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6 MKDO041

6.1 Données techniqgues MKD041

Description Symbole | Unité Données
Type du moteur MKD041B-144
Vitesse de rotation nom. moteur n min™ 6000
Couple continu a l'arrét ? Man Nm 2,7
Type de Convection naturelle
refroidis.
Courant continu a l'arrét lan A 7,5
Type de Convection naturelle
refroidis.
Couple maximal théor. ¥ Mmax Nm 11,3
Courant créte Imax A 34,0
Moment d'inertie du rotor ¥ I kgm? 1,7 x 10™
Constante de couple & 20°C Km Nm/A 0,40
Constante de tension a 20°C ® Keeft V/1000 36,4

min

Résistance de I'enroulement & 20°C Ra Ohm 1,8
Induction de I'enroulement La mH 5,0
Constante de temps thermique Tt min 30
Masse ¥ My kg 4.4
Raccordement électrique Boite & bornes
Température ambiante admise © Tum oC De 0 & +45
Température de stockage et de TL °C De - 20 a +80
transport admise
Altitude d'installation max. ” m 1000 au-dessus du niveau de la mer
Type de protection IP 65
Classe d'isolation d’aprés la norme F
DIN VDE 0530 Section 1
Peinture du bottier Apprét noir (RAL 9005)

1) Dépend de la demande de couple de I'application. Pour des applications standard voir nmax dans les listes de sélection des
combinaisons de moteurs-variateurs d’entrainement. Pour les autres applications la vitesse de rotation utile doit étre définie au
moyen du couple requis a partir des caractéristiques de vitesse de rotation et de couple.

2) Pour une élévation de température de 60° K du carter moteur.

3) Le couple maximal qui puisse étre atteint dépend du variateur d’entrainement en place. Seuls les couples maximaux Mmax
donnés pour les combinaisons de moteurs-variateurs d’entrainement dans les listes de sélection sont garanties.

4) Sans frein de blocage.

5) Pour 1000 min™.

6) Pour des températures ambiantes anormales voir le chapitre 3.1.

7) Pour des altitudes d'installation anormales voir le chapitre 3.1.

8) Pour un montage dans les régles de I'art des cébles de puissance et du capteur moteur.

9) La valeur par parenthéses est valable pour les moteurs dotés de frein de blocage.

10) Le moment d'inertie du rotor est valable pour les moteurs dotés résolveur et capteur multitours intégré de valeurs absolues

Fig. 6-1: Données techniques MKD041
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6-2 MKD041 Servomoteurs numériques a courant alternatif MKD

Description Symbole | Unité Données frein de
blocage

Moment d'arrét My Nm 2,2
Tension nominale Un \Y, DC 24 £10%
Courant nominal In A 0,34
Moment d'inertie Js kgm? 0,16 x 10
Délai de desserrage fi ms 28
Délai de serrage tk ms 14
Masse mg kg 0,25

Fig. 6-2: Données techniques du frein de blocage MKD041 (option)
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6.2 Données techniqgues MKD041 “non peint*

Description Symbole Unité Données
Type du moteur MKD041B-143
Vitesse de rotation nom. moteur n min™ 6000

Couple continu & l'arrét ?

Type de Convection naturelle Man Nm 2,1
refroidis.

Courant continu a l'arrét

Type de Convection naturelle lan A 59
refroidis.
Couple maximal théor. ¥ Mmax Nm 11,3
Courant de créte Imax A 34,0
Moment d'inertie du rotor ¥ Iu kgm2 1,7 x 10™
Constante de couple a 20°C Km Nm/A 0,40
Constante de tension a 20°C ® Keett V/1000 36,4

min
Résistance de I'enroulement & 20°C Ra Ohm 1,8
Induction de I'enroulement La mH 5,0
Constante de temps thermique Tih min 30
Masse ¥ My kg 4.4
Raccordement électrique Boite & bornes
Température ambiante admise © Tum °oC De 0 & +45
Température de stockage et de TL °C De -20 a +80

transport admise

Altitude d'installation max. m 1000 au-dessus du niveau de la mer
Type de protection IP 65

Classe d'isolation d’aprés la norme DIN F

VDE 0530 Section 1

Peinture du bottier sans

1) Dépend de la demande de couple de I'application. Pour des applications standard voir nmax dans les listes de sélection des
combinaisons de moteurs-variateurs d’entrainement. Pour les autres applications la vitesse de rotation utile doit étre définie au
moyen du couple requis a partir des caractéristiques de vitesse de rotation et de couple.

2) Pour une élévation de température de 60° K du carter moteur.

3) Le couple maximal qui puisse étre atteint dépend du variateur d’entrainement en place. Seuls les couples maximaux Mmax
donnés pour les combinaisons de moteurs-variateurs d’entrainement dans les listes de sélection sont obligatoires.

4) Sans frein de blocage.

5) Pour 1000 min™.

6) Pour des températures ambiantes anormales voir le chapitre 3.1.

7) Pour des altitudes d'installation anormales voir le chapitre 3.1.

