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Rund 70 Prozent des Energiebedarfs
der Industrie werden durch Elektro-
motoren verursacht. Dies entspricht
einer CO,-Emission von rund 427
Millionen Tonnen. Die Europdische
Kommission hat ermittelt, dal mit
entsprechenden MaBnahmen eine
Einsparung moglich ist, die dem
Stromverbrauch ~ Schwedens  ent-
spricht.

Bauer Gear Motor begriiBt die
EU-Direktive

Die EU-Direktive ErP 2009/125/EG
(Oko-Design-Anforderungen flr
energiebetriebene Produkte) defi-
niert die Voraussetzungen dazu. Die
EU-Mitgliedstaaten haben bereits
2009 im Rahmen des Okodesign-
Regelungsausschusses die neuen
Regeln zur Verringerung des Ener-
giebedarfs von Industriemotoren
verabschiedet.

Die Verordnung sieht zur Zeit
drei Stufen vor:

Seit dem 16. Juni 2011 mussen die
Motoren mindestens dem Standard
(MEPS - Minimum Efficiency Per-
formance Standards) der Energie-
effizienzklasse |IE2 (High Efficiency,

Energiespar-Getriebemotoren-Plattform
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vorher eff1) entsprechen. Ab Januar
2015 gilt fir die Leistungsklasse
7,5 =375 kW und ab Januar 2017
fir Motoren mit 0,75 — 375 kW die
Energieeffizienzklasse IE3 (Premium
Efficiency). Ausnahme sind Motoren,
die von einem Frequenzumrichter
gesteuert werden. Fir sie gendigt IE2.

Unternehmenspolitik

Dartiber hinaus sehen wir im Oko-
Design eine Bestatigung unserer
Anstrengungen. Bauer Gear Motor
verfolgt seine Ziele mit einem Mi-
nimum an Rohstoff- und Energie-
verbrauch, einer geringstmoglichen
Beeinflussung der Umwelt und einer
effizienten Nutzung der Ressourcen.
Bauer Gear Motor unterstitzt die Di-
rektive voll, zumal sich die meisten
unserer Entwicklungen der Energie-
einsparung verschrieben haben.

Welche Bedeutung hat die EU-
Richtlinie?

IEC 60034-30 ist eine weltweit gil-
tige Norm flr Energiesparmotoren.
Die Norm |EC 60034-30 wird in den
nachsten Jahren weltweite Verwen-
dung im Bereich der Energiesparmo-
toren finden. Elektromotoren sorgen

fur ca. 1.07 Billionen kWh des Ge-
samtenergiebedarfs in der EU. Der
Einsatz von Energiesparmotoren
wirde 20 - 30 % Energieeinsparung
zur Folge haben, den Anwendern
TCO-Vorteile (Total Cost of Owner-
ship), also einen Mehrwert verschaf-
fen und gleichzeitig den CO,-Aus-
stoss verringern.

Bauer Gear Motor PMSM-Antriebe
erfullen bereits heute die zukinfti-
gen Anforderungen von IE4, die in
dem neuen Normenentwurf der [EC
60034-30 Edition 2 beschrieben
sind, welcher in absehbarer Zeit
verabschiedet wird.

Der Stand heute

Seit Anfang 2009 gibt es neue IE
(International Energy Efficiency) —
Wirkungsgradklassifizierungen:

IE1 = Standard Wirkungsgrad

(~EFF2)

e |E2 = Hoher Wirkungsgrad
(~EFF1)

e |E3 =Premium Wirkungsgrad
(10 - 15% hohere Wirkungs-
grade als IE2)

e |E4 = Super Premium

Wirkungsgrad



Aluminium

Verluste

100%

Permanentmagnet

keine Spannungsinduktion im
Laufer

o keine Warmeverluste im Rotor

e Rotorverluste um 100% redu-
ziert

e (Gesamtverluste etwa um 25%
reduziert

e (Gesamtwirkungsgrad > 10%
erhoht

www.bauergears.com

Kupfer

hohere elektrische Leitfahigkeit
von Kupfer

e |Juferwiderstand um 40%
reduziert

e Warmeverluste im Rotor um
40% reduziert

e (Gesamtverluste etwa 10..15%
reduziert

e (Gesamtwirkungsgrad etwa
1...2% erhoht
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Energiespar-Getriebemotoren-Plattform

Die Motorenplattform von Bauer Gear Motor bietet sowohl richtungsweisende Technologien flr energieeffiziente
Antriebe als auch auf die Anwendung zugeschnittene Motorauslegungen. Letztere Losungen gewdahrleisten hochef-

fiziente Antriebslosungen ohne Bauraumzuwachs.

