz KS mit der Lackiervorschrift P1.001 ist geeignet flr den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu standi-
ger Kondensation und starker Verunreinigung. Der Korrosionsschutz umfasst die Verwendung von geeignetem Material fur auf3enliegende
Teile und den Farbaufbau.

1. Materialien

1.1 Die aufSenliegenden Befestigungsteile (z.B. Schrauben) bestehen aus nicht rostendem Stahl mit zusatzlichem metallischem Oberfla-
chenschutz.

1.2 Die Typenschilder sind aus Aluminium.

Oberflachenbehandlung

2.1 Die Stahlteile erhalten nach der Bearbeitung einen metallischen Oberflachenschutz (Ausnahme Kupplung SQ/GS und innenliegen-
der Kupplungsraum GS).

2.2 Die Aluminiumteile, wie Handrad sind elektrotauchlackiert (KTL).

3. Allgemein

3.1 Die GJL/GJS-Gehduseteile werden gestrahlt: Sa 2 /2 nach EN ISO 12944-4.

3.2 Die Aluminiumgehauseteile werden nicht gestrahlt.

4. Farbaufbau

4.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

4.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

4.1.2  Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 pm
4.1.3 Die Gehduseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 pm
5. Gesamtschichtdicke (trocken)

Die durchschnittliche Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehause ist 140 uym.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 pm und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.

Hinweise

6.1 Der Decklack ist mit allen Ublichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-
than-, Polyamid- und Acryllacken) Gberstreichbar.
Wir empfehlen, grundséatzlich vor jeder Uberlackierung die Vertraglichkeit der Lacke zu berprifen.
Die zu Uberstreichenden Flachen mussen leicht angeschliffen und griindlich gereinigt sein, d.h. frei von Fremdstoffen, Fett, 6ligem
Schmutz und Staub.

6.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giiltigkeit.
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Korrosionsschutz duma’

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KS mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.002

Diese Beschreibung gilt fiir AUMA Produkte mit Pulverbeschichtung nach Lackiervorschrift P1.002.

Der Korrosionsschutz KS mit der Lackiervorschrift P1.002 ist geeignet flr den Einsatz in Bereichen mit hoher Salzbelastung, nahezu standi-
ger Kondensation und starker Verunreinigung. Der Korrosionsschutz umfasst die Verwendung von geeignetem Material flir auf3enliegende
Teile und den Farbaufbau.

1. Materialien

1.1 Die aufSenliegenden Befestigungsteile (z.B. Schrauben) bestehen aus nicht rostendem Stahl mit zusatzlichem metallischem Oberfla-
chenschutz.

1.2 Die Typenschilder sind aus Aluminium.

Oberflachenbehandlung

2.1 Die Stahlteile erhalten nach der Bearbeitung einen metallischen Oberflachenschutz (Ausnahme Kupplung SQ/GS und innenliegen-
der Kupplungsraum GS).

2.2 Die Aluminiumteile, wie Handrad sind elektrotauchlackiert (KTL).

3. Allgemein

3.1 Die GJL/GJS-Gehauseteile werden gestrahlt: Sa 2 ¥2 nach EN ISO 12944-4.

32 Die Aluminiumgehauseteile werden nicht gestrahlt.

4. Farbaufbau

4.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

4.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

4.1.2 Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 pm
4.1.3 Die Gehduseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 pm

4.2 Decklackierung
Die Decklackierung erfolgt nach der Produktmontage und ist abhdangig vom gewtinschten Farbton.

4.2.1 Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung:

Produkt: EFDEDUR UR1946H
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau) oder DB-Farbton gemaf3 Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pm (trocken)

4.2.2 Die Gehduseteile erhalten die Decklackierung fiir Sonderfarbtone:
Produkt: EFDEDUR UR1040
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: Sonder-Farbton gemaf Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

5. Gesamtschichtdicke (trocken)

Die durchschnittliche Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehause mit Decklackierung ist 200 pym.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 um und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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duma’

Korrosionsschutz
Technische Beschreibung Korrosionsschutz KS mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.002

. Hinweise
6.1 Der Decklack ist mit allen Ublichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-

than-, Polyamid- und Acryllacken) uberstreichbar.

Eine nachtrégliche Uberarbeitung mit Chlorkautschuk-Lacken ist nur beschrankt méglich.

Wir empfehlen, grundsétzlich vor jeder Uberstreichung die Vertraglichkeit der Lacke zu (iberprifen. Die zu Gberstreichenden Fla-
chen mussen leicht angeschliffen und grindlich gereinigt sein, d.h. frei von Fremdstoffen, Fett, 6ligem Schmutz und Staub.

6.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Korrosionsschutz duma’

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KX mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.001

Diese Beschreibung gilt fiir AUMA Produkte mit Pulverbeschichtung nach Lackiervorschrift P1.001.

Der Korrosionsschutz KX mit der Lackiervorschrift P1.001 ist geeignet fUr den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standi-
ger Kondensation und starker Verunreinigung. Der Korrosionsschutz umfasst die Verwendung von geeignetem Material fiir auf3enliegende
Teile und den Farbaufbau.

1. Materialien

1.1 Die aufRenliegenden Befestigungsteile (z.B. Schrauben) bestehen aus nicht rostendem Stahl mit zusatzlichem metallischem Ober-
flachenschutz.

1.2 Die Typenschilder sind aus Aluminium.

Oberflachenbehandlung

2.1 Die Stahlteile erhalten nach der Bearbeitung einen metallischen Oberflachenschutz oder sind aus nichtrostendem Stahl (Ausnahme
innerliegender Kupplungsraum GS).

2.2 Die Aluminiumteile, wie Handrad sind elektrotauchlackiert (KTL).

3. Allgemein

3.1 Die GJL/GJS-Gehauseteile werden gestrahlt: Sa 2 ¥2 nach EN ISO 12944-4,

3.2 Die Aluminiumgehauseteile werden nicht gestrahlt.

4. Farbaufbau

4.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

4.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

4.1.2  Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 pm
4.1.3 Die Gehauseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 pm
5. Gesamtschichtdicke (trocken)

Die durchschnittliche Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehause ist 140 pm.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 ym und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.

Hinweise

6.1 Der Decklack ist mit allen Ublichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-
than-, Polyamid- und Acryllacken) tiberstreichbar. Wir empfehlen, grundsitzlich vor jeder Uberlackierung die Vertréaglichkeit der
Lacke zu UberprUfen. Die zu Uberstreichenden Flachen mussen leicht angeschliffen und griindlich gereinigt sein, d.h. frei von
Fremdstoffen, Fett, 6ligem Schmutz und Staub.

6.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Korrosionsschutz duma’

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KX mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.002

Diese Beschreibung gilt fiir AUMA Produkte mit Pulverbeschichtung nach Lackiervorschrift P1.002.

Der Korrosionsschutz KX mit der Lackiervorschrift P1.002 ist geeignet flir den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung, standi-
ger Kondensation und starker Verunreinigung. Der Korrosionsschutz umfasst die Verwendung von geeignetem Material fiir auf3enliegende
Teile und den Farbaufbau.

1. Materialien

1.1 Die aufenliegenden Befestigungsteile (z.B. Schrauben) bestehen aus nicht rostendem Stahl mit zusatzlichem metallischem Oberfla-
chenschutz.

1.2 Die Typenschilder sind aus Aluminium.

Oberflachenbehandlung

2.1 Die Stahlteile erhalten nach der Bearbeitung einen metallischen Oberflachenschutz oder sind aus nichtrostendem Stahl (Ausnahme
innerliegender Kupplungsraum GS).

2.2 Die Aluminiumteile, wie Handrad sind elektrotauchlackiert (KTL).

3. Allgemein

3.1 Die GJL/GJS-Gehauseteile werden gestrahlt: Sa 2 ¥2 nach EN ISO 12944-4.

32 Die Aluminiumgehauseteile werden nicht gestrahlt.

4. Farbaufbau

4.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

4.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

4.1.2  Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 pm
4.1.3 Die Gehauseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 pm

4.2 Decklackierung
Die Decklackierung erfolgt nach der Produktmontage und ist abhdngig vom gewtinschten Farbton.

4.2.1 Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung:

Produkt: EFDEDUR UR1946H
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau) oder DB-Farbton gemafs Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

4.2.2 Die Gehduseteile erhalten die Decklackierung fiir Sonderfarbtone:
Produkt: EFDEDUR UR1040
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: Sonder-Farbton gemaf Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

5. Gesamtschichtdicke (trocken)

Die durchschnittliche Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehause mit Decklackierung ist 200 pym.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 pm und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Korrosionsschutz duma

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KX mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.002

Hinweise

6.1 Der Decklack ist mit allen tblichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-
than-, Polyamid- und Acryllacken) Gberstreichbar. Wir empfehlen, grundsatzlich vor jeder Uberlackierung die Vertraglichkeit der
Lacke zu Uberprifen. Die zu Uberstreichenden Flachen missen leicht angeschliffen und griindlich gereinigt sein, d.h. frei von
Fremdstoffen, Fett, ligem Schmutz und Staub.

6.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Korrosionsschutz duma’

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KX-G mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.004

Diese Beschreibung gilt fiir AUMA Produkte mit Pulverbeschichtung nach Lackiervorschrift P1.004.

Der Korrosionsschutz KX-G mit der Lackiervorschrift P1.004 ist geeignet fur den Einsatz in Bereichen mit extrem hoher Salzbelastung,
standiger Kondensation und starker Verunreinigung. Der Korrosionsschutz umfasst die Verwendung von geeignetem Material flr auf3enlie-
gende Teile und den Farbaufbau.

1. Materialien

1.1 Die aufSenliegenden Befestigungsteile (z.B. Schrauben) bestehen aus nicht rostendem Stahl mit zusatzlichem metallischem Oberfla-
chenschutz.

1.2 Die Typenschilder sind aus nicht rostendem Stahl.

Oberflachenbehandlung
2.1 Die Stahlteile erhalten nach der Bearbeitung einen metallischen Oberflachenschutz oder sind aus nichtrostendem Stahl.

Allgemein
3.1 Die GJL/GJS-Gehauseteile werden gestrahlt: Sa 2 %2 nach EN ISO 12944-4,

4. Farbaufbau

4.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

4.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

4.1.2  Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 ym
4.1.3  Die Gehauseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 pm
4.2 Nach der Produktmontage erhalten die Gehduseteile die Zwischenlackierung:
Produkt: FREOPOX ER1912M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentenlackierung auf Epoxidharz
Farbton: weifs
Schichtdicke: 80 pm (trocken)

4.3 Decklackierung
Die Decklackierung erfolgt nach der Produktmontage und ist abhdngig vom gewtinschten Farbton.

4.3.1 Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung:

Produkt: EFDEDUR UR1946H
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037 staubgrau) oder DB-Farbton gemafs Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pm (trocken)

4.3.2 Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung flr Sonderfarbtone:
Produkt: EFDEDUR UR1040
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: Sonder-Farbton gemafs Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pm (trocken)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Korrosionsschutz duma

Technische Beschreibung Korrosionsschutz KX-G mit Pulverbeschichtung
nach Lackiervorschrift P1.004

5. Gesamtschichtdicke (trocken)
Die durchschnittliche Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehduse mit Decklackierung ist 280 pm.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 pm und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.
Hinweise

6.1 Der Decklack ist mit allen Gblichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-
than-, Polyamid- und Acryllacken) tiberstreichbar. Wir empfehlen, grundsatzlich vor jeder Uberlackierung die Vertraglichkeit der
Lacke zu UberprUfen. Die zu Uberstreichenden Flachen mussen leicht angeschliffen und griindlich gereinigt sein, d.h. frei von
Fremdstoffen, Fett, ligem Schmutz und Staub.

6.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Lackiervorschrift P1.003 duma’

Technische Beschreibung Pulverbeschichtung, Grundierung, Deckschicht und mehrfache
Uberlackierung

1. Allgemein

1.1 Die GJL/GJS-Gehduseteile werden gestrahlt: Sa 2 %2 nach EN ISO 12944-4,
1.2 Die Aluminiumgehauseteile werden nicht gestrahlt.

2. Farbaufbau

2.1 Pulverbeschichtung
Die Pulverbeschichtung erfolgt in einem automatisierten Prozess.

2.1.1  In der Vorbehandlung werden die Gehauseteile chemisch gereinigt und mit einer Konversionsschicht aus Oxsilan® beschichtet.

2.1.2  Die Gehauseteile erhalten die Grundierung:

Produkt: FREOPOX PE 1204A
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Epoxidharzbasis
Farbton: RAL 7035
Schichtdicke: 70 pm

2.1.3 Die Gehauseteile erhalten die Deckschicht:
Produkt: FREIOTHERM PU 4003M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: thermisch hartender Pulverlack auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau)
Schichtdicke: 70 ym

2.2 Nach der Produktmontage erhalten die Gehduseteile die 1. Zwischenlackierung:
Produkt: FREOPOX ER1912M
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentenlackierung auf Epoxidharzbasis
Farbton: weild
Schichtdicke: 80 pm (trocken)

2.3 Die Gehauseteile erhalten die 2. Zwischenlackierung:
Produkt: FREOPOX ER1912M (Daten siehe 1. Zwischenlackierung)
Farbton: weild
Schichtdicke: 80 pm (trocken)

24 Decklackierung
Die Decklackierung erfolgt nach der Produktmontage und ist abhdngig vom gewtinschten Farbton.

2.4.1 Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung:

Produkt: EFDEDUR UR1946H
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: A0001, AUMA silbergrau (ahnlich RAL 7037 staubgrau) oder DB-Farbton gemaf Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

2.4.2 Die Gehduseteile erhalten die Decklackierung flr Sonderfarbténe:
Produkt: EFDEDUR UR1040
Hersteller: Emil Frei GmbH & Co. KG
Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: Sonder-Farbton gemaf Werkauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

3. Gesamtschichtdicke (trocken)

Die Gesamtschichtdicke (trocken) der pulverbeschichteten Gehause mit Uberlackierung ist 360 pm.
Geometriebedingt variiert die Pulverschichtdicke zwischen 60 um und 220 pm. Diese Schwankung der Schichtdicke hat keinen
Einfluss auf den Korrosionsschutz.

4. Hinweise

4.1 Der Decklack ist mit allen Ublichen 1-oder 2-Komponenten Beschichtungsstoffen (d.h. Kunstharz-, Epoxidharz-, PVC-, Polyure-
than-, Polyamid- und Acryllacken) tiberstreichbar. Eine nachtragliche Uberarbeitung mit Chlorkautschuklacken ist nur beschrankt
maoglich.
Wir empfehlen, grundséatzlich vor jeder Uberstreichung die Vertraglichkeit der Lacke zu tiberpriifen.
Die zu Uberstreichenden Flachen mussen leicht angeschliffen und griindlich gereinigt sein, d.h. frei von Fremdstoffen, Fett, 6ligem
Schmutz und Staub.

4.2 Die Anbauflache zur Armatur ist pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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K-Mass™ duma’

Technische Beschreibung Elektrische Stellantriebe, Stellantriebs-Steuerungen und Getriebe in
feuerfester Ausfiihrung K-Mass™ (geschiitzte Bezeichnung der Firma Thermal Designs Inc.)

1. Allgemein

1.1 Die Feuerfestigkeit wird durch die patentierte K-Mass™ Beschichtung der Firma Thermal Designs Inc. erreicht. Im Brandfall
schaumt die Beschichtung auf und absorbiert die von auf3en zugefiihrte thermische Energie des Feuers.

2. Eigenschaften
e Chemisch trage
e Fester passiver Feuerschutz
e Ummantelung der Einzelteile besteht aus Gusssegmenten
e Nach strengen Normen getestet
e Schutz von Elektronikelementen iber 30 Minuten bei 1 100 °C/2 000 °F

3. Vorteile
e Facht das Feuer nicht weiter an
e Gerat bleibt voll funktionsfahig
e Samtliche Komponenten sind frei zuganglich, ohne dass die Feuerschutzbeschichtung entfernt werden muss
e Keine Beeintrachtigung der vor Ort Bedienung
e  Minimaler Platzbedarf
e Keine zusatzlichen Installationskosten
e Gute Warmeableitung
e Umgebungstemperatur —50 °C bis +85,6 °C
e Dauerhafter Korrosionsschutz
e Immer einsatzbereit
e Erfullt die Anforderungen von ANSI/API607 und UL 1709

4, Im Brandfall

4.1 Die Antriebe, Steuerungen und Getriebe bleiben bei einer Temperatur bis 1 100 °C/2 000 °F Uber eine Dauer von mindestens 30
Minuten voll funktionsfahig. Innerhalb dieses Zeitraums kann die zugehdrige feuerfeste Armatur betatigt werden.

Qualifikationen

5.1 K-Mass™ ist Kohlenwasserstoff Jet- und Pool-Feuer getestet von:
e Bureau Veritas
e Faverdale Technology Centre

Sintef of Norway

e Southwest Research Institute

6. Decklackierung

Die Decklackierung ist abhéngig vom gewdinschten Farbton.

6.1 Die Gehauseteile erhalten die Zwischenlackierung:

Produkt: SikaCor EG 1

Hersteller: Sika Deutschland GmbH

Aufbau: 2-Komponentenlackierung auf Epoxidharz-Eisenglimmerbasis
Farbton: griin (DB 601)

Schichtdicke: 80 pm (trocken)

6.2  Die Gehauseteile erhalten die Decklackierung:

Produkt: SikaCor EG 4

Hersteller: Sika Deutschland GmbH

Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethan-Eisenglimmerbasis

Farbton: A0001, AUMA silbergrau (dhnlich RAL 7037 staubgrau) oder DB-Farbton gemaf Werksauftrag
Schichtdicke: 60 pum (trocken)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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K-Mass™ duma’

Technische Beschreibung Elektrische Stellantriebe, Stellantriebs-Steuerungen und Getriebe in
feuerfester Ausfithrung K-Mass™ (geschiitzte Bezeichnung der Firma Thermal Designs Inc.)

6.3  Die Gehduseteile erhalten die Decklackierung fir Sonderfarbtone:

Produkt: SikaCor EG 5

Hersteller: Sika Deutschland GmbH

Aufbau: 2-Komponentendecklackierung auf Polyurethanbasis
Farbton: Sonder-Farbton gemaf$ Werksauftrag

Schichtdicke: 60 pm (trocken)

6.4 Die Anbauflache zur Armatur ist metallisch blank, mit metallischem Oberflachenschutz versehen oder pulverbeschichtet.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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AUMA Produkte

duma’

Technische Daten Fett- und Ol-Fiillmengen

Diese Daten gelten fiir":

Drehantriebe

Schwenkantriebe

Ventilantriebe

Schneckengetriebe

Vorgelege

Koaxiales Planetenvorgelege

Stirnradgetriebe
Kegelradgetriebe
Lineareinheiten
Drehgetriebe

Drehantriebe
SA
Menge dm?
Gewicht  kg?
SA

Menge dm?
Gewicht  kg?

Schwenkantriebe

sQ

Menge dm?
Gewicht  kg?
SG

Menge dm?
Gewicht  kg?
SG

Menge dm?
Gewicht  kg?
SG

Menge dm?
Gewicht  kg?
SG

Menge dm?
Gewicht  kg?
SGM/SGC
Menge dm?
Gewicht kg

SA 07.1 —SA 48.1; SAR 07.1 — SAR 30.1; SA 07.2 - SA 16.2; SAR 07.2 - SAR 16.2

SA 07.2-UW - SA 16.2-UW; SAR 07.2-UW - SAR 16.2-UW

SAV 07.2 — SAV 16.2; SARV 07.2 — SARV 16.2

SAEXC 07.1 — SAEXC 16.1; SARExC 07.1 — SAREXC 16.1; SAEx 25.1 — SAEx 40.1; SAREx 25.1 — SAREx 30.1
SAEx 07.2 — SAEX 16.2; SAREx 07.2 — SAREx 16.2

SAVEx 07.2 — SARVEX 16.2; SARVEx 07.2 — SARVExX 16.2

SAN 07.1 = SAN 25.1; SARN 07.1 —25.1; SAN 07.2 — SAN 16.2; SARN 07.2 — SARN 16.2

SAI'07.2 — SAI 16.2; SARI 07.2 — SARI 16.2

SQ05.2-5Q 14.2; SQR 05.2 — SQR 14.2; SQEx 05.2 — SQEx 14.2; SQREx 05.2 — SQREx 14.2
SG05-5G 12; SG05.1=SG 12.1; SGR 05.1 = SGR 12.1; SGExC 05.1 — SGExC 12.1

SG 04.2-5G 10.2; SG 03.3 -5SG 05.3

SGM 04.1 = SGM 10.1; SGMR 04.1 — SGMR 10.1; SGC 04.1 = SGC 10.1; SGCR 04.1 — SGCR 10.1

SV 05.1 =SV 07.1; SVM 05.1 = SVM 07.5; SVMR 05.1 = SVMR 07.5; SVC 05.1 = SVC 07.5; SVCR 05.1 - SVCR 07.5
GS 50.3 -GS 250.3; GS 315 -GS 500; GS 630.3

GZ 16— GZ 40; GZ 630.3

GP 10.1 =GP 30.1

GST 10.1 = GST 40.1

GK 10.2 - GK 40.2

LE 12.1 - LE 200.1

GHT 320.3 = GHT 1200.3

07.1/07.5 10.0/10.1  14.1/14.5 16.1 25.1 30.1 35.1 40.1 48.1
0,62 -0,03 0,93 -0,04 2,3-01 4,5 +0,1 11,0 £0,2 16,0 +0,2 29,0 +0,4 36,0 +0,4 56,0 +0,5
0,56 -0,03 0,84 -0,04 2,1-01 4,1 +0,1 9,9 +0,2 14,4 +0,2 26,1 +0,4 32,4 +0,4 50,4 +0,5
07.2/07.6 10.2 14.2/14.6 16.2
FO7 F10/GO
0,58 0,02 0,525 +0,02 0,9 0,02 1,76 +0,05 3,1 +0,05
0,52 0,02 0,47 £0,02 0,81 +0,02 1,58 0,05 2,8 +0,05
05.2 07.2 10.2 12.2 14.2
0,7 +0,02 0,7 +0,02 1,3 £0,02 1,7 +0,02 1,8 0,05
0,63 +0,02 0,63 +0,02 1,17 +0,02 1,53 0,02 1,62 +0,05
05 07 10 12
0,3 0,3 0,52 0,8
0,27 0,27 0,47 0,72
05.1 07.1 10.1 12.1
0,3 03 0,52 0,8
0,27 0,27 0,47 0,72
04.2 05.2 07.2 10.2
0,09 0,14 0,30 0,52
0,07 0,12 0,25 0,43
03.3 04.3 05.3
0,14 0,14 0,23
0,12 0,12 0,19
04.1 05.1 07.1 10.1
0,11 0,11 0,24 0,40
0,09 0,09 0,20 0,33

1) — 3) Siehe Hinweise Seite 3.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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AUMA Produkte duma

Technische Daten Fett- und Ol-Fiillmengen

Ventilantriebe

sV 05.1 07.1
Menge dm? 0,14 0,30
Gewicht  kg? 0,12 0,25
SVM/SVC 05.1 07.1/07.5
Menge dm? 0,11 0,24
Gewicht  kg? 0,09 0,20
Schneckengetriebe
GS 50.3 63.3 80.3 100.3 100.3 100.3 100.3 125.3 125.3 125.3
(52:1) (126:1) (160:1) (208:1) (52:1) (126:1) (160:1)
Menge dm? 0,1 0,3 0,4 1 1,35 1,35 1,35 1.3 1,65 1,65
Gewicht kg? 0,09 0,27 0,36 0,9 1,22 1,22 1,22 1,17 1,49 1,49
GS 125.3 160.3 160.3 160.3 160.3 200.3 200.3 200.3 200.3 200.3
(208:1) (54:1) (218:1) (442:1) (880:1) (53:1) (67:1) (214:1) (434:1) (864:1)
Menge dm? 1,65 3,3 4,3 4,3 4,3 6,6 6,6 8,1 8,1 8,6
Gewicht kg? 1,49 3 3,9 3,9 3,9 6 6 7.4 7.4 7.8
GS 200.3 250.3 250.3 250.3 250.3 250.3 630.3
(1 752:1) (52:1) (210:1) 411:1) (848:1) (1718:1)
Menge dm? 8,6 12,2 14,4 14,4 14,7 14,7 216,7
Gewicht kg? 7.8 1 13 13 13,3 13,3 195,0
GS 315 400 500 630.3
Menge  dm? 27,5 55,0 110,0 216,7
Gewicht  kg? 25,0 50,0 100,0 195,0
Vorgelege
GZ 30 35 40 40/16
Menge dm? 17,6 18,7 57,2 61,9
Gewicht kg? 16,0 17,0 52,0 56,3
GZ 630.3 630.3 630.3
(4:1/8:1) (16:1/32:1) (64:1/133:1)
Menge dm? 11,1 16,7 21,1
Gewicht  kg? 10,0 15,0 19,0
Koaxiales Planetengetriebe
GP 10.1/14.1 10.1/14.1 10.1/14.1 16.1 25.1 25.1 30.1 30.1
(2, 4:1) (3:1) (4:1) (4:1/8:1) (16:1) (4:1/8:1) (16:1)
Menge dm?3 0,35 0,35 0,35 1,0 1,5 2,0 2,2 2,5
Gewicht kg? 0,32 0,32 0,32 0,9 1,4 1.8 2,0 2,25
Stirnradgetriebe
GST 10.1 14.1/14.5 16.1 25.1 30.1 35.1 40.1
Menge dm? 0,7 1.5 3,0 8,0 12,0 20,0 27,0
Gewicht kg? 0,62 1,3 2,7 7.1 10,7 17,8 24,0
Kegelradgetriebe
GK 10.2 14.2/14.6 16.2 25.2 30.2 35.2 40.2
Menge dm? 0,25 0,6 1,0 4,0 14,0 20,0 22,0
Gewicht kg? 0,22 0,53 0,9 3,6 12,5 17,8 19,6
Drehgetriebe
GHT 320.3 500.3 800.3 1200.3
Menge dm? 30,0 71,5 93,5 146,5
Gewicht kg? 27 64,4 84,2 131,9

2) —3) Siehe Hinweise Seite 3.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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AUMA Produkte

Technische Daten Fett- und Ol-Fiillmengen

Lineareinheiten

LE 12.1-50 12.1-100 12.1-125 12.1-200 12.1-250 12.1-400 12.1-500
25.1-50 25.1-100 25.1-125 25.1-200 25.1-250 25.1-400 25.1-500
Menge dm? 0,10 0,13 0,16 0,28 0,36 0,54
Gewicht kg? 0,09 0,12 0,15 0,26 0,33 0,50
LE 50.1-400 70.1-80 70.1-160 70.1-320
100.1-80 100.1-160 100.1-320 100.1-400
Menge dm3 1,09 0,52 0,88 1,48 1,79 1,71
Gewicht kgz) 1,01 0,48 0,81 1,37 1,65 1,58
Hinweise zur Tabelle Seite 1 und 2
1) Fiir Produkte mit F21 ist diese Ubersicht nicht zutreffend.
2) Bei p = ca. 0,9 kg/dm?
3) Bei p = ca. 0,83 kg/dm?

duma’

50.1-63 50.1-125 50.1-250
0,26 0,41 0,65
0,28 0,38 0,70

70.1-400 200.1-100 200.1-200 200.1-400 200.1-500

4,92 6,11
4,53 5,63

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Antriebe duma’

Technische Daten Umgebungstemperaturen/Schmierstoff im Getrieberaum

Temperaturbereich
Typ Normal (Standard) Tieftemperatur Extremtieftemperatur Hochtemperatur
Listenbezeichnung N L EL-60 H
Antrieb Version °C Fett/Ol °C Fett °C Fett °C Fett
SA07.2-16.2 Standard -40/+80 F15 = = —60/+60 F2 0/+120 F3
SA 07.2-UW - 16.2-UW Standard -30/4+70 F15 - - - - - -
SAV 07.2 -16.2 Standard —40/+70 F15 = = —60/+60 F2 = =
SA 25.1 -48.1 Standard -40/+80 F15 = = -60/+60 F2 0/+120 ES
SA 25.1-UW - 30.1-UW Standard -30/+70 F15 = = = = = -
SA07.2-16.2 mit OI" -25/+80 09 - - = - - -
SAR 07.2-16.2 Standard -40/+70 F15 - - —60/+60 F2 0/+100 F3
SAR 07.2-UW - 16.2-UW Standard —-30/+70 F15 - - - - - -
SARV 07.2 - 16.2 Standard -40/+70 F15 = = —60/+60 F2 = =
SAR 25.1 - 30.1 Standard —40/+70 F15 = = —60/+60 F2 0/+100 F3
SAR 25.1-UW - 30.1-UW Standard -30/4+70 F15 - - - - - -
SAR 07.2 -16.2 mit OI" —-25/+70 09 = = - - - -
SAEx 07.2 Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEX 07.6 4-32 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
45 -180 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEx 10.2 4-111/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
16 - 180 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEx 14.2 4-11 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
16 - 180 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEx 14.6 Ex —-30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEX 16.2 Ex —30/+40 (+60/+80) F11 -40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 - -
SAVEx 07.2 — 16.2 Ex —30/+40 (+60) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEx 25.1 —48.1 Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAEx 07.2 - 16.2 mit OI" -25/+70 09 - - - - - -
SAREX 07.2 4-45 1/min Ex —-30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
63 -90 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
4-45 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAREX07.6 63 -90 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —-40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
4-32 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —-40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAREX10.2 45 -90 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —-40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
e i 4—11 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 - -
16 —90 1/min Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 - -
SAREX 14.6 Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —-40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAREx 16.2 Ex —30/+40 (+60/+80) F11 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SARVEx 07.2 - 16.2 Ex —30/+40 (+60) F11 —-40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAREX 25.1 —30.1 Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SAREx 07.2 - 16.2 mit OI" —-25/+70 09 = = - - - -
SAN 07.1 -35.1 Nuklear —25/+80 F11 - - - - - -
SARN 07.1 = 35.1 Nuklear -25/+80 F11 = = = = = =
SAl 6 — 100 Nuklear -20/+80 F11 - - - - - -
SAI07.2-16.2 Nuklear -30/+80 F11 = = = = = =
SARI 07.2 - 16.2 Nuklear —-30/+60 F11 - - - - - -
SAN 07.2 - 16.2 Nuklear -30/+80 F11 = = = — — —
SARN 07.2 - 16.2 Nuklear -30/+60 F11 = = = = = =
SQ05.2-14.2 Standard -40/+80 F15 = = -60/+60 F2 0/+120 F3
SQR05.2-14.2 Standard -40/+70 F15 = = —-60/+60 F2 0/+100 F3
SQEx 05.2 — 14.2 Ex —30/+60 (+80) F15 —40/+60 F2 —60/+60 F2 = =
SQREx 05.2 — 14.2 Ex —30/+40 (+60/+80) F15 —40/+40 (+60) F2 —60/+40 (+60) F2 = =
SGC04.1-12.1 Marine -25/+70 02 = = = = - -
SGCR 04.1 - 12.1 Marine -25/+70 02 = = = = = =

1) Siehe Hinweise Seite 2.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Antriebe

duma’

Technische Daten Umgebungstemperaturen/Schmierstoff im Getrieberaum

Typ

Listenbezeichnung

Antrieb Version
SGM 04.1 - 12.1 Marine
SGMR 04.1 - 12.1 Marine
SVC 05.1 - 07.5 Marine
SVCR 04.1 =121 Marine
SVM 05.1 - 07.5 Marine
SVMR 04.1 - 12.1 Marine

Hinweise zur Tabelle
1) mit Ol

Schmierstoffe:

F2 = Fuchs Discor R EP 000
F3 =Zepf AR 12K

F11  =Fuchs Renolit LST

F15 = Shell Alvania 1029
02 = Fuchs Unisyn SC 32
09 = Oest SAE 75W-90

Temperaturbereich
Normal (Standard) Tieftemperatur Extremtieftemperatur ~ Hochtemperatur
N L EL-60 H

°C Fett/Ol °C Fett °C Fett °C Fett
-25/+70 02 - - - - - -
-25/+70 02 - - - - - -
-25/+70 02 - - - - - -
~25/+70 02 - - - - - -
-25/+70 02 - - - - - -
~25/+70 02 - - - - - -

Einbaulage: Hohlwelle senkrecht und Lagerflansch unten vorgeschrieben

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SIMA® duma’

Profibus DP zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Allgemeine Informationen

SIMA? Master Station zur Steuerung und Uberwachung von AUMA Stellantrieben und zur Vereinfachung der Integration in (ibergeordnete Auto-
matisierungssysteme (Host).

