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P, 0,09 ... 75 kW, My, < 1 000 daN m, iy 4 ... 6 300, n, 0,44 ... 707 min™
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Stirnradgetriebe und Stirnradgetriebemo- Coaxial gear reducers and gearmotors
toren (in koaxialer Wellenanordnung)

21,3132 ... 41*

mit 2, 3 Stirnradpaaren
with 2, 3 cylindrical gear pairs

21,3150 ...180

mit 2, 3 Stirnradpaaren
with 2, 3 cylindrical gear pairs

Kombieinheiten Getriebe Combined gear reducer
und Getriebemotoren and gearmotor units

MR 3l + R 2I, 3I MR 3I + MR 21, 3I

* nur Getriebemotoren * gearmotors only m 3



1 - Zeichen und MalReinheiten

Alphabetisch geordnete Zeichen mit entsprechenden MaRBeinheiten
(im Katalog und in den Formeln angewandt).

1 - Symbols and units of measure

Symbols used in the catalogue and formulae, in alphabetical order,
with relevant units of measure.

Zeichen Benennung MaReinheit Anmerkungen
Symbol Definition Units of measure Notes
im Katalog In den Formeln
In the In the formulae
catalogue |Technisches Malsystem| MaBsystem SI%
Technical System|  SI¥ System
Abmessungen, Male dimensions mm -
a Beschleunigung acceleration - m/s?
d Durchmesser diameter - m
f Frequenz frequency Hz Hz
fs Betriebsfaktor service factor
ft Warmefaktor thermal factor
F Kraft force - kgf [ N? 1 kgf = 9,81 N = 0,981 daN
F. Radialbelastung radial load daN -
Fa Axialbelastung axial load daN -
g Fallbeschleunigung acceleration of gravity - m/s? norm. Wert 9,81 m/s> normal value 9,81 m/s’
G Gewicht (Gewichtskraft) weight (weight force) - kgf N
Gd? | Schwungmoment dynamic moment - kgf m? -
i Ubersetzung transmission ratio i= 2;
| Stromstarke electric current — A
J Massentragheitsmoment moment of inertia kg m? - [ kg m?
[ Lagerlebensdauer bearing life h -
m Masse mass kg kgf s?/m kg?
M Drehmoment torque daN m kgf m N m 1 kgf m=9,81 Nm=0,981 daN m
n Drehzahl speed min? rg\i;?r']?n - 1 min* = 0,105 rad/s
P Leistung power kw CV W 1CV =736 W=0,736 kW
Pt Waérmeleistung thermal power kW -
r Radius radius - m
R Verstellbereich variation ratio R =7ﬂ22’“?x
s Weg distance - m
t Celsius-Temperatur ~ Celsius temperature °C -
t Zeit time s 5
min 1min=60s
h 1h=60min=3600s
d 1d=24h=286400s
U Spannung voltage V V
v Geschwindigkeit velocity — m/s
W | Arbeit, Energie work, energy MJ kgfm | 39
A : awv./h
z Schalthéufigkeit frequency of starting starts/h -
a Winkelbeschleunigung angular acceleration - rad/s?
mn Wirkungsgrad efficiency
s Statischer Wirkungsgrad static efficiency
0 Reibungszahl friction coefficient
¢ Ebener Winkel plane angle ° rad 1 giro = 2 7 rad lrev=2mxrad
°= rad
180
[0 Winkelgeschwindigkeit angular velocity — — [ rad/s 1 rad/s ~ 9,55 min*
Zuséatzliche Indizes und weitere Zeichen Additional indexes and other signs
Ind. Benennung Definition
max Maximum maximum
min Minimum minimum
N Nennwert nominal
1 bezogen auf schnelllaufende Welle (Antrieb) relating to high speed shaft (input)
2 bezogen auf langsamlaufende Welle (Abtrieb) relating to low speed shaft (output)
+ von ... bis from ... to
=~ ungefahr gleich approximately equal to
= groRer gleich als greater than or equal to
=< kleiner gleich als less than or equal to

1) Slistdas Zeichen des Internationalen Einheitensystems, das von der Allgemeinen Konferenz
der Gewichte und MaReinheiten als einheitliches MaBsystem bestimmt und genehmigt wurde.
S. CNR UNI 10 003-84 (DIN 1 301-93 NF X 02.004, BS 5 555-93, ISO 1 000-92).
UNI: Ente Nazionale Italiano di Unificazione.
DIN: Deutscher Normenausschuss (DNA).
NF: Association Frangaise de Normalisation (AFNOR).
BS: British Standards Institution (BSI).
ISO: International Organization for Standardization.
2) Das Newton [N] ist die Kraft, die bei einem Korper Masse 1 kg eine Beschleunigung
von 1 m/s? verursacht.
3) Das Kilogramm [kg] ist die Masse des in Sévres gewahrten Prototyps (d.h. 1 dm? destil-
liertes Wasser bei 4 °C).

4) Das Joule [J] ist die Arbeit der Kraft 1 N bei einer Bewegung von 1 m.

s OR

1) SI are the initials of the International Unit System, defined and approved by the
General Conference on Weights and Measures as the only system of units of measure.
Ref. CNR UNI 10 003-84 (DIN 1 301-93 NF X 02.004, BS 5 555-93, ISO 1 000-92).
UNI: Ente Nazionale Italiano di Unificazione.

DIN: Deutscher Normenausschuss (DNA).
NF: Association Frangaise de Normalisation (AFNOR).
BS: British Standards Institution (BSI).
ISO: International Organization for Standardization.
2) Newton [N] is the force imparting an acceleration of 1 m/s® to a mass of 1 kg.

3) Kilogramme [kg] is the mass of the prototype kept at Sévres (i.e. 1 dm?® of distilled
water at 4 °C).
4) Joule [J] is the work done when the point of application of a force of 1 N is displaced

through a distance of 1 m.



2 - Eigenschaften

Universalbefestigung (patentiert; FUBe unten, FuBe oben, B5
Flansch mit vorgeriicktem langsamlaufendem Wellenende)

Verdichtete GroBenabstufung (fir zwei Doppelgrélen — normal
und verstarkt — ein einziges Gehause und viele gleiche Komponen-
ten, wo nur diejenigen, die die héheren Leistungen der n&chstgro-
Reren GroRe erlauben, sind unterschiedlich; ausgereiftes Bauka-
stensystem), um GréfR3en zu haben, die den Erfordernissen jeder
Anwendung naher sind, und um die fast unveranderte Kompon-
entenmenge zu hdéchsten Leistungswirtschaftlichkeit zu halten;
gleiche Befestigungsgroflen fur die DoppelgréRen

Steifes und préazises Monoblockgeh&use (auler GroRen 32 ... 41)
aus Gusseisen

Reichlich verstarkte Lagerung der langsamlaufenden Welle
(Lager und Welle) fiir hohe Belastbarkeit des Wellenendes

Einbaumdglichkeit leistungsstarker Motoren
Moglichkeit von viereckigem Flansch fiir Servomotoren
Flexibilitat bei der Fertigung und Materialwirtschaft
Hohe Fertigungsqualitat

Nahezu wartungsfrei

Normmotor nach IEC

Hohe, zuverlassige und nachgeprufte Leistungen

Ritzel der Enduntersetzung mit 3 Lagern (auRer GroRen 32 ... 41),
um die besten Eingriffsbedingungen zu gewahrleisten (kein
Uberhangsrad; hochste Steifheit und Uberbelastbarkeit, maximale
Gerauscharmut)

In dieser Reihe von Getrieben und Getriebemotoren werden die
geschatzten Funktionseigenschaften der Stirnradgetriebe — Kompakt-
heit, Wirtschaftlichkeit — mit den Vorteilen eines modernen Konzeptes
in der Konstruktion, Fertigung und Materialwirtschaft — Robustheit und
Eignung auch fiir die schwersten Betriebe, Universalitat und Ein-
satzfreundlichkeit, weite GroR3enreihe, Service — hochqualitativer
und in GroBserie gebauter Getriebe verbunden und hervorgehoben.