Ohne

[ET

IE2

IE3

IE4

Vorteile

Motorauslegung nach Betriebsart
Geringes Bauvolumen und minimales
Gewicht

Hohere Motorleistungen

Standardwirkungsgrad bei Dauerbetrieb
Geringes Bauvolumen und minimales
Gewicht

Hoher Wirkungsgrad bei Dauerbetrieh
Héohere Anlaufmomente

Premium Wirkungsgrad bei Dauerbetrieb
Hohere Anlaufmomente

Super Premium Wirkungsgrad
Drehzahlregelung bei hochster Effizienz-
stufe

Geringes Bauvolumen und minimales
Gewicht

Erheblich besserer Wirkungsgrad auch im

Teillastbereich im Vergleich zu [E2 Motoren

GroBe Drehmoment-und Leistungsdichte
Hohe Uberlastfahigkeit

lhr Nutzen

e  Preiswert

e  Geringer Bauraum

e Motor effizient ausgenutzt

e Auf Kundenanwendung zugeschnitten
[ )

Kleinere MotorbaugroBe

Preiswert
Geringer Bauraum
Im EU Ausland universell einsetzbar

Preiswert

Wenig Bauraum

Bis zu 34% erhdhte Energieeinsparung gegentiber |E1
Niedrigere Motornennleistung bei dynamischen Anwendungen
als IE1

Kurze Amortisationszeiten

Bis zu 18% erhohte Energieeinsparung gegeniiber IE2
Erflllt bereits heute die Mindest-
wirkungsgradanforderung von 2015/2017

Bis zu 39% erhohte Energieeinsparung gegentber IE2
Kurze Amortisationszeit

Geringer Bauraum

Kompakte Antriebseinheit

Mehr Drehmoment bei gleicher MotorbaugroBe

Weniger Bauraumbedarf bei gleicher Leistung
Variantenreduzierung durch hohere Wirkungsgrade tiber den
gesamten Drehzahlbereich

Auslegungssicherheit durch Reserven in der Antriebseinheit
Technologieflihrer

Erflillt bereits heute die Wirkungsgradanforderungen kiinftiger
Standards
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Energieeinsparung 50 Hz (4-polig*) Drei unterschiedliche Rotortechno-

60,0 — logien, die gemaB den geforderten
MIE2 20 [E1 Wirkungsgradklassen  konfiguriert
50,0 - WSz lE2 werden  kdnnen,  gewdhrleisten
WIE4 20 IE2 hocheffiziente  Antriebslosungen

40,0

ohne Bauraumzuwachs.

Einsparung [%]
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Bauer Energiespargetriebemotoren

20,01 | schopfen, sowohl im modularen als

auch im applikationsspezifischen

Standard, die Enegieeinsparpoten-

0,0 4 tiale in der Antriebstechik im vollen
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Motorleistung [kW]

Mit Nutzung von wirkungsgrad-
effizienten Getriebevarianten wird

P, [KW] IE1* IE2* IE3* IE3* IE4* das Einsparungspotential als eine
Getriebemotoreneinheit noch wei-
0,55 DSE08MA4 | DHEOSLA4 SUO8BMA4 ter optimiert und der ROI erheblich
0,75 DSEO8LA4  DHEO8XA4 | DPEO9LA4 SO8MA4 verkirzt.
1,1 DSEO9SA4 | DHEO9LA4 | DPEO9XA4 S08LA4 Energiespargetriehemotoren-Reihe
1,5 DSEO9LA4 | DHEO9XA4 | DPEO9XA4C | SO8LA4 | S09SA4
2,2 DSEO9XA4 | DHEO9XA4C | DPE11IMA4 | S09SA4 | SO9XA4 Stirradgetriebe
3 DSE11SA4 | DHE11IMA4 | DPE11LA4 SO09XA4 | S11SA6 BG-Serie Flachgetriebe
4 DSE11MA4 | DHE11LA4 DPE11LA4C | S11SA6 S1IMA6 BF-Serie,
55 DSE11LA4 | DHE11LA4C | DPE13LA4  S1IMA6  S11LAG
7.5 DSE13MA4 | DHE13LA4 DPE16LA4 | S11LA6
9,5 DSE13LA4 | DHE16MA4 | DPE16XA4
11 DSE16MA4 | DHE16LA4 | DPE18LA4 Kegelradgetriebe
15 DSE16LA4 | DHE16XA4 | DPE18XA4 BK-Serie
18,5 DSE16XA4 | DHE18LA4
22 DSE18LA4 | DHE18XA4
30 DSE18XA4 | DHENF20LG4
Drehmomentbereich: 20 . . . 18500 Nm
“‘Bei 1500 1/min Leistungsbereich: 0,03kW - 75 kW
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BESCHAFFUNG

LAGERUNG
QUALITAT
ENERGIE
PRODUKTION
LoGIsTIK
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FINANZEN
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5.888,89€

Energie (pro Jahr) g

12.082,80 €

200,00 €

..... " M

7.500,00 € 7.000,00 €

Kostenersparnis im
Betrachtungszeitraum

137.152,88 €

=
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BauerTCO™

KONTROLLE DER SICHTBAREN KOSTEN

Gemessen an der Gesamtinvestition ist der reine Kaufpreis nur ein
Bruchteil der Gesamtkosten. Man spricht hier auch von den budge-
tierten Kosten, zu denen unter anderem auch die Bestellvorgange,
Transport und Lieferung, Wareneingangskontrolle, Zolle, Fakturierung
und Abgaben bis hin zu ggf. Riicksendungen gehoren.