Ausstattung und Funktionen

Gehause Standard: Gehause zur Installation in 19” Systeme
Abmessungen: 4 HE/84 TE
Integrierter 7" Multi-Touchscreen als Bedienschnittstelle

Optionen: Gehause zur Montage auf Schaltschrankmontageplatte
Abmessungen (B x Hx T): 483 x 177 x 340 mm

Tischgehause mit Frontgriffen und StellfiRen

Spannungsversorgung Standard: Wechselstrom: 110 — 240 V AC +/-10 %, 50/60 Hz +/-10 %

Netzfrequenz Option: Gleichstrom: 24V DC, ca. 1 A

Anschlusstechnik Standard: Anschluss Uber IEC Geratestecker (Typ C14) an der Riickseite des Gehauses
Option: Platzierung des IEC-Geratesteckers (Typ C14) an der Seite

Erforderlich bei Montage auf Schaltschrankmontageplatte

Leistungsaufnahme ca.20 W pro SIMA? Subsystem
Bei redundanter Ausfiihrung (Hot-Standby Systemredundanz) ca. 2 x 20 W

Unterstltzte Feldgerate Folgende AUMA Stellantriebe kénnen an die SIMA? angeschlossen werden:

- Drehantriebe (SA .2, SAR .2, SAV .2, SARV .2) bzw. Schwenkantriebe (SQ .2, SQR .2) in Verbindung
mit der Stellantriebs-Steuerung AC 01.2 bzw. ACV 01.2

- Drehantriebe (SAEx .2, SAREXx .2, SAVEx .2, SARVEX .2) bzw. Schwenkantriebe (SQEx .2, SQREx
.2) in Verbindung mit der Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 bzw. ACVExC 01.2

- Drehantriebe der Baureihe TIGRON

- Drehantriebe der Baureihe iMatic (DiM(Ex), DiIMR(Ex)) sowie Schwenkantriebe der Baureihe DPiM(Ex)
- Drehantriebe der Baureihe SEVEN

- Ventilantriebe der Baureihe SVC und SVM

- Schwenkantriebe der Baureihe SGC und SGM

- Stellantriebe der Baureihe PROFOX

Weitere Feldgerate mit Profibus DP Schnittstelle auf Anfrage

Kommunikation zu den Feldgeraten Die Kommunikation zu den Stellantrieben erfolgt Giber RS-485 mit Profibus DP
- Verwendung von verdrillter, geschirmter RS-485 Kupferleitung nach IEC 61158
- RS-485 Anschliisse sind von der Frontseite zuganglich (verdeckt durch die aufklappbaren Fronttiiren)
Profibus DP:

- Anschluss der RS-485 Kommunikationsleitungen Uber SUB-D9 Profibusstecker, mit zuschaltbarem
Feldbusabschluss

- Profibus DP Kommunikationsparameter:
- Unterstltzte Baudrate: 9,6 — 1 500 kbit/s

Optionen: Die SIMA? unterstiitzt bis zu zwei verschiedene, galvanisch und logisch getrennte Profibus
DP Feldnetzwerke zu den Stellantrieben mit jeweils den folgenden Eigenschaften:
- Zwei einkanalige Linientopologien bzw. eine redundante Linientopologie
- Leitungslange: ohne Repeater max. 1,2 km, mit Repeater ca. 10 km
- Anzahl der Stellantriebe: ohne Repeater max. 32, mit Repeater max. 126

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA® duma’

Profibus DP zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Ausstattung und Funktionen

Kommunikation zwischen SIMA? und Standard: Ohne Integration in ein (ibergeordnetes Automatisierungssystem (Stand-alone Betrieb):
Host Die SIMAZ wird im Stand-alone Betrieb eingesetzt, hierbei werden die Fahrbefehle fir die
AUMA Stellantriebe manuell vom Bedienpersonal tber die Bedienschnittstelle eingegeben.

Optionen: Modbus RTU in einkanaliger bzw. redundanter Ausfiihrung
- Die Kommunikation zur Leittechnik erfolgt iber RS-485 mit Modbus RTU
- Aktivierbarer Feldbusabschluss an den RS-485 Kommunikationsschnittstellen
- Verwendung von verdrillter, geschirmter RS-485 Kupferleitung nach IEC 61158

- Anschluss der RS-485 Kommunkationsleitungen Gber Federzugklemmen; von der
Frontseite zugéanglich (verdeckt durch aufklappbare Fronttiiren)

Anschlussquerschnitt der Federzugklemmen:
- Eindrahtig: 0,08 — 2,5 mm?
- Feindrahtig: 0,25 — 2,5 mm?, mit Aderendhulsen bis 1,5 mm?

Die Konfiguration der Modbus RTU Kommunikationsparameter (Baudrate, Ubertragungsformat,
Slaveadresse) erfolgt Gber das HMI
Unterstiitzte Baudraten: 0,3 — 115,2 kbit/s

Unterstiitzte Ubertragungsformate: 8 Datenbits, 1 oder 2 Stop Bits; Parity: Even, Odd oder
None.

Unterstiitzte Modbus Funktionscodes:
- 01 Read Coil Status
- 02 Read Input Status
- 03 Read Holding Registers
- 04 Read Input Registers
- 05 Force Single Coils
- 06 Preset Single Registers
- 15 (0xOF) Force Multiple Coils
- 16 (0x10) Preset Multiple Registers
- 08 Diagnostics
- 00 00 Loopback
- 00 10 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (OBHex) Return Bus Message Count
- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count
- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count
- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count
- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count
- 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count
- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Modbus TCP/IP in einkanaliger oder redundanter Ausfiihrung

- Die Kommunikation zur Leittechnik erfolgt iber Ethernet, 10 Base-T, bzw. 100 Base-T
(IEEE 802.3) mit Modbus TCP/IP

- bis zu vier gleichzeitige Modbus TCP/IP Verbindungen

- 10/100 Mbit/s

Die Konfiguration der Modbus TCP/IP Kommunikationsparameter (IP Adresse und Subnetz-
maske, Port sowie Unit ID) erfolgt Uber das HMI

Kommunikation im Modbus Datenformat tiber TCP/IP Protokoll

Bei redundanter Ausfiihrung: Anschluss an identischen oder auch an unterschiedlichen
Subnetzen mdéglich (optionale Ausstattung).

Unterstitzte Modbus Funktionscodes:

- 01 Read Coil Status

- 02 Read Input Status

- 03 Read Holding Registers

- 04 Read Input Registers

- 05 Force Single Coils

- 06 Preset Single Registers

- 15 (0xOF) Force Multiple Coils

- 16 (0x10) Preset Multiple Registers

Systemschnittstelle Die Anzahl der verfugbaren RS-485 und Ethernet Schnittstellen ist abhangig von der Anzahl der Feldbus-
netzwerke, der Kommunikationsart zum Host und der gewahlten Redundanz. Mindestens ein Ethernet Port
(RJ45) steht fiir Diagnosezwecke bzw. zur Integration des optional verfiigbaren OPC UA Servers in ein
Automatisierungsnetzwerk zur Verfiigung, zwei weitere USB Anschliisse dienen zur Ubermittlung von
Konfigurations- und Diagnoseinformationen.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA® duma’

Profibus DP zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Ausstattung und Funktionen

Bedienen und Beobachten Anzeige- und Bedienfunktionen des HMI:
- Ansteuerung und Statusanzeige der angeschlossenen AUMA Stellantriebe
- Statusanzeige der Kommunikation zu den Stellantrieben und zur Leittechnik
- Bedienung, Konfiguration und Diagnose der SIMA? und deren Schnittstellen

Standard: Bediensprache Deutsch und Englisch (umschaltbar im laufenden Betrieb)
Die SIMA? bietet unterschiedliche Zugriffsmoglichkeiten auf das HMI.

Standard: Bedienung Uber den integrierten 7" Multi-Touchscreen
Eigenschaften:
- Auflésung: WVGA, 800 x 480 Pixel
- Farben: 16,7 Mio.
- Helligkeit: typisch 500 cd/im?
- Kontrast: typisch 600:1
- Betrachtungswinkel: typisch 60 — 70°

Option: Zugriff auf das webbasierte HMI mit Hilfe von Remote-Geraten via Ethernet (Netzwerkan-
schluss: RJ45 Port), dies ermdglicht den Anschluss von folgenden Komponenten:

- externen Workstations, PCs, Laptops via LAN Verbindung
- externen Tablets, Smartphones, etc. via WLAN Verbindung

Das responsive Webdesign des HMI ist fiir den Einsatz in Verbindung mit Google Chrome
und Mozilla Firefox optimiert.

Kihlung Passive Kiihlung ohne Lifter (Wartungsfrei)

Funktionen der SIMA? Software

Webbasierte Bedienschnittstelle zur Automatische Darstellung der wichtigsten Statusinformationen der SIMA2, sowie der angeschlossenen
Bedzienung und Beobachtung der SI- Stellantriebe unmittelbar nach dem Einschalten (nach erstmaliger Inbetriebnahme und Festlegung der
MA Systemkonfiguration).

Passwortgeschutzter Zugang zu den Einstellungen und zur Eingabe von manuellen Fahrbefehlen fur die
Stellantriebe.

Ansteuerung der angeschlossenen Stellantriebe.
Visualisierung der Riickmeldungen der angeschlossenen Stellantriebe.

Identifikation der Stellantriebe tiber Optionale Festlegung einer individuellen Bezeichnung fir jeden Stellantrieb.
die Bedienstelle

Anpassung der Kommunikationsei- Einstellung der Kommunikation zwischen der SIMAZ? und den Stellantrieben (z. B. Redundanz, Baudrate,
genschaften tber das HMI Paritat, Anzahl der Stellantriebe, hochste Feldgerateadresse).

Einstellung der Kommunikation zwischen der SIMAZ und der Leittechnik (Baudrate, Paritat, Anzahl der Stop
Bits, Adresse, Uberwachungszeit, IP Adresse, Submaske, Port, Unit ID).

Uberwachung der Kommunikation ~ Uberwachung und Visualisierung des Kommunikationsstatus zur Leittechnik

Bei redundanter Kommunikation zur Leittechnik:
Zwei Kommunikationskanale mit gleicher Zugriffsberechtigung.

Redundanzfunktionen Unterstiitzung, Uberwachung und Verwaltung der redundanten Kommunikation zur Leittechnik (Option) und
der redundanten Kommunikation zu den Stellantrieben (Option). Bei einem Fehler wird die Funktion unmit-
telbar und ruckwirkungsfrei vom redundanten Kommunikationskanal bzw. vom redundanten System lber-
nommen.

Gatewayfunktion Umsetzung zwischen unterschiedlichen Kommunikationsprotokollen von Leittechnik und Stellantrieben
(z. B.: Modbus TCP/IP bzw. Modbus RTU <> Profibus DP)

Umsetzung von unterschiedlichen Losungen der Kommunikation zur Leittechnik und der Kommunikation
zu den Stellantrieben (z. B.: einkanalige Kommunikation zur Leittechnik <> redundante Linientopologie zu
den Stellantrieben)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA® duma’

Profibus DP zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Datenschnittstelle zum Host

Ausgangszdaten von der Leittechnik Ausgangsdaten (Fahrbefehle) zu den an der SIMAZ angeschlossenen Stellantrieben
zur SIMA

Eingangsdaten von der SIMA? zur Eingangsdaten (Rickmeldungen) von den angeschlossenen Stellantrieben sowie zusatzliche Statusinfor-
Leittechnik mationen der SIMAZ:

- Status der Kommunikation zu den Stellantrieben

- Status der Kommunikation zur Leittechnik

- Anzahl der aktuell verfugbaren Stellantriebe

- Abweichung von der projektierten Anzahl der Stellantriebe

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 60529 IP20 (h6here Schutzart auf Anfrage)
Umgebungstemperatur —20 °C bis +50 °C (héhere Umgebungstemperaturen auf Anfrage)
Luftfeuchte 5 % bis 90 % (nicht kondensierend)

Optionen und Zubehor
RS-485 Uberspannungsschutz Schutz der RS-485 Kommunikationsschnittstelle gegen Uberspannungen

Digitale Eingange 6 oder 12 Eingange
Nennspannung 24 V DC, Typ 1 Eingangscharakteristik (nach EN 61131-2), Stromaufnahme ca. 3,75 mA.
Geeignet z. B. fiir diskrete Steuersignale zur Aktivierung der ESD-Funktion, fiir Schaltschrankiiberwachungs-
funktionen oder Freigabe des HMI etc.)

Digitale Ausgange 2 Wechsler, 240V AC/5 A, 24V DC/5 A
Geeignet z. B. fiir konfigurierbaren Alarmausgang

Frontgriffe und StellfiRe Geeignet fir 19" Ausziehsysteme und Tischgehause
Projektspezifischer Schaltschrank  Basis Rittal IT, 19" System (800 x 800 x 2200 mm)

Projektspezifische Softwareprogram- Auf Anfrage

mierung

Projektierung Auf Anfrage

Sonstiges

Gewicht Ca.9kg

EU-Richtlinien Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU

Referenzunterlagen MaRblatt SIMA? Master Station

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA? duma’

Modbus RTU zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Allgemeine Informationen

SIMA? Master Station zur Steuerung und Uberwachung von AUMA Stellantrieben und zur Vereinfachung der Integration in (ibergeordnete Auto-
matisierungssysteme (Host).

Ausstattung und Funktionen

Gehause Standard: Gehause zur Installation in 19” Systeme
Abmessungen: 4 HE/84 TE
Integrierter 7" Multi-Touchscreen als Bedienschnittstelle

Optionen: Gehause zur Montage auf Schaltschrankmontageplatte
Abmessungen (B x Hx T): 483 x 177 x 340 mm

Tischgehause mit Frontgriffen und StellfiRen

Spannungsversorgung Standard: Wechselstrom: 110 — 240 V AC +/-10 %, 50/60 Hz +/-10 %

Netzfrequenz Option: Gleichstrom: 24V DC, ca. 1 A

Anschlusstechnik Standard: Anschluss Uber IEC Geratestecker (Typ C14) an der Riickseite des Gehauses
Option: Platzierung des IEC-Geratesteckers (Typ C14) an der Seite

Erforderlich bei Montage auf Schaltschrankmontageplatte

Leistungsaufnahme ca.20 W pro SIMA? Subsystem
Bei redundanter Ausfiihrung (Hot-Standby Systemredundanz) ca. 2 x 20 W

Unterstltzte Feldgerate Folgende AUMA Stellantriebe kénnen an die SIMA? angeschlossen werden:

- Drehantriebe (SA .2, SAR .2, SAV .2, SARV .2) bzw. Schwenkantriebe (SQ .2, SQR .2) in Verbindung
mit der Stellantriebs-Steuerung AC 01.2 bzw. ACV 01.2

- Drehantriebe (SAEx .2, SAREXx .2, SAVEx .2, SARVEX .2) bzw. Schwenkantriebe (SQEx .2, SQREx
.2) in Verbindung mit der Stellantriebs-Steuerung ACExC 01.2 bzw. ACVExC 01.2

- Drehantriebe der Baureihe TIGRON

- Drehantriebe der Baureihe iMatic (DiM(Ex), DiIMR(Ex)) sowie Schwenkantriebe der Baureihe DPiM(Ex)
- Drehantriebe der Baureihe SEVEN

- Ventilantriebe der Baureihe SVC und SVM

- Schwenkantriebe der Baureihe SGC und SGM

- Stellantriebe der Baureihe PROFOX

Weitere Feldgerate mit Modbus RTU Schnittstelle auf Anfrage

Kommunikation zu den Feldgeraten Die Kommunikation zu den Stellantrieben erfolgt tber RS-485 mit Modbus RTU
- Verwendung von verdrillter, geschirmter RS-485 Kupferleitung nach IEC 61158
- RS-485 Anschliisse sind von der Frontseite zuganglich (verdeckt durch die aufklappbaren Fronttiiren)
Modbus RTU:
- Aktivierbarer Feldbusabschluss an den RS-485 Kommunikationsschnittstellen
- Anschluss der RS-485 Kommunikationsleitungen Uber Federzugklemmen:
Anschlussquerschnitt der Federzugklemmen:
- Eindrahtig: 0,08 — 2,5 mm?>
- Feindrahtig: 0,25 — 2,5 mm?, mit Aderendhllsen bis 1,5 mm?
-« Modbus RTU Kommunikationsparameter:
- Unterstlitzte Baudrate: 0,3 — 115,2 kbit/s
- Unterstiitzte Ubertragungsformate: 8 Datenbits, 1 oder 2 Stop Bits; Parity: Even, Odd oder None.

Optionen: Die SIMA? unterstiitzt bis zu zwei verschiedene, galvanisch und logisch getrennte Profibus
DP Feldnetzwerke zu den Stellantrieben mit jeweils den folgenden Eigenschaften:
- Zwei einkanalige Linientopologien bzw. eine redundante Linientopologie
- Leitungslange: ohne Repeater max. 1,2 km, mit Repeater ca. 10 km
- Anzahl der Stellantriebe: ohne Repeater max. 32, mit Repeater max. 126

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA? duma’

Modbus RTU zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Ausstattung und Funktionen

Kommunikation zwischen SIMA? und Standard: Ohne Integration in ein (ibergeordnetes Automatisierungssystem (Stand-alone Betrieb):
Host Die SIMAZ wird im Stand-alone Betrieb eingesetzt, hierbei werden die Fahrbefehle fir die
AUMA Stellantriebe manuell vom Bedienpersonal tber die Bedienschnittstelle eingegeben.

Optionen: Modbus RTU in einkanaliger bzw. redundanter Ausfiihrung
- Die Kommunikation zur Leittechnik erfolgt iber RS-485 mit Modbus RTU
- Aktivierbarer Feldbusabschluss an den RS-485 Kommunikationsschnittstellen
- Verwendung von verdrillter, geschirmter RS-485 Kupferleitung nach IEC 61158

- Anschluss der RS-485 Kommunkationsleitungen Gber Federzugklemmen; von der
Frontseite zugéanglich (verdeckt durch aufklappbare Fronttiiren)

Anschlussquerschnitt der Federzugklemmen:
- Eindrahtig: 0,08 — 2,5 mm?
- Feindrahtig: 0,25 — 2,5 mm?, mit Aderendhulsen bis 1,5 mm?

Die Konfiguration der Modbus RTU Kommunikationsparameter (Baudrate, Ubertragungsformat,
Slaveadresse) erfolgt Gber das HMI
Unterstiitzte Baudraten: 0,3 — 115,2 kbit/s

Unterstiitzte Ubertragungsformate: 8 Datenbits, 1 oder 2 Stop Bits; Parity: Even, Odd oder
None.

Unterstiitzte Modbus Funktionscodes:
- 01 Read Coil Status
- 02 Read Input Status
- 03 Read Holding Registers
- 04 Read Input Registers
- 05 Force Single Coils
- 06 Preset Single Registers
- 15 (0xOF) Force Multiple Coils
- 16 (0x10) Preset Multiple Registers
- 08 Diagnostics
- 00 00 Loopback
- 00 10 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 00 11 (OBHex) Return Bus Message Count
- 00 12 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count
- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count
- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count
- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count
- 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count
- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Modbus TCP/IP in einkanaliger oder redundanter Ausfiihrung

- Die Kommunikation zur Leittechnik erfolgt iber Ethernet, 10 Base-T, bzw. 100 Base-T
(IEEE 802.3) mit Modbus TCP/IP

- bis zu vier gleichzeitige Modbus TCP/IP Verbindungen

- 10/100 Mbit/s

Die Konfiguration der Modbus TCP/IP Kommunikationsparameter (IP Adresse und Subnetz-
maske, Port sowie Unit ID) erfolgt Uber das HMI

Kommunikation im Modbus Datenformat tiber TCP/IP Protokoll

Bei redundanter Ausfiihrung: Anschluss an identischen oder auch an unterschiedlichen
Subnetzen mdéglich (optionale Ausstattung).

Unterstitzte Modbus Funktionscodes:

- 01 Read Coil Status

- 02 Read Input Status

- 03 Read Holding Registers

- 04 Read Input Registers

- 05 Force Single Coils

- 06 Preset Single Registers

- 15 (0xOF) Force Multiple Coils

- 16 (0x10) Preset Multiple Registers

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA? duma’

Modbus RTU zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Ausstattung und Funktionen

Hot-Standby Systemredundanz (Op- Fur redundante Anwendungen kann die SIMAZ in einer redundanten Konfiguration ausgefiihrt werden. Zwei

tion) getrennte SIMA? Subsysteme Uberwachen sich hierbei permanent gegenseitig; bei Ausfall eines SIMA?
Subsystems Ubernimmt automatisch das redundante Subsystem (verfiigbar nur in Kombination mit Modbus
RTU als Kommunikationsprotokoll zwischen der SIMAZ? und den Stellantrieben). Die permanente, gegensei-
tige Uberwachung der beiden SIMA? Subsysteme erfolgt Uber eine Ethernet Synchronisationsleitung

Ausfihrun-  Hot-Standby Systemredundanz der SIMA? in einem Gehause

gen: - Platz sparender Aufbau (erfordert Montageraum fiir nur ein SIMA? Gehause)
- Im Gehause befinden sich zwei vollwertige SIMA? Subsysteme mit je einem 7" Multi-
Touchscreen

- Redundante Spannungsversorgung, getrennt fiir jedes SIMA?2 Subsystem

- Unterstitzt bis zu zwei RS-485 Modbus RTU Kommunikationsschnittstellen zu den
Stellantrieben, z. B. geeignet fur zwei einkanalige Linientopologien oder eine redundante
Linien- bzw. Ringtopologie.

Hot-Standby Systemredundanz der SIMA? in zwei getrennten Gehausen

- Erfordert Montageraum fiir zwei SIMA? Gehause

- Injedem der beiden Gehause befindet sich ein vollwertiges SimA? Subsystem mit einem
7" Multi-Touchscreen sowie der Spannungsversorgung

- Unterstitzt bis zu acht RS-485 Modbus RTU Kommunikationsschnittstellen zu den Stel-
lantrieben die in bis zu vier verschiedenen Kommunikationsnetzwerken eingesetzt werden
kénnen, z. B. geeignet fir bis zu vier einkanalige Linientopologien oder bis zu vier redun-
dante Linien- bzw. Ringtopologien.

Dualer Betrieb (Option) Far Anwendungen mit limitiertem Platzangebot im Schaltschrank kénnen zwei galvanisch und logisch ge-
trennte SIMA? Subsysteme in einem gemeinsamen Gehause untergebracht werden.
Ausfiihrung:
- Platz sparender Aufbau (erfordert Montageraum fir nur ein SIMA? Gehause)
- Im Gehause befinden sich zwei vollwertige SIMA? Subsysteme mit je einem 7" Multi-Touchscreen
- Separate Spannungsversorgung, getrennt fiir jedes SImMA? Subsystem

- Unterstitzt jeweils bis zu zwei RS-485 Modbus RTU Kommunikationsschnittstellen zu den Stellantrieben,
z. B. geeignet fiir zwei einkanalige Linientopologien oder eine redundante Linien- bzw. Ringtopologie

Systemschnittstelle Die Anzahl der verfiigbaren RS-485 und Ethernet Schnittstellen ist abhéngig von der Anzahl der Feldbus-
netzwerke, der Kommunikationsart zum Host und der gewahlten Redundanz. Mindestens ein Ethernet Port
(RJ45) steht fur Diagnosezwecke bzw. zur Integration des optional verfiigbaren OPC UA Servers in ein
Automatisierungsnetzwerk zur Verfiigung, zwei weitere USB Anschliisse dienen zur Ubermittlung von
Konfigurations- und Diagnoseinformationen.

Bedienen und Beobachten Anzeige- und Bedienfunktionen des HMI:
- Ansteuerung und Statusanzeige der angeschlossenen AUMA Stellantriebe
- Statusanzeige der Kommunikation zu den Stellantrieben und zur Leittechnik
- Bedienung, Konfiguration und Diagnose der SIMA? und deren Schnittstellen

Standard: Bediensprache Deutsch und Englisch (umschaltbar im laufenden Betrieb)
Die SIMA? bietet unterschiedliche Zugriffsmoglichkeiten auf das HMI.

Standard: Bedienung Uber den integrierten 7" Multi-Touchscreen
Eigenschaften:
- Auflésung: WVGA, 800 x 480 Pixel
- Farben: 16,7 Mio.
- Helligkeit: typisch 500 cd/m?
- Kontrast: typisch 600:1
- Betrachtungswinkel: typisch 60 — 70°

Option: Zugriff auf das webbasierte HMI mit Hilfe von Remote-Geraten via Ethernet (Netzwerkan-
schluss: RJ45 Port), dies ermdglicht den Anschluss von folgenden Komponenten:

- externen Workstations, PCs, Laptops via LAN Verbindung

- externen Tablets, Smartphones, etc. via WLAN Verbindung

Das responsive Webdesign des HMI ist fiir den Einsatz in Verbindung mit Google Chrome
und Mozilla Firefox optimiert.

Kuhlung Passive Kuhlung ohne Lufter (Wartungsfrei)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA? duma’

Modbus RTU zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Funktionen der SIMA? Software

Webbasierte Bedienschnittstelle zur Automatische Darstellung der wichtigsten Statusinformationen der SIMA2, sowie der angeschlossenen
Bedzienung und Beobachtung der SI- Stellantriebe unmittelbar nach dem Einschalten (nach erstmaliger Inbetriebnahme und Festlegung der
MA Systemkonfiguration).

Passwortgeschutzter Zugang zu den Einstellungen und zur Eingabe von manuellen Fahrbefehlen fur die
Stellantriebe.

Ansteuerung der angeschlossenen Stellantriebe.
Visualisierung der Riickmeldungen der angeschlossenen Stellantriebe.

Identifikation der Stellantriebe tiber Optionale Festlegung einer individuellen Bezeichnung fir jeden Stellantrieb.
die Bedienstelle

Anpassung der Kommunikationsei- Einstellung der Kommunikation zwischen der SIMAZ? und den Stellantrieben (z. B. Redundanz, Baudrate,
genschaften tber das HMI Paritat, Anzahl der Stellantriebe, hochste Feldgerateadresse).

Einstellung der Kommunikation zwischen der SIMAZ und der Leittechnik (Baudrate, Paritat, Anzahl der Stop
Bits, Adresse, Uberwachungszeit, IP Adresse, Submaske, Port, Unit ID).

Uberwachung der Kommunikation ~ Uberwachung und Visualisierung des Kommunikationsstatus zur Leittechnik

Bei redundanter Kommunikation zur Leittechnik:
Zwei Kommunikationskanale mit gleicher Zugriffsberechtigung.

Redundanzfunktionen Unterstiitzung, Uberwachung und Verwaltung der redundanten Kommunikation zur Leittechnik (Option) und
der redundanten Kommunikation zu den Stellantrieben (Option). Bei einem Fehler wird die Funktion unmit-
telbar und ruckwirkungsfrei vom redundanten Kommunikationskanal bzw. vom redundanten System lber-
nommen.

Gatewayfunktion Umsetzung zwischen unterschiedlichen Kommunikationsprotokollen von Leittechnik und Stellantrieben
(z. B.: Modbus TCP/IP <> Modbus RTU)

Umsetzung von unterschiedlichen Lésungen der Kommunikation zur Leittechnik und der Kommunikation
zu den Stellantrieben (z. B.: einkanalige Kommunikation zur Leittechnik <> redundante Linientopologie zu
den Stellantrieben)

Datenschnittstelle zum Host

Ausgangsédaten von der Leittechnik Ausgangsdaten (Fahrbefehle) zu den an der SImMA? angeschlossenen Stellantrieben
zur SIMA

Eingangsdaten von der SIMAZ zur Eingangsdaten (Rickmeldungen) von den angeschlossenen Stellantrieben sowie zusatzliche Statusinfor-
Leittechnik mationen der SIMA?:

- Status der Kommunikation zu den Stellantrieben

- Status der Kommunikation zur Leittechnik

- Anzahl der aktuell verfugbaren Stellantriebe

- Abweichung von der projektierten Anzahl der Stellantriebe

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 60529 IP20 (hohere Schutzart auf Anfrage)
Umgebungstemperatur —20 °C bis +50 °C (hohere Umgebungstemperaturen auf Anfrage)
Luftfeuchte 5 % bis 90 % (nicht kondensierend)

Optionen und Zubehdr
RS-485 Uberspannungsschutz Schutz der RS-485 Kommunikationsschnittstelle gegen Uberspannungen

Digitale Eingange 6 oder 12 Eingange
Nennspannung 24 V DC, Typ 1 Eingangscharakteristik (nach EN 61131-2), Stromaufnahme ca. 3,75 mA.
Geeignet z. B. flrr diskrete Steuersignale zur Aktivierung der ESD-Funktion, fiir Schaltschrankiiberwachungs-
funktionen oder Freigabe des HMI etc.)

Digitale Ausgénge 2 Wechsler, 240V AC/5 A, 24V DC/5 A
Geeignet z. B. fiir konfigurierbaren Alarmausgang

Frontgriffe und StellfiiRe Geeignet fir 19" Ausziehsysteme und Tischgehause
Projektspezifischer Schaltschrank  Basis Rittal IT, 19" System (800 x 800 x 2200 mm)

Projektspezifische Softwareprogram- Auf Anfrage
mierung

Projektierung Auf Anfrage

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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SIMA2 duma’
Modbus RTU zu den Stellantrieben
Technische Daten SIMA2 Master Station

Sonstiges

Gewicht Ca.9kg

EU-Richtlinien Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU
EMV-Richtlinie 2014/30/EU

Referenzunterlagen MaRblatt SIMAZ Master Station

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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®
Teleskopschutzrohr duiTid
Technische Beschreibung Stellungsanzeige mit Teleskopschutzrohr

Die Prinzipdarstellung gilt fiir:

Drehantriebe SA07.2-SA16.2; SAR 07.2 — SAR 16.2; SAEx 07.2 — SAEx 16.2; SAREx 07.2 — SAREX 16.2
SA 25.1 —SA 48.1; SAR 25.1 = SAR 30.1; SAEx 25.1 — SAEx 40.1; SAREx 25.1 — SAREx 30.1
Stirnradgetriebe GST 10.1 — GST 40.1
Kegelradgetriebe GK 10.2 - GK 40.2
aufgeschraubte Version: verschweifSte Version:
Baugroéfle 7 - 16 Baugrofe 25 - 40
] Sechskantschraube

‘— \|

E‘ Inneres Rohr (feststehend)

‘ AuReres Rohr (steigend)

Betatigungsstange

Sechskantmutter DIN 439

8

\ ‘ 1
|

1
(7 Gewinde (Standard M16)

) g

Hohlwelle
|
\ ‘ e Lagerflansch

Armaturenspindel

> |

‘ __,_Zli Abtrieb Form A/AK (falls vorhanden)
Anbauflache

|
il

X* = Abstand Anbauflache bis Oberkante Spindel bei geschlossener Armatur
-X, falls Spindel in Abtrieb oder Hohlwelle ibersteht
+X, falls Spindel auSerhalb Abtrieb oder Hohlwelle

Hinweis:  Die Lange der Rohre wird dem Armaturenhub angepasst.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Teleskopschutzrohr

Technische Beschreibung Stellungsanzeige mit Teleskopschutzrohr

Berechnung und Auslegung Teleskopschutzrohr

1. Hohe Gehause flr unterschiedliche Produkte

Typ Gehause Abtrieb B

H
SA 07.2/SA 07.6 153
SA 10.2 162
SA 14.2/SA 14.6 188
SA 16.2 227
SA 25.1 292
SA 30.1 330
SA 35.1 388
SA 40.1 393
SA 48.1 430
GK 10.2 162
GK 14.2/GK 14.6 180
GK 16.2 194
GK 25.2 218
GK 30.1 258
GK 35.2 310
GK 40.2 325
GST 10.1 111
GST 14.1/GST 14.5 140
GST 16.1 175
GST 25.1 193
GST 30.1 226
GST 35.1 303
GST 40.1 318

2. Berechnung der AufSenrohrlange und Stangenlange

Bestimmung der Innenrohrldange (identisch mit Aufsenrohrlange):

Hub
Sicherheit

Summe = Innenrohrlange

Innenrohrldange auf volle 100 mm aufgerundet

Bestimmung der Stangenlange:

Hohe Gehause

Hohe Schutzkappe

Hohe Abtrieb A/AK (falls Abtrieb A/AK bestellt wird) g

Auflenrohrlange (=Innenrohrlange)
Sicherheit

Summe 1

Spindelposition It. Zeichnung

Stangenlange

Stangenlange auf volle 10 mm aufgerundet

Bestimmung des Gewindes:

Schutzkappe

h
25
25
32
32

25
32
32

25
32
32

Abtrieb A

40 (FO7)

50

30

9

50
65
80
130
160
185
225
270
50
65
80
130
160
185
225
50
65
80
130
160
185
225

50 (F10/GO)

duma’

Abtrieb AK

9
105

105
135
165
216
252
315
400

105
135
165
216
252
315
400
105
135
165
216
252
315
400

Wenn vom Kunden nicht anders vorgegeben, wird das Gewinde M16 verwendet. Auf Wunsch kann das Gewinde M12 zum Einsatz kom-

men.