FuBbefestigung - Foot mounting

«Reduzierte» Achshohe
minimaler Raumbedarf
«Low» shaft height (H,), minimum
overall dimensions

«Normale» Achshohe (H)
«Standard» shaft height (H)

(Ho)

a - Getriebe

Baumerkmale

Haupteigenschaften:

— (patentierte) Universalbefestigung mit geh&duseeigenen B5-
Flansch und FuRen unten und oben (aufer GroRen 32...41, deren
Befestigung immer entweder mit gehduseeigenen FuRen oder mit
gehauseeigenem Flansch ist);

— vorgeriicktes langsamlaufendes Wellenende (auBer GroRe 40)
in Bezug auf die Flanschflache, fir kleineren Uberhang bei
gleicher Position der AuRenradialbelastung;

— modernes Konzept geméall des neuen Baukastensystems von
ROSSI MOTORIDUTTORI (ausgereiftes Baukastensystem bei den
Einzelheiten und beim Endprodukt);

ammHE B =

W

32 40 41 50 80 81 100 101
75 S0 90 106 106 132 132 160 160 195 195
- - - 7171 85 85 106 106 132 132
16 19 24 24 28 32 38 38 48 48 55
375 75 95 16 224 335 45 67 90 132 180
125 200 250 355 425 530 670 800 1000 1250 1600

1) H, H, Achshohe
D @ langsamlaufendes Wellenende
My, Drehmoment [daN m]

F., Radialbelastung [daN]

Adapter zur Austauschbarkeit
Adaptor for interchangeability

2 - Specifications

Universal mounting (patented; lower feet, upper feet, B5 flange
with low speed shaft end shifted forward)

Closer intermediate size steps (for size pairs, standard and
strengthened, only one casing and many components in common,
changing only the ones allowing higher performances of greater
size; improved modular construction) offering sizes closer to
every application need and maintaining nearly the same com-
ponent number for maximum economy of solution; same
mounting dimensions for the size pairs

Rigid and precise cast iron monobloc casing (excluding sizes
32 ...41)

Generously proportioned bearings of low speed shaft (bearings
and shaft) in order to withstand high loads on shaft end

Possibility of mounting large size motors
Possibility of square flanges for servomotors
Manufacturing and product management flexibility
High manufacturing quality standard

Minimum maintenance requirements

Standard motor to IEC

High, reliable and tested performances

Pinion of final reduction with three bearings (excluding sizes
32 ... 41) in order to ensure best meshing conditions (no over-
hang wheel; maximum rigidity and overloading capacity, maximum
reduction of noise level)

This range of gear reducers and gearmotors combines and exalts
the traditional qualities of coaxial gear reducers — compactness,
economy —, with the ones deriving from modern design, manufac-
turing and operating criteria — strength and suitability also for
heaviest applications, universality and ease of application, wide
range of sizes, service — the advantages typically associated with
high quality gear reducers produced in large series.

Flanschbefestigung - Flange mounting

Flansch

Uberdimensionierter
(Durchgangslécher) und lang-
samlaufendes Wellenende mit
Absatz und Flanschflache

Normaler Flansch (Durchgangs-
locher) und vorgeriicktes lang-
samlaufendes Wellenende fir
minimalen Uberhang

Standard flange (through holes)

and low speed shaft end shifted
forward for minimum overhang

Oversized flange (through holes)
and low speed shaft end having
shoulder coinciding with flange
plane

a - Gear reducer

Structural features

Main specifications are:

— universal mounting (patented) with lower and upper feet and B5
flange integral with casing (excluding sizes 32 ... 41 whose mount-
ing is either with feet or with flange always integral with casing);

— low speed shaft end shifted forward (excluding size 40) com-
pared to flange plane, for smaller overhang having same posi-
tion of external radial load;

— modern conception according to ROSSI MOTORIDUTTORI new
modular system (improved modular construction both for com-
ponent parts and assembled product);

UTC 640B

125 126 140 160 80
236 236 250 295 315 H
160 160 160 200 200 H
60 70 80 90 100 D
265 355 500 710 P =14 1000 M
2000 2500 3150 4000 5000 F

1) H, H, shaft height
D @ low speed shaft end
My, nominal torque [daN m]
F, radial load [daN]



2 - Eigenschaften

— maximale Kompaktheit und reduzierter Raumbedarf — gleich bei 2l
und 3l — besonders in Langsrichtung; koaxiale Anordnung der lang-
sam- und schnelllaufenden Wellen, mit Ausnahme der GroRen
140...180, wobei die Wellen leicht nichtfluchtend sind (Kap. 7 und 10);

— Monoblockgehause (auBer GroRen 32...41) aus Gusseisen 200 UNI
I1SO 185 mit Versteifungsrippen und erhohter Schmiermittelkapazitat;

— Getriebegestaltung ausfiihrlich ausgelegt, um grofe MotorgroRen
einzusetzen, hohe Maximal- und Nenndrehmomente zu Ubertra-
gen, hohe Belastungen auf den langsam- und schnelllaufenden
Wellenende aufzunehmen;

— fiir jede Bedingung gut bemessene Zylinderrollen- oder Kugelrol-
lenlager fur zwischenlaufende Wellen;

— reichlich bemessene Lager der langsamlaufenden Welle, um
hohe Belastungen auf dem langsamlaufenden Wellenende stand-
zuhalten (fur dasselbe Ziel wird es auch groRziigig dimensioniert);

2 - Specifications

— maximum compactness and reduced overall dimensions — and
equal for 21 and 31 — especially in longitudinal direction; coaxial
low and high speed shafts excluding sizes 140 ... 180 for which
they are slightly misaligned (see ch. 7 and 10);

— monolithic cast iron casing 200 UNI ISO 185 (excluding sizes
32 ... 41) with stiffening ribs and high lubricant capacity;

— gear reducer overall sized so as to accept particularly powerful
motors, to permit the transmission of high nominal and maximum
torques and to withstand high loads on high and low speed
shaft ends;

— cylindrical roller or ball bearings on intermediate shafts duly sized
for every condition;

— bearings of low speed shaft generously proportioned in order to
whitstand high loads on low speed shaft end (which is also pro-
portioned for the same purpose);

Lager GetriebegroRe - Size

Bearing 32 | 40 | 41 | 50 | 51 | 63 | 64 | 80 81 100 101 125 | 126 | 140 | 160 | 180
@;tféerrqgffg%e 6203 | 6204 | 6205 | 6206 |6206 |6207 |6208 | 6308 | NJ210EC | 6310 | NJ212EC |30214|32016 | 3201832021 (32024
:Qtr:aizzfgfde 6201 | 6004 | 6203 | 6204 |6204E |6205E |6206E | 6306 | NJ207EC | 6308 | NJ210EC |30212|32014 |32016 | 32018|32021

— Ritzel der Enduntersetzung mit drei Lagern (auRer GroRen 32...41),
um die besten Eingriffsbedingungen zu gewébhrleisten (kein Uber-
hangsrad hochste Steifheit und Uberbelastbarkeit, maximale
Gerauscharmut);

— Getriebe: Antriebsseite mit bearbeitetem Flansch und Bohrungen
(auRer Groken 32 und 40);

— Getriebemotor: Normmotor nach IEC mit direkt auf Wellenende
montiertem Ritzel;

— Wellenende mit Passfeder und kopfseitiger Gewindebohrung;

— Normabmessungen und Normentsprechung;

— Fett- oder Olbadschmierung; mit Synthetikfett fiir GroRen 32...41 oder
Synthetikdl fur GroRen 50...81, diese Grolen werden mit Schmiermit-
telfillung fir eine «Lebensdauerschmierung» und einer Schraube
(Grofen 32...64) oder zwei Schrauben (GroRen 80 und 81) ausgeliefert;
bei Synthetik- oder Mineraldl (Kap. 16) mit Einflllschraube und Ventil,
Olablass- und Olstandschraube (Groen 100...180); Dichtigkeit;

— Lackierung: Auenschutz mit Epoxydpulverlack (Groen 32...41) oder
Synthetiklack (GroRen 50...180) fiir normale Anwendung in Industrie-
statten und fir Nachbehandlungen mit weiteren Synthetiklacken
geeignet; Farbton Blau RAL 5010 DIN 1843; Innenschutz mit synthe-
tikdlbestandigem Epoxydpulverlack (GroRen 32...41) oder Epoxydlack
(GroRken 50...81) oder mit Synthetiklack gegen Mineraléle bzw. Synthe-
tikdle auf Polyalfaolefinebasis bestéandig (GroRen 100...180) hergestellt;

— Ausfuhrbarkeit von Kombieinheiten Getriebe und Getriebemoto-
ren mit hohen Ubersetzungen;

— fiir Sonderausfuhrungen s. Kap. 17.