REDUZIERUNG DER UNSICHTBAREN KOSTEN

Der Lowenanteil steckt in den versteckten Kosten. Die Folgekosten
werden durch die verwendete Antriebstechnik richtungsweisend beein-
flusst. Die Summe aus Kostenfaktoren wie Energieeffizienz, Wartung,
Lagerung, Instandhaltung, Reinigung, Stillstand und Ersatzteile sind
hier nur beispielhaft genannt, um die groBe Vielfalt der ,unsichtbaren”
Kosten aufzuzeigen.

Costs




Reduzierung des Working Capitals durch ...

Wirkungsgradverlauf PMSM

100%

90%
80%.

40%.

30%.

Wirkungsgradn

20%

10%
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Drehmoment M [Nm]

. Variantenreduzierung

Drehmement [Nm]

Veriantenreduzierung am Beispiel BK20-S08MA4

450

400

° 0,55kW
350 ‘o . « 075kW
‘ © o 1 1kW
1,5kW
. 22kW
o 3kW
i=7,91
i=11,69
° i=17,42
® —i=24,29
® i=36,69
° — —i=51,22
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Drehzahl [1/min]

Mit der richtigen Ausnutzung der
Energieeinsparungspotentiale eroff-
nen sich Mittel und Wege, im Sinne
der TCO Betrachung, weitere Kos-
ten- und Varientenoptimierungs-
maoglickeiten auszuschopfen.

Die hocheffizienten Motorentech-
nologien haben den wesentlichen
Vorteil, daB sie tiber einen sehr wei-
ten Teillastbereich einen konstanten
Wirkungsgrad bei richtiger Ansteu-
erung aufweisen. Inshesondere
stellt ein permanentmagneterregter
Synchronmotor in seinem Teillast-
bereich mit bis zu einem Lastfak-
tor von 1:5 eine konstante und mit
der heutigen Technik umsetzbare
hochstmaogliche Wirkungsgradstufe
IE4 zur Verfligung.

Dies bietet im Bereich der Getriebe-
motoren bei hochster Energieein-
sparung die Moglichkeit, die Vielfalt
der verschiedenen Asynchrongetrie-
bemotoren im Feld in seiner Varianz
deutlich zu reduzieren.

Die Entwicklung der Energiespar-
motoren hilft somit nicht nur CO,
Emmissionen zu senken, sondern
bietet zusatzlich den Nutzen flir
den Anwender, die Komplexitat der
eingesetzen Varianten und folglich
weitere Kosten in der Lagerung, Lo-
gistik, Instandhaltung und der Inbe-
triebnahme drastisch zu reduzieren.
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Die permanentmagneterregte Syn-
chronmaschine ist im Stator iden-
tisch aufgebaut wie eine Dreh-
strom-Asynchronmaschine  (ASM)
mit 3-phasiger verteilter Wicklung.
Im Gegensatz zur Asynchronma-
schine wird anstatt des Kafiglaufers
ein Rotor mit eingebetteten Per-
manentmagneten, bestehend aus
Seltene-Erden-Material, eingesetzt.

Durch den Einsatz von Permanent-
magneten und des daraus resul-
tierenden konstant  vorhandenen
Magnetfeldes ist zur Drehmomen-
tenerzeugung eine  Spannungsin-
duktion in den Laufer, eine Dreh-
zahldifferenz ~ (Schlupf) ~ zwischen
Rotor und Standerdrehfeld wie bei
der ASM nicht mehr erforderlich.
Der Laufer dreht synchron mit der
Drehfelddrehzahl des Standers.

Der Synchronmotor kann am Netz
nicht selbst anlaufen. Griinde daftir
sind die Tragheit des Rotors und die
hohe Geschwindigkeit des Drehfel-
des im Stander. Dadurch ist eine
magnetische Kopplung der beiden
Komponenten nicht maoglich. Aus
diesem Grund ist der Rotor auf die
Geschwindigkeit des Drehfeldes zu
bringen. Dies wird mit einem Fre-

quenzumrichter ermoglicht, der die

Drehfelddrehzahl unter Beibehal-
tung der magnetischen Kopplung
zwischen Stander- und Lauferfeld
geregelt erhont.

Synchronmotoren haben eine kon-
stante, von der Belastung unabhan-
gige Drehzahl. Das Drehmoment ist
bei Synchronmotoren proportional
zum Strom. Der flr das erforderliche
Drehmoment einzupragende Strom
wird tber die Rotorlageposition und
den auf der folgenden Seite aufge-
fuhrten Motordaten ermittelt. Hierzu
ist ein feldorientierter Frequenzum-
richter mit entsprechendem Algo-
rithmus zur Regelung von Synchron-
motoren zwingend erforderlich.

PM-Sychronmotoren zeichnen sich
gegeniber Asynchronmotoren duch
eine erheblich hohere Leistungs-
dichte und massiv verbesserte
Wirkungsgrade aus. Fir Getriebe-
motoren ergibt sich ein groBer Sys-
temwirkungsgrad bei  minimalem
Bauvolumen. Bei gleichem Bauvo-
lumen konnen PMSM-Antriebe ho-
here Drehmomente erzeugen, oder
umgekehrt, ein MotorgroBensprung
nach unten ist applikationsabhangig
durchaus denkbar.