Bestellanforderung:

AuBenrohrlange/Gewinde/Stangenlénge (z.B. 200/M16/275)

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Spindelschutzrohr duma’

Technische Beschreibung Spindelschutzrohr fiir steigende Spindel

Die Prinzipdarstellungen gelten fiir:

Drehantriebe SA 07.2 —SA 16.2/SAR 07.2 — SAR 16.2; SAEx 07.2 — SAEx 16.2/SAREx 07.2 — SAREx 16.2
SA 25.1 = SA 48.1/SAR 25.1 — SAR 30.1; SAEx 25.1 — SAEx 40.1/SAREx 25.1 — SAREx 30.1
Drehgetriebe GK 10.2 — GK 40.2/GST 10.1 — GST 40.1
Ohne Gewindemuffe: Mit Gewindemuffe: ‘
Baugrofen 07 — 30 Baugrofen 07 — 30 !
Schutzrohr bis 900 mm Schutzrohr > 900 mm

Baugrofen 35 — 48
Schutzrohr bis 5000 mm

|
% Schutzkappe g

1 Gewindemuffe———— >

Spindelschutzrohr

|
,/ V-Seal ]
@D2 O/% %

Hub

Hohlwelle

&&i— Lagerflansch
s

Spindeliberstand

Armaturenspindel

Abtrieb Form A/AK (falls vorhanden)

Anbauflache

Option:
BaugroRen 07 — 25
aufgeschraubte Version

Option:
Baugrofien 30 — 48
verschweilSte Version

Drehantrieb SA 07.2 SA 10.2 SA 14.2 SA 16.2 SA 25.1 SA 30.1 SA 35.1 SA 40.1
SA 07.6 SA 14.6 SA 48.1
Getriebe GST 10.1 GST 14.1 GST 16.1 GST 25.1 GST 30.1 GST 35.1 GST 40.1
GK 10.2 GST 14.5 GK 16.2 GK 25.2 GK 30.2 GK 35.2 GK 40.2
GK 14.2
GK 14.6
@ D2 G 1%" G2" G 212" G3” G4" G5" M190 x 3 M220 x 3
Y min. 18 26 32 37 49 58 = =
Y max. 24 32 39 44 56 65 = =l

1) Baugrofien 35 — 48 werden ohne Gewindemuffen ausgeliefert

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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Spindelschutzrohr duma’

Technische Beschreibung Spindelschutzrohr fiir steigende Spindel

Berechnung und Auslegung Spindelschutzrohr
1. Mafse flr unterschiedliche Produkte

Typ Gehause Abtrieb B Schutzkappe aufgeschraubt Abtrieb A Abtrieb AK
MaBe H h g g
SA 07.2/SA 07.6 153 25 40 (FO7) 50 (F10/G0) 105
SA 10.2 162 25 50 105
SA 14.2/SA 14.6 188 32 65 135
SA 16.2 227 32 80 165
SA 25.1 292 - 130 216
SA 30.1 330 - 160 252
SA 35.1 388 - 185 315
SA 40.1 393 - 225 400
SA 48.1 430 - 270 -
GK 10.2 162 25 50 105
GK 14.2/GK 14.6 180 32 65 135
GK 16.2 194 32 80 165
GK 25.2 218 - 130 216
GK 30.1 258 - 160 252
GK 35.2 310 - 185 315
GK 40.2 325 - 225 400
GST 10.1 111 25 50 105
GST 14.1/GST 14.5 140 32 65 135
GST 16.1 175 32 80 165
GST 25.1 193 - 130 216
GST 30.1 226 - 160 252
GST 35.1 303 = 185 315
GST 40.1 318 - 225 400
2. Berechnung der Schutzrohrlange
Hub mm
Spindeliiberstand + mm
Hohe Gehause H - mm
Hohe Abtrieb g = mm
Schutzrohrlange = mm
3. Verfligbare Schutzrohrvarianten
Schutzrohr Anzahl Unteres Mittleres Mittleres Mittleres Mittleres Oberes
Gewindemuffen Schutzrohr Schutzrohr Schutzrohr Schutzrohr Schutzrohr Schutzrohr
100 0 100 - - - - -
200 0 200 - - - - -
300 0 300 = = = = =
400 0 400 - - - - -
500 0 500 - - - - -
600 0 600 - - - - -
700 0 700 = = = = =
800 0 800 - - - - -
900 0 900 - - - - -
1000 1 900 - - - - 100
1200 1 900 - = - - 300
1400 1 900 - - - - 500
1600 1 900 - - - - 700
1800 1 900 - - - - 900
2000 2 900 900 - - - 200
2200 2 900 900 - - - 400
2400 2 900 900 - - - 600
2600 2 900 900 - - - 800
2800 3 900 900 900 - - 100
3000 3 900 900 900 = = 300
3500 3 900 900 900 - - 800
4000 4 900 900 900 900 - 400
4500 4 900 900 900 900 - 900
5000 5 900 900 900 900 900 500
4. Nutzbare Schutzrohrlange
Y min. Y max.?
verfligbare Schutzrohrlange mm
Gewindemuffe (Anzahl x Y) + mm
Schutzkappe aufgeschraubt (Option) + mm
Nutzbare Schutzrohrldnge L = 2 mm

2) fur max. Platzbedarf Schutzrohr

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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4 Elektrische Daten Antriebe

Drehantriebe PROFOX

Wechselstrom
PF-M25X — PF-M100X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%

Gleichstrom (Standardspannungen)
PF-M25X — PF-M100X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%
PF-M25X — PF-M100X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%

Drehantriebe TIGRON

Drehstrom (Standardspannungen)
TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X,
Kurzzeithetrieb S2 - 15 min. Aussetzbhetrieb S4 - 25%

TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X,
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, Aussetzbetrieb S4 - 50%

Drehantriebe SAEx / SAREX

Drehstrom (Standardspannungen)
SAEXx 07.2 — SAEXx 16.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

SAEXx 07.2 — SAEXx 16.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min

100 — 240 V/50 — 60 Hz

24V DC

180-300V DC

380 V/50 Hz

380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

380 V/50 Hz

380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

Hinweise zu den elektrischen Daten

220 V/60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

220 VI60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

262

262

263
264

265

265

267
269
271
273
275
277
279
281
283

285

287
289
201
293
295
297
299
301
303

305

305
307
308
309
310
311
312
313
314
315
316
317

318
319
320
321
322
323
324
325
326
327
328

4. Elektrische Daten

Antriebe



4 Elektrische Daten Antriebe

SAREx 07.2 — SAREX 16.2, Aussetzbetrieb S4 - 25%

SAREXx 07.2 — SAREx 16.2, Aussetzbetrieb S4 - 50%

Wechselstrom (Standardspannungen)
SAEx 07.2 — SAEx 14.6, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

SAREXx 07.2 — SAREXx 14.6, Aussetzbetrieb S4 - 25%

Gleichstrom (Standardspannungen)
SAEx 07.2 — SAEx 07.6, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

Drehantriebe SAVEx / SARVEx

Drehstrom (Standardspannungen)
SAVEXx 07.2 — SAVEXx 14.6, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min
SAVEXx 07.2 — SAVEXx 16.2

SAVEXx 07.2 — SAVEX 14.6, Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min
SAVEXx 07.2 — SAVEx 16.2

SARVEX 07.2 — SARVEXx 14.6, Aussetzbetrieb S4 - 25%
SARVEXx 07.2 — SARVEX 16.2

SARVEX 07.2 — SARVEX 14.6, Aussetzbetrieb S4 - 50%
SARVEXx 07.2 — SARVEX 16.2

Wechselstrom (Standardspannungen)
SAVEXx 07.2 — SAVEXx 10.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min
SAVEx 07.2 — SAVEx 14.2

SAVEXx 07.2 — SAVEXx 10.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min
SAVEXx 07.2 — SAVEXx 14.2

SARVEXx 07.2 — SARVEXx 10.2, Aussetzbetrieb S4 - 25%
SARVEX 07.2 — SARVEXx 14.2

SARVEX 07.2 — SARVEX 10.2, Aussetzbetrieb S4 - 50%
SARVEXx 07.2 — SARVEX 14.2

220 VI60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

220 V/60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

Hinweise zu den elektrischen Daten

110 - 120 V/60 Hz
220 — 240 V/50 Hz
220 — 240V/60 Hz

110 — 120 V/60 Hz
220 — 240 V/50 Hz
220 — 240 V/60 Hz

24V DC VK

220 — 240 V/50 — 60 Hz
380 — 480 V/50 — 60 Hz

220 — 240 V/50 — 60 Hz
380 — 480 V/50 — 60 Hz

220 — 240 V/50 — 60 Hz
380 — 480 V/50 — 60 Hz

220 — 240 V/50 — 60 Hz
380 — 480 V/50 — 60 Hz
110 — 120 V/50 — 60 Hz

220 — 240 V/50 — 60 Hz

110 — 120 V/50 — 60 Hz
220 — 240 V/50 — 60 Hz

110 — 120 V/50 — 60 Hz
220 — 240 V/50 — 60 Hz

110 — 120 V/50 — 60 Hz
220 — 240 V/50 — 60 Hz

329
330
331
332
333
334
335
336
337
338
339

340
341
342
343
344
345
346
347
348
349
350

351
353
354
355

356
357
358

359

360

360

361

362
363

364
365

366
367
368

369

370
371

372
373

374
375



4 Elektrische Daten Antriebe

Schwenkantriebe PROFOX

Wechselstrom
PF-Q80X — PF-Q600X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%

Gleichstrom (Standardspannungen)
PF-Q80X — PF-Q600X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%
PF-Q80X — PF-Q600X, Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50%

Schwenkantriebe SQEx / SQREX

Drehstrom (Standardspannungen)
SQEx 05.2 — SQEx 14.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

SQREX 05.2 — SQREX 14.2, Aussetzbetrieb S4 - 25%

Wechselstrom (Standardspannungen)
SQEX 05.2 — SQEXx 14.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 10 min

SQREX 05.2 — SQREX 14.2, Aussetzbetrieb S4 - 20%

Gleichstrom (Standardspannungen)

SQEX 05.2 — SQEXx 10.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min
SQEX 05.2 — SQEXx 10.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min
SQEX 05.2 — SQEXx 10.2, Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min

100 — 240 V/50 — 60 Hz

24V DC

180 -300V DC

Hinweise zu den elektrischen Daten

220 V/60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 Vv/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

220 V/60 Hz
230 V/50 Hz
380 V/50 Hz
380 V/60 Hz
400 V/50 Hz
400 V/60 Hz
415 V/50 Hz
440 V/60 Hz
460 V/60 Hz
480 V/60 Hz
500 V/50 Hz

Hinweise zu den elektrischen Daten
110 — 120 V/50 Hz
110 - 120 V/60 Hz
220 — 240 V/50 Hz
220 — 240 V/60 Hz

110 — 120 V/50 Hz
110 — 120 V/60 Hz
220 — 240 V/50 Hz
220 — 240 V/60 Hz

24V DC
110v DC
220V DC

376

376

377
378

379

379
380
381
382
383
384
385
386
387
388
389
390

391
392
393
394
395
396
397
398
399
400
401

402
403
404
405
406

407
408
409
410

411
412
413



PF-M25X — PF-M100X duma

Elektrische Daten Drehantriebe fir Klassen A, B und C
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50 %, 100 — 240 V/50 — 60 Hz, Wechselstrom

Allgemeine Informationen

AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdreh- Drehmoment- Regelmo- Leistung® Nennstrom® Max. Strom®
zahl" bereich? ment®
Max. Max. Pn 100 V 240V 100V 240V
PF-M Leistungsstufe [1/min] [Nm] [Nm] W] In[A] In [A] Ivax [A] Ivax [Al
V2 1-6 31 0,5 0,2 1,0 0,5
25X 10-25 12,5
V3 2-14 51 0,8 0,4 1,6 0,7
50X V2 0,5-3 20 - 50 25 32 0,6 0,3 1,1 0,5
V3 1-6 48 0,8 0,4 1,7 0,8
V2 0,5-1,5 32 0,6 0,3 1.1 0,5
100X V3 05-3 40-100 S0 51 0,8 0,4 1,7 0,8

Die Werte fiir die Drehzahlen beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments
Abschaltmoment einstellbar

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb S4 - 50 %

Vom Antrieb aufgenommene Wirkleistung bei 35 % vom maximalen Drehmoment

Nennstrom bei 35 % vom maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Drehzahl

Strom bei maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Stellzeit

oo

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Fir die Absicherung mit Sicherungsautomaten werden folgende Auslegungen/Kennlinien empfohlen.

Auslegungen/

Anzahl der Antriebe Kennlinien
1 B06
2 B10
4 C13
10 D16

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Elektrische Daten Drehantriebe fir Klassen A, B und C
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50 %, 24 V DC, Gleichstrom

Allgemeine Informationen

AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdrehzahl” Drehmomentbe- Regelmoment® Leistung® Nennstrom® Max. Strom®
reich?
Max. Max. PN
PF-MX Leistungsstufe [1/min] [Nm] [Nm] [W] In [A] Ivax [Al
V2 1-6 31 1,1 2,2
25 10-25 12,5
V3 2-14 51 1,8 3,7
V2 0,5-3 32 1,1 2,3
20— 2
0 V3 1-6 0-50 ° 48 1,7 2,9
V2 0,5-15 32 1,1 2,3
1 40 -1
00 V3 05-3 0-100 S0 51 1,8 3,9

Die Werte fir die Drehzahlen beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments
Abschaltmoment einstellbar

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb S4 - 50 %

Vom Antrieb aufgenommene Wirkleistung bei 35 % vom maximalen Drehmoment
Nennstrom bei 35 % vom maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Drehzahl
Strom bei maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Stellzeit

oo

Hinweise zur Installation und Auslegung

Einschaltstrom Durch das Laden von Kondensatoren kommt es kurzzeitig zu einem erhéhten Einschaltstrom. Dieser ist
auf 3,5 A begrenzt und liegt maximal 15 ms an.

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Fir die Absicherung mit Sicherungsautomaten werden folgende Auslegungen/Kennlinien empfohlen.

Auslegungen/

Anzahl der Antriebe Kennlinien
1 B06
2 B10
4 B20

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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PF-M25X — PF-M100X duma

Elektrische Daten Drehantriebe fir Klassen A, B und C
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 50 %, 180 — 300 V DC, Gleichstrom

Allgemeine Informationen
AUMA Drehantriebe PF-M25X — PF-M100X sind mit integrierter Steuerung ausgestattet.

Typ Abtriebsdreh- Drehmoment- Regelmo-  Leistung® Nennstrom® Max. Strom®
zahl" bereich? ment®)
Leistungs- Max. Max. Pn 180V DC 220VDC 300vVDC 180VDC 220VDC 300VDC
PF-MX stufe [1/min] [Nm] [Nm] W] In[A] In[A] In[A] Ivax [A] Ivax [A] Ivax [A]

V2 1-6 31 0,16 0,13 0,10 0,36 0,30 0,22
25 10-25 12,5

V3 2-14 51 0,25 0,20 0,15 0,62 0,50 0,37

V2 0,5-3 32 0,16 0,13 0,10 0,36 0,30 0,22
50 20-50 25

V3 1-6 48 0,25 0,20 0,15 0,62 0,50 0,37

V2 0,5-1,5 32 0,16 0,13 0,10 0,36 0,30 0,22
100 40 - 100 50

V3 05-3 51 0,25 0,20 0,15 0,62 0,50 0,37

Die Werte fiir die Drehzahlen beziehen sich auf eine Fahrt mit einer Last von 70 % des maximalen Drehmoments
Abschaltmoment einstellbar

Maximal zulassiges Drehmoment im Regelbetrieb S4 - 50 %

Vom Antrieb aufgenommene Wirkleistung bei 35 % vom maximalen Drehmoment

Nennstrom bei 35 % vom maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Drehzahl

Strom bei maximalen Drehmoment und der schnellstmdglichen Stellzeit

ooz

Hinweise zur Installation und Auslegung

Einschaltstrom Durch das Laden von Kondensatoren kommt es kurzzeitig zu einem erhéhten Einschaltstrom. Dieser ist
auf 3,4 A begrenzt und liegt maximal 20 ms an.

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Fir die Absicherung mit Sicherungsautomaten werden folgende Auslegungen/Kennlinien empfohlen.

Auslegungen/

Anzahl der Antriebe Kennlinien
1 B06
2 B10
4 C13

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.788/001/de  Ausgabe 1.23



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 380 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung?  Drehzahl strom®  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schiitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDX0063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0,44 0.4 A1 B
8 0,4 0,4 11 0,46 0,4 A1 B1
11 CDX0063-4-0,04 0,04 1400 0.4 05 11 0.46 05 Al BA
16 CDX0063-2-0,06 0,06 2 800 0.5 06 1.8 0,42 06 At B1
30X 22 30 0,5 0,7 1,8 0,42 0,7 A1 B1
32 0,9 1,0 2,5 0,42 1,0 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1400
45 0,9 1,1 2,5 0,42 1,1 A1 B1
63 BDX0063-2-0,20 0,20 2 800 o L 10, Dod L Al B1
90 ’ ’ 0,8 1,4 4,6 0,54 1,4 A1 B1
125 0,9 1,7 4,6 0,70 1,7 A1 B1
BDX -2- 2
180 25 0063-2-0,30 0.30 800 0,9 1,8 4,6 0,70 1,8 A1 B1
4 0,4 0,5 1,1 0,43 0,5 A1 B1
56 CDX0063-4-0,03 0,03 1400 04 0.5 11 0.43 05 A1 B
8 0,6 0,7 1,7 0,44 0,7 A1 B1
11 CDX0063-4-0,06 0,06 1400 06 07 17 0.44 07 Al BA
16 CDX0063-2-0,12 0,12 2 800 0.7 0.9 2.9 0.52 0.9 At B1
60X 22 60 0,7 1,1 2,9 0,52 1.1 A1 B1
32 1,7 2,0 4.5 0,39 2,0 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1400
45 1,7 2,1 4.5 0,39 2,1 A1 B1
63 BDX0063-2-0,40 0,40 2 800 i 2 3 Y 24 Al B1
90 ’ ’ 1,9 2,6 7,9 0,50 2,6 A1 B1
125 2,0 3,2 7,9 0,58 3,2 A1 B1
BDX -2-0, s 2
180 50 0063-2-0,50 0.0 800 2,0 34 7,9 0,58 34 A1 B1
4 0,4 0,6 1,9 0,40 0,6 A1 B1
56 CDX0071-4-0,06 0,06 1400 04 06 19 0,40 06 A1 B
8 1,1 1,2 3,2 0,40 1,2 A1 B1
11 CDX0071-4-0,12 0,12 1400 11 13 32 0.40 13 Al BA
16 CDX0071-2-0,25 0,25 2 800 1.4 1.6 45 0,52 1.8 At B
120X 22 120 1,4 1,9 4.5 0,52 1,9 A1 B1
32 2,6 2,7 8,9 0,42 2,7 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1400
45 2,6 3,2 8,9 0,42 3,2 A1 B1
63 BDX0071-2-0,70 0,70 2 800 33 4.2 17 0,48 4.2 Al B
90 ’ ’ 3,3 4,7 17 0,48 4,7 A1 B1
125 3,5 5,7 17 0,60 5,7 A1 B1
BDX0071-2-1, 1, 2
180 100 00 00 00 800 3,5 6,3 17 0,60 6,3 A1 B1
4 0,5 0,9 2,9 0,63 0,9 A1 B1
56 CDX0090-4-0,12 0,12 1400 05 11 29 0.63 11 A1 B
8 1,1 1,7 4,9 0,62 1,7 A1 B1
11 CDX0090-4-0,25 0,25 1400 11 18 49 0,62 18 A1 BA
16 CDX0090-2-0,45 0,45 2 800 1.5 28 8.9 0,69 28 Al B1
250X 22 250 1,5 3,2 8,9 0,69 3,2 A1 B1
32 2,7 4.5 17 0,62 4,5 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1400
45 2,7 5,3 17 0,62 5,3 A1 B1
63 BDX0090-2-1,40 1,40 2 800 4.9 80 36 0.60 8.0 A2 B2
90 ’ ’ 4,9 9,5 36 0,60 9,5 A2 B2
125 54 13 36 0,69 11 A2 B2
BDX -2-1, 1, 2
180 200 0090 80 8 800 54 13 36 0,69 11 A2 B2
4 0,9 1,6 4,9 0,56 1,6 A1 B1
56 CDX0090-4-0,20 0,20 1400 0.9 18 49 0.56 18 A1 B
8 1,9 3,2 9,8 0,52 3,2 A1 B1
11 CDX0090-4-0,40 0,40 1400 19 37 08 0.52 37 A1 BA
16 3,6 5,3 19 0,54 5,3 A1 B2
CDX0090-2-0,80 0,80 2 800 ’ ' ’ ’
500X 22 500 3,6 5,8 19 0,54 5,8 A1 B2
32 5,6 7,9 34 0,62 7,9 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1400
45 5,6 9,5 34 0,62 9,5 A2 B2
63 BDX0090-2-3,00 3,00 2 800 S 15 2 0,66 15 A2 B3
90 ’ ’ 8,8 17 72 0,68 17 A2 B3
125 BDX0090-2-3,30 3,30 2 800 9.2 22 2 0.71 22 A2 B3
180 400 ’ ’ 9,2 22 72 0,71 22 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.503/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@‘
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 380 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,5 2,8 11 0,65 2,8 A1 B1
56 CDX0112-4-0,40 0,40 1400 15 3.1 1 0.65 31 Al B1
8 3,2 55 23 0,57 55 A1 B2
1 CDX0112-4-0,80 0,80 1400 3.2 58 23 0,57 58 Al B2
16 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 2800 4.8 9.3 42 0,68 9.3 A2 B2
22 4,8 1 42 0,68 11 A2 B2

1000X
32 8,9 16 53 0,67 15 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1400
45 8,9 18 53 0,67 15 A2 B3
63 BDX0112-2-5,00 5,00 2800 13 26 120 0,60 2 A2 -
90 ’ ’ 13 32 120 0,80 26 A2 -
125 15 37 120 0,80 26 A2 —
BDX0112-2- 2

180 800 0 6,00 6,00 800 15 47 120 0,80 26 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.503/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 380 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
67 CDX0063-4-0,02 0,02 1680 05 05 11 0,44 05 A1 B
9,6 0,5 0,5 1,3 0,46 0,5 A1 B1
13 CDX0063-4-0,04 0,04 1680 05 06 13 0.46 06 Al BA
19 CDX0063-2-0,06 0,06 3360 0.6 08 21 0,42 08 At B1
30X 26 30 0,6 0,8 21 0,42 0,8 A1 B1
38 1,1 1,2 3,0 0,42 1,2 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1680
54 1,1 1,3 3,0 0,42 1,3 A1 B1
™ BDX0063-2-0,20 0,20 3360 D L2 20 Dod L2 Al B1
108 ’ ’ 1,0 1,6 5,6 0,54 1,6 A1 B1
150 1,1 2,0 5,6 0,70 2,0 A1 B1
BDX -2-
216 25 0063-2-0,30 0.30 3360 1,1 2,1 5,6 0,70 2,1 A1 B1
4,8 0,5 0,6 1,3 0,43 0,6 A1 B1
67 CDX0063-4-0,03 0,03 1680 05 06 13 0.43 06 A1 B
9,6 0,8 0,8 2,0 0,44 0,8 A1 B1
13 CDX0063-4-0,06 0,06 1680 08 0.9 20 0.44 0.9 Al BA
19 CDX0063-2-0,12 0,12 3360 0.9 11 3.5 0.52 11 At B1
60X 26 60 0,9 1,3 3,5 0,52 1,3 A1 B1
38 2,0 2,4 54 0,39 2,4 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1680
54 2,0 2,5 54 0,39 2,5 A1 B1
™ BDX0063-2-0,40 0,40 3360 2 2 59 Y 23 Al B1
108 ’ ’ 2,3 3,2 9,5 0,50 3,2 A1 B1
150 2,4 3,8 9,5 0,58 3,8 A1 B1
BDX -2-
216 50 0063-2-0,50 0.50 3360 2,4 4,0 9,5 0,58 4,0 A1 B1
4,8 0,5 0,8 2,3 0,40 0,8 A1 B1
6.7 CDX0071-4-0,06 0,06 1680 05 0.8 23 0,40 08 A1 B
9,6 1,8 1,4 3,8 0,40 1,4 A1 B1
13 CDX0071-4-0,12 0,12 1680 13 15 38 0.40 15 Al BA
19 CDX0071-2-0,25 0,25 3360 1.6 1.9 54 0,52 1.9 At B
120X 26 120 1,6 2,3 54 0,52 2,3 A1 B1
38 3,2 3,3 11 0,42 3,3 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1680
54 3,2 3,8 11 0,42 3,8 A1 B1
s BDX0071-2-0,70 0,70 3 360 69 2l 20 D26 il Al B2
108 ’ ’ 3,9 5,7 20 0,48 57 A1 B2
150 4,2 6,8 20 0,60 6,8 A2 B2
BDX0071-2-1 1
216 100 00 00 00 3360 4,2 7,6 20 0,60 7,6 A2 B2
4,8 0,6 1,1 3,5 0,63 1,1 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,12 0,12 1680 06 13 35 0.63 13 A1 B
9,6 1,8 2,0 5,9 0,62 2,0 A1 B1
13 CDX0090-4-0,25 0,25 1680 13 21 5.9 0,62 21 A1 BA
19 CDX0090-2-0,45 0,45 3360 1.8 34 1 0,69 34 Al B1
250X 26 250 1,8 3,8 11 0,69 3,8 A1 B1
38 3,3 54 20 0,62 54 A1 B2
BDX0090-4-0,75 0,75 1680
54 3,3 6,3 20 0,62 6,3 A1 B2
™ BDX0090-2-1,40 1,40 3360 ) 2l 43 D00 0 A2 B2
108 ’ ’ 5,9 1 43 0,60 11 A2 B2
150 6,4 15 43 0,69 13 A2 B3
BDX -2-1, 1,
216 200 0090 8 8 3360 6,4 15 43 0,69 13 A2 B3
4,8 1,1 1,9 59 0,56 1,9 A1 B1
67 CDX0090-4-0,20 0,20 1680 11 21 5.9 0.56 21 A1 B
9,6 2,3 3,8 12 0,52 3,8 A1 B1
' CDX0090-4-0,40 0,40 1680 ' ' ’ ’
13 ' ' 2,3 4,4 12 0,52 4.4 A1 B1
19 CDX0090-2-0,80 0,80 3360 4.3 6,3 2 0,54 63 A2 B2
500X 26 500 4,3 6,9 23 0,54 6,9 A2 B2
38 6,7 9,5 40 0,62 9,5 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1680
54 6,7 1 40 0,62 11 A2 B2
™ BDX0090-2-3,00 3,00 3360 M 18 8 .00 18 A2 -
108 ’ ’ 11 20 86 0,68 20 A2 -
150 11 27 86 0,71 27 A2 —
BDX -2-
216 400 0090-2-3,30 3,30 3360 11 27 86 0,71 27 A2 —

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.504/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 380 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,8 3,4 13 0,65 3,4 A1 B1
6.7 CDX0112-4-0,40 0,40 1680 18 3.7 13 0.65 3.7 Al B1
9,6 3,8 6,6 28 0,57 6,6 A2 B2
13 CDX0112-4-0,80 0,80 1680 38 6.9 28 0,57 6.9 A2 B2
19 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 3 360 58 1 51 0,68 1 A2 B3
26 5,8 13 51 0,68 13 A2 B3

1000X
38 11 19 63 0,67 18 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1680
54 11 21 63 0,67 18 A2 B3
s BDX0112-2-5,00 5,00 3 360 15 32 144 0,60 31 A3 -
108 ’ ’ 15 38 144 0,80 31 A3 -
150 18 44 144 0,80 31 A3 —
BDX0112-2-

216 800 0 6,00 6,00 3360 18 57 144 0,80 31 A3 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.504/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 400 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung?  Drehzahl strom®  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schiitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDX0063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0,44 0.4 A1 B
8 0,4 0,4 1,0 0,46 0,4 A1 B1
11 CDX0063-4-0,04 0,04 1400 0.4 05 10 0.46 05 Al BA
16 CDX0063-2-0,06 0,06 2 800 0.5 06 1.7 0,42 06 At B1
30X 22 30 0,5 0,7 1,7 0,42 0,7 A1 B1
32 0,9 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1400
45 0,9 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
63 BDX0063-2-0,20 0,20 2 800 o 2 S Dod 2 Al B1
90 ’ ’ 0,8 1,3 4.4 0,54 1,3 A1 B1
125 0,9 1,6 4,4 0,70 1,6 A1 B1
BDX -2- 2
180 25 0063-2-0,30 0.30 800 0,9 1,7 4.4 0,70 1,7 A1 B1
4 0,4 0,5 1,0 0,43 0,5 A1 B1
56 CDX0063-4-0,03 0,03 1400 04 0.5 10 0.43 05 A1 B
8 0,6 0,7 1,6 0,44 0,7 A1 B1
11 CDX0063-4-0,06 0,06 1400 06 07 16 0.44 07 Al BA
16 CDX0063-2-0,12 0,12 2 800 0.7 0.9 28 0.52 0.9 At B1
60X 22 60 0,7 1,0 2,8 0,52 1,0 A1 B1
32 1,6 1,9 4.3 0,39 1,9 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1400
45 1,6 2,0 4.3 0,39 2,0 A1 B1
63 BDX0063-2-0,40 0,40 2 800 i 2 S Y 23 Al B1
90 ’ ’ 1,8 2,5 7,5 0,50 2,5 A1 B1
125 1,9 3,0 7,5 0,58 3,0 A1 B1
BDX -2-0, s 2
180 50 0063-2-0,50 0.0 800 1,9 3,2 7,5 0,58 3,2 A1 B1
4 0,4 0,6 1,8 0,40 0,6 A1 B1
56 CDX0071-4-0,06 0,06 1400 04 06 18 0,40 06 A1 B
8 1,0 11 3,0 0,40 1,1 A1 B1
11 CDX0071-4-0,12 0,12 1400 10 12 30 0.40 12 Al BA
16 CDX0071-2-0,25 0,25 2 800 1.3 1.5 4.3 0,52 1.5 At B
120X 22 120 1,3 1,8 4.3 0,52 1,8 A1 B1
32 2,5 2,6 8,5 0,42 2,6 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1400
45 2,5 3,0 8,5 0,42 3,0 A1 B1
63 BDX0071-2-0,70 0,70 2 800 3.1 4.0 16 0,48 4.0 Al B
90 ’ ’ 3,1 4,5 16 0,48 45 A1 B1
125 3,3 54 16 0,60 54 A1 B1
BDX0071-2-1, 1, 2
180 100 00 00 00 800 3,3 6,0 16 0,60 6,0 A1 B1
4 0,5 0,9 2,8 0,63 0,9 A1 B1
56 CDX0090-4-0,12 0,12 1400 05 10 28 0.63 10 A1 B
8 1,0 1,6 4,7 0,62 1,6 A1 B1
11 CDX0090-4-0,25 0,25 1400 10 17 47 0,62 17 A1 BA
16 CDX0090-2-0,45 0,45 2 800 1.4 2.7 8,5 0,69 27 Al B1
250X 22 250 1,4 3,0 8,5 0,69 3,0 A1 B1
32 2,6 4.3 16 0,62 4,3 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1400
45 2,6 5,0 16 0,62 5,0 A1 B1
63 BDX0090-2-1,40 1,40 2 800 4.7 76 34 0.60 76 A2 B2
90 ’ ’ 4,7 9,0 34 0,60 9,0 A2 B2
125 5,1 12 34 0,69 9,7 A2 B2
BDX -2-1 1 2
180 200 0090 80 80 800 5,1 12 34 0,69 9,7 A2 B2
4 0,9 1,5 4,7 0,56 1,5 A1 B1
56 CDX0090-4-0,20 0,20 1400 0.9 17 47 0.56 17 A1 B
8 1,8 3,0 9,3 0,52 3,0 A1 B1
11 CDX0090-4-0,40 0,40 1400 18 35 93 0.52 35 A1 BA
16 34 5,0 18 0,54 5,0 A1 B1
CDX0090-2-0,80 0,80 2 800 ’ ' ’ ’
500X 22 500 3,4 55 18 0,54 5,5 A1 B1
32 5,3 7,5 32 0,62 7,5 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1400
45 5,3 9,0 32 0,62 9,0 A2 B2
63 BDX0090-2-3,00 3,00 2 800 S 14 68 0,66 14 A2 -
90 ’ ’ 8,4 16 68 0,68 16 A2 -
125 8,7 21 68 0,71 21 A2 —
BDX -2- 2
180 400 0090-2-3,30 3,30 800 8,7 21 68 0,71 21 A2 —