Zahnradgetriebe:

— mit 2,3 Stirnradpaaren (Kombieinheiten: 5,6);

— 7 GroéBRen mit Enduntersetzungsachsabstand nach Normzahireihe
R 10 (32...125, wovon 6 GroRen doppelt sind; normal und ver-
starkt), 3 GroRen mit Enduntersetzungsachsabstand nach Norm-
zahlreihe R 20 (140...180), insgesamt 16 Grof3en;

— Nennlbersetzungen nach Normzahlreihne R 10 (6,3... 6 300) fur
Getriebe;

— Abtriebsdrehzahlen ann&hernd der
(0,45...710 min™) fur Getriebemotoren;

— einsatzgehartete Zahnradpaare aus Stahl 16 CrNi4 oder 20
MnCr5 je nach GroRe und 18 NiCrMo5 UNI 7846-78;

— Stirnradpaare mit Schragverzahnung mit geschliffenem Profil;

— auf ZahnfuRtragféhigkeit und Zahnflankentragféhigkeit (Griib-
chenbildung) berechnete Belastbarkeit des Zahnradgetriebes.

Normzahlreihe R 20

Spezifische Normen:

— Nennilibersetzungen und Hauptabmessungen nach Normzahlen
UNI 2016 (DIN 323-74, NF X 01.001, BS 2045-65, ISO 3-73);

— Zahnprofil nach UNI 6587-69 (DIN 867-86, NF E 23.011, BS 436.2-
70, I1SO 53-74);

— Achshohen nach UNI 2946-68 (DIN 747-76, NF E 01.051, BS 5186-
75, 1SO 496-73);

— von UNEL 13501-69 (DIN 42948-65, IEC 72.2) abgeleitete B14- und
B5-Befestigungsflansche;

— Befestigungsbohrungen der mittleren Reihe nach UNI 1728-83 (DIN
69-71, NF E 27.040, BS 4186-67, ISO/R 273);

s OR

— pinion of final reduction with three bearings (excluding sizes
32 ...41) in order to ensure best meshing conditions (no overhang
wheel, maximum rigidity and overloading capacity, maximum
reduction of noise level);

— gear reducers: input face having machined flange and holes
(excluding sizes 32 and 40);

— gearmotors: standard motor to IEC with pinion directly mounted
onto shaft end;

— shaft end with parallel key and tapped butt-end hole;

— standard dimensions and compliance with standards;

— grease or oil-bath lubrication; with synthetic grease for sizes 32 ...
41 or synthetic oil sizes 50 ... 81 all supplied filled with lubricant
for lubrication «for life» and with a plug (sizes 32 ... 64) or two
plugs (sizes 80 and 81); with synthetic or mineral oil (ch. 16) with
filler plug with valve, drain and level plug (sizes 100 ... 180); sealed,;

— paint: external coating in epoxy powder paint (sizes 32 ... 41) or
synthetic paint (sizes 50 ... 180) appropriate for resistance to nor-
mal industrial environments and suitable for the application of fur-
ther coats of synthetic paints; colour blue RAL 5010 DIN 1843;
internal protection with epoxy powder paint (sizes 32 ... 41) or
epoxy paint (sizes 50 ... 81) suitable to resist synthetic oils or with
synthetic paint (sizes 100 ... 180) appropriate to resist mineral or
polyalphaolefines synthetic oils;

— possibility of obtaining combined gear reducer and gearmotor
units providing high transmission ratios;

— non-standard designs: see ch. 17.

Train of gears:

— 2, 3 cylindrical gear pairs (5, 6 in combined units);

— 7 sizes with final reduction centre distance to R 10 series (32 ...
125, with 6 size pairs: standard and strengthened); 3 sizes with
final reduction centre distance to R 20 series (140 ... 180) for a
total of 16 sizes;

— nominal transmission ratios to R 10 series (6,3 ... 6 300) for gear
reducers;

— output speeds close to standard number R 20 series (0,45 ... 710
min*) for gearmotors;

— casehardened and hardened gear pairs in 16 CrNi4 or 20 MnCr5 steel
depending on size and 18 NiCrMo5 steel, according to UNI 7846-78;

— helical toothed gear pairs with ground profile;

— gears load capacity calculated for tooth breakage and pitting.

Specific standards:

— nominal transmission ratios and main dimensions according to UNI
2016 standard numbers (DIN 323-74, NF X 01.001, BS 2045-65,
ISO 3-73);

— tooth profiles to UNI 6587-69 (DIN 867-86, NF E 23.011, BS 436.2-
70, 1ISO 53-74);

— shaft heights to UNI 2946-68 (DIN 747-76, NF E 01.051, BS 5186-
75, 1ISO 496-73);

— fixing flanges B14 and B5 taken from UNEL 13501-69 (DIN 42948-
65, IEC 72.2);

— medium series fixing holes to UNI 1728-83 (DIN 69-71, NF E
27.040, BS 4186-67, ISO/R 273);



2 - Eigenschaften

— (lange oder kurze) zylindrische Wellenenden nach UNI ISO 775-88
(DIN 748, NF E 22.051, BS 4506-70, ISO/R 775); mit kopfseitiger
Gewindebohrung nach UNI 9321 (DIN 332 BI. 2-70, NF E 22.056),
Ubereinstimmung d-D ausgenommen;

— UNI 6604-69 Passfedern (DIN 6885 Bl. 1-68, NF E 27.656 und
22.175, BS 4235.1-72, ISO/R 773-69) mit Ausnahme von bestimm-
ten Motor-Getriebepaarungen wobei sie abgeflacht sind;

—von CEl 2-14 (DIN EN 60034-7, IEC 34.7) abgeleitete Bauformen;

— Tragfahigkeitsnachweis nach UNI 8862, DIN 3990, AFNOR E 23-
015, I1SO 6336 fir Betriebsdauer = 12 500 h.

Schallpegel Ly, und L, [dB(A)]

Normalwerte von Schallleistungspegel L, [dB(A)]” und den mittleren
Schalldruckpegel L,, [dB(A)]” fur Getriebemotoren bei Nennbela-
stung und Antriebsdrehzahl n, = 1 400® min®. Messungstoleranz
+3dB(A). Bei Bedarf sind Getriebe mit herabgesetzten Schallpegel-
werten erhdltlich (normalerweise um 3 dB(A) geringer als in Tabelle);
bitte riickfragen. Die Tabellenwerte gelten auch fur die Getriebe.

Bei Getriebemotor mit 4-poligem 60 Hz Motor (Motor von ROSSI MOTORIDUTTORI gelie-
fert), die Tabellenwerte mit 1 dB(A) addieren.

2 - Specifications

— cylindrical shaft ends (long or short) to UNI ISO 775-88 (DIN 748,
NF E 22.05.051, BS 4506-70, ISO/R775) with tapped butt-end hole
to UNI 9321 (DIN 332 BI. 2-70, NF E 22.056) excluding d-D diam-
eter ratio;

— parallel keys to UNI 6604-69 (DIN 6885 BI. 1-68, NF E 27.656 and
22.175, BS 4235.1-72, ISO/R/773-69) except for specific cases of
motor-to-gear reducer coupling where key height is reduced;

— mounting positions taken from CEI 2-14 (DIN EN 60034-7, IEC 34.7);

— load capacity verified according to UNI 8862, DIN 3990, AFNOR
E 23-015, ISO 6336 for running time = 12 500 h.

Sound levels Ly, and L, [dB(A)]

Standard production sound power level L, [dB(A)]Y and mean
sound pressure level L,, [dB(A)]” for gearmotors assuming nomi-
nal load, and input speed n, = 1 400® min™. Tolerance +3 dB(A).
If required, gear reducers can be supplied with reduced sound lev-
els (normally 3 dB(A) below tabulated values); consult us.