Geringes Bauvolumen und
minimales Gewicht

Sehr hoher Wirkungsgrad im
Nennpunkt

Erheblich besserer Wirkungs-
grad auch bei Teillast im
Vergleich zur ASM-Technik

GroBe Drehmomenten- und
Leistungsdichte

Hohe Uberlastfahigkeit
Reduzierte Life-Cycle costs
Offensichtliche Betriebs-
kosten-Einsparpotentiale
(In der Folge umweltbe-
wusste CO, Einsparung)

Kurze Amortisationszeit

Zukunftssichere Investition




Fir alle Motoren gultig: AnschluB-Spannung Umrichter: 380 ... 500 V

Motordatenblatt:  Beispiel SO9SA4

Spannungs-Konstante ke:

Nennleistung P 1,5 kW . ,

9 Auch GegenEMK genannt, ist die Spannung, welche
Bemessungsmoment M, 10 Nm durch das magnetische Feld des Léufers in Abhan-
Bemessungsstrom | 3,1 A gigkeit von der Drehzahl des Lédufers in den Stator
Motorpolzahl 2p 4 induziert wird.

B drehzahl 1500 1/mi
emessungsdrenzai N, mn Drehmoment-Konstante kt:
B fi 50 H .
emessungsirequenz ‘ Gibt das Drehmoment an, welches der Motor pro Am-
i - (o)
Motorwirkungsgrad n I[E4 - 89,2 % pere [A] umsetzt.
Phasenwiderstand U-V R, 9,9 Ohm Indkt|V|tatAhs Ld: .
Strangwiderstand Rs,, 4.95 Ohm Ist die Induknwtatl in Richtung der fluBbildenden
Induktivitat D-Achse L, 79 mH Stromkomponente id,
Induktivitdt Q-Achse L, 113 mH Induktivitat Q-Achse Lq:
Spannungs-Konstante k, 200 V/1000 1/min st die Induktivitat in Richtung der drehmomentbilden-
Drehmoment-Konstante k, 3,2 Nm/A den Stromkomponente iq.
Spitzendrehmoment M'naxﬂﬁDs] 25 Nm Induktivitat:
SPIZenstrom |y, oy 8 A Die Fahigkeit eines elektrischen Leiters, ein Magnet-
Tragheitsmoment 0,00245 kgm? feld aufzubauen.
30 ‘
D max
25 M(S1)-1,5KW-IE4 —
\ M (S1) - 2,2 kKW - [E3
20
E
2
£
g 15
o
E
5 \
a8
10 g
5
4]
Q 250 500 750 1000 1250 1500 1750 2000 2250

Drehzahl [1/min]
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Motordaten (beliiftet) SO08SMA4
Nennleistung Pn kW 0,75 11 1,65 1,5 2,2
Bemessungsmoment M Nm 4,75 4,75 7 4,75 7
Bemessungsstrom | A 1,7 2,9 4,3 3,4 5
Motorpolzahl 2p 4 4 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 2250 2250 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 75 75 1000 100
Motorwirkungsgrad n % |IE4-87,4 IE4-89,0 IE3-84,7 IE4-90,1 IES-87,8
Motorschaltung Y D D Y Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 18,8 6,27 6,27 4,8 4,8
Strangwiderstand Rs,, Ohm 9,4 9,4 9,4 2,4 2,4
Induktivitdt D-Achse L mH 114 38 38 29,3 29,3
Induktivitat Q-Achse L mH 136 45 45 34,2 34,2
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 177 102 102 89 89
Drehmoment-Konstante kr Nm/A 2,8 1,6 1,6 1,4 1,4
Spitzendrehmoment M, 608 Nm 12 12 12 12 12
Spitzenstrom | .oy A 4,5 7,5 7,5 8,9 8,9
Tragheitsmoment 0,00115

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100bis450 | 100bis450 | 100bis 1000 | 100bis400 | 100 bis 1000
M1 Nm 3,2+0,004*n1

ni (von - bis) 1/min 450 bis 2000 450 bis 3000 1000 bis 3000 | 400 bis 3600 1000 bis 3600
M1 Nm 5 5 7 5 7
Motordaten (beliiftet) S08LA4
Nennleistung P KW 1.1 1,5 1,65 2,2 2,2 3
Bemessungsmoment M Nm 7 9,65 7 9,55 7 9,55
Bemessungsstrom | A 2,5 3,4 4.4 6 5,1 6,9
Motorpolzahl 2p 4 4 4 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 2250 2250 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 50 75 75 100 100
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 88,0 IES-85,3 IE4-89,3 IES-86,7 I[E4-91,0 IE4-89,8
Motorschaltung Y Y D D Y Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 11,34 11,34 3,74 3,74 2,86 2,86
Strangwiderstand Rs,, Ohm 5,64 5,67 5,67 5,67 1,43 1,43
Induktivitat D-Achse L mH 80 80 26,7 26,7 20,2 20,2
Induktivitat Q-Achse L mH 118 118 39,3 39,3 29,4 29,4
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 174 174 100 100 84 84
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 2,8 2,8 1,6 1,6 1,4 1,4
Spitzendrehmoment M__ 09 Nm 16 16 16 16 16 16
Spitzenstrom | 609 A 59 5,9 10,5 10,5 12 12
Tragheitsmoment kgm? 0,0015