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.333/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 400 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 CDX0112-4-0,40 0,40 1400 1.4 2.7 10 0,65 2.7 Al B
5,6 ’ ’ 1,4 29 10 0,65 2,9 A1 B1
8 3,0 52 22 0,57 52 A1 B2
1 CDX0112-4-0,80 0,80 1400 3.0 55 2 0,57 55 Al B2
16 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 2800 46 858 40 0,68 88 A2 B2
22 4,6 10 40 0,68 10 A2 B2

1000X
32 8,5 15 50 0,67 14 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1400
45 8,5 17 50 0,67 14 A2 B3
63 BDX0112-2-5,00 5,00 2800 12 % 14 0,60 % A2 -
90 ’ ’ 12 30 114 0,80 25 A2 —
125 14 35 114 0,80 25 A2 —
BDX0112-2- 2

180 800 0 6,00 6,00 800 14 45 114 0,80 25 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.333/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 400 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgeréte
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom®  Strom?  strom 16ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
67 CDX0063-4-0,02 0,02 1680 05 05 11 0,44 05 A1 B
9,6 0,5 0,5 1,2 0,46 0,5 A1 B1
13 CDX0063-4-0,04 0,04 1680 05 06 12 0.46 06 Al BA
19 CDX0063-2-0,06 0,06 3360 06 0.7 2.0 042 0.7 Al B1
30X 26 30 0,6 0,8 2,0 0,42 0,8 A1 B1
38 1,1 1,1 29 0,42 1.1 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1680
54 1,1 1,2 29 0,42 1,2 A1 B1
™ BDX0063-2-0,20 0,20 3360 LD L 2. .52 L Al B1
108 ’ ’ 1,0 1,6 53 0,54 1,6 A1 B1
150 1,1 1,9 53 0,70 1,9 A1 B1
BDX -2-
216 25 0063-2-0,30 0.30 3360 1,1 2,0 53 0,70 2,0 A1 B1
4,8 0,5 0,6 1,2 0,43 0,6 A1 B1
67 CDX0063-4-0,03 0,03 1680 05 06 12 0.43 06 A1 B
9,6 0,7 0,8 1,9 0,44 0,8 A1 B1
13 CDX0063-4-0,06 0,06 1680 07 08 19 0.44 08 Al BA
19 CDX0063-2-0,12 0,12 3360 08 11 3.4 0,52 1.1 Al B
60X 26 60 0,8 1,2 3,4 0,52 1,2 A1 B1
38 1,9 2,3 52 0,39 2,3 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1680
54 1,9 2,4 5,2 0,39 2,4 A1 B1
™ BDX0063-2-0,40 0,40 3360 2.2 2.8 2.0 050 2.0 Al B1
108 ’ ’ 2,2 3,0 9,0 0,50 3,0 A1 B1
150 2,3 3,6 9,0 0,58 3,6 A1 B1
BDX -2-0, )
216 50 0063-2-0,50 0.0 3360 2,3 3,8 9,0 0,58 3,8 A1 B1
4,8 0,5 0,7 2,2 0,40 0,7 A1 B1
6.7 CDX0071-4-0,06 0,06 1680 05 07 22 0,40 07 A1 B
9,6 1,2 1,3 3,6 0,40 1,3 A1 B1
13 CDX0071-4-0,12 0,12 1680 12 14 36 0.40 14 Al BA
19 CDX0071-2-0,25 0,25 3360 16 18 5.2 0,52 1.8 Al B
120X 26 120 1,6 2,2 52 0,52 2,2 A1 B1
38 3,0 3,1 10 0,42 3,1 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1680
54 3,0 3,6 10 0,42 3,6 A1 B1
s BDX0071-2-0,70 0,70 3 360 il 4.5 19 D26 8 Al B2
108 ’ ’ 3,7 54 19 0,48 54 A1 B2
150 4,0 6,5 19 0,60 6,5 A1 B2
BDX0071-2-1 1
216 100 00 00 00 3360 4,0 7,2 19 0,60 7,2 A1 B2
4,8 0,6 1,1 3,4 0,63 1,1 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,12 0,12 1680 06 12 34 0.63 12 A1 B
9,6 1,2 1,9 5,6 0,62 1,9 A1 B1
13 CDX0090-4-0,25 0,25 1680 12 20 56 0,62 20 A1 BA
19 CDX0090-2-0,45 0,45 3360 1,7 3.2 10 0.69 32 Al B1
250X 26 250 1,7 3,6 10 0,69 3,6 A1 B1
38 3,1 5,2 19 0,62 5,2 A1 B2
BDX0090-4-0,75 0,75 1680
54 3,1 6,0 19 0,62 6,0 A1 B2
™ BDX0090-2-1,40 1,40 3360 20 il “ .00 il A2 B2
108 ’ ’ 5,6 1 41 0,60 11 A2 B2
150 6,1 14 41 0,69 12 A2 B2
BDX -2-1 1
216 200 0090 80 80 3360 6,1 14 41 0,69 12 A2 B2
4,8 1,1 1,8 5,6 0,56 1,8 A1 B1
67 CDX0090-4-0,20 0,20 1680 11 20 56 0.56 20 A1 B
9,6 2,2 3,6 11 0,52 3,6 A1 B1
: CDX0090-4-0,40 0,40 1680 - : - :
13 ' ' 2,2 4,2 11 0,52 4,2 A1 B1
19 CDX0090-2-0,80 0,80 3360 41 6.0 22 0,54 8.0 A2 B2
500X 26 500 4.1 6,6 22 0,54 6,6 A2 B2
38 6,4 9,0 38 0,62 9,0 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1680
54 6,4 1 38 0,62 11 A2 B2
™ BDX0090-2-3,00 3,00 3360 10 7 82 .00 7 A2 -
108 ’ ’ 10 19 82 0,68 19 A2 -
150 10 25 82 0,71 25 A2 —
BDX -2-
216 400 0090-2-3,30 3,30 3360 10 25 82 0,71 25 A2 —

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.505/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 400 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,7 3,2 12 0,65 3,2 A1 B1
6.7 CDX0112-4-0,40 0,40 1680 17 35 12 0.65 35 Al B1
9,6 3,6 6,2 26 0,57 6,2 A2 B2
13 CDX0112-4-0,80 0,80 1680 36 6.6 % 0,57 6.6 A2 B2
19 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 3 360 55 1 48 0,68 1 A2 B3
26 5,5 12 48 0,68 12 A2 B3

1000X
38 10 18 60 0,67 17 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1680
54 10 20 60 0,67 17 A2 B3
s BDX0112-2-5,00 5,00 3 360 14 30 137 0,60 30 A3 -
108 ’ ’ 14 36 137 0,80 30 A3 -
150 17 42 137 0,80 30 A3 -
BDX0112-2-6, )

216 800 0 6,00 6,00 3360 17 54 137 0,80 30 A3 -

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.505/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 415 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung?  Drehzahl strom®  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schiitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDX0063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0,44 0.4 A1 B
8 0,4 0,4 1,0 0,46 0,4 A1 B1
11 CDX0063-4-0,04 0,04 1400 0.4 05 10 0.46 05 Al BA
16 CDX0063-2-0,06 0,06 2 800 0.5 0.8 1.6 0,42 0.6 At B1
30X 22 30 0,5 0,6 1,6 0,42 0,6 A1 B1
32 0,9 0,9 2,3 0,42 0,9 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1400
45 0,9 1,0 2,3 0,42 1,0 A1 B1
63 BDX0063-2-0,20 0,20 2 800 o 2 412 Dod 2 Al B1
90 ’ ’ 0,8 1,3 4,2 0,54 1,3 A1 B1
125 0,9 1,5 4,2 0,70 1,5 A1 B1
BDX -2- 2
180 25 0063-2-0,30 0.30 800 0,9 1,6 4,2 0,70 1,6 A1 B1
4 0,4 0,5 1,0 0,43 0,5 A1 B1
56 CDX0063-4-0,03 0,03 1400 04 0.5 10 0.43 05 A1 B
8 0,6 0,6 1,5 0,44 0,6 A1 B1
11 CDX0063-4-0,06 0,06 1400 06 07 15 0.44 07 Al BA
16 CDX0063-2-0,12 0,12 2 800 0.7 0.9 27 0.52 0.9 At B1
60X 22 60 0,7 1,0 2,7 0,52 1,0 A1 B1
32 1,5 1,8 4.1 0,39 1,8 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1400
45 1,5 1,9 41 0,39 1,9 A1 B1
63 BDX0063-2-0,40 0,40 2 800 i 22 2 Y 22 Al B1
90 ’ ’ 1,7 2,4 7,2 0,50 2,4 A1 B1
125 1,8 2,9 7,2 0,58 2,9 A1 B1
BDX -2- 2
180 50 0063-2-0,50 0.50 800 1,8 3,1 7,2 0,58 3,1 A1 B1
4 0,4 0,6 1,7 0,40 0,6 A1 B1
56 CDX0071-4-0,06 0,06 1400 04 06 17 0,40 06 A1 B
8 1,0 11 2,9 0,40 1,1 A1 B1
11 CDX0071-4-0,12 0,12 1400 10 12 29 0.40 12 Al BA
16 CDX0071-2-0,25 0,25 2 800 1.3 1.4 41 0,52 1.4 At B
120X 22 120 1,3 1,7 4.1 0,52 1,7 A1 B1
32 2,4 2,5 8,2 0,42 2,5 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1400
45 2,4 2,9 8,2 0,42 2,9 A1 B1
63 BDX0071-2-0,70 0,70 2 800 3.0 39 15 0,48 3.9 Al B
90 ’ ’ 3,0 4,3 15 0,48 4,3 A1 B1
125 3,2 5,2 15 0,60 5,2 A1 B1
BDX0071-2-1, 1, 2
180 100 00 00 00 800 3,2 5,8 15 0,60 5,8 A1 B1
4 0,5 0,9 2,7 0,63 0,9 A1 B1
56 CDX0090-4-0,12 0,12 1400 05 10 27 0.63 10 A1 B
8 1,0 1,5 4,5 0,62 1,5 A1 B1
11 CDX0090-4-0,25 0,25 1400 10 16 45 0,62 16 A1 BA
16 CDX0090-2-0,45 0,45 2 800 1.3 26 8.2 0,69 26 Al B1
250X 22 250 1,3 2,9 8,2 0,69 2,9 A1 B1
32 2,5 41 15 0,62 4.1 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1400
45 2,5 4.8 15 0,62 4.8 A1 B1
63 BDX0090-2-1,40 1,40 2 800 45 7.3 33 0.60 73 A2 B2
90 ’ ’ 4,5 8,7 33 0,60 8,7 A2 B2
125 49 12 33 0,69 9,4 A2 B2
BDX -2-1, 1, 2
180 200 0090 80 8 800 49 12 33 0,69 9,4 A2 B2
4 0,9 1,4 4,5 0,56 1,4 A1 B1
56 CDX0090-4-0,20 0,20 1400 0.9 16 45 0.56 16 A1 B
8 1,7 2,9 9,0 0,52 2,9 A1 B1
11 CDX0090-4-0,40 0,40 1400 17 34 9.0 0.52 34 A1 BA
16 3,3 4,8 17 0,54 4,8 A1 B1
CDX0090-2-0,80 0,80 2 800 ’ ’ ’ ’
500X 22 500 3,3 5,3 17 0,54 5,3 A1 B1
32 51 7,2 31 0,62 7,2 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1400
45 51 8,7 31 0,62 8,7 A2 B2
63 BDX0090-2-3,00 3,00 2 800 Sl 13 66 0,66 13 A2 B3
90 ’ ’ 8,1 15 66 0,68 15 A2 B3
125 8,4 20 66 0,71 20 A2 B3
BDX0090-2-3,30 3,30 2 800
180 400 8,4 20 66 0,71 20 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.379/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@‘
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 415 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,3 2,6 9,6 0,65 2,6 A1 B1
56 CDX0112-4-0,40 0,40 1400 13 28 96 0.65 28 Al B1
8 29 5,0 21 0,57 5,0 A2 B2
1 CDX0112-4-0,80 0,80 1400 29 53 21 0,57 53 A2 B2
16 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 2800 44 85 39 0,68 85 A2 B2
1000X 22 4,4 9,6 39 0,68 9,6 A2 B2
32 8,2 14 48 0,67 14 A2 B3
BDX0112-4-3,00 3,00 1400
45 8,2 16 48 0,67 14 A2 B3
63 BDX0112-2-5,00 5,00 2800 12 24 110 0,60 24 A2 -
90 ’ ’ 12 29 110 0,80 24 A2 —
125 13 34 110 0,80 24 A2 —
BDX0112-2- 2
180 800 0 6,00 6,00 800 13 43 110 0,80 24 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.379/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 440 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,8 0,44 0,4 A1 B1
56 CDX0063-4-0,02 0,02 1400 04 0.4 08 0,44 0.4 Al B1
8 0,4 0,4 0,9 0,46 0,4 A1 B1
1 CDX0063-4-0,04 0,04 1400 04 0.5 0.9 0,46 0.5 Al B1
16 CDX0063-2-0,06 0,06 2800 0.5 0.5 1.5 0,42 0.5 At B1
30X 22 30 0,5 0,6 1,5 0,42 0,6 A1 B1
32 0,8 0,9 2,2 0,42 0,9 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1400
45 0,8 0,9 2,2 0,42 0,9 A1 B1
63 BDX0063-2-0,20 0,20 2800 i 5 410 Dod i Al B1
90 ’ ’ 0,7 1,2 4,0 0,54 1,2 A1 B1
125 0,8 1,5 4,0 0,70 1,5 A1 B1
BDX -2- 2
180 25 0063-2-0,30 0.30 800 0,8 1,5 4,0 0,70 1,5 A1 B1
4 0,4 0,5 0,9 0,43 0,5 A1 B1
56 CDX0063-4-0,03 0,03 1400 04 05 0.9 043 0.5 Al B1
8 0,5 0,6 1,5 0,44 0,6 A1 B1
1 CDX0063-4-0,06 0,06 1400 0.5 0.6 15 0,44 0.6 Al B1
16 CDX0063-2-0,12 0,12 2800 0.6 08 25 0.52 08 At B1
60X 22 60 0,6 0,9 2,5 0,52 0,9 A1 B1
32 1,5 1,7 3,9 0,39 1,7 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1400
45 1,5 1,8 3,9 0,39 1,8 A1 B1
63 BDX0063-2-0,40 0,40 2800 L) & 08 Y 24 Al B1
90 ’ ’ 1,6 23 6,8 0,50 2,3 A1 B1
125 1,7 2,7 6,8 0,58 2,7 A1 B1
BDX -2-0, . 2
180 50 0063-2-0,50 0.0 800 1,7 29 6,8 0,58 2,9 A1 B1
4 0,4 0,5 1,6 0,40 0,5 A1 B1
56 CDX0071-4-0,06 0,06 1400 0.4 05 16 0,40 0.5 Al B1
8 0,9 1,0 2,7 0,40 1,0 A1 B1
1 CDX0071-4-0,12 0,12 1400 0.9 11 27 0,40 11 Al B1
16 CDX0071-2-0,25 0,25 2800 1.2 1.4 3.9 0,52 1.4 At B
120X 22 120 1,2 1,6 3,9 0,52 1,6 A1 B1
32 2,3 2,4 7,7 0,42 2,4 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1400
45 2,3 2,7 7,7 0,42 2,7 A1 B1
63 BDX0071-2-0,70 0,70 2800 28 G0 15 D26 86 Al B1
90 ’ ’ 2,8 4.1 15 0,48 4.1 A1 B1
125 3,0 4,9 15 0,60 49 A1 B1
BDX0071-2-1, 1, 2
180 100 00 00 00 800 3,0 55 15 0,60 55 A1 B1
4 0,5 0,8 25 0,63 0,8 A1 B1
56 CDX0090-4-0,12 0,12 1400 05 0.9 25 0.63 0.9 Al B1
8 0,9 1,5 4,3 0,62 1,5 A1 B1
1 CDX0090-4-0,25 0,25 1400 0.9 15 43 0,62 15 Al B1
16 CDX0090-2-0,45 0,45 2800 1.3 25 nr 0,69 25 Al B1
250X 22 250 1,3 2,7 7,7 0,69 2,7 A1 B1
32 2,4 3,9 15 0,62 3,9 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1400
45 2,4 4,5 15 0,62 45 A1 B1
63 BDX0090-2-1,40 1,40 2 800 4.3 6.9 31 0.60 6.9 A2 B2
90 ’ ’ 4,3 8,2 31 0,60 8,2 A2 B2
125 4,6 1 31 0,69 8,8 A2 B2
BDX -2-1, 1, 2
180 200 0090 80 8 800 4,6 1 31 0,69 8,8 A2 B2
4 0,8 1,4 4,3 0,56 1,4 A1 B1
56 CDX0090-4-0,20 0,20 1400 08 15 43 0.56 15 Al B1
8 1,6 2,7 8,5 0,52 2,7 A1 B1
1 CDX0090-4-0,40 0,40 1400 16 3.2 8,5 0,52 3.2 Al B1
16 3,1 4,5 16 0,54 4,5 A1 B1
CDX0090-2-0,80 0,80 2800 ’ ' ’ ’
500X 22 500 3,1 5,0 16 0,54 5,0 A1 B1
32 4.8 6,8 29 0,62 6,8 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1400
45 4.8 8,2 29 0,62 8,2 A2 B2
63 BDX0090-2-3,00 3,00 2800 i 13 62 0,66 13 A2 B3
90 ’ ’ 7,6 15 62 0,68 15 A2 B3
125 7.9 19 62 0,71 19 A2 B3
BDX -2- 2
180 400 0090-2-3,30 3,30 800 7.9 19 62 0,71 19 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.455/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 440 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,3 2,5 9,1 0,65 2,5 A1 B1
56 CDX0112-4-0,40 0,40 1400 13 26 9.1 0.65 26 Al B1
8 2,7 4,7 20 0,57 4,7 A1 B2
1 CDX0112-4-0,80 0,80 1400 27 50 20 0,57 50 Al B2
16 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 2800 4.2 8,0 36 0,68 8,0 A2 B2
22 4,2 9,1 36 0,68 9,1 A2 B2

1000X
32 7,7 14 45 0,67 13 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1400
45 7,7 15 45 0,67 13 A2 B3
63 BDX0112-2-5,00 5,00 2800 i 2 104 0,60 z A2 -
90 ’ ’ 11 27 104 0,80 23 A2 —
125 13 32 104 0,80 23 A2 —
BDX0112-2- 2

180 800 0 6,00 6,00 800 13 41 104 0,80 23 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.455/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 440 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom®  Strom?  strom 16ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 1,0 0,44 0,4 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,02 0,02 1680 04 0.4 10 0,44 0.4 Al B1
9,6 0,4 0,4 1,1 0,46 0,4 A1 B1
13 CDX0063-4-0,04 0,04 1680 04 0.5 11 0,46 0.5 Al B1
19 CDX0063-2-0,06 0,06 3360 0.5 0.7 1.9 0,42 0.7 At B1
30X 26 30 0,5 0,7 1,9 0,42 0,7 A1 B1
38 1,0 1,0 2,6 0,42 1,0 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1680
54 1,0 1,1 2,6 0,42 1,1 A1 B1
™ BDX0063-2-0,20 0,20 3 360 0 L 18 Dod L Al B1
108 ’ ’ 0,9 1,4 4,8 0,54 1,4 A1 B1
150 1,0 1,7 4,8 0,70 1,7 A1 B1
BDX -2-
216 25 0063-2-0,30 0.30 3360 1,0 1,9 4,8 0,70 1,9 A1 B1
4,8 0,4 0,5 1,1 0,43 0,5 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,03 0,03 1680 04 05 11 043 0.5 Al B1
9,6 0,7 0,7 1,7 0,44 0,7 A1 B1
13 CDX0063-4-0,06 0,06 1680 0.7 0.8 17 0,44 0.8 Al B1
19 CDX0063-2-0,12 0,12 3 360 08 1.0 3.1 0.52 1.0 At B1
60X 26 60 0,8 1,1 3,1 0,52 1.1 A1 B1
38 1,7 2,1 4,7 0,39 2,1 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1680
54 1,7 2,2 4,7 0,39 2,2 A1 B1
™ BDX0063-2-0,40 0,40 3 360 20 2 G2 Y 25 Al B1
108 ’ ’ 2,0 2,7 8,2 0,50 2,7 A1 B1
150 21 3,3 8,2 0,58 3,3 A1 B1
BDX -2-0, )
216 50 0063-2-0,50 0.0 3360 21 3,5 8,2 0,58 3,5 A1 B1
4,8 0,4 0,7 2,0 0,40 0,7 A1 B1
6.7 CDX0071-4-0,06 0,06 1680 0.4 0.7 20 0,40 0.7 Al B1
9,6 1,1 1,2 3,3 0,40 1,2 A1 B1
13 CDX0071-4-0,12 0,12 1680 11 13 33 0,40 13 Al B1
19 CDX0071-2-0,25 0,25 3 360 1.4 1.6 47 0,52 1.8 At B
120X 26 120 1,4 2,0 4,7 0,52 2,0 A1 B1
38 2,7 2,8 9,3 0,42 2,8 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1680
54 2,7 3,3 9,3 0,42 3,3 A1 B1
s BDX0071-2-0,70 0,70 3 360 B 4. 7 D26 i Al B1
108 ’ ’ 3.4 4,9 17 0,48 49 A1 B1
150 3,6 59 17 0,60 5,9 A1 B1
BDX0071-2-1, 1,
216 100 00 00 00 3360 3,6 6,5 17 0,60 6,5 A1 B1
4,8 0,5 1,0 3,1 0,63 1,0 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,12 0,12 1680 05 11 3.1 0.63 11 Al B1
9,6 1,1 1,7 51 0,62 1,7 A1 B1
13 CDX0090-4-0,25 0,25 1680 11 19 5.1 0,62 19 Al B1
19 CDX0090-2-0,45 0,45 3360 1.5 2.9 9.3 0,69 29 Al B1
250X 26 250 1,5 &9 9,3 0,69 3,3 A1 B1
38 2,8 4,7 17 0,62 4,7 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1680
54 2,8 55 17 0,62 55 A1 B1
™ BDX0090-2-1,40 1,40 3 360 2 o 37 D00 £ A2 B2
108 ’ ’ 51 9,8 37 0,60 9,8 A2 B2
150 5,6 13 37 0,69 11 A2 B2
BDX -2-1 1
216 200 0090 80 50 3360 5,6 13 37 0,69 11 A2 B2
4,8 1,0 1,6 5,1 0,56 1,6 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,20 0,20 1680 10 19 5.1 0.56 19 Al B1
9,6 2,0 3,3 10 0,52 3,3 A1 B1
13 CDX0090-4-0,40 0,40 1680 20 38 10 0,52 38 Al B1
19 CDX0090-2-0,80 0,80 3 360 37 55 20 0,54 55 Al B2
500X 26 500 & 6,0 20 0,54 6,0 A1 B2
38 5,8 8,2 35 0,62 8,2 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1680
54 5,8 9,8 35 0,62 9,8 A2 B2
™ BDX0090-2-3,00 3,00 3 360 2 15 I 0,66 15 A2 B3
108 ’ ’ 9,2 17 74 0,68 17 A2 B3
150 9,5 23 74 0,71 23 A2 B3
BDX -2-
216 400 0090-2-3,30 3,30 3360 9,5 23 74 0,71 23 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 440 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,5 2,9 11 0,65 2,9 A1 B1
6.7 CDX0112-4-0,40 0,40 1680 15 32 1 0.65 3.2 Al B1
9,6 3,3 57 24 0,57 57 A1 B2
13 CDX0112-4-0,80 0,80 1680 33 6.0 24 0,57 6.0 Al B2
19 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 3 360 5.0 96 a4 0,68 9.6 A2 B2
26 5,0 1 44 0,68 11 A2 B2

1000X
38 9,3 16 55 0,67 16 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1680
54 9,3 19 55 0,67 16 A2 B3
s BDX0112-2-5,00 5,00 3 360 13 27 124 0,60 27 A3 -
108 ’ ’ 13 33 124 0,80 27 A3 -
150 15 38 124 0,80 27 A3 -
BDX0112-2-

216 800 0 6,00 6,00 3360 15 49 124 0,80 27 A3 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.506/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 460 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom®  Strom?  strom 16ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,02 0,02 1680 04 0.4 0.9 0,44 0.4 Al B1
9,6 0,4 0,4 1,0 0,46 0,4 A1 B1
13 CDX0063-4-0,04 0,04 1680 04 0.5 10 0,46 0.5 Al B1
19 CDX0063-2-0,06 0,06 3360 0.5 06 1.8 0,42 06 At B1
30X 26 30 0,5 0,7 1,8 0,42 0,7 A1 B1
38 0,9 1,0 2,5 0,42 1,0 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1680
54 0,9 1,0 2,5 0,42 1,0 A1 B1
™ BDX0063-2-0,20 0,20 3 360 o L 10, Dod L Al B1
108 ’ ’ 0,8 1,4 4,6 0,54 1,4 A1 B1
150 0,9 1,7 4,6 0,70 1,7 A1 B1
BDX -2-
216 25 0063-2-0,30 0:80 3360 0,9 1,8 4,6 0,70 1,8 A1 B1
4,8 0,4 0,5 1,0 0,43 0,5 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,03 0,03 1680 04 05 10 043 0.5 Al B1
9,6 0,6 0,7 1,7 0,44 0,7 A1 B1
13 CDX0063-4-0,06 0,06 1680 06 07 17 0,44 0.7 Al B1
19 CDX0063-2-0,12 0,12 3 360 0.7 0.9 2.9 0.52 0.9 At B1
60X 26 60 0,7 1,0 29 0,52 1,0 A1 B1
38 1,7 2,0 4,5 0,39 2,0 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1680
54 1,7 2,1 4,5 0,39 2,1 A1 B1
™ BDX0063-2-0,40 0,40 3 360 i 2 8 Y 24 Al B1
108 ’ ’ 1,9 2,6 7.8 0,50 2,6 A1 B1
150 2,0 3,1 7.8 0,58 3,1 A1 B1
BDX -2-0, )
216 50 0063-2-0,50 0.0 3360 2,0 3,3 7.8 0,58 3,3 A1 B1
4,8 0,4 0,6 1,9 0,40 0,6 A1 B1
6.7 CDX0071-4-0,06 0,06 1680 0.4 0.6 19 0,40 0.6 Al B1
9,6 1,0 1,1 3,1 0,40 1,1 A1 B1
13 CDX0071-4-0,12 0,12 1680 10 13 3.1 0,40 13 Al B1
19 CDX0071-2-0,25 0,25 3 360 1.4 1.6 45 0,52 1.8 At B
120X 26 120 1,4 1,9 4,5 0,52 1,9 A1 B1
38 2,6 2,7 8,9 0,42 2,7 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1680
54 2,6 3,1 8,9 0,42 3,1 A1 B1
s BDX0071-2-0,70 0,70 3 360 62 4.2 7 D26 i Al B1
108 ’ ’ 3,2 4,7 17 0,48 4,7 A1 B1
150 3.4 5,6 17 0,60 5,6 A1 B1
BDX0071-2-1, 1,
216 100 00 00 00 3360 3.4 6,3 17 0,60 6,3 A1 B1
4,8 0,5 0,9 29 0,63 0,9 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,12 0,12 1680 05 10 2.9 0.63 10 Al B1
9,6 1,0 1,7 4,9 0,62 1,7 A1 B1
13 CDX0090-4-0,25 0,25 1680 10 18 49 0,62 18 Al B1
19 CDX0090-2-0,45 0,45 3360 1.5 28 8.9 0,69 28 Al B1
250X 26 250 1,5 &1 8,9 0,69 3,1 A1 B1
38 2,7 4,5 17 0,62 45 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1680
54 2,7 5,2 17 0,62 5,2 A1 B1
™ BDX0090-2-1,40 1,40 3 360 i o2 % D00 (o2 A2 B2
108 ’ ’ 4,9 9,4 35 0,60 9,4 A2 B2
150 53 13 35 0,69 10 A2 B2
BDX -2-1, 1,
216 200 0090 8 8 3360 53 13 35 0,69 10 A2 B2
4,8 0,9 1,6 4,9 0,56 1,6 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,20 0,20 1680 0.9 18 49 0.56 18 Al B1
9,6 1,9 3,1 9,7 0,52 3,1 A1 B1
13 CDX0090-4-0,40 0,40 1680 19 37 9.7 0,52 3.7 Al B1
19 CDX0090-2-0,80 0,80 3 360 3.5 5.2 19 0,54 5.2 Al B2
500X 26 500 3,5 57 19 0,54 5,7 A1 B2
38 5,5 7,8 33 0,62 7,8 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1680
54 55 9,4 33 0,62 9,4 A2 B2
™ BDX0090-2-3,00 3,00 3 360 S 15 n 0,66 15 A2 B3
108 ’ ’ 8,8 17 71 0,68 17 A2 B3
150 9,1 22 71 0,71 22 A2 B3
BDX -2-
216 400 0090-2-3,30 3,30 3360 9,1 22 71 0,71 22 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@‘
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 460 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,5 2,8 10 0,65 2,8 A1 B1
6.7 CDX0112-4-0,40 0,40 1680 15 3.0 10 0.65 3.0 Al B1
9,6 3,1 54 23 0,57 54 A1 B2
13 CDX0112-4-0,80 0,80 1680 31 57 23 0,57 57 Al B2
19 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 3 360 4.8 9.2 42 0,68 9.2 A2 B2
26 4,8 10 42 0,68 10 A2 B2

1000X
38 8,9 16 52 0,67 15 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1680
54 8,9 18 52 0,67 15 A2 B3
s BDX0112-2-5,00 5,00 3 360 13 26 119 0,60 2 A2 -
108 ’ ’ 13 31 119 0,80 26 A2 -
150 15 37 119 0,80 26 A2 -
BDX0112-2-