Values in table are valid also for gear reducers.

In case of gearmotor with 4 poles 60 Hz motor (motor supplied by ROSSI MOTORIDUT-
TORI) add 1 dB(A) to the values in table.

Grole und Getriebemotoren mit 4-poligem Motor
Zahnradgetriebe Gearmotors with 4 poles motor
Size and
: 63 71 80 90 100 132 160 180 L 225 280
train of gears B B B B 112 B 180 M 200 _ 250 ~
LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA LWA LDA
32, 40, 41 2l 63 54 | 65 56 | 68 59 — - — — — — —
3l 62 53 |64 55 — — — — — — — —
50, 51 21 — 66 57 | 69 60 | 71 62 — — — — — —
3l 62 53 |65 56 | 68 59 — - — — — — —
63, 64 21 — — 69 60 | 73 64 | 75 66 — — — — —
3l — 66 57 | 68 59 |71 62 — — — — — —
80, 81 2l - — - 73 64 | 77 68 | 78 69 — — — —
3l — — 69 60 | 72 63| 75 66 — — — — —
100, 101 21 - — - — 77 68 | 80 71|81 72 — — —
3l - — - 73 64 | 76 67 | 78 69 — — — —
125, 126, 140 2I — — — — — 81 72|83 74|85 76 |87 78 —
3l - — - — 77 68 | 80 71|81 72 — — —
160, 180 2l - — - — — — 83 74|86 77 (8 79|90 81
3l — — — — — 81 72|82 73 |84 75|86 77 —

1) Nach Entwurf ISO CD 8579.

2) Mittelwert gemessen bei 1 m Abstand von der GetriebeauRenseite im freien Feld und
auf Reflexionsflache.

3) Bei anderen n, Werten im Bereich zwischen 710 + 1 800 min™, Tabellenwerte wie folgt
aufrechnen: bei n; = 710 min?, -3 dB(A); bei n, = 900 min™, -2 dB(A); bei n, = 1 120 min™,
-1 dB(A); bei n, = 1 800 min?, +2 dB(A).

b - Elektromotor

Normalausfihrung:

— Normmotor nach IEC;

— geschlossener, Asynchron-Kafiglaufer-Drehstrommotor mit AuRenbe-
lGftung;

— Einzelpolaritat, 50 Hz Frequenz, A 230 V Y 400 V + 10%" Spannung
bis zur GroRe 132, ab GroRe 160 aufwarts A 400 V + 10%;

— Schutzart IP 55, Isolationsklasse F, Ubertemperaturklasse BY;

— eff2-Wirkungsklasse (auBer Motoren mit nicht genormter Leistung
oder Entsprechung Leistung-MotorgroRe);

— die Leistung gilt fur Dauerbetrieb (S1) bei Normalspannungen und -
frequenzen; Maximal-Umgebungstemperatur 40 °C und max Auf-
stellungshthe 1 000 m: Bei héheren Werten bitte riickfragen;

— eine oder mehrere Uberlastungen von 1,6-fachem Nennmoment
sind erlaubt fiir max Einwirkungszeit 2 min pro Stunde;

— das Anlaufmoment ist bei direkter Einschaltung mindestens das 1,6-
fache des Nennmoments (gewdhnlich liegt es hoher);

— B5-Bauform und deren Ableitungen, s. folgende Tabelle;

— geeignet fur Frequenzumrichterbetrieb (reichliche elektromagne-
tische Dimensionierung, Elektroblech mit niedrigen Verlusten, Pha-
setrennung, usw.);

— umfangreiche Reihe von Ausfiihrungen fiir jede Anfrage: Schwun-
grad, Fremdaxialltifter, Fremdaxiallifter und Drehgeber, usw.

Bei anderen Eigenschaften und Details, s. gesonderte Unterlagen.

1) Max und min Motorversorgungsgrenze; F-Ubertemperaturklasse fiir einige Motoren mit
nicht genormter Leistung oder Entsprechung Leistung-Motorgroe und Motoren 200LR 6,
200 L 6.

1) To ISO/CD 8579.

2) Mean value of measurement at 1 m from external profile of gear reducer standing
in free field on a reflecting surface.

3) For n, 710 = 1 800 min*, modify tabulated values thus: n, = 710 min?, -3 dB(A);
n, = 900 min?, -2 dB(A); n; = 1 120 min™, -1 dB(A); n, = 1 800 min™, +2 dB(A).

b - Electric motor

Standard design:

— standard motor to IEC;

— asynchronous three-phase, totally-enclosed, externally ventilated,
with cage rotor;

— single polarity, frequency 50 Hz, voltage A 230 V Y 400 V £ 10%?"
up to size 132, A 400 V * 10% from size 160 upwards;

— IP 55 protection, insulation class F, temperature rise class BY;

— eff2 efficiency class (except motors with power or power-to-size
correspondence not according to standard);

— rated power delivered on continuous duty (S1) and at standard
voltage and frequency; maximum ambient temperature 40 °C, alti-
tude 1 000 m: consult us if higher;

— capacity to withstand one or more overloads up to 1,6 times the
nominal load for a maximum total period of 2 min per single hour;

— starting torque with direct on-line start at least 1,6 times the nom-
inal one (usually it is higher);

— mounting position B5 and derivates as shown in the following
table;

— suitable for the running with inverter (generous electromagnetic
sizing, low-loss electrical stamping, phase separators, etc.).

— designs available for every application need: flywheel, independent
cooling fan, independent cooling fan and encoder, etc.

For other specifications and details see specific literature.

1) Max and min limits of motor supply; temperature rise class F for some motors with power
or power-to-size correspondance not according to standard and motors 200LR 6, 200L 6.



2 - Eigenschaften

MotorgroBe Hauptpaarungsabmessungen
Motor size Main coupling dimensions
UNEL 13117-71
(DIN 42677 Bl 1.A-65, IEC 72.2)
Wellenende Flansch @ P
Shaft end Flange @ P
ZDXE B5
63, 71 B5R? 11 x 23 140Y
71, 80 B5R? 14 x 30 160
80, 90 B5R 19 x 40 2002
90, 100L B5R®, 112 B5R® 24 x 50 200
100, 112, 132 B5R?Y 28 x 60 250
132 38 x 80 300
160 42 x 110 350
180, 200 B5R 48 x 110 350
200 55 x 110 400
225, 250 B5R 60 x 140 450
250 65 x 140 550
280 75 x 140 550

1) Beim Getriebemotor MR 31 50, 51 miissen die zwei obigen Bohrungen gem. Zeichnung
nach auRen ausgefrast werden.

2) Beim Getriebemotor MR 21 40, 41 ist @ P 160 mm; Bauformbezeichnung B5A.

3) Motorlange Y und Aufenmasse Y, (Kap. 10 und 12) erhéhen um 14 mm fur Gr. 71, 18
mm fir Gr. 80, 22 mm fur Gr. 100 und 112, 29 mm fur Gr. 132.

Bremsmotor (vor der Bestellbezeichnung: FO):

— Normmotor nach IEC — gleiche Eigenschaften des Normalmo-
tors;

— solide Bauweise, um den Bremsbeanspruchungen standzuhalten;
maximale Gerauscharmut;

— elektromagnetische Federbremse mit Gleichstrom; direkt von
Klemmenbrett gespeist; separate Bremsversorgung vom Netz
vorgesehen;

— dem Motordrehmoment proportioniertes Bremsmoment (norma-
lerweise Mf = 2 M,) und einstellbar durch Zusatz oder Abnahme
von Federpaaren;

— hohe Schalthaufigkeit moéglich;

— schnelles und genaues Anhalten;

— Handliftung durch Hebel mit automatischer Rickstellung;
abtragbare Stange des Hebels.

Fur andere Eigenschaften und Details s. gesonderte Unterlagen.

Wichtig: Die polumschaltbaren Motoren im néchsten Abschnitt sind
auch als «normale Bremsmotoren» Ausfiihrung FO vorgesehen (s.
betreffende Tabelle); mogliche Kombieinheiten und Leistungen der
Getriebemotoren entsprechen den Angaben in Kap. 9.