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100 bis 450 | 100 bis 1000 | 100 bis 450 | 100 bis 1000 | 100 bis 450 | 100 bis 1000
M1 Nm 4,6+0,0055"n1

n1 (von - bis) 1/min 450 bis 2000 | 1000 bis 2000| 450 bis 3000 | 1000 bis 3000, 450 bis 3600 | 1000 bis 3600
M1 Nm 7 10 7 10 7 10




Motordaten (unbeliiftet)

SUOBMA4 /

Nennleistung P kW 0,55 0,85 1,1
Bemessungsmoment M Nm 3,5 3,5 3,5
Bemessungsstrom | A 1,28 2,2 2,4
Motorpolzahl 2p 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 2250 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 75 100
Motorwirkungsgrad n % IE4-87,7 IE4-90,0 IE4-91,3
Motorschaltung Y D Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 18,8 6,27 4,8
Strangwiderstand Rs,, Ohm 9,4 9,4 2,4
Induktivitat D-Achse L, mH 114 38 29,3
Induktivitat Q-Achse L mH 136 45 34,2
Spannungs-Konstante k, /1000 1/min 177 102 89
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 2,72 1,6 1,45
Spitzendrehmoment M__ 608 Nm 10 10 10
Spitzenstrom Imms) A 3,7 6,5 7,0
Tragheitsmoment 0,00115

aten FU-Betrieb
n1 (von - bis) 1/min 100 bis 2000 \ 100 bis 3000 \ 100 bis 3600
M1 Nm 3,5

Motordaten (unbeliiftet)

SUOSLA4 / SAOSLA4

Nennleistung P KW 0,75 1,1 1,5
Bemessungsmoment M Nm 4,75 4,75 4,75
Bemessungsstrom | A 1,75 2,95 3,5
Motorpolzahl 2p 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 2250 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 75 100
Motorwirkungsgrad n % IE4-89,9 IE4-91,5 I[E4-92,2
Motorschaltung Y D Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 11,34 3,74 2,86
Strangwiderstand Rs,, Ohm 5,67 5,67 1,43
Induktivitat D-Achse L mH 80 26,7 20,2
Induktivitat Q-Achse L, mH 118 39,3 29,7
Spannungs-Konstante Kk, /1000 1/min 174 100 84
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 2,73 1,6 1,4
Spitzendrehmoment Mmax(b‘()s] Nm 12 12 12
Spitzenstrom | o A 4,3 7,5 8,7
Tragheitsmoment kgm?2 0,0015

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100 bis 2000 \ 100 bis 3000 \ 100 bis 3600
M1 Nm 5
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Motordaten (beliiftet) S09SA4

Nennleistung P kKW 1,5 2,2 2,2 3

Bemessungsmoment M Nm 10 14 10 12,75 12,75
Bemessungsstrom | A 3,1 4,3 5,5 6,8 7,9
Motorpolzahl 2p 4 4 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 2250 2250 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 50 75 75 100
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 89,2 IES - 86,7 IE4 - 91,1 IE3 - 89,2 IE4-91,5
Motorschaltung Y Y D D Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 9,9 9,9 3,3 3,3 2,46
Strangwiderstand Rs,, Ohm 4,95 4,95 4,95 4,95 1,23
Induktivitat D-Achse L, mH 79 79 26,3 26,3 19,3
Induktivitat Q-Achse Lq mH 113 113 37,5 37,5 27,4
Spannungs-Konstante Kk, /1000 1/min 200 200 115 115 100
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 3,2 3,2 1,8 1,8 1,6
Spitzendrehmoment M__ 608 Nm 25 25 25 25 25
Spitzenstrom | 600) A 8 8 14 14 17
Tréagheitsmoment kgm? 0,00245

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100bis 350 | 100bis 1000 | 100bis350 | 100 bis 1000 | 100 bis 1000
M1 Nm 7,9 + 0,0061*n1

n1 (von - bis) 1/min 350 bis 1800 | 1000 bis 1800 | 350 bis 3000 | 1000 bis 3000 | 1000 bis 3600
M1 Nm 10 14 10 13 13
Motordaten (beliiftet) S09XA4
Nennleistung P, KW 2,2 3 4 5,5 7,5
Bemessungsmoment M Nm 14 19 17,5 17,5 24
Bemessungsstrom | A 4,35 5,9 9,2 10,7 14,8
Motorpolzahl 2p 4 4 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 2250 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 50 75 100 100
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 89,8 IE3 - 87,7 IE4 - 90,8 IE4 - 93,0 IE3 - 91,5
Motorschaltung Y Y D Y Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 53 53 1,76 1,31 1,31
Strangwiderstand Rs,, Ohm 2,65 2,65 2,65 0,655 0,655
Induktivitdt D-Achse L mH 50,8 50,8 16,9 12,7 12,7
Induktivitat Q-Achse Lq mH 71,3 71,3 23,8 17,9 17,9
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 204 204 118 102 102
Drehmoment-Konstante Kk Nm/A 3,2 3,2 1,8 1,6 1,6
Spitzendrehmoment M__ ..o Nm 35 35 35 40 40
Spitzenstrom | 008 A 11 11 19 27 27
Tragheitsmoment kgm? 0,0038