216 800 0 6,00 6,00 3360 15 47 119 0,80 26 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 480 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom®  Strom?  strom 16ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,02 0,02 1680 04 0.4 0.9 0,44 0.4 Al B1
9,6 0,4 0,4 1,0 0,46 0,4 A1 B1
13 CDX0063-4-0,04 0,04 1680 04 0.5 10 0,46 0.5 Al B1
19 CDX0063-2-0,06 0,06 3360 0.5 06 1.7 0,42 06 At B1
30X 26 30 0,5 0,7 1,7 0,42 0,7 A1 B1
38 0,9 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1680
54 0,9 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
™ BDX0063-2-0,20 0,20 3 360 o 2 S Dod 2 Al B1
108 ’ ’ 0,8 1,3 4.4 0,54 1,3 A1 B1
150 0,9 1,6 4,4 0,70 1,6 A1 B1
BDX -2-
216 25 0063-2-0,30 0.30 3360 0,9 1,7 4.4 0,70 1,7 A1 B1
4,8 0,4 0,5 1,0 0,43 0,5 A1 B1
6.7 CDX0063-4-0,03 0,03 1680 04 05 10 043 0.5 Al B1
9,6 0,6 0,7 1,6 0,44 0,7 A1 B1
13 CDX0063-4-0,06 0,06 1680 06 07 16 0,44 0.7 Al B1
19 CDX0063-2-0,12 0,12 3 360 0.7 0.9 28 0.52 0.9 At B1
60X 26 60 0,7 1,0 2,8 0,52 1,0 A1 B1
38 1,6 1,9 4,3 0,39 1,9 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1680
54 1,6 2,0 4,3 0,39 2,0 A1 B1
™ BDX0063-2-0,40 0,40 3 360 i 2 S Y 23 Al B1
108 ’ ’ 1,8 2,5 7,5 0,50 2,5 A1 B1
150 1,9 3,0 7,5 0,58 3,0 A1 B1
BDX -2-
216 50 0063-2-0,50 0.0 3360 1,9 3,2 7,5 0,58 3,2 A1 B1
4,8 0,4 0,6 1,8 0,40 0,6 A1 B1
6.7 CDX0071-4-0,06 0,06 1680 0.4 0.6 18 0,40 0.6 Al B1
9,6 1,0 1,1 3,0 0,40 1,1 A1 B1
13 CDX0071-4-0,12 0,12 1680 10 12 30 0,40 12 Al B1
19 CDX0071-2-0,25 0,25 3 360 1.3 1.5 4.3 0,52 1.5 At B
120X 26 120 1,3 1,8 4,3 0,52 1,8 A1 B1
38 2,5 2,6 8,5 0,42 2,6 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1680
54 2,5 3,0 8,5 0,42 3,0 A1 B1
s BDX0071-2-0,70 0,70 3 360 il 4.0 16 D26 0 Al B1
108 ’ ’ 3.1 4,5 16 0,48 45 A1 B1
150 3,3 54 16 0,60 54 A1 B1
BDX0071-2-1, 1,
216 100 00 00 00 3360 3,3 6,0 16 0,60 6,0 A1 B1
4,8 0,5 0,9 2,8 0,63 0,9 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,12 0,12 1680 05 10 28 0.63 10 Al B1
9,6 1,0 1,6 4,7 0,62 1,6 A1 B1
13 CDX0090-4-0,25 0,25 1680 10 17 47 0,62 17 Al B1
19 CDX0090-2-0,45 0,45 3360 1.4 2.7 8,5 0,69 27 Al B1
250X 26 250 1,4 3,0 8,5 0,69 3,0 A1 B1
38 2,6 4,3 16 0,62 4,3 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1680
54 2,6 5,0 16 0,62 5,0 A1 B1
™ BDX0090-2-1,40 1,40 3 360 o/ EC 34 D00 [ A2 B2
108 ’ ’ 47 9,0 34 0,60 9,0 A2 B2
150 51 12 34 0,69 9,7 A2 B2
BDX -2-1 1
216 200 0090 80 80 3360 5,1 12 34 0,69 9,7 A2 B2
4,8 0,9 1,5 4,7 0,56 1,5 A1 B1
6.7 CDX0090-4-0,20 0,20 1680 0.9 17 47 0.56 17 Al B1
9,6 1,8 3,0 9,3 0,52 3,0 A1 B1
13 CDX0090-4-0,40 0,40 1680 18 35 9.3 0,52 35 Al B1
19 CDX0090-2-0,80 0,80 3 360 34 5.0 18 0,54 5.0 Al B1
500X 26 500 3.4 55 18 0,54 5,5 A1 B1
38 53 7,5 32 0,62 7,5 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1680
54 53 9,0 32 0,62 9,0 A2 B2
™ BDX0090-2-3,00 3,00 3 360 S 14 68 0,66 14 A2 B3
108 ’ ’ 8,4 16 68 0,68 16 A2 B3
150 8,7 21 68 0,71 21 A2 B3
BDX -2-
216 400 0090-2-3,30 3,30 3360 8,7 21 68 0,71 21 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@‘
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 480 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,4 2,7 10 0,65 2,7 A1 B1
6.7 CDX0112-4-0,40 0,40 1680 14 2.9 10 0.65 2.9 Al B1
9,6 3,0 52 22 0,57 52 A1 B2
13 CDX0112-4-0,80 0,80 1680 3.0 55 2 0,57 55 Al B2
19 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 3 360 46 858 40 0,68 88 A2 B2
26 4,6 10 40 0,68 10 A2 B2

1000X
38 8,5 15 50 0,67 14 A2 B3

BDX0112-4-3,00 3,00 1680
54 8,5 17 50 0,67 14 A2 B3
s BDX0112-2-5,00 5,00 3 360 12 % 14 0,60 % A2 -
108 ’ ’ 12 30 114 0,80 25 A2 —
150 14 35 114 0,80 25 A2 —
BDX0112-2-

216 800 0 6,00 6,00 3360 14 45 114 0,80 25 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.412/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 500 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,3 0,3 0,7 0,44 0,3 A1 B1
56 CDX0063-4-0,02 0,02 1400 03 03 0.7 0,44 0.3 Al B1
8 0,3 0,3 0,8 0,46 0,3 A1 B1
1 CDX0063-4-0,04 0,04 1400 03 04 0.8 0,46 0.4 Al B1
16 CDX0063-2-0,06 0,06 2800 04 0.5 1.4 0,42 0.5 At B1
30X 22 30 0,4 0,5 1,4 0,42 0,5 A1 B1
32 0,7 0,8 1,9 0,42 0,8 A1 B1
BDX0063-4-0,10 0,10 1400
45 0,7 0,8 1,9 0,42 0,8 A1 B1
63 BDX0063-2-0,20 0,20 2800 o2 -0 o5 Dod 0 Al B1
90 ’ ’ 0,6 1,0 3,5 0,54 1,0 A1 B1
125 0,7 1,3 3,5 0,70 1,3 A1 B1
BDX -2- 2
180 25 0063-2-0,30 0.30 800 0,7 1,4 3,5 0,70 1,4 A1 B1
4 0,3 0,4 0,8 0,43 0,4 A1 B1
56 CDX0063-4-0,03 0,03 1400 03 04 08 043 0.4 Al B1
8 0,5 0,5 1,3 0,44 0,5 A1 B1
1 CDX0063-4-0,06 0,06 1400 0.5 0.6 13 0,44 0.6 Al B1
16 CDX0063-2-0,12 0,12 2800 0.6 0.7 2.2 0.52 0.7 At B1
60X 22 60 0,6 0,8 2,2 0,52 0,8 A1 B1
32 1,3 1,5 3,4 0,39 1,5 A1 B1
BDX0063-4-0,20 0,20 1400
45 1,3 1,6 3,4 0,39 1,6 A1 B1
63 BDX0063-2-0,40 0,40 2800 L 55 0l Y 6 Al B1
90 ’ ’ 1,4 2,0 6,0 0,50 2,0 A1 B1
125 1,5 2,4 6,0 0,58 2,4 A1 B1
BDX -2-0, . 2
180 50 0063-2-0,50 0.0 800 1,5 2,6 6,0 0,58 2,6 A1 B1
4 0,3 0,5 1,4 0,40 0,5 A1 B1
56 CDX0071-4-0,06 0,06 1400 03 05 14 0,40 0.5 Al B1
8 0,8 0,9 24 0,40 0,9 A1 B1
1 CDX0071-4-0,12 0,12 1400 0.8 10 24 0,40 10 Al B1
16 CDX0071-2-0,25 0,25 2800 1.0 1.2 34 0,52 1.2 At B
120X 22 120 1,0 1,4 3,4 0,52 1,4 A1 B1
32 2,0 21 6,8 0,42 2,1 A1 B1
BDX0071-4-0,40 0,40 1400
45 2,0 2,4 6,8 0,42 2,4 A1 B1
63 BDX0071-2-0,70 0,70 2800 2 o2 13 D26 6.2 Al B1
90 ’ ’ 2,5 3,6 13 0,48 3,6 A1 B1
125 2,6 4,3 13 0,60 4,3 A1 B1
BDX0071-2-1, 1, 2
180 100 00 00 00 800 2,6 4,8 13 0,60 4,8 A1 B1
4 0,4 0,7 2,2 0,63 0,7 A1 B1
56 CDX0090-4-0,12 0,12 1400 0.4 08 22 0.63 0.8 Al B1
8 0,8 1,3 3,8 0,62 1,3 A1 B1
1 CDX0090-4-0,25 0,25 1400 0.8 14 38 0,62 14 Al B1
16 CDX0090-2-0,45 0,45 2800 1 2.2 68 0,69 22 Al B1
250X 22 250 1,1 2,4 6,8 0,69 2,4 A1 B1
32 2,1 3,4 13 0,62 3,4 A1 B1
BDX0090-4-0,75 0,75 1400
45 2,1 4,0 13 0,62 4,0 A1 B1
63 BDX0090-2-1,40 1,40 2800 68 Gall 21 D00 Sl A2 B2
90 ’ ’ 3,8 7,2 27 0,60 7,2 A2 B2
125 4.1 9,6 27 0,69 7,7 A2 B2
BDX -2-1 1 2
180 200 0090 80 80 800 4.1 9,6 27 0,69 7.7 A2 B2
4 0,7 1,2 3,8 0,56 1,2 A1 B1
56 CDX0090-4-0,20 0,20 1400 07 14 38 0.56 14 Al B1
8 1,4 2,4 7.4 0,52 2,4 A1 B1
1 CDX0090-4-0,40 0,40 1400 14 28 74 0,52 28 Al B1
16 2,7 4,0 14 0,54 4,0 A1 B1
CDX0090-2-0,80 0,80 2800 ’ ' ’ ’
500X 22 500 2,7 4,4 14 0,54 4,4 A1 B1
32 4,2 6,0 26 0,62 6,0 A2 B2
BDX0090-4-1,60 1,60 1400
45 4,2 7,2 26 0,62 7,2 A2 B2
63 BDX0090-2-3,00 3,00 2800 3l 1 o4 0,66 1 A2 B3
90 ’ ’ 6,7 13 54 0,68 13 A2 B3
125 7,0 17 54 0,71 17 A2 B3
BDX -2- 2
180 400 0090-2-3,30 3,30 800 7,0 17 54 0,71 17 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.508/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 15 min/S4 - 25 %, 500 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,1 2,2 8,0 0,65 2,2 A1 B1
56 CDX0112-4-0,40 0,40 1400 11 23 8.0 0.65 23 Al B1
8 2,4 4,2 18 0,57 4,2 A1 B1
1 CDX0112-4-0,80 0,80 1400 24 44 18 0,57 44 Al B1
16 1000 CDX0112-2-1,50 1,50 2800 37 7.0 32 0,68 7.0 A2 B2
1000X 22 & 8,0 32 0,68 8,0 A2 B2
32 6,8 12 40 0,67 11 A2 B2
BDX0112-4-3,00 3,00 1400
45 6,8 14 40 0,67 11 A2 B2
63 BDX0112-2-5,00 5,00 2800 0 20 o 0,60 20 A3 -
90 ’ ’ 9,6 24 91 0,80 20 A3 -
125 11 28 91 0,80 20 A3 -
BDX0112-2-6, ] 2
180 800 0 6,00 6,00 800 11 36 91 0,80 20 A3 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.508/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 380 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,9 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,01 0,01 1400 04 04 0.9 0.40 04 A1 B1
8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
1 CDXL063-4-0,03 0,03 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
16 CDXL063-2-0,04 0,04 2800 0.4 0.5 1.6 043 0.5 Al B1
22 0,4 0,5 1,6 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
32 0,7 0,8 2,1 0,42 0,8 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1400
45 0,7 0,8 2,1 0,42 0,8 A1 B1
63 BDXL063-2-0,14 0,14 2 800 0.7 0.9 38 0.55 0.9 Al B
90 ’ ’ 0,7 1,1 3,8 0,55 1,1 A1 B1
125 0,7 1,3 3,8 0,70 1,3 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21 2
180 063-2-0, 0. 800 0,7 1,5 3,8 0,70 1,5 A1 B1
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
8 0,5 0,5 1,5 0,42 0,5 A1 B1
1 CDXL063-4-0,04 0,04 1400 0.5 05 15 0.42 0.5 A1 B1
16 CDXL063-2-0,08 0,08 2800 0.5 06 24 0,52 08 Al B1
60X 22 40 0,5 0,7 2,4 0,52 0,7 A1 B1
32 1,3 1,4 3,7 0,40 1,4 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1400
45 1,3 1,5 3,7 0,40 1,5 A1 B1
63 BDXL063-2-0,28 0,28 2800 2 L ol 039 L/ Al B1
90 ’ ’ 1,2 1,8 6,0 0,53 1,8 A1 B1
125 1,3 21 6,0 0,60 2,1 A1 B1
BDXL063-2- 2
180 30 063-2-0,35 0.35 800 1,3 2,1 6,0 0,60 2,1 A1 B1
4 0,4 0,4 1,6 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL071-4-0,04 0,04 1400 04 05 16 0.40 05 A1 B1
8 0,8 0,8 2,7 0,38 0,8 A1 B1
1 CDXL071-4-0,08 0,08 1400 0.8 0.9 27 0.38 0.9 A1 B1
16 CDXL071-2-0,17 0,17 2800 08 1.2 3.9 0,52 1.2 Al B1
120X 22 90 0,8 1,4 3,9 0,52 1,4 A1 B1
32 1,7 2,1 7,6 0,43 2,1 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1400
45 1,7 2,3 7,6 0,43 2,3 A1 B1
63 BDXL071-2-0,50 0,50 2 800 1.9 28 14 0,56 28 Al B
90 ’ ’ 1,9 3,6 14 0,56 3,6 A1 B1
125 BDXL071-2-0,70 0,70 2 800 2.2 4.2 14 0.67 4.2 Al B
180 70 ’ ’ 2,2 4,4 14 0,67 4,4 A1 B1
4 0,4 0,6 2,4 0,60 0,6 A1 B1
56 CDXL090-4-0,08 0,08 1400 04 0.7 24 0,60 0.7 A1 B1
8 0,8 1,3 41 0,60 1,3 A1 B1
1 CDXL090-4-0,18 0,18 1400 0.8 14 41 0,60 14 A1 B1
16 CDXL090-2-0,30 0,30 2800 0.9 21 78 0.68 21 Al B1
250X 22 180 0,9 2,4 7,6 0,68 2,4 A1 B1
32 2,1 3,2 13 0,56 3,2 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1400
45 2,1 3,7 13 0,56 3,7 A1 B1
63 BDXL090-2-1,00 1,00 2800 68 D 29 0:.09 20 A2 B2
90 ’ ’ 3,3 6,3 29 0,65 6,3 A2 B2
125 3,7 8,6 29 0,73 8,3 A2 B2
BDXL090-2-1, 1, 2
180 140 090 30 30 800 3,7 8,6 29 0,73 8,3 A2 B2
4 CDXL090-4-0,14 0,14 1400 0.7 1.2 41 0,85 1.2 Al B1
5,6 ’ ’ 0,7 1,3 41 0,55 1,3 A1 B1
8 1,6 2,2 8,4 0,52 2,2 A1 B1
1 CDXL090-4-0,30 0,30 1400 16 24 8.4 0,52 24 A1 B1
16 CDXL090-2-0,60 0,60 2800 24 38 16 0.61 358 Al B1
500X 22 360 2,4 4,0 16 0,61 4,0 A1 B1
32 3,8 5,9 26 0,60 5,9 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1400
45 3,8 6,5 26 0,60 6,5 A2 B2
63 BDXL090-2-2,00 2,00 2800 G 10 %8 Oii2 10 A2 B3
90 ’ ’ 6,0 12 58 0,72 12 A2 B3
125 6,3 15 58 0,76 15 A2 B3
BDXL090-2-2, 2, 2
180 290 090 30 30 800 6,3 16 58 0,76 16 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 380 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-

TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,5 2,1 8,4 0,65 2,1 A1 B1
56 CDXL112-4-0,30 0,30 1400 15 2.2 8.4 0.65 22 A1 B1
8 2,5 4,0 18 0,58 4,0 A1 B1
1 CDXL112-4-0,60 0,60 1400 25 44 18 0.58 44 A1 B1
16 710 CDXL112-2-1,00 1,00 2800 34 6.4 3% 0.68 64 A2 B2
22 3,4 7,2 35 0,68 7,2 A2 B2

1000X
32 6,1 11 42 0,65 1 A2 B3

BDXL112-4-2,00 2,00 1400
45 6,1 13 42 0,65 12 A2 B3
63 BDXL112-2-3,50 3,50 2800 69 19 % G5 19 A2 -
90 ’ ’ 8,9 22 95 0,78 21 A2 -
125 9,5 24 95 0,81 21 A2 -
7 BDXL112-2-4, 4, 2

180 570 00 00 800 9,5 33 95 0,81 21 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x +/3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.509/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 380 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,5 1,1 0,40 0,5 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,01 0,01 1680 0.4 05 11 0,40 0.5 Al B1
9,6 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
13 CDXL063-4-0,03 0,03 1680 0.5 0.5 11 0,44 0.5 Al B1
19 CDXL063-2-0,04 0,04 3 360 0.5 0.8 1.9 0,43 0.6 Al B1
26 0,5 0,6 1,9 0,43 0,6 A1 B1
30X 20
38 0,9 1,0 2,5 0,42 1,0 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1680
54 0,9 1,0 2,5 0,42 1,0 A1 B1
s BDXL063-2-0,14 0,14 3 360 0 5 15, 059 i Al B1
108 ’ ’ 0,9 1,3 4,5 0,55 1,3 A1 B1
150 0,9 1,5 4,5 0,70 1,5 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21
216 063-2:0, 0. 3360 0,9 1,8 4,5 0,70 1,8 A1 B1
4,8 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,02 0,02 1680 05 05 11 0,44 0.5 Al B1
9,6 0,6 0,6 1,8 0,42 0,6 A1 B1
13 CDXL063-4-0,04 0,04 1680 0.6 0.6 18 0,42 0.6 Al B1
19 CDXL063-2-0,08 0,08 3 360 0.6 08 2.9 0.52 08 At B
60X 26 40 0,6 0,9 29 0,52 0,9 A1 B1
38 1,5 1,6 4.4 0,40 1,6 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1680
54 1,5 1,8 4.4 0,40 1,8 A1 B1
s BDXL063-2-0,28 0,28 3 360 L 20 2 0,58 2.0 Al B1
108 ’ ’ 1,4 2,1 7,2 0,53 2,1 A1 B1
150 1,5 2,5 7,2 0,60 2,5 A1 B1
BDXL063-2-
216 30 063-2-0,35 0,35 3360 1,5 2,5 7,2 0,60 2,5 A1 B1
4,8 0,4 0,5 1,9 0,40 0,5 A1 B1
6.7 CDXL071-4-0,04 0,04 1680 0.4 0.6 19 0,40 0.6 Al B1
9,6 1,0 1,0 3,3 0,38 1,0 A1 B1
13 CDXL071-4-0,08 0,08 1680 10 11 33 0,38 11 Al B1
19 CDXL071-2-0,17 0,17 3360 1.0 1.4 47 0.52 1.4 At B1
120X 26 90 1,0 1,6 4,7 0,52 1,6 A1 B1
38 2,0 2,5 9,1 0,43 2,5 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1680
54 2,0 2,8 9,1 0,43 2,8 A1 B1
s BDXL071-2-0,50 0,50 3 360 2 S 16 056 6 Al B1
108 ’ ’ 2,3 4,3 16 0,56 4,3 A1 B1
150 2,7 5,1 16 0,67 5,1 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7
216 70 0 0.70 0.70 3360 2,7 5,3 16 0,67 53 A1 B1
4,8 0,5 0,8 29 0,60 0,8 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,08 0,08 1680 05 0.9 2.9 0,60 0.9 Al B1
9,6 1,0 1,5 4,9 0,60 1,5 A1 B1
13 CDXL090-4-0,18 0,18 1680 10 16 49 0,60 16 Al B1
19 CDXL090-2-0,30 0,30 3 360 1 25 9.1 0,68 25 Al B
250X 26 180 1,1 29 9,1 0,68 29 A1 B1
38 2,5 3,8 15 0,56 3,8 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1680
54 2,5 4.4 15 0,56 4.4 A1 B1
s BDXL090-2-1,00 1,00 3 360 69 o % 0.69 6.9 A2 B2
108 ’ ’ 3,9 7,6 35 0,65 7,6 A2 B2
150 4,4 10 35 0,73 10 A2 B2
BDXL090-2-1 1
216 140 090 30 30 3360 4,4 10 35 0,73 10 A2 B2
4,8 0,9 1,4 4,9 0,55 1,4 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,14 0,14 1680 0.9 15 49 0.55 15 Al B1
9,6 1,9 2,7 10 0,52 2,7 A1 B1
13 CDXL090-4-0,30 0,30 1680 19 29 10 0,52 2.9 Al B1
19 CDXL090-2-0,60 0,60 3360 29 4.5 19 0.61 45 Al B2
500X 26 360 29 4,8 19 0,61 4,8 A1 B2
38 4,5 71 32 0,60 71 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1680
54 4,5 7,8 32 0,60 7.8 A2 B2
s BDXL090-2-2,00 2,00 3 360 il 12 69 2 12 A2 B3
108 ’ ’ 7,2 14 69 0,72 14 A2 B3
150 7,6 18 69 0,76 18 A2 -
BDXL090-2-2, 2,
216 290 090 30 30 3360 7,6 19 69 0,76 19 A2 -

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 380 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb
Typ

Abtriebs- Max. Dreh-
TR-M/  drehzahl”  moment

TRMR  [1/min] [Nm]
48
6,7
96
13
19
26
38
54
75
108
150
216

710
1000X

570

Motor
Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
tung?  Drehzahl strom?  Strom®  strom I5ser
Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
1,8 2,5 10 0,65 2,5 A1 B1
CDXL112-4-0,30 0,30 1680
1,8 2,7 10 0,65 2,7 A1 B1
3,0 4,8 21 0,58 4,8 A1 B2
CDXL112-4-0,60 0,60 1680 3.0 53 21 0,58 53 Al B2
CDXL112-2-1,00 1,00 3 360 4.0 L4 42 0,68 7 A2 B2
4,0 8,6 42 0,68 8,6 A2 B2
7.3 13 51 0,65 13 A2 B3
BDXL112-4-2,00 2,00 1680
7.3 15 51 0,65 14 A2 B3
BDXL112-2-3,50 3,50 3 360 i 2 14 De z A2 -
’ ’ 11 27 114 0,78 25 A2 —
11 29 114 0,81 25 A2 —
BDXL112-2-4 4
00 00 3360 11 39 114 0,81 25 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten

Motorschutz

Netzspannung, Netzfrequenz

Schaltgerate

Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 400 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,4 0,4 0,9 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,01 0,01 1400 04 04 0.9 0.40 04 A1 B1
8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
1 CDXL063-4-0,03 0,03 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
16 CDXL063-2-0,04 0,04 2800 0.4 0.5 1.5 043 0.5 Al B1
22 0,4 0,5 1,5 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
32 0,7 0,8 2,0 0,42 0,8 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1400
45 0,7 0,8 2,0 0,42 0,8 A1 B1
63 BDXL063-2-0,14 0,14 2 800 0.7 0.9 36 0.55 0.9 Al B
90 ’ ’ 0,7 1,0 3,6 0,55 1,0 A1 B1
125 0,7 1,2 3,6 0,70 1,2 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21 2
180 063-2-0, 0. 800 0,7 1,4 3,6 0,70 1,4 A1 B1
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
8 0,5 0,5 1,4 0,42 0,5 A1 B1
1 CDXL063-4-0,04 0,04 1400 0.5 05 14 0.42 0.5 A1 B1
16 CDXL063-2-0,08 0,08 2800 0.5 06 2.3 0,52 08 Al B1
60X 22 40 0,5 0,7 2,3 0,52 0,7 A1 B1
32 1,2 1,3 3,5 0,40 1,3 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1400
45 1,2 1,4 3,5 0,40 1,4 A1 B1
63 BDXL063-2-0,28 0,28 2800 i 16 il 039 i Al B1
90 ’ ’ 1.1 1,7 57 0,53 1,7 A1 B1
125 1,2 2,0 57 0,60 2,0 A1 B1
BDXL063-2- 2
180 30 063-2-0,35 0.35 800 1,2 2,0 5,7 0,60 2,0 A1 B1
4 0,4 0,4 1,5 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL071-4-0,04 0,04 1400 04 05 15 0.40 05 A1 B1
8 0,8 0,8 2,6 0,38 0,8 A1 B1
1 CDXL071-4-0,08 0,08 1400 0.8 0.9 26 0.38 0.9 A1 B1
16 CDXL071-2-0,17 0,17 2800 08 1.1 3.7 0,52 11 Al B1
120X 22 90 0,8 1,3 3,7 0,52 1,3 A1 B1
32 1,6 2,0 7,2 0,43 2,0 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1400
45 1,6 2,2 7,2 0,43 2,2 A1 B1
63 BDXL071-2-0,50 0,50 2 800 16 2 13 0:30 21 Al B1
90 ’ ’ 1,8 3,4 13 0,56 3,4 A1 B1
125 2,1 4,0 13 0,67 4,0 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7 2
180 70 0 0.70 0.70 800 2,1 4,2 13 0,67 4,2 A1 B1
4 0,4 0,6 2,3 0,60 0,6 A1 B1
56 CDXL090-4-0,08 0,08 1400 04 0.7 23 0,60 0.7 A1 B1
8 0,8 1,2 3,9 0,60 1,2 A1 B1
1 CDXL090-4-0,18 0,18 1400 0.8 13 3.9 0,60 13 A1 B1
16 CDXL090-2-0,30 0,30 2800 0.9 2,0 7.2 0.68 2.0 Al B1
250X 22 180 0,9 2,3 7,2 0,68 2,3 A1 B1
32 2,0 3,0 12 0,56 3,0 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1400
45 2,0 3,5 12 0,56 3,5 A1 B1
63 BDXL090-2-1,00 1,00 2800 il 25 28 0:.09 20 A2 B2
90 ’ ’ 3,1 6,0 28 0,65 6,0 A2 B2
125 3,5 8,2 28 0,73 8,0 A2 B2
BDXL090-2-1, 1, 2
180 140 090 30 30 800 3,5 8,2 28 0,73 8,0 A2 B2
4 0,7 1,1 3,9 0,55 1,1 A1 B1
56 CDXL090-4-0,14 0,14 1400 0.7 12 3.9 0.55 12 A1 B1
8 1,5 21 8,0 0,52 21 A1 B1
1 CDXL090-4-0,30 0,30 1400 15 23 8,0 0,52 23 A1 B1
16 CDXL090-2-0,60 0,60 2800 23 36 15 0.61 36 Al B1
500X 22 360 2,3 3,8 15 0,61 3,8 A1 B1
32 3,6 5,6 25 0,60 5,6 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1400
45 3,6 6,2 25 0,60 6,2 A2 B2
63 BDXL090-2-2,00 2,00 2800 il 25 %5 Oii2 o A2 B3
90 ’ ’ 57 11 55 0,72 1 A2 B3
125 6,0 14 55 0,76 14 A2 B3
BDXL090-2-2, 2, 2
180 290 090 30 30 800 6,0 15 55 0,76 15 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 400 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,4 2,0 8,0 0,65 2,0 A1 B1
56 CDXL112-4-0,30 0,30 1400 14 21 8,0 0.65 2.1 A1 B1
8 2,4 3,8 17 0,58 3,8 A1 B1
1 CDXL112-4-0,60 0,60 1400 24 42 17 0.58 42 A1 B1
16 710 CDXL112-2-1,00 1,00 2800 3.2 6.1 33 0.68 6.1 A2 B2
1000X 22 3,2 6,8 33 0,68 6,8 A2 B2
32 5,8 10 40 0,65 10 A2 B2
BDXL112-4-2,00 2,00 1400
45 5,8 12 40 0,65 1 A2 B2
63 BDXL112-2-3,50 3,50 2800 69 18 % G5 18 A2 -
90 ’ ’ 8,5 21 90 0,78 20 A2 -
125 9,0 23 90 0,81 20 A2 -
7 BDXL112-2-4, 4, 2
180 570 00 00 800 9,0 31 90 0,81 20 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x +/3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 400 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgeréte
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom®  Strom?  strom 16ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,5 1,1 0,40 0,5 A1 B1
67 CDXL063-4-0,01 0,01 1680 04 05 11 0,40 05 A1 B
9,6 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
13 CDXL063-4-0,03 0,03 1680 05 05 11 0.44 05 Al BA
19 CDXL063-2-0,04 0,04 3360 0.5 08 18 0.43 06 Al B1
26 0,5 0,6 1,8 0,43 0,6 A1 B1
30X 20
38 0,8 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1680
54 0,8 1,0 2,4 0,42 1,0 A1 B1
s BDXL063-2-0,14 0,14 3 360 o 5 10 059 i Al B1
108 ’ ’ 0,8 1,2 4,3 0,55 1,2 A1 B1
150 0,8 1,4 4,3 0,70 1,4 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21
216 063-2:0, 0. 3360 0,8 1,7 4,3 0,70 1,7 A1 B1
4,8 0,5 0,5 1,1 0,44 0,5 A1 B1
67 CDXL063-4-0,02 0,02 1680 05 0.5 11 0,44 05 A1 B
9,6 0,6 0,6 1,7 0,42 0,6 A1 B1
13 CDXL063-4-0,04 0,04 1680 06 06 17 0.42 06 Al BA
19 CDXL063-2-0,08 0,08 3360 06 0.7 28 0,52 0.7 Al B
60X 26 40 0,6 0,8 2,8 0,52 0,8 A1 B1
38 1,4 1,6 4,2 0,40 1,6 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1680
54 1,4 1,7 4,2 0,40 1,7 A1 B1
™ BDXL063-2-0,28 0,28 3360 L5 L. 0.0 00 L3 Al B1
108 ’ ’ 1,3 2,0 6,8 0,53 2,0 A1 B1
150 1,4 2,4 6,8 0,60 2,4 A1 B1
BDXL063-2-
216 30 063-2-0,35 0,35 3360 1,4 2,4 6,8 0,60 2,4 A1 B1
4,8 0,4 0,5 1,8 0,40 0,5 A1 B1
6.7 CDXL071-4-0,04 0,04 1680 04 06 18 0,40 06 A1 B
9,6 1,0 1,0 3,1 0,38 1,0 A1 B1
13 CDXL071-4-0,08 0,08 1680 10 11 31 0.38 11 Al BA
19 CDXL071-2-0,17 0,17 3360 1.0 13 S 0,52 1.3 Al B
120X 26 90 1,0 1,6 4,4 0,52 1,6 A1 B1
38 1,9 2,4 8,6 0,43 2,4 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1680
54 1,9 2,6 8,6 0,43 2,6 A1 B1
& BDXL071-2-0,50 0,50 3360 2.2 0.2 16 00 oL Al B1
108 ’ ’ 2,2 4.1 16 0,56 4.1 A1 B1
150 2,5 4,8 16 0,67 4,8 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7
216 70 0 0.70 0.70 3360 2,5 5,0 16 0,67 5,0 A1 B1
4,8 0,5 0,7 2,8 0,60 0,7 A1 B1
67 CDXL090-4-0,08 0,08 1680 05 0.8 28 0,60 08 A1 B
9,6 1,0 1,4 4,7 0,60 1,4 A1 B1
13 CDXL090-4-0,18 0,18 1680 10 16 47 0.60 16 A1 BA
19 CDXL090-2-0,30 0,30 3360 1A 24 86 0.68 2.4 Al B1
250X 26 180 1,1 2,8 8,6 0,68 2,8 A1 B1
38 2,4 3,6 14 0,56 3,6 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1680
54 2,4 4,2 14 0,56 4,2 A1 B1
™ BDXL090-2-1,00 1,00 3360 il 0.0 3 00 6.0 A2 B2
108 ’ ’ 3,7 7,2 34 0,65 7,2 A2 B2
150 4,2 9,8 34 0,73 9,7 A2 B2
BDXL090-2-1 1
216 140 090 30 30 3360 4,2 9,8 34 0,73 9,7 A2 B2
4,8 0,8 1,3 4,7 0,55 1,3 A1 B1
67 CDXL090-4-0,14 0,14 1680 0.8 14 47 0.55 14 A1 B
9,6 1,8 2,5 9,6 0,52 2,5 A1 B1
13 CDXL090-4-0,30 0,30 1680 18 28 96 0.52 28 A1 BA
19 CDXL090-2-0,60 0,60 3360 28 43 18 0.61 4.3 Al B1
500X 26 360 2,8 4,6 18 0,61 4,6 A1 B1
38 4,3 6,7 30 0,60 6,7 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1680
54 4,3 7,4 30 0,60 7.4 A2 B2
™ BDXL090-2-2,00 2,00 3360 0.8 1 €6 Gl ! A2 B3
108 ’ ’ 6,8 13 66 0,72 13 A2 B3
150 7,2 17 66 0,76 17 A2 —
BDXL090-2-2 2
216 290 090 30 30 3360 7,2 18 66 0,76 18 A2 —