8) Pour un montage dans les régles de I'art des cébles de puissance et du capteur moteur.

Fig. 6-3: Données techniques MKD041
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Description Symbole | Unité Données frein de
blocage

Moment d'arrét My Nm 2,2
Tension nominale Un \Y, DC 24 £10%
Courant nominal In A 0,34
Moment d'inertie Js kgm? 0,16 x 10
Délai de desserrage fi ms 28
Délai de serrage tk ms 14
Masse mg kg 0,25

Fig. 6-4: Données techniques du frein de blocage MKD041 (option)
Caractéristiques de vitesse de rotation - couple

6.3 Caractéristiques de vitesse de rotation — couple MKD041

Pour de plus amples informations voir le chapitre 3.7 "Vitesse de
rotation et couple", page 3-12.
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Fig. 6-5: Caractéristiques de vitesse de rotation - couple MKD041B-144
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6.4 Caractéristiques de vitesse de rotation — couple MKD041

“non peint*”

Pour de plus amples informations voir le chapitre 3.7 "Vitesse de
rotation et couple", page 3-12.
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Fig. 6-6: Caractéristiques de vitesse de rotation - couple MKD041B-143
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6.5 Données d’acquisition de la charge maximale sur I'arbre

Pour de plus amples informations voir le chapitre "Charge sur l'arbre ",
page 3-6.

Force radiale maximale admise Fragiae max €t force radiale admise Fragiale.
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Fig. 6-7:  MKDO041: force radiale maximale admise Fradiale_max €t force radiale
admise Fradiale

Force axiale admise Faxiale Fasial = 0.45 [Fradial

Faxiale: force axiale admise en N
Fradiale: force radiale admise en N

Fig. 6-8: MKDO041: force axiale admise Faiale
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6.6 Cotes

175
Cable de Cable capteur
puissance moteur

PointY:
Roe Options:
ot Sens de sortie cables raccordement électriques
I 1x152 [ i ) o
Le sens de sorlie des cables de raccordement électri-
0 ! ques (de puissance et du capteur moteur) est sélection
né lors du montage. Les sens de sortie possibles sont
e ducoté Aet S At
25 Cote A Cote B
e * ducote B
@ Configuration structurelle du moteur dapres =|[‘:|
la nome DIN 42950 Section 1, Edlition 08.77, o } . L
B5 quelles que soient les positions de montage Le sens de sortieiillustré surle dessin est celui a I'état

de la livraison: départ du coté B.

Les cotes quant au sens de soriie du coté A sont
obtenues en faisant pivoter la boite a bomes autour de
I'axe X.

* Bride daprés la nome DIN 42948, Ediion 11.65
* Précision de la position relative a la concentricite,
l'oscillaion axiale et a la coaxialité de I'afore dapres

la nome DIN 42955 Classe de tolérance N,
Eciion 12.81 C;E‘Z“r m::;::)

© * Extrémité de l'atbre daprés la nome DIN 748 ¢ hesolveur ‘ S _
Section 3, Edion 07.75, IEC 72, Edifon 1971, * Résolveur (RSF) a capteurintégré multitours de
cylindrique valeurs absolues

+ Trou de centrage DS M5 diaprés la nome Les cotes sontidentiques pour chacun dentre eux.

DIN 332 Section 2, Edition 05.83
Couple de serrage max. des vis 3,0 Nm Frein de blocage:
* Niveau dintensité des vibratons N dapres

la nome DIN VDE 0530 Section 14, Ediion 0283 . oS frein deblocage

* A frein de blocage
Les cotes sontidentiques pour chacun dentre eux.

[4] Boutdarbre

* Atbre lisse (type recommandé)
* A rainure de clavette dapres la nome DIN 6885
Fiche 1, Edition 08.68 (Attention! compense par une

Ignguett% gomplete) 2401

. 2
A 9 «@?"_m

Clavette adaptée: DIN 6885-A 5 x 5 x 20,
ne fait pas partie des pieces foumies avec le moteur

t=5 0
20

mOTmkelp.h?

Fig. 6-9: Fiche technigue MKD041
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6.7 Modéeles disponibles et codification

Champs de la codification: Exemple: MKD 041 B-144-G G O0-KN
1. Désignation
Servom oteur num érique a courant alternatif MKD
|2. Cotes de fabricaton du moteur o4 }7
‘3. Longueur de fabrication du moteur B
4. Codificaton de I'enroulement 1431
144
5. Capteur moteur
Résolveur (RSF) G
Résolveur (RSF) a capteur intégré mulitours de valeurs absolues K

6. Bout d'arbre
lisse G
arainure de clavette d'apres lanorme DIN 6885 Fiche 1, Editon 08.68 P

7. Frein de blocage
sans frein de blocage
a frein de blocage 1

8. Cable de puissance
Boite a bornes (étata lalivraison: du coté B) K

9. Modeéle particulier
aucun N

1) Le moteur au code d'enroulement®143" est "non peint’. 101mkelp.th?

Fig. 6-10: Codification MKD041
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