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100 bis 350 | 100 bis 1000 | 100 bis 1000 | 100 bis 1000 | 100 bis 1500
M1 Nm 10,9 + 0,0082*n1

n1 (von - bis) 1/min 350 bis 1800 1000 bis 1800 | 1000 bis 3000 | 1000 bis 3600 | 1500 bis 3600
M1 Nm 14 19 19 19 24




Motordaten (unbeliiftet)

Nennleistung P kW 1,1 1,65 2,2
Bemessungsmoment M_ Nm 7 7 7
Bemessungsstrom | A 2,2 3,9 4,6
Motorpolzahl 2p 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 2250 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 75 100
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 88,5 IE4 - 90,3 IE4 -91,0
Motorschaltung Y D Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 9,9 3,3 2,46
Strangwiderstand Rs,, Ohm 4,95 4,95 1,23
Induktivitat D-Achse L, mH 79 26,3 19,3
Induktivitat Q-Achse L mH 113 37,5 27,4
Spannungs-Konstante k, /1000 1/min 200 115 100
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 3,2 1,8 1,6
Spitzendrehmoment M, __ 09 Nm 20 20 20
Spitzenstrom 1 q A 6,5 11 13
Tréagheitsmoment 0,00245

en FU-Betrieb
n1 (von - bis) 1/min 100 bis 2000 \ 100 bis 3000 \ 100 bis 3600
M1 Nm 7,5

Motordaten (unbeliiftet)

SUO9XA4 / SA09XA4

n1 (von - bis)

1/min

100 bis 2000

Nennleistung P KW 1,5 2,2 3
Bemessungsmoment M_ Nm 10 10 10
Bemessungsstrom | A 3,1 5,7 6,5
Motorpolzahl 2p 4 4 4
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 2250 3000
Bemessungsfrequenz Hz 50 75 100
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 90,0 I[E4-91,2 I[E4 - 92,7
Motorschaltung Y D Y
Phasenwiderstand U-V RQD Ohm 5,3 1,76 1,31
Strangwiderstand Rs,, Ohm 2,65 2,65 0,655
Induktivitat D-Achse L, mH 50,8 16,9 12,7
Induktivitat Q-Achse L mH 71,3 23,8 17,9
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 204 118 102
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 3,2 1,8 1,6
Spitzendrehmoment M__ o Nm 25 25 25
Spitzenstrom | q A 8 14 15
Tragheitsmoment kgm?2 0,0038

Daten FU-Betrieb

100 bis 3000

\ 100 bis 3600

M1

Nm

10
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Motordaten (beliiftet)

S11SA6

Nennleistung P, kKW 3 4 55 7,5
Bemessungsmoment M Nm 19,1 25,5 17,5 23,9
Bemessungsstrom | A 6 8 11 15,2
Motorpolzahl 2p 6 6 6 6
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 75 75 150 150
Motorwirkungsgrad n % IE4 - 90,6 |IE3-88,6 IE4-91,4 IE3-90,7
Motorschaltung Y Y Y Y
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 3,4 3,4 0,867 0,867
Strangwiderstand Rs,, Ohm 1,7 1,7 0,434 0,434
Induktivitat D-Achse L mH 20,5 20,5 5,2 52
Induktivitat Q-Achse L mH 29 29 7,6 7,6
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 207 207 103 103
Drehmoment-Konstante Kk Nm/A 3,15 3,15 1,59 1,59
Spitzendrehmoment M_ ..y Nm 50 50 50 50
Spitzenstrom | .oy A 17,5 17,5 34 34
Tragheitsmoment 0,012

Daten FU-Betrieb

ni (von - bis) 1/min 100 bis 250 \ 100 bis 750 100 bis 250 \ 100 bis 1000
M1 Nm 15,5+0,014"n1 15,5+0,008"n1

n1 (von - bis) 1/min 250 bis 1800 750 bis 1800 250 bis 3600 1000 bis 3600
M1 Nm 20 25,5 17,5 24
Motordaten (beliiftet) S11MA6
Nennleistung P KW 4 5,5 7,5 9,5 11
Bemessungsmoment M Nm 25,5 35 23,9 30,2 35
Bemessungsstrom | A 8,15 11,2 15,4 19,3 22,5
Motorpolzahl 2p 6 6 6 6 6
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 3000 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 75 75 150 150 150
Motorwirkungsgrad n % IE4-92,5 IE3-90,8 |E4-92,1 IES-91,3 IES-91,2
Motorschaltung Y Y D D D
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 1,78 1,78 0,454 0,454 0,454
Strangwiderstand Rs,, Ohm 0,89 0,89 0,681 0,681 0,681
Induktivitat D-Achse L mH 12,5 12,5 34 3,4 3,4
Induktivitat Q-Achse L, mH 18,3 18,3 4,7 4,7 4,7
Spannungs-Konstante k_ /1000 1/min 201 201 102 102 102
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 3,1 3,1 1,55 1,55 1,55
Spitzendrehmoment M__ 09 Nm 70 70 70 70 70
Spitzenstrom | oo A 23 23 48 48 48
Tragheitsmoment kgm? 0,0175