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@‘
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb

Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 400 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,7 2,4 9,6 0,65 2,4 A1 B1
6.7 CDXL112-4-0,30 0,30 1680 17 25 96 0.65 25 Al B1
9,6 29 4,6 20 0,58 4,6 A1 B2
13 CDXL112-4-0,60 0,60 1680 29 50 20 0,58 50 Al B2
19 710 CDXL112-2-1,00 1,00 3 360 338 7.3 40 0,68 73 A2 B2
1000X 26 3,8 8,2 40 0,68 8,2 A2 B2
38 7,0 12 48 0,65 12 A2 B3
BDXL112-4-2,00 2,00 1680
54 7,0 14 48 0,65 14 A2 B3
s BDXL112-2-3,50 3,50 3 360 10 22 108 De 22 A2 -
108 ’ ’ 10 25 108 0,78 24 A2 —
150 11 28 108 0,81 24 A2 —
7 BDXL112-2-4 4
216 570 00 00 3360 11 37 108 0,81 24 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 415 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,3 0,4 0,9 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,01 0,01 1400 0.3 04 0.9 0.40 04 A1 B1
8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
1 CDXL063-4-0,03 0,03 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
16 CDXL063-2-0,04 0,04 2800 0.4 0.5 1.4 043 0.5 Al B1
22 0,4 0,5 1,4 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
32 0,7 0,8 1,9 0,42 0,8 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1400
45 0,7 0,8 1,9 0,42 0,8 A1 B1
63 BDXL063-2-0,14 0,14 2 800 0.7 0.9 35 0.55 0.9 Al B
90 ’ ’ 0,7 1,0 3,5 0,55 1,0 A1 B1
125 0,7 1,2 3,5 0,70 1,2 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21 2
180 063-2-0, 0. 800 0,7 1,3 3,5 0,70 1,3 A1 B1
4 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,02 0,02 1400 04 04 0.9 0.44 04 A1 B1
8 0,5 0,5 1,3 0,42 0,5 A1 B1
1 CDXL063-4-0,04 0,04 1400 0.5 05 13 0.42 0.5 A1 B1
16 CDXL063-2-0,08 0,08 2800 0.5 06 2.2 0,52 08 Al B1
60X 22 40 0,5 0,7 2,2 0,52 0,7 A1 B1
32 1,2 1,3 34 0,40 1,3 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1400
45 1,2 1,3 34 0,40 1,3 A1 B1
63 BDXL063-2-0,28 0,28 2800 i L 20 039 > Al B1
90 ’ ’ 1.1 1,6 5,5 0,53 1,6 A1 B1
125 1,2 1,9 5,5 0,60 1,9 A1 B1
BDXL063-2-0, b 2
180 30 063-2-0,35 0.35 800 1,2 1,9 5,5 0,60 1,9 A1 B1
4 0,3 0,4 1,4 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL071-4-0,04 0,04 1400 0.3 05 14 0.40 05 A1 B1
8 0,8 0,8 25 0,38 0,8 A1 B1
1 CDXL071-4-0,08 0,08 1400 0.8 0.9 25 0.38 0.9 A1 B1
16 CDXL071-2-0,17 0,17 2800 08 1.1 36 0,52 11 Al B1
120X 22 90 0,8 1,3 3,6 0,52 1,3 A1 B1
32 1,5 1,9 6,9 0,43 1,9 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1400
45 1,5 2,1 6,9 0,43 2,1 A1 B1
63 BDXL071-2-0,50 0,50 2 800 1.7 256 13 0,56 26 Al B
90 ’ ’ 1,7 3,3 13 0,56 3,3 A1 B1
125 2,0 3,9 13 0,67 3,9 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7 2
180 70 0 0.70 0.70 800 2,0 4,0 13 0,67 4,0 A1 B1
4 0,4 0,6 2,2 0,60 0,6 A1 B1
56 CDXL090-4-0,08 0,08 1400 04 0.7 22 0,60 0.7 A1 B1
8 0,8 1,2 3,8 0,60 1,2 A1 B1
1 CDXL090-4-0,18 0,18 1400 0.8 13 38 0,60 13 A1 B1
16 CDXL090-2-0,30 0,30 2800 0.9 1.9 6.9 0.68 1.9 Al B1
250X 22 180 0,9 2,2 6,9 0,68 2,2 A1 B1
32 1,9 2,9 12 0,56 2,9 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1400
45 1,9 34 12 0,56 34 A1 B1
63 BDXL090-2-1,00 1,00 2800 60 23 21 0:.09 20 A2 B2
90 ’ ’ 3,0 5,8 27 0,65 5,8 A2 B2
125 3,4 7.9 27 0,73 7,7 A2 B2
BDXL090-2-1 1 2
180 140 090 30 30 800 3,4 7.9 27 0,73 7,7 A2 B2
4 0,7 1,1 3,8 0,55 1,1 A1 B1
56 CDXL090-4-0,14 0,14 1400 0.7 12 38 0.55 12 A1 B1
8 1,4 2,0 7,7 0,52 2,0 A1 B1
1 CDXL090-4-0,30 0,30 1400 14 2.2 77 0,52 22 A1 B1
16 CDXL090-2-0,60 0,60 2800 2.2 3.5 14 0.61 3,5 Al B1
500X 22 360 2,2 3,7 14 0,61 3,7 A1 B1
32 3,5 54 24 0,60 54 A1 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1400
45 3,5 6,0 24 0,60 6,0 A1 B2
63 BDXL090-2-2,00 2,00 2800 B0 52 33 Oii2 2 A2 B3
90 ’ ’ 5,5 11 53 0,72 1 A2 B3
125 5,8 13 53 0,76 13 A2 B3
BDXL090-2-2, 2, 2
180 290 090 30 30 800 5,8 14 53 0,76 14 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 415 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,3 1,9 7,7 0,65 1,9 A1 B1
56 CDXL112-4-0,30 0,30 1400 13 2.0 77 0.65 2.0 A1 B1
8 2,3 3,7 16 0,58 3,7 A1 B1
1 CDXL112-4-0,60 0,60 1400 23 40 16 0.58 40 A1 B1
16 710 CDXL112-2-1,00 1,00 2800 3.1 5.9 32 0.68 5.9 A2 B2
1000X 22 3,1 6,6 32 0,68 6,6 A2 B2
32 5,6 9,6 39 0,65 9,6 A2 B2
BDXL112-4-2,00 2,00 1400
45 5,6 12 39 0,65 1 A2 B3
63 BDXL112-2-3,50 3,50 2800 62 7 87 G5 17 A2 -
90 ’ ’ 8,2 20 87 0,78 19 A2 -
125 8,7 22 87 0,81 19 A2 -
7 BDXL112-2-4, 4, 2
180 570 00 00 800 8,7 30 87 0,81 19 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x +/3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 440 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,3 0,4 0,8 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,01 0,01 1400 03 0.4 0.8 0.40 0.4 Al BA
8 0,4 0,4 0,8 0,44 0,4 A1 B1
11 CDXL063-4-0,03 0,03 1400 04 04 08 0.44 04 A1 BA
16 CDXL063-2-0,04 0,04 2 800 0.4 0.5 1.4 043 0.5 Al B1
22 0,4 0,5 1,4 0,43 0,5 A1l B1
30X 20
32 0,6 0,7 1,8 0,42 0,7 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1400
45 0,6 0,7 1,8 0,42 0,7 A1 B1
63 BDXL063-2-0,14 0,14 2 800 0.6 08 33 0.55 08 Al B
90 ’ ’ 0,6 0,9 3,3 0,55 0,9 A1 B1
125 0,6 1,1 3,3 0,70 1,1 A1 B1
BDXL063-2-0,21 ,21 2
180 063-2-0 0 800 0,6 1,3 83 0,70 1,3 A1 B1
4 0,4 0,4 0,8 0,44 0,4 A1 B1
56 CDXL063-4-0,02 0,02 1400 0.4 0.4 0.8 0.44 0.4 Al BA
8 0,5 0,5 1,3 0,42 0,5 A1 B1
11 CDXL063-4-0,04 0,04 1400 05 05 13 0.42 05 A1 BA
16 CDXL063-2-0,08 0,08 2 800 0.5 0.5 21 0,52 0.5 Al B1
60X 22 40 0,5 0,6 21 0,52 0,6 A1l B1
32 1,1 1,2 3,2 0,40 1,2 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1400
45 1,1 1,3 3,2 0,40 1,3 A1 B1
63 BDXL063-2-0,28 0,28 2 800 10 L D2 039 L Al B1
90 ’ ’ 1,0 1,5 5,2 0,53 1,5 A1 B1
125 1.1 1,8 5,2 0,60 1,8 A1 B1
BDXL063-2- 2
180 30 063-2-0,35 0.35 800 1.1 1,8 5,2 0,60 1,8 A1 B1
4 0,3 0,4 1,4 0,40 0,4 A1 B1
56 CDXL071-4-0,04 0,04 1400 03 05 14 0.40 0.5 Al BA
8 0,7 0,7 2,4 0,38 0,7 A1 B1
11 CDXL071-4-0,08 0,08 1400 07 08 24 0.38 08 A1 BA
16 CDXL071-2-0,17 0,17 2 800 0.7 1.0 34 0,52 1.0 Al B1
120X 22 90 0,7 1,2 3,4 0,52 1,2 A1l B1
32 1,5 1,8 6,5 0,43 1,8 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1400
45 1,5 2,0 6,5 0,43 2,0 A1 B1
63 BDXL071-2-0,50 0,50 2800 16 25 12 0:30 2:3 Al B1
90 ’ ’ 1,6 3,1 12 0,56 3,1 A1 B1
125 1,9 3,6 12 0,67 3,6 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7 2
180 70 0 0.70 0.70 800 1,9 3,8 12 0,67 3,8 A1 B1
4 0,4 0,5 2,1 0,60 0,5 A1 B1
56 CDXL090-4-0,08 0,08 1400 04 06 21 0.60 0.6 A1 BA
8 0,7 1,1 88 0,60 1,1 A1 B1
11 CDXL090-4-0,18 0,18 1400 07 12 35 0.60 12 A1 BA
16 CDXL090-2-0,30 0,30 2 800 08 1.8 6.5 0.68 1.8 Al B1
250X 22 180 0,8 21 6,5 0,68 21 A1l B1
32 1,8 2,7 11 0,56 2,7 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1400
45 1,8 3,2 11 0,56 3,2 A1 B1
63 BDXL090-2-1,00 1,00 2 800 28 2 25 0:.09 20 A2 B2
90 ’ ’ 2,8 55 25 0,65 55 A2 B2
125 3,2 7,5 25 0,73 71 A2 B2
BDXL090-2-1 1 2
180 140 090 30 30 800 3,2 7,5 25 0,73 71 A2 B2
4 0,6 1,0 85 0,55 1,0 A1 B1
56 CDXL090-4-0,14 0,14 1400 06 11 35 0.55 11 A1 BA
8 1,4 1,9 7,3 0,52 1,9 A1 B1
11 CDXL090-4-0,30 0,30 1400 14 21 73 052 21 A1 BA
16 CDXL090-2-0,60 0,60 2 800 21 3.3 14 0.61 3.3 Al B1
500X 22 360 2,1 3,5 14 0,61 3,5 A1l B1
32 3,3 51 23 0,60 5,1 A1 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1400
45 3,3 5,6 23 0,60 5,6 A1 B2
63 BDXL090-2-2,00 2,00 2 800 22 S %0 Oii2 S0 A2 B3
90 ’ ’ 5,2 10 50 0,72 10 A2 B3
125 515 13 50 0,76 13 A2 B3
BDXL090-2-2,30 2,30 2 800
180 290 5,5 14 50 0,76 14 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 440 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1,3 1,8 7,3 0,65 1,8 A1 B1
56 CDXL112-4-0,30 0,30 1400 13 19 73 0.65 19 A1 B1
8 2,2 3,5 15 0,58 3,5 A1 B1
1 CDXL112-4-0,60 0,60 1400 22 38 15 0.58 38 A1 B1
16 710 CDXL112-2-1,00 1,00 2800 29 55 30 0.68 55 A2 B2
1000X 22 29 6,2 30 0,68 6,2 A2 B2
32 53 9,1 36 0,65 9,1 A2 B2
BDXL112-4-2,00 2,00 1400
45 53 11 36 0,65 10 A2 B3
63 BDXL112-2-3,50 3,50 2800 i 16 82 G5 16 A2 -
90 ’ ’ 7,7 19 82 0,78 18 A2 -
125 8,2 21 82 0,81 18 A2 -
7 BDXL112-2-4 4 2
180 570 00 00 800 8,2 28 82 0,81 18 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x +/3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.
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TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 440 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 1,0 0,40 0,4 A1 B1
67 CDXL063-4-0,01 0,01 1680 04 0.4 10 0,40 0.4 A1 B
9,6 0,4 0,4 1,0 0,44 0,4 A1 B1
13 CDXL063-4-0,03 0,03 1680 0.4 04 10 0.44 04 Al BA
19 CDXL063-2-0,04 0,04 3360 0.4 0.5 18 0.43 0.5 Al B1
26 0,4 0,5 1,6 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
38 0,8 0,9 2,2 0,42 0,9 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1680
54 0,8 0,9 2,2 0,42 0,9 A1 B1
s BDXL063-2-0,14 0,14 3 360 o L 5.3 059 0 Al B1
108 ’ ’ 0,8 1,1 3,9 0,55 1.1 A1 B1
150 0,8 1,3 3,9 0,70 1,3 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21
216 063-2:0, 0. 3360 0,8 1,5 3,9 0,70 1,5 A1 B1
4,8 0,4 0,4 1,0 0,44 0,4 A1 B1
67 CDXL063-4-0,02 0,02 1680 04 0.4 10 0,44 0.4 A1 B
9,6 0,5 0,5 1,5 0,42 0,5 A1 B1
13 CDXL063-4-0,04 0,04 1680 05 05 15 0.42 05 Al BA
19 CDXL063-2-0,08 0,08 3360 0.5 0.7 2,5 0,52 0.7 Al B
60X 26 40 0,5 0,8 2,5 0,52 0,8 A1 B1
38 1,3 1,4 3,8 0,40 1,4 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1680
54 1,3 1,5 3,8 0,40 1,5 A1 B1
™ BDXL063-2-0,28 0,28 3360 L2 L} 02 00 L Al B1
108 ’ ’ 1,2 1,9 6,2 0,53 1,9 A1 B1
150 1,3 2,2 6,2 0,60 2,2 A1 B1
BDXL063-2-
216 30 063-2-0,35 0,35 3360 1,3 2,2 6,2 0,60 2,2 A1 B1
4,8 0,4 0,4 1,6 0,40 0,4 A1 B1
6.7 CDXL071-4-0,04 0,04 1680 04 0.5 16 0,40 05 A1 B
9,6 0,9 0,9 2,8 0,38 0,9 A1 B1
13 CDXL071-4-0,08 0,08 1680 0.9 10 28 0.38 10 Al BA
19 CDXL071-2-0,17 0,17 3360 0.9 12 4.0 0,52 1.2 Al B
120X 26 90 0,9 1,4 4,0 0,52 1,4 A1 B1
38 1,7 2,2 7.9 0,43 2,2 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1680
54 1,7 2,4 7.9 0,43 2,4 A1 B1
& BDXL071-2-0,50 0,50 3360 2.0 2.0 14 00 2.0 Al B1
108 ’ ’ 2,0 3,7 14 0,56 3,7 A1 B1
150 2,3 4,4 14 0,67 4,4 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7
216 70 0 0.70 0.70 3360 2,3 4,6 14 0,67 4,6 A1 B1
4,8 0,4 0,7 2,5 0,60 0,7 A1 B1
67 CDXL090-4-0,08 0,08 1680 04 0.8 25 0,60 08 A1 B
9,6 0,9 1,3 4,3 0,60 1,3 A1 B1
13 CDXL090-4-0,18 0,18 1680 0.9 14 43 0.60 14 A1 BA
19 CDXL090-2-0,30 0,30 3360 1.0 2.2 19 0.68 2.2 Al B1
250X 26 180 1,0 2,5 79 0,68 2,5 A1 B1
38 2,2 3,3 13 0,56 3,3 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1680
54 2,2 3,8 13 0,56 3,8 A1 B1
™ BDXL090-2-1,00 1,00 3360 e 0.0 31 00 £.0 A2 B2
108 ’ ’ 34 6,5 31 0,65 6,5 A2 B2
150 3,8 8,9 31 0,73 8,8 A2 B2
BDXL090-2-1, 1,
216 140 090 30 30 3360 3,8 8,9 31 0,73 8,8 A2 B2
4,8 0,8 1,2 4,3 0,55 1,2 A1 B1
67 CDXL090-4-0,14 0,14 1680 0.8 13 43 0.55 13 A1 B
9,6 1,6 2,3 8,7 0,52 2,3 A1 B1
13 CDXL090-4-0,30 0,30 1680 16 25 87 0.52 25 A1 BA
19 CDXL090-2-0,60 0,60 3360 25 3.9 16 0.61 39 Al B1
500X 26 360 2,5 4,1 16 0,61 41 A1 B1
38 3.9 6,1 27 0,60 6,1 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1680
54 3.9 6,8 27 0,60 6,8 A2 B2
™ BDXL090-2-2,00 2,00 3360 0.2 10 €0 Gl 10 A2 B3
108 ’ ’ 6,2 12 60 0,72 12 A2 B3
150 6,5 15 60 0,76 15 A2 B3
BDXL090-2-2,30 2,30 3360
216 290 6,5 16 60 0,76 16 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.514/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 440 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-

TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser

TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 1,5 2,2 8,7 0,65 2,2 A1 B1
6.7 CDXL112-4-0,30 0,30 1680 15 23 8.7 0.65 23 Al B1
9,6 2,6 4,1 19 0,58 41 A1 B2
13 CDXL112-4-0,60 0,60 1680 26 46 19 0,58 46 Al B2
19 710 CDXL112-2-1,00 1,00 3 360 35 6.7 36 0,68 8.7 A2 B3

1000X 26 3,5 74 36 0,68 7.4 A2 B3
38 6,3 1 44 0,65 11 A2 B3

BDXL112-4-2,00 2,00 1680
54 6,3 13 44 0,65 13 A2 B3
s BDXL112-2-3,50 3,50 3 360 o 20 % De 20 A2 -
108 ’ ’ 9,3 23 98 0,78 21 A2 -
150 9,8 25 98 0,81 21 A2 -
7 BDXL112-2-4 4

216 570 00 00 3360 9,8 34 98 0,81 21 A2 —

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.514/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 460 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 0,9 0,40 0,4 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,01 0,01 1680 0.4 0.4 0.9 0,40 0.4 Al B1
9,6 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
13 CDXL063-4-0,03 0,03 1680 04 04 0.9 0,44 0.4 Al B1
19 CDXL063-2-0,04 0,04 3 360 04 0.5 1.6 0,43 0.5 Al B1
26 0,4 0,5 1,6 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
38 0,7 0,8 21 0,42 0,8 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1680
54 0,7 0,8 21 0,42 0,8 A1 B1
s BDXL063-2-0,14 0,14 3 360 i L o8 059 09 Al B1
108 ’ ’ 0,7 1,0 3,8 0,55 1,0 A1 B1
150 0,7 1,3 3,8 0,70 1,3 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21
216 063-2:0, 0. 3360 0,7 1,5 3,8 0,70 1,5 A1 B1
4,8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,02 0,02 1680 0.4 0.4 0.9 0,44 0.4 Al B1
9,6 0,5 0,5 1,5 0,42 0,5 A1 B1
13 CDXL063-4-0,04 0,04 1680 0.5 0.5 15 0,42 0.5 Al B1
19 CDXL063-2-0,08 0,08 3 360 0.5 06 24 0.52 06 At B
60X 26 40 0,5 0,7 2,4 0,52 0,7 A1 B1
38 1,3 1,4 3,7 0,40 1,4 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1680
54 1,3 1,5 3,7 0,40 1,5 A1 B1
s BDXL063-2-0,28 0,28 3 360 I L/ 23 0,58 i Al B1
108 ’ ’ 1,1 1,8 59 0,53 1,8 A1 B1
150 1,3 2,1 59 0,60 2,1 A1 B1
BDXL063-2-
216 30 063-2-0,35 0,35 3360 1,3 2,1 59 0,60 2,1 A1 B1
4,8 0,4 0,4 1,6 0,40 0,4 A1 B1
6.7 CDXL071-4-0,04 0,04 1680 0.4 05 16 0,40 0.5 Al B1
9,6 0,8 0,8 2,7 0,38 0,8 A1 B1
13 CDXL071-4-0,08 0,08 1680 0.8 0.9 27 0,38 0.9 Al B1
19 CDXL071-2-0,17 0,17 3360 08 11 3.9 0.52 11 At B1
120X 26 90 0,8 1,4 3,9 0,52 1,4 A1 B1
38 1,7 21 7,5 0,43 2,1 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1680
54 1,7 2,3 7,5 0,43 2,3 A1 B1
s BDXL071-2-0,50 0,50 3 360 i 2 14 056 28 Al B1
108 ’ ’ 1,9 3,5 14 0,56 3,5 A1 B1
150 BDXL071-2-0,70 0,70 3 360 2.2 4.2 14 0.67 4.2 Al B1
216 70 ’ ’ 2,2 4,4 14 0,67 4,4 A1 B1
4,8 0,4 0,6 24 0,60 0,6 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,08 0,08 1680 0.4 0.7 24 0,60 0.7 Al B1
9,6 0,8 1,3 41 0,60 1,3 A1 B1
13 CDXL090-4-0,18 0,18 1680 0.8 14 41 0,60 14 Al B1
19 CDXL090-2-0,30 0,30 3 360 0.9 21 75 0,68 21 Al B
250X 26 180 0,9 2,4 7,5 0,68 2,4 A1 B1
38 2,1 3,1 13 0,56 3,1 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1680
54 2,1 3,7 13 0,56 3,7 A1 B1
s BDXL090-2-1,00 1,00 3 360 62 2/ 29 0.69 2l A2 B2
108 ’ ’ 3,2 6,3 29 0,65 6,3 A2 B2
150 3,7 8,6 29 0,73 8,3 A2 B2
BDXL090-2-1 1
216 140 090 30 30 3360 3,7 8,6 29 0,73 8,3 A2 B2
4,8 0,7 1,1 4.1 0,55 1.1 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,14 0,14 1680 0.7 13 41 0.55 13 Al B1
9,6 1,6 2,2 8,3 0,52 2,2 A1 B1
13 CDXL090-4-0,30 0,30 1680 16 24 8.3 0,52 24 Al B1
19 CDXL090-2-0,60 0,60 3360 2.4 358 16 0.61 38 Al B1
500X 26 360 2,4 4,0 16 0,61 4,0 A1 B1
38 3,8 5,8 26 0,60 5,8 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1680
54 3,8 6,5 26 0,60 6,5 A2 B2
s BDXL090-2-2,00 2,00 3 360 ) o 57 2 9 A2 B3
108 ’ ’ 5,9 1 57 0,72 11 A2 B3
150 6,3 15 57 0,76 15 A2 B3
BDXL090-2-2,30 2,30 3 360
216 290 6,3 16 57 0,76 16 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.474/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 460 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb
Typ

Abtriebs- Max. Dreh-
TR-M/  drehzahl”  moment

TRMR  [1/min] [Nm]
48
6,7
96
13
19
26
38
54
75
108
150
216

710
1000X

570

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

Motortyp

CDXL112-4-0,30

CDXL112-4-0,60

CDXL112-2-1,00

BDXL112-4-2,00

BDXL112-2-3,50

BDXL112-2-4,00

Nennleis-

tung?
Py [KW]

0,30
0,60
1,00
2,00
3,50

4,00

Drehzahl

[1/min]
1680

1680

3360

1680

3 360

3 360

Nenn-
strom?®

In[A]
1,5
1,5
2,5
2,5
3,3
3,3
6,1
6,1
8,9
8,9
94
94

Motor

Max.
Strom*

Imax [A]
2.1
2.2
4,0
4.4
6,4
7.1
10
13
19
22
24
32

Anlauf-
strom

Ia[A]
8,3
8,3
18
18
34
34
42
42
94
94
94
94

cos ¢
0,65
0,65
0,58
0,58
0,68
0,68
0,65
0,65
0,78
0,78
0,81
0,81

Einstel-
lung Uber-
stromaus-
I16ser

[A] Schitz
21 A1
2,2 A1
4,0 A1
4,4 A1
6,4 A2
71 A2
10 A2
12 A2
19 A2
21 A2
21 A2
21 A2

duma’

AUMA Leistungsklas-

se Schaltgerate

Thyristor
B1
B1
B1
B1
B2
B2
B2
B2

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-

mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.
3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.
4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten

Motorschutz

Netzspannung, Netzfrequenz

Schaltgerate

Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz

(TMS).

Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)

oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.474/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 480 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung®  Drehzahl strom?  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4,8 0,4 0,4 0,9 0,40 0,4 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,01 0,01 1680 0.4 0.4 0.9 0,40 0.4 Al B1
9,6 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
13 CDXL063-4-0,03 0,03 1680 04 04 0.9 0,44 0.4 Al B1
19 CDXL063-2-0,04 0,04 3 360 04 0.5 1.5 0,43 0.5 Al B1
26 0,4 0,5 1,5 0,43 0,5 A1 B1
30X 20
38 0,7 0,8 2,0 0,42 0,8 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1680
54 0,7 0,8 2,0 0,42 0,8 A1 B1
s BDXL063-2-0,14 0,14 3 360 i L S0 059 09 Al B1
108 ’ ’ 0,7 1,0 3,6 0,55 1,0 A1 B1
150 0,7 1,2 3,6 0,70 1,2 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21
216 063-2:0, 0. 3360 0,7 1,4 3,6 0,70 1,4 A1 B1
4,8 0,4 0,4 0,9 0,44 0,4 A1 B1
6.7 CDXL063-4-0,02 0,02 1680 0.4 0.4 0.9 0,44 0.4 Al B1
9,6 0,5 0,5 1,4 0,42 0,5 A1 B1
13 CDXL063-4-0,04 0,04 1680 0.5 0.5 14 0,42 0.5 Al B1
19 CDXL063-2-0,08 0,08 3 360 0.5 06 2.3 0.52 06 At B
60X 26 40 0,5 0,7 2,3 0,52 0,7 A1 B1
38 1,2 1,3 3,5 0,40 1,3 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1680
54 1,2 1,4 3,5 0,40 1,4 A1 B1
s BDXL063-2-0,28 0,28 3 360 I L 21l 0,58 6 Al B1
108 ’ ’ 1,1 1,7 57 0,53 1,7 A1 B1
150 1,2 2,0 57 0,60 2,0 A1 B1
BDXL063-2-
216 30 063-2-0,35 0,35 3360 1,2 2,0 5,7 0,60 2,0 A1 B1
4,8 0,4 0,4 1,5 0,40 0,4 A1 B1
6.7 CDXL071-4-0,04 0,04 1680 0.4 05 15 0,40 0.5 Al B1
9,6 0,8 0,8 2,6 0,38 0,8 A1 B1
13 CDXL071-4-0,08 0,08 1680 0.8 0.9 26 0,38 0.9 Al B1
19 CDXL071-2-0,17 0,17 3360 08 11 3.7 0.52 11 At B1
120X 26 90 0,8 1,3 3,7 0,52 1,3 A1 B1
38 1,6 2,0 7,2 0,43 2,0 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1680
54 1,6 2,2 7,2 0,43 2,2 A1 B1
s BDXL071-2-0,50 0,50 3 360 i 2 13 056 2 Al B1
108 ’ ’ 1,8 3,4 13 0,56 3,4 A1 B1
150 2,1 4,0 13 0,67 4,0 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7
216 70 0 0.70 0.70 3360 2,1 4,2 13 0,67 4,2 A1 B1
4,8 0,4 0,6 23 0,60 0,6 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,08 0,08 1680 0.4 0.7 23 0,60 0.7 Al B1
9,6 0,8 1,2 3,9 0,60 1,2 A1 B1
13 CDXL090-4-0,18 0,18 1680 0.8 13 3.9 0,60 13 Al B1
19 CDXL090-2-0,30 0,30 3 360 0.9 2.0 72 0,68 20 Al B
250X 26 180 0,9 2,3 7,2 0,68 2,3 A1 B1
38 2,0 3,0 12 0,56 3,0 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1680
54 2,0 3,5 12 0,56 3,5 A1 B1
s BDXL090-2-1,00 1,00 3 360 il 20 28 0.69 b2 A2 B2
108 ’ ’ 3.1 6,0 28 0,65 6,0 A2 B2
150 3,5 8,2 28 0,73 8,0 A2 B2
BDXL090-2-1 1
216 140 090 30 30 3360 3,5 8,2 28 0,73 8,0 A2 B2
4,8 0,7 1,1 3,9 0,55 1.1 A1 B1
6.7 CDXL090-4-0,14 0,14 1680 0.7 12 3.9 0.55 12 Al B1
9,6 1,5 21 8,0 0,52 21 A1 B1
13 CDXL090-4-0,30 0,30 1680 15 23 8,0 0,52 23 Al B1
19 CDXL090-2-0,60 0,60 3360 23 36 15 0.61 36 Al B1
500X 26 360 2,3 3,8 15 0,61 3,8 A1 B1
38 3,6 5,6 25 0,60 5,6 A2 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1680
54 3,6 6,2 25 0,60 6,2 A2 B2
s BDXL090-2-2,00 2,00 3 360 il 2 %5 2 b A2 B3
108 ’ ’ 57 1 55 0,72 11 A2 B3
150 6,0 14 55 0,76 14 A2 B3
BDXL090-2-2,30 2,30 3 360
216 290 6,0 15 55 0,76 15 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.498/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 480 V/60 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstel- AUMA Leistungsklas-
lung Uber-  se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromaus-
TR-M/  drehzahl” moment tung?  Drehzahl strom®  Strom®”  strom I6ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] In [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schiitz  Thyristor
4,8 1,4 2,0 8,0 0,65 2,0 A1 B1
6.7 CDXL112-4-0,30 0,30 1680 14 2.1 8.0 0.65 2.1 Al B1
9,6 2,4 3,8 17 0,58 3,8 A1 B1
13 CDXL112-4-0,60 0,60 1680 24 42 17 0,58 42 Al B1
19 710 CDXL112-2-1,00 1,00 3 360 3.2 6.1 33 0,68 6.1 A2 B2
1000X 26 3,2 6,8 33 0,68 6,8 A2 B2
38 5,8 10 40 0,65 10 A2 B3
BDXL112-4-2,00 2,00 1680
54 5,8 12 40 0,65 11 A2 B3
75 BDXL112-2-3,50 3,50 3 360 S 18 % De 18 A2 -
108 ’ ’ 8,5 21 90 0,78 20 A2 -
150 9,0 23 90 0,81 20 A2 -
7 BDXL112-2-4, 4,
216 570 0o 00 3360 9,0 31 90 0,81 20 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4,8 — 216 1/min; Regelbetrieb = 4,8 — 54 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x /3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.498/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a@“
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 500 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 0,3 0,3 0,7 0,40 0,3 A1 B1
56 CDXL063-4-0,01 0,01 1400 0.3 0.3 0.7 0.40 03 A1 B1
8 0,3 0,3 0,7 0,44 0,3 A1 B1
1 CDXL063-4-0,03 0,03 1400 0.3 0.3 07 0.44 0.3 A1 B1
16 CDXL063-2-0,04 0,04 2 800 0.3 0.4 1.2 0,43 04 Al B
22 0,3 0,4 1,2 0,43 0,4 A1 B1
30X 20
32 0,6 0,6 1,6 0,42 0,6 A1 B1
BDXL063-4-0,07 0,07 1400
45 0,6 0,6 1,6 0,42 0,6 A1 B1
63 BDXL063-2-0,14 0,14 2 800 0.6 0.7 2,9 0.55 0.7 Al B
90 ’ ’ 0,6 0,8 2,9 0,55 0,8 A1 B1
125 0,6 1,0 2,9 0,70 1,0 A1 B1
BDXL063-2-0,21 21 2
180 063-2-0, 0. 800 0,6 1,1 2,9 0,70 1,1 A1 B1
4 0,3 0,3 0,7 0,44 0,3 A1 B1
56 CDXL063-4-0,02 0,02 1400 0.3 0.3 0.7 0.44 03 A1 B1
8 0,4 0,4 1.1 0,42 0,4 A1 B1
1 CDXL063-4-0,04 0,04 1400 0.4 04 11 0.42 04 A1 B1
16 CDXL063-2-0,08 0,08 2 800 04 0.5 1.8 0,52 0.5 Al B
60X 22 40 0,4 0,6 1,8 0,52 0,6 A1 B1
32 1,0 1,0 2,8 0,40 1,0 A1 B1
BDXL063-4-0,14 0,14 1400
45 1,0 1,1 2,8 0,40 1,1 A1 B1
63 BDXL063-2-0,28 0,28 2 800 0.9 1.3 4.6 0,53 1.3 Al B
90 ’ ’ 0,9 1,4 4,6 0,53 1,4 A1 B1
125 1,0 1,6 4,6 0,60 1,6 A1 B1
BDXL063-2-0, b 2
180 30 063-2-0,35 0.35 800 1,0 1,6 4,6 0,60 1,6 A1 B1
4 0,3 0,3 1,2 0,40 0,3 A1 B1
56 CDXL071-4-0,04 0,04 1400 0.3 04 12 0.40 0.4 A1 B1
8 0,6 0,6 2,1 0,38 0,6 A1 B1
1 CDXL071-4-0,08 0,08 1400 0.6 0.7 2.1 0.38 0.7 A1 B1
16 CDXL071-2-0,17 0,17 2 800 0.6 0.9 3.0 0,52 0.8 Al B
120X 22 90 0,6 1,0 3,0 0,52 1,0 A1 B1
32 1,3 1,6 5,8 0,43 1,6 A1 B1
BDXL071-4-0,28 0,28 1400
45 1,3 1,8 5,8 0,43 1,8 A1 B1
63 BDXL071-2-0,50 0,50 2 800 14 22 10 0,56 2.2 Al B
90 ’ ’ 1,4 2,7 10 0,56 2,7 A1 B1
125 1,7 3,2 10 0,67 3,2 A1 B1
BDXL071-2-0,7 7 2
180 70 0 0.70 0.70 800 1,7 3,4 10 0,67 3,4 A1 B1
4 0,3 0,5 1,8 0,60 0,5 A1 B1
56 CDXL090-4-0,08 0,08 1400 0.3 0.6 18 0,60 0.6 A1 B1
8 0,6 1,0 3,1 0,60 1,0 A1 B1
1 CDXL090-4-0,18 0,18 1400 0.6 10 3.1 0,60 10 A1 B1
16 CDXL090-2-0,30 0,30 2 800 0.7 1.6 58 0,68 1.6 Al B
250X 22 180 0,7 1,8 5,8 0,68 1,8 A1 B1
32 1,6 2,4 9,6 0,56 2,4 A1 B1
BDXL090-4-0,50 0,50 1400
45 1,6 2,8 9,6 0,56 2,8 A1 B1
63 BDXL090-2-1,00 1,00 2 800 25 4.4 22 0.65 4.4 A2 B2
90 ’ ’ 2,5 4,8 22 0,65 4,8 A2 B2
125 2,8 6,6 22 0,73 6,3 A2 B2
BDXL090-2-1 1 2
180 140 090 30 30 800 2,8 6,6 22 0,73 6,3 A2 B2
4 0,6 0,9 3,1 0,55 0,9 A1 B1
56 CDXL090-4-0,14 0,14 1400 0.6 10 3.1 0.55 10 A1 B1
8 1,2 1,7 6,4 0,52 1,7 A1 B1
1 CDXL090-4-0,30 0,30 1400 12 18 6.4 0,52 18 A1 B1
16 CDXL090-2-0,60 0,60 2 800 1.8 2.9 12 0.61 29 Al B
500X 22 360 1,8 3,0 12 0,61 3,0 A1 B1
32 2,9 4,5 20 0,60 4.5 A1 B2
BDXL090-4-1,00 1,00 1400
45 2,9 5,0 20 0,60 5,0 A1 B2
63 BDXL090-2-2,00 2,00 2 800 4.6 76 a4 0.72 76 A2 B2
90 ' ' 4,6 8,8 44 0,72 8,8 A2 B2
125 4,8 1 44 0,76 1 A2 B3
BDXL090-2-2 2 2
180 290 090 30 30 800 4,8 12 44 0,76 12 A2 B3