Bremsmotor fur Fahrantriebe (vor der Bestellbe-
zeichnung: FVO0)

Motor in Sonderausfiihrung fir Fahrantriebe mit progressiven Anlau-
fen und Anhalten. Auf diese Weise werden Riitteleffekte, Schitpfe,
heftige Uberbelastungen, Schwingungen héngender Lasten zuver-
lassig und wirtschatftlich beseitigt.

Der progressive Anlauf ist das Ergebnis der Anderung der Kennlinie
«Drehmoment-Winkelgeschwindigkeit» des Motors und der Verlén-
gerung der Anlaufzeit mit dem Anstieg des Tragheitsmomentes J,
des Motors durch ein Schwungrad

Die Motoren halten den langen Anlaufzeiten (2 + 4 s) stand, die mit
dem progressiven Anlauf verbunden sind.

Der geschilderte progressive Anlauf lasst sich auch mit einem
seriengeschalteten Widerstand auf einer bzw. mehreren Phasen bei
dem Anlauf erganzen: Bei Bedarf bitte riickfragen.

Fur «leichte» Fahrantriebe® ist als Alternative (fur die GroRen
63...132) der Bremsmotor mit Gs-Sicherheits- und/oder Standbrem-
se Typ HFV (Bezeichnungscode) fir die maximale Anwendungs-
wirtschaftlichkeit zur Verfligung.

Progressive Anldufe und Anhalten sind durch den Gusseisen-Kihl-
lufter (héheres Tragheitsmoment J, s. gesonderte Unterlagen) und
durch ein maRiges (nicht einstellbares, normalerweise Mf = M,)
Bremsmoment gewahrleistet.

Der Motorraumbedarf ist sehr reduziert und fast gleich denjenigen
des Standardmotors, dessen elektromagnetischer Raumbedarf
ungeandert bleibt.

Fur Betrieb mit Frequenzumrichter geeignet: Reichliche elektro-
magnetische Dimensionierung, Elektroblech mit niedrigen Verlu-
sten, Phasentrennung, usw.

Auch flr Einphasenversorgung und Sonderausfihrung zur Verfu-
gung: «Fremdaxiallufter», «Drehgeber» und «Fremdaxiallifter und
Drehgebers.

Fur andere Eigenschaften und Details s. gesonderte Unterlagen.

1) Mechanismus-Gr M 4 (max 180 Anl./h) und Lastzustand L 1 (leicht) oder L 2 (maRig)
nach 1SO 4301/1, FE.M./Il 1997.

s OR

2 - Specifications

1) The two top holes of gearmotor MR 3l 50, 51 are slotted outwards as shown in the
drawing alongside.

2) Gearmotors MR 21 40, 41 have a 160 mm @ P; mounting position designation B5A.

3) Motor length Y and overall dimension Y, (ch. 10 and 12) increase by 14 mm for size
71, 18 mm for size 80, 22 mm for sizes 100 and 112, 29 mm for size 132.

Brake motor (prefix to designation: FO):

— standard motor to IEC having the same specifications as normal
motor;

— particularly strong construction to withstand braking stresses;
maximum reduction of noise level;

— spring-loaded d.c. electromagnetic brake; feeding from the termi-
nal box; brake can also be independently fed directly from the line;

— braking torque proportioned to motor torque (normally Mf =2 M,)
and adjustable by adding or removing pairs of springs;

— high frequency of starting enabled;

— rapid, precise stopping;

— hand lever for manual release with automatic return; removable
lever rod.

For other specifications and details see specific literature.

Important: Two-speed motors in the following paragraph are also
available in «standard brake motor» design FO (see relevant table);
combinations and gearmotor performance data therefore are the
same of ch. 9.

Brake motor for traverse movements (prefix to de-
signation: FVO0)

Special design of motor for traverse movements ensures progres-
sive start and stop, avoiding problems of jerky operation, slip, ex-
cessive stress and oscillation of suspended loads, whilst remaining
reliable and economic.

Progressive start is obtained by modifying the motor characteristic
curve, «torque-speed», prolonging the starting time, and increasing
the motor's moment of inertia J, by addition of a flywheel.

Motors are designed to withstand the long starting times (2 =+ 4 s) that
progressive start entails.

For frequency of starting, see relevant paragraph.

The progressive start as above can be integrated by wiring a resis-
tor in series to one or more phases, and switching-in during starting:
consult us if need be.

For «light» traverse movements? it is possible to have as alterna-
tive a brake motor type HFV (designation prefix) with d.c. safety
and/or parking brake (sizes 63 ... 132) for maximum application
economy.

The progressive starts and stops are granted by the presence of a
cast iron cooling fan (higher moment of inertia J,, see specific doc-
umentation) and by a smooth braking torque (not adjustable, usu-
ally Mf = M,).

Very reduced motor overall dimensions, nearly the same of a standard
motor of which the electromagnetic dimensioning keeps unchanged.
Suitable for the running with inverter generous electromagnetic
sizing, low-loss electrical stamping, phase separators, etc.

Also available for single-phase supply and with following non-stan-
dard designs: «Axial independent cooling fan», «Encoder» and
«Axial independent cooling fan and encoder».

For other specifications and details see specific documentation.

1) Mechanism group M 4 (max 180 starts/h) and on-load running L 1 (light) or L 2 (mo-
derate) to I1SO 4301/1, FE.M./Il 1997.



2 - Eigenschaften

Das progressive Anhalten erhalt man durch die Mehrenergie des
Motors (infolge hohen Tragheitsmomentes) mit Verlangerung der
Anhaltzeit sowie durch ein Bremsmoment immer im richtigen Verhaltnis
zum Motordrehmoment (mit der Moglichkeit, bei Bedarf, reduziert zu
werden).

Vorgesehene 2-polige Motoren (Bauart FVO und VO0) und zweifach
polumschaltbare Motoren: 2.4, 2.6, 2.8, 2.12 Pole (Bauart FV0).
Zweifach polumschaltbare Motoren haben:

— Einzelspannung 400 V * 5% und Direkteinschaltung;

— eine DAHLANDER-Wicklung fiir 2.4 Pole;

— getrennte Wicklungen fur 2.6, 2.8, 2.12 Pole;

— Niederdrehzahlanlauf und anschliefende Umschaltung auf Hochdrehzahl.

M 26 pol.
3]
2l 2 pol,
1My
o 3000 n
-1
-2 6 pol.
-3
-4 -4
-5 -5
-6 -6
-7 -7
iy -84
-9,
-10f
-1

Zweifach polumschaltbare Bremsmotoren. Beispiele von Kennlinien mit hypersynchronem
Bremsmomentverlauf i. V. zur hohen Polaritét.

Bei Umschaltung von Hoch- auf Niederdrehzahl und schwachen,
keinen bzw. negativen Widerstandsmomenten, bitte riickfragen.

Kurzzeitbetrieb (S2) und Aussetzbetrieb (S3);
Betriebsarten S4...S10

Bei Betriebsarten S2...S10 kann die Motorleistung gemag folgender
Tabelle erhoht werden; das Anlaufdrehmoment bleibt unverandert.

Kurzzeitbetrieb (S2). — Betrieb bei gleichmagiger Belastung einer bestimmten Dauer, die
jedoch nicht gentigend lang ist, damit das Warmegleichgewicht hergestellt wird. Daran
schlieRt sich eine Stillstandzeit an, in der sich der Motor auf die Umgebungstemperatur
abkiihlen kann.

Aussetzbetrieb (S3). — Betriebsart, in welcher eine Reihe identischer Takte ablauft. Samt-
liche Takte beinhalten eine Betriebszeit bei gleichmagiger Belastung und eine Stillstand-
zeit. Weiterhin, in dieser Betriebsart diirfen die Stromspitzenwerte beim Anlauf die Motor-
erwarmung nur geringfiigig beeinflussen.

- 100%

N
Einschaltdauer =
N +R

wobei:N die Betriebszeit bei gleichméagiger Last ist,
R die Stillstandzeit und N + R = 10 min (falls hoher, riickfragen) sind.