Daten FU-Betrieb

n1 (von - bis) 1/min 100 bis 350 \ 100 bis 1000 100 bis 1000 \ 100 bis 1000 \ 100 bis 1500
M1 Nm 19,5+0,021*n1 19,169+0,0162"n1

n1 (von - bis) 1/min 250 bis 1800 750 bis 1800 250 bis 3600 650 bis 3600 1000 bis 3600
M1 Nm 25,5 35 24 30 35




Motordaten (beliiftet) S11LAG6

Nennleistung P kW 5,5 7,5 9,5 11 15
Bemessungsmoment M Nm 35 48 30,2 35 48
Bemessungsstrom | A 10,8 14,9 18,2 21,1 29,6
Motorpolzahl 2p 6 6 6 6 6
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 1500 3000 3000 3000
Bemessungsfrequenz Hz 75 75 150 150 150
Motorwirkungsgrad n % |[E4-92,4 IE3-91,4 IE4 -92,7 I[E4 -92,9 [E3-91,9
Motorschaltung Y Y D D D
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 1,23 1,23 0,344 0,344 0,344
Strangwiderstand Rs,, Ohm 0,615 0,615 0,516 0,516 0,516
Induktivitdt D-Achse L mH 9,5 9,5 2,8 2,8 2,8
Induktivitét Q-Achse L mH 13,8 13,8 3,7 3,7 3,7
Spannungs-Konstante k_ V/1000 1/min 206 206 108 108 108
Drehmoment-Konstante K, Nm/A 3,2 3,2 1,6 1,6 1,6
Spitzendrehmoment M__ o8] Nm 90 90 90 90 90
Spitzenstrom | .oy A 30 30 58 58 58
Tragheitsmoment 0,0215

Daten FU-Betrieb

ni (von - bis) 1/min 100 bis 250 \ 100 bis 750 100 bis 3600 100 bis 1000 \ 100 bis 1000
M1 Nm 27,669+0,0273"n1 30 29,054+0,0191*n1

ni (von - bis) 1/min 350 bis 1800 1000 bis 1800 1000 bis 3000 | 1000 bis 3600
M1 Nm 35 48 35 48
Motordaten (unbeliiftet) SU11SA6 / SA11SA6  SU11MA6/ SA11MA6 SU11LA6 / SA11LA6
Nennleistung P_ kW 2,2 4 3 55 4 7,5
Bemessungsmoment M Nm 14 12,75 19,1 17,5 25,5 23,9
Bemessungsstrom | A 4,5 8,3 6,2 11,7 8,2 15,3
Motorpolzahl 2p 6 6 6 6 6 6
Bemessungsdrehzahl n 1/min 1500 3000 1500 3000 1500 3000
Bemessungsfrequenz Hz 75 150 75 150 75 150
Motorwirkungsgrad n % IE4 -91,2 IE4 - 93,0 IE4 -92,5 IE4 - 93,2 IE4 -91,9 IE4 — 98,7
Motorschaltung Y Y Y D Y D
Phasenwiderstand U-V R, Ohm 3,4 0,867 1,78 0,454 1,23 0,344
Strangwiderstand Rs,, Ohm 1,7 0,434 0,89 0,681 0,615 0,516
Induktivitat D-Achse L, mH 20,5 5,2 12,5 3,4 9,5 2,8
Induktivitat Q-Achse L mH 29 7,6 18,3 4,7 13,8 3,7
Spannungs-Konstante k_ V/1000 1/min 207 103 201 102 206 108
Drehmoment-Konstante k, Nm/A 3,15 1,54 3,1 1,5 3,1 1,55
Spitzendrehmoment M__ 08) Nm 30 30 50 45 60 60
Spitzenstrom | o9 A 9,5 19,5 17 30 20 39
Tragheitsmoment kgm? 0,012 0,0175 0,0215

ni (von - bis) 1/min 100 bis 2000| 100 bis 3600 | 100 bis 2000| 100 bis 3600| 100 bis 2000| 100 bis 3600
M1 Nm 14 13 19 18 25 24




Altra Industrial Motion

Couplings

Ameridrives Couplings

Mill Spindles, Ameriflex,
Ameridisc

Erie, PA - USA
1-814-480-5000

Gear Couplings

San Marcos, TX - USA
1-800-458-0887

Bibby Transmissions

Disc, Gear, Grid Couplings,
Overload Clutches

Dewsbury, England
+44 (0) 1924 460801

Boksburg, South Africa
+27 11918 4270

TB Wood’s
Elastomeric Couplings

Chambersburg, PA - USA
1-888-829-6637- Press #5
For application assistance:
1-888-829-6637 — Press #7