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.515/001/de  Ausgabe 1.22



TIGRON TR-M30X — TR-M1000X / TR-MR30X — TR-MR1000X dum a®
Elektrische Daten Drehantriebe fur Steuer- und Regelbetrieb
Betriebsarten S2 - 30 min/S4 - 50 %, 500 V/50 Hz, mit Drehstrommotor

Drehantrieb Motor
Typ Einstellung AUMA Leistungsklas-
Uber- se Schaltgerate
Abtriebs- Max. Dreh- Nennleis- Nenn- Max. Anlauf- stromauslo-
TR-M/  drehzahl” moment tung”  Drehzahl strom®  Strom®  strom ser
TR-MR [1/min] [Nm] Motortyp Py [KW]  [1/min] Iy [A] Imax [A] Ia [A] cos @ [A] Schitz  Thyristor
4 1.1 1,6 6,4 0,65 1,6 A1 B1
56 CDXL112-4-0,30 0,30 1400 11 17 6.4 0.65 17 A1 B1
8 1,9 3,0 14 0,58 3,0 A1 B1
1 CDXL112-4-0,60 0,60 1400 19 34 14 0.58 34 A1 B1
16 710 CDXL112-2-1,00 1,00 2800 26 4.9 26 0.68 4.9 A2 B2
1000X 22 2,6 54 26 0,68 54 A2 B2
32 4,6 8,0 32 0,65 8,0 A2 B2
BDXL112-4-2,00 2,00 1400
45 4,6 9,6 32 0,65 8,8 A2 B2
63 BDXL112-2-3,50 3,50 2800 08 14 2 G5 14 A2 B3
90 ’ ’ 6,8 17 72 0,78 16 A2 -
125 7,2 18 72 0,81 16 A2 -
7 BDXL112-2-4 4 2
180 570 00 00 800 7,2 25 72 0,81 16 A2 -

1) Steuerbetrieb = 4 — 180 1/min; Regelbetrieb = 4 — 45 1/min. Hohere Abtriebsdrehzahlen fiir Regelbetrieb auf Anfrage.

2) Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maximalen Drehmoments). Die elektrisch aufgenom-
mene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden: P = U x | x cos ¢ x +/3.

3) Strom bei Laufmoment bzw. bei Regelmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments.

4) Strom bei maximalem Drehmoment.

Hinweise zur Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Der Schutz gegen Uberhitzung erfolgt durch Kaltleiter in der Motorwicklung mit thermischem Motorschutz
(TMS).

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %

Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: +5 %

Schaltgerate Der Betrieb der Motoren erfolgt Uber Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt)
oder Uber Thyristoren (elektronisch verriegelt).

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklassen A1 und A2 bzw. B1 — B3 sind im Drehantrieb integriert.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giiltigkeit. Weitere
Informationen zum Produkt siehe www.auma.com.

Y009.515/001/de  Ausgabe 1.22



SAEX 07.2 - SAEx 16.2 / SAREX 07.2 — SAREX 16.2 aduma:

Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREx .2 mit Drehstrommotoren

Installation und Auslegung

Motordaten Motordaten sind Richtwerte. Durch Ubliche Fertigungstoleranzen kénnen Abweichungen zu den genannten
Werten auftreten.

Motorschutz Zum Schutz gegen Uberhitzung sind in der Motorwicklung Thermoschalter oder Kaltleiter integriert.

Antriebe ohne integrierte Steuerung (AUMA NORM):
Thermoschalter bzw. Kaltleiter mlssen in der externen Steuerung ber(cksichtigt werden (siehe Anschlussplan).

Hinweis: Falls Thermoschalter oder Kaltleiter nicht angeschlossen sind, entféllt die Garantie fiir den
Motor. Entsprechend EN 60079-14/VDE 0165 muss bei explosionsgeschiitzen Stellantrieben zusatz-
lich zu den Thermoschaltern ein thermischer Uberstromausléser (z.B. Motorschutzschalter) verwen-
det werden. Kaltleiter erfordern zusatzlich ein geeignetes Auslosegerat in der Steuerung.

Belastbarkeit der Thermoschalter

Wechselstrom (AC) Gleichstrom (DC)
250V, 50 — 60 Hz 60V 1,0A
cos =1 25A 42V 1,2A
cos =0,6 1,6 A 24V 1,5A

Antriebe mit integrierter Steuerung AMExC oder ACExC:
Der thermische Motorschutz ist bereits integriert.

Netzspannung, Netzfrequenz Zulassige Schwankung der Netzspannung: +10 %
Zulassige Schwankung der Netzfrequenz: 5 %

Anschlussplan

Drehantriebe Anschlussplan
SAEx 07.2 — SAEX 16.2 TPAOOR2AA-101-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Kaltleiter)
SAEx 07.2 — SAEX 16.2 TPAOOR1AA-101-000 (Grundausflihrung in Verbindung mit Thermoschalter)

SAEx 07.2-UW - SAEx 16.2-UW TPAOOR200-011-000 (Grundausflhrung in Verbindung mit Kaltleiter)
SAEx 07.2-UW — SAEx 16.2-UW TPAOOR100-011-000 (Grundausfiihrung in Verbindung mit Thermoschalter)
SAREx 07.2 — SAREX 16.2 TPAOOR2AA-001-000 (Grundausfiihrung)
SAREx 07.2-UW — SAREx 16.2-UW  TPAOOR200-011-000 (Grundausfiihrung)

Auslegung Schaltgerate Zum Betrieb der Motoren kdnnen Wendeschitze (mechanisch, elektrisch und elektronisch verriegelt) oder
Thyristoren (elektronisch verriegelt) eingesetzt werden.

Antriebe ohne integrierte Steuerung (AUMA NORM):

Die Schaltgerate werden kundenseitig zur Verfugung gestellt. Wir empfehlen, Schaltgerate entsprechend ihrer
Bemessungsbetriebsleistung/Motorleistung gemald der zugeordneten AUMA Leistungsklasse auszulegen.

Zuordnung der Schaltgerate zu AUMA Leistungsklassen:

AUMA Wendeschiitz Wendeschiitz
Leistungsklasse Bemessungsbetriebsleistung nach Motorleistung nach UL/CSA bei
EN 60947-4-1
Gebrauchskategorie AC-3
400 V AC 480 V AC 600 V AC
A1 4,0 kW 5,0 hp 5,0 hp
A2 7,5 kw 10 hp 10 hp
A3 15 kW 20 hp 25 hp
A4 30 kw 60 hp 60 hp
A5 55 kW 75 hp 100 hp
A6 75 kw 100 hp 125 hp
AUMA Thyristor
Leistungsklasse Bemessungsbetriebsstrom nach
EN 60947-4-2
Gebrauchskategorie AC-53a
400 V AC
B1 6 A
B2 85A
B3 16 A

Antriebe mit integrierter Steuerung AMEXC oder ACEXC:

Die erforderlichen Schaltgerate der Leistungsklasse A1 bis A3 bzw. B1 bis B2 sind in der Steuerung AMEXC
bereits integriert. Bei Antrieben mit integrierter Steuerung ACExC sind die erforderlichen Schaltgerate der Leis-
tungsklasse A1 bis A3 bzw. B1 bis B3 integriert.

FUr Schaltgerate der Leistungsklasse A4 bis A6 wird zusatzlich ein Schaltkasten bendtigt.

Bei Antrieben mit integrierter Steuerung AMEXC oder ACExC und eingebauten Schaltgerdaten der AUMA Leis-
tungsklasse A3, ist der Einbau des optionalen Uberstromauslésers direkt in der Steuerung nicht méglich. Hierfur
wird zusatzlich ein Schaltkasten benétigt.

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y008.177/001/de Ausgabe 1.18



SAEX 07.2 — SAEx 16.2 / SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma:

Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREx .2 mit Drehstrommotoren

Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREXx .2 mit Drehstrommotoren

1) Nennleistung P Abgegebene mechanische Leistung an der Motorwelle bei Laufmoment des Drehantriebs (ca. 35 % des maxi-
malen Drehmoments).

Die elektrisch aufgenommene Leistung kann nach der folgenden Formel berechnet werden:
P=UxIxcos@x+3
2) Nennstrom | Strom bei Laufmoment mit ca. 35 % des maximalen Drehmoments

3) Max. Strom | Strom bei maximalem Drehmoment

X

Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frilhere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y008.177/001/de Ausgabe 1.18



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 220 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn- Max. Anlauf- Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl strom?  Strom®  strom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, [kw] [1/min] I, [A] o [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:? VDX0063-4-0,02 0,02 1680 8:3 8:2 ;:; 8:38 8:; 21 g}
0 VDX0063-4-0,04 0,04 1680 8:2 (1’:? ;i 8:28 ?;? " o
SaEc 26 30 VDXO0BI2006 006 330 T o 0 on n A g
07.2 = ADX0063-4-0,10 0,10 1680 ;] ;; g; gfé ;; - =
— ADX0063-2-020 020 3360 1; g:g 3:2 8:28 5:2 - =
26 g5 ADXOEI2030 030 330 o 35 af ;37 Al B
g:? VDX0063-4-0,03 0,03 1680 g:g 1:1 5:; g:jg 1:1 ﬁl g,}
91'§ VDX0063-4-0,06 0,06 1680 :::; 1:451 ;:g 8:;2 :ll:g 21 g}
SAx 26 e VDXEI2012 012 330 % 35 od o5 55 N o
07.6 ;i ADX0063-4-0,20 0,20 1680 ;:; 3:21 18 8:3; 2:21 ﬁ} E:II
108 ADXO0G32040 040 3360 o 5 3 o3 55 A b2
N6 so  ADOK32050 050 330 41 Jo 3 g 70 Al m
g:? VDX0071-4-0,06 0,06 1680 :]I::]I :::; 2:3 8:38 :]Ié 21 g}
. VDX0071-4-0,12 0,12 1680 ;; ;:g 2:2 gjg ;:‘6‘ = =
S 26 0 VDOOTIZ025 025 330 g 3o g8 oo I3 N g
10 B ADX0071-4-040 0,40 1680 ‘;’2 Z; L 8:35 2; — .
108 ADXOO712070 070 3360 P g X ol gg m g
26 g APKOTIZNOD 0D | 330 . JE gz o oge 1 A m
g:? VDX0090-4-0,12 0,12 1680 ::::]] ;:Z 2::: 8:28 ;:Z 21 g}
- VDX0090-4025 0,25 1680 ;g 33 = 8:28 ;5 o =
saex | 26 5o VDXO002045 045 330 o g8 0 gg 78w g
14.2 3481 ADX0090-4-0,75 0,75 1680 g:; 2'? ;2 8:2; 2':1 ﬁ; g;
— ADX0090-2-1,40 1,40 3360 L — 2 8:28 — = =
26 0 ADKO0O1E 180 3360 o S0 g ge 5 oap -
‘61:3 VDX0090-4-0,20 0,20 1680 ;:8 3:3 “ 8:22 §:§ ﬁ,} g,}
91'?? VDX0090-4-0,40 0,40 1680 g:g 3:2 58 8:;2 S:Z ﬁl gg
Sa 26 s VDXO0%02080 080 330 o L 0 on L 5 g
[ L ADX0090-4-1,60 1,60 1680 B N = 8:2; E = =
17058 ADX0090-2-3,00 3,00 3360 ;8 315 ::ig 8:28 ;; ﬁg :
26 g ADOU02330 330 | 360 o1 gy qag ge a6 A -
g:? VDX0112-4-0,40 0,40 1680 g::: 2:2 ;; 8:2? Z:g 21 g;
I T T - A -
SAEx i 1000  VDX0112:2-1,50 1,50 3360 = E = 8:28 = = =
16.2 3481 ADX0112-4-3,00 3,00 1680 159) g; :]I g:: 8:;1 g? ﬁg :
— ADX0112-2-5,00 500 3360 = = = 8128 = = B
;?2 800 ADX0112-2-6,00 6,00 3360 g:: ;g ;33 8:23 gj 23 :

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREx .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.047/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 230 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
5‘,16 VDX0063-4-0,02 0,02 1400 8:; 8:; 1:; 8:38 8"; ﬁl g}
: VDX0063-4-0,04 0,04 1400 8:; 8:; }; 8:28 g:; " o
s 2 .  VDO0S2006 006 280 o of 33 g@ f 0 g
. ADX0063-4-0,10 0,10 1400 }; }; j:; gfé 1; - ™
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5‘,16 VDX0063-4-0,03 0,03 1400 8:; 8:3 1:; 8:3; g"g ﬁ} g,}
181 VDX0063-4-0,06 0,06 1400 1:8 1:; ;:g 8:;2 :II:; ﬁl g}
o © o weemn o aw J 5 2o A E
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S owssow e am 3 £ 2 A0
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S wwmew om e B3 B2 om o &k
B, momawm w w5 % L & o x om
54,16 VDX0090-4-0,12 0,12 1400 8:2 1:;1 j:g 8:28 :II :‘71 ﬁl g}
e wososss 0 qwo 17 2% 09 2 m B
vo © o wowros 0w ae B 2 B s o A B
IERT A t75| a7 | ada | AE ST g g g At e
s wosozia L0 zwe 2 B & o0 B m B
B . swonm w w3 5 & 8 B & B
5£,16 VDX0090-4-0,20 0,20 1400 ::g g:g g:g 8:22 g:g ﬁ} 2‘1]
181 VDX0090-4-0,40 0,40 1400 g:l 2:% 12 8:;2 2:? ﬁl g}
vo X wwosom om aw & 23 & & R E
== ADX0090-4-1,60 1,60 1400 g:; L . 8:2; = = .
Sg ADX0090-2-3,00 3,00 2 800 :II g ;g 1 ::g 8:28 ;g ﬁ; :
O A T A
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f VDXOI1Z4080 080 1400 5 b 3 o5 98 a2
. = 1000  VDX0112-241,50 1,50 2800 g:; i — 8:28 - = 5
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8(3) ADX0112-2-5,00 5,00 2800 ;1 g Bg 8:28 33 ﬁj -
1;3 800 ADX0112-2-6,00 6,00 2 800 ;j S; 132 8:23 jg 23 :

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.
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SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 380 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
54,‘6 VDX0063-4-0,02 0,02 1400 8:2 8:2 1:1 8:38 8:3 21 g}
: VDX0063-4-0,04 0,04 1400 8:2 8;‘5‘ } 1 8:28 8:;‘ " o
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w2 soxnssdi0 o | 10 U025 L@ i wow
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P I T
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.235/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 380 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.610/001/de Ausgabe 1.18



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 400 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.236/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 400 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.237/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 415 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.238/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 440 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.239/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 460 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:? VDX0063-4-0,02 0,02 1680 8:2 8:2 ,}:8 8:38 8:3 21 g}
0 VDX0063-4-0,04 0,04 1680 8:3 8:‘5‘ 1:8 8:28 g:‘; " o
b 26 30 VDOE2006 006 330 e o0 S0 gn o7 o g
w2 w0 o e 10 W25 0@ 1w ow
B woewan ow e S 1 M o8 B A @
26 25 ADXES2030 030 330 ooy 4e o s Al B
g:? VDX0063-4-0,03 0,03 1680 8:3 g:g 1:8 g:jg g:g ﬁl g,}
91'§ VDX0063-4-0,06 0,06 1680 8:2 8:; 1:; 8:;2 8:; 21 El
o B o wosn o e o S 3 osE &A@
07.6 ;i ADX0063-4-0,20 0,20 1680 1:; 2:(1) j:g 8:3% g:? 21 g}
B mwewe e we 3 3 3 o2 oz NoB
B owown am aw o4 %o o2 H & 3
g:? VDX0071-4-0,06 0,06 1680 8:? 8:2 ;:,1' 8:38 8:2 21 E}
s weesz o qee 013 0w . m o
o 5w wwmses s s 13 8 dosE A @
s ADX0071-4-0,40 0,40 1680 ;:2 gz g:g 8:35 éz - ™
B e on we 3 27 o & how
B, semae w w3 % ¢ o8 o A
g:? VDX0090-4-0,12 0,12 1680 8:? ?:3 ;:g 8:28 ?:g ﬁl g}
i Doz 0 e 017 M 09 m B
wo D m womeas o sw 15 3 3 om 3 A E
w2 oxanaet7s| a7 | e | 2745w Lomds o aow
T menw e w & B & 8B B & &
B wwona w wae 5§ % 2 o2 B 8 B
" omean ow e 0 1 3 osE e A @
91'?? VDX0090-4-0,40 0,40 1680 1:3 g:; g:; 8:;2 g:; 21 g}
S 26 s VDXO902080 080 330 3o S o o 57 oA m
s ADX0090-4-1,60 1,60 1680 gg ;j B 8:;; ;:?1 = .
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.240/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 480 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.241/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 15 min, 500 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz ~ Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.242/001/de Ausgabe 1.18



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 220 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] Iy [A] I [A] 1, [A] cos @  ausloser [A]  Schitz Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y008.197/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 230 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I, [A] I [Al 1, [A] cos @  ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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5‘,16 VDXL071-4-0,04 0,04 1400 8:2 8:3 ;"g g:jg g:g 2:]] 31
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1;3 570 ADXL112-2-4,00 4,00 2 800 12 ‘512 1?; 8:21 gj ﬁg :

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.106/001/de Ausgabe 1.18



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 380 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I, [A] I [Al 1, [A] cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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::223(5) 570 ADXL112-2-4,00 4,00 2 800 g:g ;g gg 8:21 ;1 2; :

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.108/001/de Ausgabe 1.18



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 380 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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B, wwsses ox v 2 % % ok oz N @
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.070/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 400 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn- Max. Einstellung AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerdte
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.455/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 400 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y008.198/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 415 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] Iy [A] I [A] 1, [A] cos @  ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.109/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 440 V/60 Hz

Drehantrieb Motor

Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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g:? VDXL090-4-0,14 0,14 1680 8;2 1; j:; 8:;2 ]; 21 21

2'36 VDXL090-4-030 030 1680 1; ;Z g:; 8:':5 ;Z ﬁ} g}
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.110/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 460 V/60 Hz

Drehantrieb Motor

Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.111/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 480 V/60 Hz

Drehantrieb Motor

Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor

g:? VDXL063-4-0,01 0,01 1680 8:2 8:2 1:8 8:38 8:3 21 E}

91'3? VDXL063-4-0,03 0,03 1680 8:3 8:3 8:2 8128 8:3 ﬁ} g}

s 26 VDXWOS2004 004 330 o0 gf 7 g T T

Uje gi ADXL063-4-0,07 0,07 1680 8:2 8:3 5:8 g:ig 8:3 ﬁ} g}

17058 ADXL063-2-0,14 0,14 3360 8:; ?:(9) 3;2 8:;2 ?:g ﬁl g}

;:’g ADXL063-2-021 021 3360 8:; 1:2 g:g 8:;8 ]:i /21 gl

g:? VDXL063-4-0,02 0,02 1680 8:3 8:2 1:8 8:28 8:3 ﬁ} g}

91'36 VDXL063-4-0,04 0,04 1680 8;? 8;2 1:3 8:32 8'; ﬁl ?

saex 26 4  VDXO32008 008 330 o7 g 72 o2 T T

Lk gi ADXL063-4-0,14 0,14 1680 }; }g gg 8:28 12 ﬁl g:

17058 ADXL063-2-028 028 3360 H 1:? g; 8:?? ]:? 21 g}

26 so ADXWOE32035 035 330 5 0 2 0 T T

2;? VDXLO71-4-0,04 0,04 1680 8:3 8:2 12 8:38 8:2 21 51

3'36 VDXLO71-4-0,08 0,08 1680 8:2 ?:g 5:2 g:ig ?:g ﬁ} g}

saex 26 o VOXWO7TI2017 017 330 g i3 4o oo = )

[ 22 ADXL071-4-028 028 1680 1:2 ;g ;; 813? ;g 2} gl

17058 ADXL071-2-050 0,50 3360 1:2 ;g g 8:;2 gg ﬁ} g:

ye g0 ADXOTI2070 070 330 o af 2 Sl T T

= VDXL090-4008 008 1680 g4 T 3¢ g — T T

91'36 VDXL090-4-0,18 0,18 1680 8;3 1:‘5‘ j:; 8:28 ]:‘5‘ 21 21

saex 26 1sp  VDXO%2030 030 330 oo Sg 77 i T T

a2 gi ADXL090-4-050 0,50 1680 ;:g gg g 8:;2 gg ﬁ} g}

5 ADXI09021,00 100 3360 i Jo 5 s T T

26 g ADWSO2130 130 330 37 oS s T T

g:? VDXL090-4-0,14 0,14 1680 8;; 1; g:g 8:;2 ]; 21 21

2'36 VDXL090-4-030 030 1680 1:2 gg 2:2 8:':5 ;g ﬁ} g}

saex 26 a0 VDX0%2060 00 330 5T 35 D2 o T T

5 ADXL0904100 100 1680 ¢ of 0 oo gs m g

17058 ADXL090-2-2,00 2,00 3360 g; 9”5 gg 8"22 9115 ﬁ; gg

e ae0 ADXO02230 230 330 gg o 22 - i T

g:? VDXL112-4-030 030 1680 }5 52 g:g 8:28 ;g Z\} g:

91'36 VDXL112-4-0,60 0,60 1680 ;3 j:g 1; 8:23 j:g ﬁl g}

B 2| 710 (VDXL122100 | 100 | 3360 oo e imn s geg e A

5.2 2?1 ADXL112-42,00 2,00 1680 g:g 12 38 8:2? 1? ﬁ; gg

17058 ADXL112-2-350 350 3360 Z:g ;’13 28 8:;2 ;g ﬁ; B

;?g 570  ADXL112-2-400 4,00 3360 g:g ;? Zg 8:21 58 ﬁ; =

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.112/001/de Ausgabe 1.20



SAEx 07.2 — SAEX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Steuerbetrieb mit Drehstrommotoren
Kurzzeitbetrieb S2 - 30 min, 500 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] Iy [A] I [A] 1, [A] cos @  ausloser [A]  Schitz  Thyristor
5‘,16 VDXL063-4-0,01 0,01 1400 8:; 8:: 8']2 8:28 8:; ::]I 31
: VDXL063-4-0,03 0,03 1400 g:; gg 8;; g:gg 82 " o
s 2, VPWOS2004 004 2800 % o2 o on o5 oa e
07.2 = ADXL063-4-0,07 0,07 1400 8:2 8:; ]:g 8:38 8;; N o
gg ADXL063-2-0,14 0,14 2 800 8:2 8:; ;:g 8:22 8:; 21 S}
= ADXL0632-021 021 2800 8:2 ]:? ;ig 8:;8 1:? N -
s wxosson o we 03 93 98 om0 m b
181 VDXL063-4-0,04 0,04 1400 8:3 8:3 :lll,l 8:22 (0):3 ::]I 31
v B o wwosew om ae B3 o % A3
e ?é ADXL063-4-0,14 0,14 1400 1:8 1:; ;:g (0):38 1:; ::II gl
: owsson ox e 13 % 8 1 A E
B, susas s owo J0 J5 i 2 12 Nd
5‘,16 VDXL071-4-0,04 0,04 1400 8:; 8:3 ::'; 8:28 8:3 ::]I 31
e waonasss oo tao 06 07 2 gm0 mom
o B e wwmear on e G 8 2= & A ¥
10.2 ?é ADXL071-4-0,28 0,28 1400 1:; 1:2 ;:g 8:3; 1:2 :1 gl
: sorizesa | oz | awe M 12095 G a0 m m
B wwnem oo oo 2 % S B N @
5‘,16 VDXL090-4-0,08 0,08 1400 8:; 8:2 ;1 8:28 (0):2 ::]I 31
o waosois o qao O M3 g@ uom o wm
vo B wiweo oo e G Je 2 el A3
14.2 — ADXL090-4-0,50 0,50 1400 1:2 ;:g g:g 8;?2 ;:g N o
gg ADXL090-2-1,00 1,00 2 800 g:g j;g 55 8:2; j:g 23 Eg
B, wwenw e w3 G = 8 & ko
3 wasowots o qao 06 09 3 um o mwm
181 VDXL090-4-0,30 0,30 1400 1:; ;:g g:g 8:2; ;:g ::]I gl
vo B wwwsew ow o 2 % B 2 A B
= fé ADXL090-4-1,00 1,00 1400 g:g ‘5‘:523 gj 8:28 ‘51:2 25 gg
%0 ADXLO02200 200 280 4e  go 4 ok g8 A B
180 gso ADKOS02230 230 2800 ge L 4 o 1 A B3
5£,16 VDXL112-4-0,30 0,30 1400 1:8 ;:g g‘,?l 8:28 ;:g ::]I 31
X VOXUI124060 060 1400 ye  E 3 o 3e o b
SAEX ;2 710 VDXL112-2-1,00 1,00 2 800 ;:2 g:i ;2 8:22 ;1:491 2; g;
L ADXIZ4200 200 140 yg g6 o ge A
gg ADXL112-2-3,50 3,50 2 800 2:2 1;1 ;; 8:;2 12 23 8_3
1;3 570 ADXL112-2-4,00 4,00 2 800 ;:; ;g ;; 8:21 12 2; :

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.113/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 220 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl strom? Strom? Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, [kwW] [1/min] I [A] I [Al 1, [A] cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:;; VDXR063-4-0,02 0,02 1680 8:99) 8‘; ;; 8:28 8’3 ﬁl g}
3'36 VDXR063-4-0,04 0,04 1680 8:3 ?:? i; 8:?8 ?:? ﬁ} g}
L 0 VDXROES2006 006 3360 T ya 41 gp 4 oA op
= ADXR063-40,10 0,10 1680 ;1 ;; 25 8:3; ;; - ™
— ADXR063-2-020 020 3360 1; g:g g:g 8:28 g:g — ™
g? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 8:3 1 1 ;; 8:23 1 1 ﬁl gl
- VDXR063-4-0,06 0,06 1680 13 1‘5‘ ;2 8:22 1‘5‘ - -
- BEE 60 VDROG2012 012 330 o 35 s om 22 m B
= ADXR063-4020 020 1680 gg j:l -~ 8:2‘5 j:l - ™
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3360 g:g 2(5) ;8 82; 2(5) ﬁl g;
‘61:3 VDXR071-4-0,06 0,06 1680 H 12 ii 8:38 12 ﬁ: gl
2'36 VDXR071-4-0,12 0,12 1680 5; ;:g g:g 8:18 g:g ﬁ} g}
Sﬁ?gx ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3 360 gzg g:g g:g 8:2; g:g ﬁ} g:
22 ADXR071-4-0,40 0,40 1680 gg Z; 12 8:2; Z; ﬁl E;
108 ADXROTIZO70 070 3360 ¢T gp 2 o o5 A m
2:573 VDXR090-4-0,12 0,12 1680 H ;; 2,'1 8128 ;; - ™
2’36 VDXR090-4-0,25 0,25 1680 ;; ;3 H 8:28 g; ﬁ: 21
Sff_gx ;2 250  VDXR090-2-045 045 3360 33 S:Z — 8:22 g:g - =
gi ADXR090-4-0,75 0,75 1680 g; 91‘14 ;g 8:2; 91'14 25 g;
7 sz a0 s 0T LB eww o m
‘61:57; VDXR090-4-0,20 0,20 1680 2:8 g:? :H 8:23 g::; ﬁ1 g}
%5 I A
S’lAZFZX ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3360 ;:1_99 ,]; ;g 8:2:: ,]; ﬁi g;
gj ADXR090-4-1,60 1,60 1680 1; ;g Zg 82; ;g 2; B
— ADXR090-2-3,00 3,00 3360 = o = 8:28 o = B
2:273 VDXR112-4-0,40 0,40 1680 21 (55:2 32 8:2; Z:g ﬁl gg
gt O T R - -
51A6R_§X ;2 1000  VDXR1122-1,50 1,50 3360 }g gg 2; 8:28 gg ﬁi B
gi ADXR112-4-3,00 3,00 1680 13 ;3 121 8;1 ;3 ﬁg B
— ADXR112-2-500 500 3360 ;2 = . 8:28 = = B