2 - Specifications

Progressive stop is obtained as a result of the greater energy which
the motor possesses (due to increased moment of inertia) which
prolongs the stopping time, and by a braking torque always propor-
tioned to motor torque and with the possibility to be decreased when
necessary.

Motors envisaged are either 2 poles (FV0 and VO designs) and two-
speed: 2.4, 2.6, 2.8, 2.12 poles (FVO design).

Two-speed motors have:

— single voltage rating of 400 V * 5% direct on-line starting;

— single DAHLANDER winding for 2.4 poles;

— separate windings for 2.6, 2.8, 2.12 poles;

— low speed start with subsequent switch to high speed run.

M 2.8 pol.
3
2 2 pol.
MY —My
0

3000 n

750
-2 8 pol.

Two-speed brake motors. Examples of characteristic curves where braking torque is
hypersynchronous with the greater number of poles.

In cases where switch from high to low speed is accompanied by
low, non-existent or negative resisting torque, consult us.

Short time duty (S2) and intermittent periodic duty
(S3); duty cycles S4 ... S10

In case of a duty-requirement type S2 ... S10 the motor power can
be increased as per the following table; starting torque keeps
unchanged.

Short time duty (S2). — Running at constant load for a given period of time less than that
necessary to reach normal running temperature, followed by a rest period long enough for
motor’s return to ambient temperature.

Intermittent periodic duty (S3). — Succession of identical work cycles consisting of a
period of running at constant load and a rest period. Current peaks on starting are not to
be of an order that will influence motor heat to any significant extent.

N
Cyclic duration factor = - 100%
N +R

where: N being running time at constant load,
R the rest period and N + R = 10 min (if longer consult us).

) —5
Betrieb - Duty MotorgroRe® - Motor size
63 ...90 100 ... 132 160 ... 280
90 min 1 1 1,06
s2 Betriebsdauer 60 min 1 1,06 1,12
duration of running 30 min 1,12 1,18 1,25
10 min 1,25 1,25 1,32
60% 1,06*
s3 Einschaltdauer 40% 1,12*
cyclic duration factor 25% 1,25
15% 1,32
S4 ... S10 rickfragen - consult us

1) Fur MotorgroRen 90LC 4, 112MC 4, 132MC 4 bitte ruickfragen.
* Fur Bremsmotoren (sowohl FO, als auch FVO0) sind diese Werte 1,12, 1,18.

1) For motor sizes 90LC 4, 112MC 4, 132MC 4, consult us.
* These values become 1,12, 1,18 for brake motors (both FO and FVO0)



2 - Eigenschaften

Haupteigenschaften der Normal (auBer VO) und
Bremsmotoren (auBer FVO) (50 Hz)

2 - Specifications

Main specifications of normal (VO excluded) and
brake motors (FVO excluded) (50 Hz)

2 polig - poles - 2 800 min*? 4 polig - poles - 1 400 min™ Y 6 polig - poles - 900 min* Y
MotorgroRe M P, Jo Z, M Anlauf - start. P, Jo Z, M Anlauf - start. P, Jo Z, M Anlauf - start.

MN MN MN

Motor =~ ~ ~ ~ =~ =~ =

size
daN m kw kg m? kw kg m? kw kg m?

2)4) 2) 3) 3) 2) 3) 3) 2) 3) 3)
63 A 0,35 0,18 | 0,0002 | 4 750 2,5 0,12 | 0,0002 | 12 500 2,9 0,09 | 0,0004 | 12 500 2,7
63 B 0,35 0,25 | 0,0003 | 4 750 2,7 0,18 | 0,0003 | 12 500 2,8 0,12 | 0,0004 | 12 500 2,7
63 C 0,35 0,37*| 0,0003 | 4 000 3 0,25*| 0,0003 | 10 000 2,6 — - — —
71 A 0,75 0,37 | 0,0004 | 4 000 3 0,25 | 0,0005 | 10 000 2,6 0,18 | 0,0012 | 11 200 2,4
71B 0,75 0,55 | 0,0005 | 4 000 3 0,37 | 0,0007 | 10 000 2,5 0,25 | 0,0012 | 11 200 2,1
71 C 0,75 0,75*| 0,0006 | 3 000 2,8 0,55*| 0,0008 | 8 000 2,4 0,37*| 0,0013 | 10 000 2,1
80 A 1,6 0,75 | 0,0008 | 3 000 2,5 0,55 | 0,0015| 8 000 2,6 0,37 | 0,0019 | 9 500 2,1
80 B 1,6 11 0,0011 | 3 000 2,2 0,75 | 0,0019 | 7 100 2,9 0,55 | 0,0024 | 9 000 2,1
80 C 1,6 1,5 *| 0,0013 | 2500 29 1,1 *| 0,0025| 5 000 3 0,75* 0,0033 | 7100 2,1
80D 15 — — — — 1,5 *| 0,0028 | 5000 2,9 — - - -
90 S 1,6 15 0,0013 | 2500 2,9 11 0,0025 | 5000 3 0,75 | 0,0033 | 7 100 2,1
90 SB 1,6 1,85*| 0,0014 | 2 500 2,8 — — - - — - — —
90 L 1,6 - — — — 15 0,0041 | 4000 2,7 11 0,005 5 300 2,3
90 LA 4 2,2 0,0017 | 2500 2,9 — — — — — — - —
90 LB 4 3 0,0019 | 1800 2,8 1,85*| 0,0044 | 4 000 2,7 — - — —
90 LC 4 - — — — 2,2 *| 0,0048 | 3150 2,8 1,5 * 0,0055| 5000 2,5
100 LA 4 3 0,0035 | 1800 2,7 2,2 0,0051 | 3150 2,6 15 0,0104 | 3550 2,6
100 LB 4 4 *| 0,0046 | 1500 3,9 3 0,0069 | 3150 29 1,85%| 0,0118 | 3150 2,5
112 M 7,5% 4 0,0046 | 1 500 3,9 4 0,0097 | 2500 3,1 2,2 0,0142 | 2800 2,9
112 MB 4 5,5 *| 0,0054 | 1400 3,9 - - - - — - - -
112 MC 7,5 7,5 *| 0,0076 | 1060 3,9 55 *| 0,0115| 1800 3,1 3 * 0,0169| 2500 29
132 S 7,5 — — — — 55 0,0216 | 1800 3 3 0,0216 | 2360 2,3
132 SA 7,5 55 0,0099 | 1250 2,4 — — — — — — - —
132 SB 7,5 7,5 0,0118 | 1120 3 — — - - — - — —
132 SC 7,5 9,2 *| 0,0137 | 1060 3,7 — — — — — — — —
132 M 15 11 *| 0,0178 850 3,7 7,5 0,0323 | 1180 3,2 4 0,0323 | 1420 2,9
132 MB| 15 15 *| 0,0226 710 3,8 9,2 *| 0,0391| 1070 3 55 0,0391 | 1260 2,6
132 MC| 15 - — — — 11 *| 0,0424 900 3,4 7,5 *| 0,0532 | 1000 2,4
160 MR| 25 11 0,039 450 2,1 — — — — — — - —

160 M 25 15 0,044 425 2,4 11 0,072 900 2 7,5 0,096 1120 2
160 L 25 18,5 0,049 400 2,6 15 0,084 800 2,3 11 0,119 950 2,3
180 M 25 22 0,057 355 2,5 18,5 0,099 630 2,3 — — — —
180 L 40 - — — — 22 0,13 500 2,4 15 0,15 630 2,3
200 LR | 40 30 0,185 160 2,4 — — — — 18,5 0,19 500 2,1
200 L 40 37 0,2 160 2,5 30 0,2 400 2,4 22 0,24 400 2,4
225 S - - | = - — 37 0,32 - 2,3 — - — —
225 M — el — — 45 0,41 — 2,4 30 0,47 - 2,4
250 M — — — — — 55 0,52 — 2,3 37 0,57 - 2,6
280 S — — — — — 75 0,89 — 2,5 45 0,85 — 2,4

1) Motordrehzahlen, anhand derer die Getriebemotordrehzahlen n, bestimmt wurden.