General Purpose
Disc Couplings

San Marcos, TX - USA
1-888-449-9439

Ameridrives Power
Transmission

Universal Joints, Drive Shafts,
Mill Gear Couplings

Green Bay, WI - USA
1-920-593-2444

Huco Dynatork

Precision Couplings
and Air Motors

Hertford, England
+44 (0) 1992 501900

Charlotte, NC - USA
1-800-825-6544

Linear Products

Warner Linear
Linear Actuators

Belvidere, IL - USA
1-800-825-6544

For application assistance:
1-800-825-9050

St Barthelemy d'Anjou, France
+33(0)241212424

Alle Kundenservicenummern sind Fett markiert

Electromagnetic
Clutches and Brakes

Warner Electric

Electromagnetic Clutches
and Brakes

New Hartford, CT - USA
1-800-825-6544

For application assistance:
1-800-825-9050

St Barthelemy d'Anjou, France
+33(0)241212424

Precision Electric Coils and
Electromagnetic Clutches and
Brakes

Columbia City, IN - USA
1-260-244-6183

Matrix International

Electromagnetic Clutches
and Brakes, Pressure Operated
Clutches and Brakes

Brechin, Scotland
+44 (0) 1356 602000

New Hartford, CT - USA
1-800-825-6544

Inertia Dynamics

Spring Set Brakes;
Power On and Wrap Spring
Clutch/Brakes

New Hartford, CT - USA
1-800-800-6445

Overrunning Clutches

Formsprag Clutch

Overrunning Clutches
and Holdbacks

Warren, MI - USA
1-800-348-0881- Press #1

For application assistance:
1-800-348-0881 — Press #2

Marland Clutch

Roller Ramp and Sprag Type
Overrunning Clutches

and Backstops

South Beloit, IL - USA
1-800-216-3515

Stieber Clutch

Overrunning Clutches
and Holdbacks

Heidelberg, Germany
+49 (0) 6221 30470

Heavy Duty

Clutches and Brakes
Wichita Clutch

Pneumatic Clutches and Brakes

Wichita Falls, TX - USA
1-800-964-3262

Bedford, England
+44 (0) 1234 350311

Twiflex Limited
Caliper Brakes and Thrusters

Twickenham, England
+44 (0) 20 8394 1161

Industrial Clutch

Pneumatic and Oil Immersed
Clutches and Brakes

Waukesha, WI - USA
1-262-547-3357

Boston Gear

Enclosed and Open Gearing,
Electrical and Mechanical
PT. Components

Charlotte, NC - USA
1-800-825-6544

For application assistance:
1-800-816-5608

Bauer Gear Motor
Geared Motors

Esslingen, Germany
+49 (711) 3518-0

Nuttall Gear and
Delroyd Worm Gear

Worm Gear and
Helical Speed Reducers

Niagara Falls, NY - USA
1-716-298-4100

Belted Drives and Sheaves

TB Wood’s
Belted Drives

Chambersburg, PA - USA
1-888-829-6637 — Press #5

For application assistance:
1-868-829-6637 — Press #7

Engineered
Bearing Assemblies

Kilian Manufacturing
Engineered Bearing Assemblies

Syracuse, NY - USA
1-315-432-0700

Bauer Gear Motor

Bauer Gear Motor GmbH

Eberhard-Bauer-Strasse 36-60
73734 Esslingen - Germany

+49711 35180
+49711 3518 381 (Fax)

www.bauergears.com

Bauer Gear Motor s.r.o

Tovarenska 49

953 01 Zlate Moravce - Slovakia
+421 37 6926100

+421 37 6926181 (Fax)

wwwbauergears.com

Bauer Gear Motor
Limited

Nat Lane Business Park
Winsford, Cheshire
CW?7 3BS - United Kingdom

+44 1606 868600
+44 1606 868603 (Fax)

wwwbauergears.com

Bauer Gear Motor
Finland Oy Ab
Yrittajankuja 3

01800 Klaukkala - Finland
+358 207 189 700

+358 207 189 701 (Fax)

www.bauergears.com

Bauer Gear Motor LLC

31 Schoolhouse Rd.

Somerset NJ 08873-1212 - USA
+1732 469 8770

+1732 469 8773 (Fax)
wwwbauergears.com

Altra Industrial Motion
(Shenzhen) Co., Ltd.

18 Huan Zhen Road Dabo
Industrial Zone - BoGoang Village
Shading Town - BaoAn District
Guangdong Province

518104 Shenzhen City - China
+86 755 27246308

+86 755 27246017 (Fax)

www.bauergears.com

Bauer Gibernimmt keine Haftung fiir Irrtimer und Fehler in Katalogen, Prospekten und anderen gedruckten Unterlagen. Bauer behélt sich das Recht vor, ohne vorherige Ankiindigung Anderungen an ihren Produkten vorzunehmen, auch
an Produkten, die bereits in Auftrag genommen wurden, insoweit keine schon vereinbarten technischen Spezifikationen dadurch geandert werden. Alle in dieser Publikation enthaltenen Warenzeichen sind alleiniges und exklusives
Eigentum der jeweiligen Firmen. Bauer und das Bauer Logo sind Warenzeichen der Bauer Gear Motor GmbH. Alle Rechte vorbehalten.

Bauer:

Gear Motor

www.bauergears.com

Eberhard-Bauer-StraBe 36-60
73734 Esslingen, Germany
Tel: +49 711 3518-0

Fax: +49 711 3518-381
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