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.273/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 230 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
5‘,16 VDXR063-4-0,02 0,02 1400 8:; 8:; 1:; 8:38 8:; 21 E}
: VDXR063-4-0,04 0,04 1400 8:; 8:; }; 8:28 8:; " o
s s 0 vowes200s o0 2a0 g Y 33 o 0 A F
= ADXR063-4-0,10 0,10 1400 }; }; j:; gfé ]; o =
gg ADXR063-2-0,20 0,20 2 800 1:2 2:; ;:; 8:28 g:; ﬁl g}
5‘,16 VDXR063-4-0,03 0,03 1400 8:; 8;2 1:; g:jg g:g ﬁl El
181 VDXR063-4-0,06 0,06 1400 ,}:8 ::; ;:2 ggg 1"; 21 g}
El = o besoszana o [ze0 | 02 g7 AT B
= ADXR063-4-0,20 0,20 1400 5:2 gg g:g 8:35 gz -~ =
gg ADXR063-2-0,40 0,40 2 800 ;:1 i:g 12 8:;3 3:(3) ﬁl gl
5‘,16 VDXR071-4-0,06 0,06 1400 8:2 1:8 g:g 8:38 :::8 ﬁ: g}
181 VDXR071-4-0,12 0,12 1400 1:; ;:? gé 8:38 ;:? ﬁ} g}
S1A§;X ;g 120 VDXR071-2-0,25 0,25 2 800 ;:g ;:? ;:g 8:2; g:? ﬁ} 2,1'
?é ADXR071-4-0,40 0,40 1400 i:g ‘5‘:3 12 8:3; ‘5‘:3 21 :;I
= ADXRO71-2-0,70 0,70 2800 g; ;;g - 8:23 ;:g = =
5‘,16 VDXR090-4-0,12 0,12 1400 8:3 1:‘71 2:3 8:28 :: :;1 ﬁl g}
- VOXRO04025 025 1400y, S0 g0 og 30 a1 e
Sfj_gx = 250  VDXR090-2-045 045 2800 5:2 gf - 8:23 Zf - =
?é ADXR090-4-0,75 0,75 1400 i:g ;:; ;g 8:2; ;:3 21 E;
= ADXR090-2-1,40 1,40 2800 2:; - = 8:28 = = =
;‘6 VDXR090-4-0,20 020 1400 ]:2 g:g 2:8 8:;2 g:g - =
1 VOXRO90-4040 040 1400 il geglp ol 0 g
S,)IA;ZX ;g 500 VDXR090-2-0,80 0,80 2 800 g:; g:é ;?I 8:21 g:é ﬁ; Si
?é ADXR090-4-1,60 1,60 1400 Z:; :II Z 22 8:2; :II 2 ﬁ; gg
= ADXR090-2-3,00 3,00 2800 = = = 8:28 = = _
5?6 VDXR112-4-0,40 0,40 1400 g:j g:g 1; 8:22 g:g ﬁl g}
b VDXR112-40,80 0,80 1400 g; g:g = 8:2; g:g e i
S1A6R§X = 1000  VDXR112-241,50 1,50 23800 g:; L —~ 8:28 - = .
?é ADXR112-4-3,00 3,00 1400 :II g ;8 182 g:;l ;g ﬁg :
gg ADXR112-2-5,00 5,00 2800 ;} ‘5‘;’ ]gg g:gg jg ﬁj =

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.249/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 380 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
5‘,16 VDXR063-4-0,02 0,02 1400 8:2 8:2 1:1 8:38 8:3 21 g}
: VDXR063-4-0,04 0,04 1400 8:2 8;‘5‘ } 1 8:28 g:‘s‘ " o
s s 0 vowes200s o0 2a0 o8 06 20 09 06 O B
2 a0 o e 10 WD 25 0@ i wow
gg ADXR063-2-0,20 0,20 2 800 8:2 1:2 2:2 8:28 ?l:?l ﬁl g}
L ewews s ot S % 0 e & A&
181 VDXR063-4-0,06 0,06 1400 8:2 8:; 1:; 8:;2 8"; ﬁ} g}
- I A T T
= ADXR063-4-0,20 0,20 1400 }; 5:? j:g 8:35 ;'? -~ =
gg ADXR063-2-0,40 0,40 2 800 1:2 ;:g g:g 8:23 ;:‘61 ﬁl g1
5‘,16 VDXR071-4-0,06 0,06 1400 8:2 8:2 5:1 8:38 8:2 ﬁ: g}
181 VDXR071-4-0,12 0,12 1400 1:1 1:; gé 8:38 :::; ﬁ} g}
S1A§;X ;g 120 VDXR071-2-0,25 0,25 2 800 ,}:j ::g 3:; 8:2; :II:S 21 2,1'
?é ADXR071-4-0,40 0,40 1400 ;:g ;:; 2:3 8:3; ;:Z 21 :;I
= ADXRO71-2-0,70 0,70 2800 g; ii — 8:23 jﬁ = =
5‘,16 VDXR090-4-0,12 0,12 1400 8:2 ?:? ;:3 8:28 ?:? ﬁl g}
181 VDXR090-4-0,25 0,25 1400 1:: 1:; 5_5):2 8:28 :I]:; ﬁ: g}
S,)IA;EX ;g 250 VDXR090-2-0,45 0,45 2 800 :::g g:; Z:g g:gj ;:5 ﬁ} g,}
?é ADXR090-4-0,75 0,75 1400 ;:; ‘51:2 1; 8:2; g:g ﬁl 21
0% ADXROS02440 140 2800 4o Gf a0 ge o5 A m
;‘6 VDXR090-4-0,20 020 1400 8:3 }:g gg 8:;2 1:2 - =
1 VDXR004040 040 1400 yo 35 gg ose 37 oa
S,)IA;ZX ;g 500 VDXR090-2-0,80 0,80 2 800 ;:2 g:z 13 8:21 2:2 ﬁ} g;
?é ADXR090-4-1,60 1,60 1400 2:2 ;:2 28 8:2; ;:2 ﬁ; E;
= ADXR090-2-3,00 3,00 2800 g:g = = 8:28 = = m
5?6 VDXR112-4-0,40 0,40 1400 1:2 g:? 1 1 8:22 g:? ﬁl g}
b VDXR112-40,80 0,80 1400 g; 2:2 = 8:2; g:g N i
S1A6R§X = 1000  VDXR112-21,50 1,50 2800 ;g = = 8:28 2 = .
?é ADXR112-4-3,00 3,00 1400 2:2 12 gg 8:;1 :]Ig ﬁ; gg
gg ADXR112-2-5,00 5,00 2 800 g ;g 1;8 8:28 gg ﬁg -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.251/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 380 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn- Max. Einstellung AUMA LG‘St“”Q_S‘
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom2 Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, [kW]  [1/min] I, [A] o [Al 1, [A] cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
‘6‘273 VDXR063-4-0,02 0,02 1680 82 8? 13 828 82 21 g}
0 VDXR063-4-004 004 1680 g; 82 ]g ggg gg " o
or2ae ® VDMOSZ006 005 330 oo oE 2% 0% o5 om b
— ADXRO63-40,10 010 1680 7 — — — — — —
— ADXR063-2-020 020 3360 ]:8 12 ;:2 8128 12 — —
g? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 82 82 ‘112 823 82 ﬁl E}
— VDXR063-4-0,06 0,06 1680 8:2 8:3 ;:8 8:32 g:g — —
e 2 © PRS0 012 330 oo g3 3B o 1 o g
— ADXR063-4020 020 1680 5o — — — — — —
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3 360 ;g ;g 1 1 82; ;2 21 g:
g? VDXR071-4-0,06 0,06 1680 82 82 ;2 838 82 ﬁl gl
2? VDXR071-4-0,12 0,12 1680 1; 1? zg 838 ?Ig ﬁ} g:
Sﬁ?gx ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3360 12 ;g 2; ggg ;g ﬁ} g}
gi ADXR071-4-0,40 0,40 1680 ;; g; H 83; ;2 21 g:
106 ADROTIZOT0 070 3360 o g7 oss 57 A B2
2:‘73 VDXR090-4-0,12 0,12 1680 8:2 1;’ ;g gigg 12 — —
2? VDXR090-4-0,25 0,25 1680 1; ;? gg 828 ;? ﬁl g}
S1A$;X ;2 250 VDXR090-2-0,45 0,45 3360 12 ii ?I 1 8?2 ii ﬁ} E?I
;81 ADXR090-4-0,75 0,75 1680 ;g Zg ;8 825 gg 21 E;
108 ADRO0ZIA0 140 3360 oo W o A e
227; VDXR090-4-0,20 0,20 1680 11 ;? (65(65 ggj ;? ﬁl g}
91§ VDXR090-4-0,40 0,40 1680 ;g ii ‘115 822 ii ﬁl g:
S1AEZX ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3360 j': 23 53 g;} gg 25 gg
gi ADXR090-4-1,60 1,60 1680 2; 9”5 228; 8; 9”5 25 g;
— ADXR090-2-3,00 3,00 3360 — — — g"gg — — ~
2? VDXR112-4-0,40 0,40 1680 12 3;‘ B 822 2‘71 ﬁl g}
x owzsom oo w3 S B0 & =@
51A6R_§X — 1000  VDXR112-2-1,50 1,50 3360 ;1 — — 8;28 — — —
22 ADXR112-4-3,00 3,00 1680 H ;? ;2 8;1 ;? ﬁ; :
— ADXR112-2-500 500 3360 — — — 8:28 — — -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.429/001/de Ausgabe 1.18



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 400 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
5‘,16 VDXR063-4-0,02 0,02 1400 8:2 8:2 1:8 8:38 8:3 21 g}
: VDXR063-4-0,04 0,04 1400 8:2 8;‘5‘ 1:8 8:28 g:‘s‘ " o
s s 0 vowes200s o0 2a0 o8 06 g 09 06 A B
2 w0 o | ae 10 W26 0@ 0w ow
gg ADXR063-2-0,20 0,20 2 800 8:2 1:; 2:3 8:28 ?l:g ﬁl g}
L eweas s ot S% G e & A&
181 VDXR063-4-0,06 0,06 1400 8:2 8:; 1:2 8:;2 8"; ﬁ} g}
B I A R T T
= ADXR063-4-0,20 0,20 1400 }:2 ;;g 3;2 8:35 ;:g -~ =
gg ADXR063-2-0,40 0,40 2 800 1:2 ;:2 3:8 8:23 ;:g ﬁl g1
5‘,16 VDXR071-4-0,06 0,06 1400 8:2 8:2 ;:8 8:38 8:2 ﬁ: g}
181 VDXR071-4-0,12 0,12 1400 1:8 1:; 3:8 8:38 :::; ﬁ} g}
S1A§;X ;g 120 VDXR071-2-0,25 0,25 2 800 ,}:g ::g 3:2 8:2; :II:Z 21 2,1'
?é ADXR071-4-0,40 0,40 1400 ;:g ;:g 2:2 8:3; ;:g 21 :;I
= ADXRO71-2-0,70 0,70 2800 g:g ig 1 8:23 j:g = =
5‘,16 VDXR090-4-0,12 0,12 1400 8:2 ?:g ;:g 8:28 ?:3 ﬁl g}
181 VDXR090-4-0,25 0,25 1400 1:8 1:? 55):5 8:28 :I]:g ﬁ: g}
S,)IA;EX ;g 250 VDXR090-2-0,45 0,45 2 800 :::g g:g Z:g g:gj ;:g ﬁ} g,}
?é ADXR090-4-0,75 0,75 1400 ;:g g:g 12 8:2; g:g ﬁl 21
0% ADXRO02140 140 2800 4o g0 3o og g0 a2
;‘6 VDXR090-4-0,20 020 1400 8:3 }? gg 8:;2 13 - =
- VDXRO04040 040 1400 ye g g3 o5 35 oa g
S,)IA;ZX ;g 500 VDXR090-2-0,80 0,80 2 800 ;:2 g:g 12 8:21 g:g ﬁ} g}
?é ADXR090-4-1,60 1,60 1400 ;g ;:g gg 8:2; ;:(5) ﬁ; E;
= ADXR090-2-3,00 3,00 2800 g:g = - 8:28 = = m
5?6 VDXR112-4-0,40 0,40 1400 1:2 2:; 18 8:22 g:; ﬁl g}
b VDXR112-40,80 0,80 1400 g:g 2; 2 8:2; g; N i
S1A6R§X = 1000  VDXR112-21,50 1,50 2800 2:2 = B 8:28 = = .
?é ADXR112-4-3,00 3,00 1400 2:? 1 3 28 8:;1 :]I 3 ﬁ; gg
gg ADXR112-2-5,00 5,00 2 800 ]; 5(5) Hj 8:28 52 ﬁg -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.252/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 400 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~ strom? Strom? Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, [kw] [1/min] I, [A] oo [A] I, [A] cos @ ausloser [A]  Schutz  Thyristor
g:? VDXR063-4-0,02 0,02 1680 8:; 8:? ,}:; (0)::8 8:2 21 g}
" VDXR063-4-0,04 0,04 1680 8:2 8:2 }; g:gg 8:2 " o
s s % voeos200s o0 3 o7 of 23 0@ 08 A
= ADXR063-4-0,10 0,10 1680 H }; ;:g 8;35 ]; - =
— ADXR063-2-020 020 3360 1:8 }:g g; 8:28 1:2 - =
g:? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 8:2 8:2 ,}:; 8:?3 8:2 2:: 21
- VDXR063-4-0,06 0,06 1680 8:; 8;2 }:g 8:;2 8:2 - =
Ul = 0 vessoom| om | 530 g0 s gea 2 AT
= ADXR063-4-0,20 020 1680 1:2 ;:Z gg &jg 5:431 . =
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3360 ;:; ;:3 1 1 8:2; ;:g 21 g}
g:? VDXR071-4-0,06 0,06 1680 8:2 g:; ;:j 8:38 g:; ﬁ,} g}
91'?? VDXR071-4-0,12 0,12 1680 :::5 1:2 3:2 8:38 1:2 21 g::
SIIA(;QEX ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3 360 :::2 ;:g g:j 8:25 ;:g 2: E::
2481 ADXR071-4-0,40 0,40 1680 ;:8 g:; 18 8:3; ;:; 21 :;I
108 ADXROTI2070 070 3360 ¢ Sy 1o g5 54 a e
2:573 VDXR090-4-0,12 0,12 1680 8:2 }g g:j 8128 12 - =
91'36 VDXR090-4-0,25 0,25 1680 :::; ;:g g:; 8:28 ;:g ﬁl E:II
S'lAf.EX ;2 250 VDXR090-2-0,45 0,45 3 360 1:2 i:g 1 '1| 8:23 i’g ﬁ} g}
:;‘81 ADXR090-4-0,75 0,75 1680 ;::]I Z:é ::g 8:2; Z‘,é ﬁl g;
108 ADXROSO1A0 140 3360 ¢ G g ge 1 mops
‘61:57; VDXR090-4-0,20 0,20 1680 1:1 ;:g g:g 8:23 ;:g ﬁl g}
2'36 VDXR090-4-0,40 0,40 1680 ;:; i:g ,1|:]I 8:22 i:g ﬁ,} g::
S’lAZFEX ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3 360 jg 2:2 ;5 8:21 2:2 ﬁ; g;
?481 ADXR090-4-1,60 1,60 1680 g:j 91',? jg 8:?; 9_]'? ﬁ; gg
— ADXR090-2-3,00 3,00 3360 = - = 8:28 — = -
‘61:3 VDXR112-4-0,40 0,40 1680 :::; 3:; 15 8:22 ;:; ﬁl g}
- VDXR112-4080 0,80 1680 3:2 2;2 = 8;?; g:é e i
51A6R_§X ;2 1000  VDXR112-2-1,50 1,50 3360 2:; 1 32 8128 — ﬁ; gg
22 ADXR112-4-3,00 3,00 1680 ::8 ;g ;; 8:;1 ;g ﬁg gg
— ADXR112-2-5,00 500 3360 = 32 g; 8:38 - ﬁg -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.614/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 415 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
54,‘6 VDXR063-4-0,02 0,02 1400 8:2 8:2 ,}:8 8:38 8:3 21 g}
: VDXR063-4-0,04 0,04 1400 8:3 8:‘5‘ 1:8 8:28 g:‘; " o
2 »  © owom2006 o006 2a0 08 08 18 02 08 N O
- ADXR063-4-0,10 0,10 1400 8:2 ?:g 53 gfé ?:g - ™
8(3) ADXR063-2-0,20 0,20 2 800 8:2 1:; jé 8:28 :::g ﬁl g}
54,‘6 VDXR063-4-0,03 0,03 1400 8:2 8:? ,}:8 g:jg 8:? ﬁl gl
18,I VDXR063-4-0,06 0,06 1400 8:(65 8:? 1:2 g:gg g:? ﬁ} g}
Pl > | vorssooiz) omz | 2800 ol E s e s e AT
- ADXR063-4-0,20 0,20 1400 }g }:g j:j 8:35 ]:g — ™
8(3) ADXR063-2-0,40 0,40 2 800 1:; ;:i 2:; 8:;3 ;:i ﬁl E1
51,16 VDXR071-4-0,06 0,06 1400 8:2 8:2 ,}:g 8:38 g:g ﬁl gl
181 VDXR071-4-0,12 0,12 1400 1:8 1:; ;:g 8:38 :::; ﬁ} g}
nggx L 120 VDXRO71-20,25 0,25 2800 }g 1‘71 j:; 8:2; 1‘7‘ - -
?é ADXR071-4-0,40 0,40 1400 ;:j ;:g 2:; 8:3; ;:; 21 g}
= ADXRO71-2-0,70 0,70 23800 ;;Z i:g = 8:23 431:2 = ™
54,16 VDXR090-4-0,12 0,12 1400 8:2 ?:g ;:; 8:28 ?:3 ﬁl g}
181 VDXR090-4-0,25 0,25 1400 1:8 1:2 2:8 8:28 :]I": ﬁl gl
S'IAEEX ;g 250 VDXR090-2-0,45 0,45 2 800 ,}:j ;:Z g:; g:gj g:z ﬁl g,}
?é ADXR090-4-0,75 0,75 1400 ;:g i; 12 8:2; i:; 21 g}
% ADXROS0-2140 140 280 42 g3 3 g6 gr m g
5"‘6 VDXR090-4-0,20 020 1400 8:3 }:‘6‘ ;8 8:;2 1:2 - ™
i VOXRO0-4040 040 1400 17 T g0 g 34w g
S1A4REX ;g 500 VDXR090-2-0,80 0,80 2 800 ;:2 ‘51:2 1; 8:21 gg ﬁ} g}
?é ADXR090-4-1,60 1,60 1400 g:,} ;:i g; g:g; ;:§ ﬁ; E;
= ADXR090-2-3,00 3,00 2800 2:; = - 8:28 = = gg
5‘,16 VDXR112-4-0,40 0,40 1400 1:3 g:g 3:2 8:22 g:g 21 g}
b VDXR112-40,80 0,80 1400 ;;g 2:(3) o 812; g:g N i
Sf:;x N 1000  VDXR112-2150 1,50 2800 ;j . . 8:28 L = .
fé ADXR112-4-3,00 3,00 1400 Z:; 12 gz 8:;:: 12 ﬁ; Eg
= ADXR112-2-5,00 500 2800 = = o g:gg B = -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.253/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 440 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:? VDXR063-4-0,02 0,02 1680 8:2 8:2 ,1|::]| 8:38 8:3 21 g}
0 VDXR063-4-0,04 0,04 1680 8:3 8:‘5‘ 1 1 8:28 g:‘; " o
s s X vosess2006 006 330 o7 o7 S o o7 A
= ADXR063-4-0,10 0,10 1680 }:g }:? 5:2 8:35 ]:? - ™
— ADXR063-2-020 020 3360 8:2 }Z j:g 8:28 ]i — ™
g:? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 8:2 8:? ,1|::]| g:jg 8:? ﬁl gl
- VDXR063-4-0,06 0,06 1680 8:; 8:; }; 8:;3 8:; - ™
Pl oo o0 VDXRS2012 002 || S350 |0 e g g g A AT B
= ADXR063-4-0,20 0,20 1680 }; 5; g:g 8:35 g; — ™
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3360 ;:8 ;:; g:g 8:;3 ;:3 ﬁl 21
g:? VDXR071-4-0,06 0,06 1680 8:2 8:; ;:; 8:38 8:; ﬁl gl
91'36 VDXR071-4-0,12 0,12 1680 1:1 1:; g:g g:ig :::; ﬁ} g}
S1A§§X ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3360 ,}:3 ;:g 3:3 8:2; ;:g ﬁ} g:
2481 ADXR071-4-0,40 0,40 1680 ;:; ;:2 g:; 8:3; ;'g 21 g}
L ADXRO71-2-0,70 0,70 3360 gg ig — 8:23 j:g = ™
2:3 VDXR090-4-0,12 0,12 1680 8:? ?:? 31 8:28 ?:? - ™
91'5 VDXR090-4-0,25 0,25 1680 1:,} 1:; g:; g:gg :]I"; ﬁl g}
S1A4R§X ;2 250 VDXR090-2-0,45 0,45 3 360 ,}:g g:g Z:g 8:23 z,z ﬁl g,}
gi ADXR090-4-0,75 0,75 1680 ;:Z ‘51:; 1; 8:2; g:; 21 g}
108 ADXROSO2140 140 3360 o1 oo S A
‘61:3 VDXR090-4-0,20 0,20 1680 1:8 1:8 g:; 8:;3 :::g ﬁl S}
t VOXRO0-4040 040 160 0 3o g gs 3p om g
S1A4REX ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3 360 g:g Z:(S) ;8 8:21 z:g ﬁ} S;
3481 ADXR090-4-1,60 1,60 1680 g:g S:é j:: g:g; g:; ﬁ; E;
B e e s 3% 5 A4 e F % B
‘61:3 VDXR112-4-0,40 0,40 1680 1:2 g:g 1 1 8:22 g:g 21 g}
%s S I T
HE 19 oz 1 axe S % M @ S5 & @
: oz e e 3 & 2 on o % B @
— ADXR112-2-500 500 3360 = = Lo g"gg = = =

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.254/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 460 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:? VDXR063-4-0,02 0,02 1680 8:2 8:2 ,}:8 8:38 8:3 21 g}
0 VDXR063-4-0,04 0,04 1680 8:3 8:‘5‘ 1:8 8:28 g:g " o
2 s ®© wom2006 006 330 08 08 20 o2 08 0 O
= ADXR063-4-0,10 0,10 1680 }:g }:8 52 8:35 ]:8 - ™
— ADXR063-2-020 020 3360 8:2 12 j:g 8:28 ]i — ™
g:? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 8:2 8:? ,}:8 g:zg 8:2 ﬁ,} gl
- VDXR063-4-0,06 0,06 1680 8:2 8:; }; 8:;3 g:; - ™
Pl oo | 0 |esss20i2| omz | ESE0 r o S e g e AT
= ADXR063-4-0,20 0,20 1680 }; 5:? j:: 8:35 g:? — ™
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3360 1:2 ;:g Z:j 8:;3 ;:‘61 ﬁl 21
g:? VDXR071-4-0,06 0,06 1680 8:? 8:2 ;:1 8:38 8:2 ﬁ,} gl
91'36 VDXR071-4-0,12 0,12 1680 1:8 1:;’ 3:1 8:38 :::; ﬁ} g}
S,IA(E{EX ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3360 ,}:j 1:8 3:; 8:2; :II:S ﬁ} S}
2481 ADXR071-4-0,40 0,40 1680 ;:g ;:Z g:g 8:3; ;'} ﬁl g}
= ADXRO71-2-0,70 0,70 3360 g} ii — 8:23 j:; = ™
g:? VDXR090-4-0,12 0,12 1680 8:? ?:g ;:3 8:28 ?:g - ™
S,Jllg VDXR090-4-0,25 0,25 1680 1:8 1:; g:j g:gg :]I"; ﬁ,} gl
S'IAEEX ;2 250 VDXR090-2-0,45 0,45 3 360 ,}:2 3:; Z:j 8:23 2:; ﬁl g,}
2481 ADXR090-4-0,75 0,75 1680 ;:; ‘51:2 1; 8:2; g:; 21 g}
B mwens e sw o2 % ok % &k
g:? VDXR090-4-0,20 0,20 1680 8:2 1:2 g:j 8:;3 :::g ﬁl g}
?I':S VDXR090-4-0,40 0,40 1680 :::g g:; g:; 8:22 g:; 2,} gl
S;’-\4Rléx ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3 360 g:g 2:; 13 g::} 2:; ﬁ} g;
22 ADXR090-4-1,60 1,60 1680 g:g ;:‘81 jg g:z; ;:‘81 ﬁ; g;
B oemsa s sw 357 ok E x B
g:? VDXR112-4-0,40 0,40 1680 1:2 g:g 18 8:22 g:g ﬁl g}
2'36 VDXR112-4-0,80 0,80 1680 21 ‘;"7‘ g 8:2; 2‘7‘ N i
Sf:;x ;2 1000  VDXR112-2150 1,50 3360 2:2 91'14 fé 8:28 ?’14 ﬁ; g;
22 ADXR112-4-3,00 3,00 1680 2:2 12 2; 8:;,} :]Ig ﬁ; gg
— ADXR112-2-5,00 500 3360 g ;? “3 g"gg gg ﬁg -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.255/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 480 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
g:? VDXR063-4-0,02 0,02 1680 8:2 8:2 ,}:8 8:38 8:3 21 g}
0 VDXR063-4-0,04 0,04 1680 8:3 8:‘5‘ 1:8 8:28 g:g " o
2 s ®© om0 o6 330 02 08 18 g2 08 0 O
= ADXR063-4-0,10 0,10 1680 }:g }:8 ij 8:35 ]:8 - ™
— ADXR063-2-020 020 3360 8:2 1; j:j 8:28 lg — ™
g:? VDXR063-4-0,03 0,03 1680 8:2 8:? ,}:8 g:zg 8:2 ﬁ,} gl
- VDXR063-4-0,06 0,06 1680 8:2 8:; }:2 8:;3 g:; - ™
Pl oo | 0 |erss20i2| omz | ESE0 r o g s g e AT
= ADXR063-4-0,20 0,20 1680 }:g ;;g j:g 8:35 ;:g — ™
17058 ADXR063-2-0,40 0,40 3360 1:2 ;:2 3:8 8:;3 ;:g ﬁl 21
g:? VDXR071-4-0,06 0,06 1680 8:? 8:2 ;:8 8:38 8:2 ﬁ,} gl
91'36 VDXR071-4-0,12 0,12 1680 1:8 1:; 3:8 8:38 :::; ﬁ} g}
S,IA(E{EX ;2 120 VDXR071-2-0,25 0,25 3360 ,}:g 1:; j:g 8:2; :II:Z ﬁ} S}
2481 ADXR071-4-0,40 0,40 1680 ;:g ;:g g:g 8:3; ;l,g ﬁl g}
= ADXRO71-2-0,70 0,70 3360 g:g ig L 8:23 j:g = ™
g:? VDXR090-4-0,12 0,12 1680 8:? ?:g ;:g 8:28 ?:g - ™
S'Jllg VDXR090-4-0,25 0,25 1680 1:8 1:? g:; g:gg :]I"S ﬁ,} g}
S'IAEEX ;2 250 VDXR090-2-0,45 0,45 3 360 ,}:g g:g Z:g 8:23 2"(5) ﬁl g,}
2481 ADXR090-4-0,75 0,75 1680 ;:g g:g 12 8:2; g:g 21 g}
108 ADXRO02140 140 3360 4o g0 3o og g0 a2
g:? VDXR090-4-0,20 0,20 1680 8:2 1:? gé 8:;3 :::? ﬁl g}
s VOXRO0-4040 040 160 e 3¢ o3 g 35 o g
S;’-\4Rléx ;2 500 VDXR090-2-0,80 0,80 3 360 3:2 g:g 12 g::} 2:2 ﬁ} g}
22 ADXR090-4-1,60 1,60 1680 g:g ;:g gz g:z; ;:g ﬁ; g;
— ADXR090-2-3,00 3,00 3360 g:g = - 8:28 = = -
g:? VDXR112-4-0,40 0,40 1680 1:2 2:; 18 8:22 g:; ﬁl g}
— VDXR112-4080 0,80 1680 g:g 2; 2 8:2; g; N i
Sf:;x ;2 1000  VDXR112-2150 1,50 3360 2:2 91'? 38 8:28 ?’10 ﬁ; g;
?i ADXR112-4-3,00 3,00 1680 2:? 1 3 28 8:;,} :]I 3 ﬁ; gg
— ADXR112-2-5,00 500 3360 1; 5(5) L= g"gg 52 ﬁg -

1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.256/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 25 %, 500 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn- Max. Einstellung AUMA Leistung_s-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl  strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz ~ Thyristor
5‘; VDXR063-4-0,02 0,02 1400 8; 8:2 8:2 8:38 8:2 21 g}
181 VDXR063-4-0,04 0,04 1400 gé 8:2 8;2 8:28 g:z ﬁ} g:
w2 3 P omees2005 005 2m0 02 02 (2 o@ 22 4 F
S T
gg ADXR063-2:0,20 020 2800 8:2 }:8 ;g 8:28 ]:8 ﬁl g}
5‘; VDXR063-4-0,03 0,03 1400 8:3 8:2 8:2 g:ﬁ gfl ﬁl E}
— VDXR063-4-0,06 0,06 1400 8:? 8:2 1; g:;g 8:2 — —
- SRR I A T
— ADXR063-4020 020 1400 }g }2 3; 8:2; ]2 — —
gg ADXR063-2-0,40 0,40 2800 }Zj ;:3 ;; 8;23 ;:g — —~
D weoweam o o 0 0 G s & A
181 VDXRO71-4-0,12 0,12 1400 8:2 ?:g ;:j 8:38 ?:g — —
ng_gx — 120 VDXR071-2-025 025 2800 }:8 131 3:2 8:2; ]i — —
fé ADXRO71-4-0,40 0,40 1400 ;;8 ;;1 g:g 8:35 ;:1 ﬁl ?
— ADXRO71-2-0,70 0,70 23800 ;:2 gé - g"';’j gg — —
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.257/001/de Ausgabe 1.18



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 220 V/60 Hz

Drehantrieb Motor

Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y008.210/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 230 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl ~ strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I, [A] I [A] I, [A] Cos @ ausloser [A] ~ Schutz  Thyristor
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1) = 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREx .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.115/001/de Ausgabe 1.18



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 380 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn- Max. Einstellung AUMA LG‘St“”Q_S‘
drehzahl ~ moment leistung” Drehzahl ~ strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW] [1/min] I, [A] I [A] I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren frihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.117/001/de Ausgabe 1.18



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 380 V/60 Hz

Drehantrieb Motor

Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y006.071/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 400 V/50 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl  moment leistung” Drehzahl strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al 1, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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1) — 3) Siehe Hinweise zu den Elektrischen Daten Drehantriebe SAEx .2/SAREX .2 mit Drehstrommotoren
Durch die Weiterentwicklung bedingte Anderungen bleiben vorbehalten. Mit Erscheinen dieses Dokuments verlieren friihere Ausgaben ihre Giltigkeit.

Y005.456/001/de Ausgabe 1.20



SAREX 07.2 — SAREX 16.2 duma’

Elektrische Daten Drehantriebe fiir Regelbetrieb mit Drehstrommotoren
Aussetzbetrieb S4 - 50 %, 400 V/60 Hz

Drehantrieb Motor
Abtriebs- Max. Dreh- Nenn- Nenn-  Max. Einstellung ~ AUMA Leistungs-
drehzahl moment leistung” Drehzahl ~strom?  Strom?® Anlaufstrom Uberstrom-  Klasse Schaltgerate
Typ [1/min] [Nm] Motortyp P, kW]  [1/min] I [A] I [Al I, [A] Cos @ ausloser [A]  Schitz  Thyristor
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