2) Massentragheitsmoment J, und Bremsmoment Mf nur fir Bremsmotor giltig
(GréRe < 200L).

3) Fur GroBe = 132, sind die M. / My-Werte und die Schalthaufigkeit bei Leerlauf z,
[Sch./h] nur fir Bremsmotor glltig.

4) Normalerweise sind die Motoren auf einem kleineren Bremsmoment eingestellt (s.
gesonderte Unterlagen).

5) Fir 2 Pole 4 daN m.

* Nicht genormte Leistung oder Entsprechung Leistung-MotorgroRe.

Schalthaufigkeit z

Bei direkter Einschaltung (bei einer max Anlaufzeit von 0,5 =+ 1 s) soll
die max Schalthaufigkeit z 63 Sch./h bis zur GréRe 90 (es gilt auch
fur VO), 32 Sch./h bei den GréRen 100 ... 132 und 16 Sch./h bei den
GroRen 160 ... 280 betragen (fur die GroRen 160 ... 280 empfehlen
wir die Stern-Dreieck-Schaltung).

Bremsmotoren: Doppelt so hohe Schalthaufigkeit zugelassen (auch
FV0) wie die oben angegebene bez. der normalen Motoren.

Oft wird bei Bremsmotoren (nicht FV0) eine groRere Schalthaufigkeit z gefordert. In diesem
Fall nachpriifen, ob:

1) Motor speed on the basis of which the gearmotor speeds n, have been calculated.

2) Moment of inertia values J,, braking torque values Mf are valid for brake motor (size
= 200L), only.

3) For size = 132, M, / My values and no load starting frequency z, [start/h] values are
valid for brake motor, only.

4) Motor is usually supplied with lower braking torque setting (see specific literature).

5) For 2 poles 4 daN m.
* Power or motor power-to-size correspondence not according to standard.

Frequency of starting z

As a general rule, the maximum permissible frequency of starting z
for direct on-line start (maximum starting time 0,5 + 1 s) is 63 starts/h
up to size 90 (valid also for V0), 32 starts/h for sizes 100 ... 132 and
16 starts/h for sizes 160 ... 280 (star-delta starting is advisable for
sizes 160 .. 280).

Brake motors can withstand a starting frequency double that of normal
motors as described above FVO0 included).

A greater frequency of starting z is often required for brake motors (FVO excluded). In this
case it is necessary to verify that:

=]

o Py
ZSZ"'JO+J'[17(P1) -0,6]

wobei:

2y, Jo, Py in den Tabellen auf Seiten 10 und 11 angegeben sind;

J das auf die Motorachse bezogene AuRenmassetragheitsmoment in kg m? ist (Getriebe,
Kupplungen, angetriebene Maschine);

P der auf die Motorachse bezogene Leistungsbedarf der Maschine ist (der Wirkungsgrad
wird daher beriicksichtigt).

Falls der anlaufende Motor ein Widerstandsmoment uberwinden muss, die Schalthaufig-
keit anhand folgender Formel uberprifen:

z=0,63:2,-

10

JD
Jo+J 1

where:
z,, Jo, P, are shown in the tables at pages 10 and 11;

J is the external moment of inertia (of mass) in kg m?, (gear reducers, couplings, driven
machine) referred to the motor shaft;

P is the power in kW absorbed by the machine referred to the motor shaft (therefore tak-
ing into account efficiency).

If during starting the motor has to overcome a resisting torque, verify the frequency of start-
ing by means of the following formula:

(2



2 - Eigenschaften

Haupteigenschaften der zweifach polumschalba-
ren Bremsmotoren (aufler FV0) (50 Hz)

2 - Specifications

Main specifications of two-speed brake motors
(FVO excluded) (50 Hz)

2.4 polig - poles - 2 800 . 1 400 min™*| 2.6 polig - poles - 2 800 . 900 min*? | 2.8 polig - poles - 2 800 . 720 min™ [2.12 polig - poles - 2 800 . 450 min™ Y
Motorgrofe M Anlauf - start. M Anlauf - start. M Anlauf - start. M Anlauf - start.
MN MN MN MN
o I VS B ) N B R S ) R S )
kg m? |daN m kw kw kw kw
2) 2)3) 2)4) 2)4) 2)4) 2)4)
63 A |0,0003| 0,35 0,18 | 4 000 3 - — — — — — — — —
0,12 | 6300 29
63 B |0,0003| 0,35 0,25| 2800 3 - — — - — - — - —
0,18 | 5300 29
63 C |0,0004| 0,35 — — — - — — 0,18 | 11 200 1,4 — — —
0,045| 22 400 1,7
71 A |0,0005| 0,75| 0,25 | 2800 2,7 0,18 9 000 2,6 0,18 9 000 2,6 — - —
0,18 | 5300 2,4 0,065| 19 000 3 0,045| 22 400 3
71 B ]0,0007| 0,75 0,37 | 2800 2,6 0,25 7 100 2,3 0,25 7 100 2,3 — — —
0,25| 5300 2,4 0,095| 14 000 2,7 0,06 | 17 000 2,8
71C |0,0008| 0,75| 0,55| 2360 2,4 0,37 6 700 2,1 0,37 6 000 2,1 — — —
0,37 | 4250 2,2 0,14 | 13 200 3,2 0,09 | 14 000 3,5
80 A |0,0015| 1,6 | 0,55| 2360 2 0,37 4 000 2,4 0,37 3550 2,4 0,3 4 000 2,5
0,37 | 4250 2,2 0,14 | 10 600 2,1 0,09 | 11 800 2,5 0,045| 9 000 2,4
80B |0,0019| 1,6 | 0,75 | 2000 2,4 0,55 3000 2,2 0,55 2 650 2,2 0,45 3000 2,4
0,55 | 3550 2,3 0,21 9 000 2 0,13 | 11 200 2 0,07 8 000 2,4
80C [0,0024| 16 | 11 1600 2,5 0,75 2 240 2,4 0,75 2 360 2,4 — — —
0,75 | 2800 2,6 0,3 6 700 1,9 0,18 | 10 000 1,7
90S |0,0027| 1,6 | 1,1 1600 2,2 0,75 2 240 2,4 0,75 2 360 2,4 — — —
0,75| 2800 2,2 0,3 6 700 1,9 0,18 | 10 000 1,7
90 L [0,0039| 1,6 - — — - — — 0,92 1900 2,4 — — —
0,22 9 000 2,3
90 LA |0,0038| 1,6 | 1,5 1180 2,9 11 1900 2,6 1,1 1700 2,6 0,75 2 240 2,4
11 2 000 29 0,42 5 300 2,2 0,28 7 500 2,4 0,11 7 500 2,2
90 LB |0,0044| 4 2,2 1 000 29 1,5 1600 2,4 1,5 1 600 2,4 11 1700 2,4
15 1700 29 0,55 4 000 2,3 0,37 6 000 1,9 0,15 6 000 2
100 LA |0,0058| 4 2,2 1060 2,4 15 1600 2,5 15 1600 2,5 15 1 600 2,5
15 1800 2,6 0,55 4 000 2,2 0,37 5 600 2,7 0,21 4 500 2,2
100 LB |0,0075| 4 3 800 2,4 1,85 1500 2,4 1,85 1 500 2,4 1,85 1500 2,4
2,2 1320 2,6 0,75 3 550 2,4 0,45 5000 2,6 0,27 4 000 1,7
112 MA |0,0087| 4 4 710 2 2,2 1400 2,6 2,2 1400 2,6 2,2 1400 2,6
3 1180 2 0,9 3150 2,2 0,55 4 500 2,2 0,33 3750 1,8
112 MB|0,0093| 7,5 | 4,8 670 2,2 3 1320 2,2 3 1320 2,2 3 1320 2,2
3,6 1120 2,3 1,1 3 000 2, 0,75 4 000 2,2 0,42 3 550 1,9

1) Motordrehzahlen, anhand derer die Getriebemotordrehzahlen n, bestimmt wurden.

2) Massentragheitsmoment J,, und Bremsmoment Mf, Schalthaufigkeit bei Leeranlauf z,
[Sch./h] nur fir Bremsmotor giiltig.

3) Normalerweise sind die Motoren auf einem kleineren Bremsmoment eingestellt (s.
gesonderte Unterlagen).

4) Wenn der Anlauf bei Niederdrehzahl und anschlieBender Umschaltung auf Hochdreh-
zahl erfolgt, ist der z,-Wert der niedrigen Polaritat mit 2 (2.4 Pole), 1,8 (2.6 Pole), 1,4 (2.8
Pole), und 1,25 (2.12 Pole) zu multiplizieren.

Bei zweifach polumschaltbaren Bremsmotoren (auBer FVO) gilt fir den Nachweis von z:

— Fur die niedrige Polaritat bei Anlauf bei Hochdrehzahl unter Berticksichtigung der jewei-
ligen Werte von z,und P;;

— fur beide Polaritaten bei Anlauf bei Niederdrehzahl und anschlieRender Umschaltung
auf Hochdrehzahl unter Berticksichtigung der jeweiligen Werte von z, und P,, wobei der
z, - Wert der niedrigen Polaritat mit 2 (2.4 Pole), 1,8 (2.6 Pole), 1,4 (2.8 Pole), und 1,25
(2.12 Pole) zu multiplizieren ist..

Im Falle mangelhafter Ergebnisse oder hypersynchroner Abbremsungen (Umschaltung
von Hoch- auf Niederdrehzahl) lasst sich der Nachweis mit erweiterten und detaillierten
Formeln fuhren: Bitte riickfragen.

Frequenz 60 Hz

Die Normalmotoren bis zur GroRe 132 mit 50 Hz-Wicklung kénnen
mit 60 Hz versorgt werden: Die Drehzahl steigt um 20%. Wenn
Anschlussspannung und Wicklungsspannung identisch sind, hohere
Ubertemperaturen zugelassen werden, der Anlauf nicht unter Volllast
ist und die Leistung nicht Ubermagig ist, ergibt sich keine Leistungs-
anderung. Das Anlaufdrehmoment und das Maximaldrehmoment
werden jedoch um 17% verringert. Ist die Anschlussspannung 20%
héher als die Wicklungsspannung, dann steigt die Leistung um 20%,
Anlauf- und Maximaldrehmoment bleiben dabei unverandert.

Fur Bremsmotoren, s. gesonderte Unterlagen.

Ab GroRe 160 — fur Normal- und Bremsmotoren — empfiehlt man
eine 60 Hz-Wicklung, weil somit auch der 20%-ige Leistungsanstieg
genutzt werden kann.

1) Motor speed on the basis of which the gearmotor speeds n, have been calculated.

2) Moment of inertia J,, braking torque Mf, no-load starting frequency z, [starts/h] valid for
brake motors, only.

3) Motor is usually supplied with lower braking torque setting (see specific literature).

4) Where starting is at low speed with subsequent switch to high speed, the z, value for
the lower set of poles is to be multiplied by 2 (2.4 poles), 1,8 (2.6 poles), 1,4 (2.8 poles),
1,25 (2.12 poles).

For two-speed brake motors (FVO always excluded) z must be verified:

— for the lower set of poles if starting is at high speed, taking into account relative z,and
P, values;

— for both sets of poles, if starting is at low speed with subsequent switch to high speed,
taking into account relative z, and P, values, though multiplying the z, value for the lower
set of poles by 2 (2.4 poles), 1,8 (2.6 poles), 1,4 (2.8 poles), 1,25 (2.12 poles).

Where results are unsatisfactory or where hypersynchronous braking obtains (switching
from high to low speed), more complex and detailed verification formulae can be utilized:
consult us.

Frequency 60 Hz

Normal motors up to size 132 wound for 50 Hz can be fed at 60 Hz;
in this case speed increases by 20%. If input-voltage corresponds to
winding voltage, power keeps unchanged, providing that higher tem-
perature rise values are acceptable, starting is not on full load and
that the power requirement is not unduly demanding, whilst starting
and maximum torques decrease by 17%. If input-voltage is 20%
higher than winding voltage, power increases by 20% whilst starting
and maximum torques keep unchanged.

For brake motors see specific literature.

From size 160 upwards motors — both standard and brake ones —
should be wound for 60 Hz exploiting the 20% power increase as a
matter of course.



2 - Eigenschaften 2 - Specifications

Spezifische Normen: Specific standards:

— Nennleistungen und Abmessungen nach CENELEC HD 231 (IEC — nominal powers and dimensions to CENELEC HD 231 (IEC 72-1,
72-1, CNR-CEI UNEL 13117-71 und 13118-71, DIN 42677, NF C CNR-CEI UNEL 13117-71 and 13118-71, DIN 42677, NF C51-
51-120 BS 5000-10 und BS 4999-141) fur Bauformen IM B5, IM 120, BS 5000-10 and BS 4999-141) for mounting positions IM B5,
B14 und deren Ableitungen; IM B14 and derivates;

— Nenn- und Betriebseigenschaften nach CENELEC EN 60034-1 — nominal performances and running specifications to CENELEC
(IEC 34-1, CEI EN 60034-1, DIN VDE 0530-1, NF C51-111, BS EN 60034-1 (IEC 34-1, CEI EN 60034-1, DIN VDE 0530-1, NF
4999-101); C51-111, BS 4999-101);

— Schutzart nach CENELEC EN 60034-5 (IEC 34-5, CEl 2-16, DIN — protection to CENELEC EN 60034-5 (IEC 34-5, CEIl 2-16, DIN EN
EN 60034-5, NF C51-115, BS 4999-105); 60034-5, NF C51-115, BS 4999-105);

— Bauformen nach CENELEC EN 60034-7 (IEC 34-7, CEI EN 60034- — mounting positions to CENELEC EN 60034-7 (IEC 34-7, CEl EN
7, DIN |EC 34-7, NF C51-117, BS EN 60034-7); 60034-7, DIN IEC 34-7, NF C51-117, BS EN 60034-7);

— Schallpegel nach CENELEC 60034-9 (IEC 34.9, DIN 57530 pt. 9); — sound levels to CENELEC 60034-9 (IEC 34.9, DIN 57530 pt. 9);

— Auswuchten und Vibrationsgeschwindigkeit (Vibrationsgrad nach — balancing and vibration velocity (vibration under standard rating
Normklasse N) nach CENELEC HD 53.14 S1 (CEI IEC 34-14, ISO N) to CENELEC HD 53.14 S1 (CEI IEC 34-14, ISO 2373 CEl 2-23,
2373 CEIl 2-23, BS 4999-142); die Motoren werden mit im Wellen- BS 4999-142); motors are balanced with half key inserted into
ende eingesteckter halber Passfeder ausgewuchtet; shaft extension;

— Kuhlung nach CENELEC EN 60034-6 (CEl 2-7, IEC 34-6): Stan- — cooling to CENELEC EN 60034-6 (CEIl 2-7, IEC 34-6): standard
dardtyp IC 411; Typ IC 416 fur Sonderausfiihrung mit Fremdaxial- type IC 411, type IC 416 for non-standard design with axial inde-
lufter. pendent cooling fan.

1 OR



3 - Bezeichnung
MASCHINE
MACHINE

ZAHNRADGETRIEBE
TRAIN OF GEARS

GROSSE
SIZE

BEFESTIGUNG
MOUNTING

WELLENANORDNUNG
SHAFT POSITION

MODELL
MODEL

BAUART
DESIGN

UBERSETZUNG
TRANSMISSION RATIO

MOTORGROSSE
TRANSMISSION RATIO

POLZAHL
NUMBER OF POLES

SPANNUNG [V]
VOLTAGE [V]

BAUFORM
MOUNTING POSITION

OUTPUT SPEED [min’]

TR 250 UC 2 A/293
MR 3150 UC2A —

80A 4 230.400 B5 / 61,6

Die Bezeichnung ist mit Angabe der Bauform zu ergénzen, wenn die-
selbe von B3Y oder B5 abweicht (nur bei den GroRen 32 ... 41).
z.B.: R 21 50 UC2A/24,1 Bauform B8;

MR 31 140 UC2A - 160M 4 380 B5/68,6 Bauform V5.

Bei Bremsmotoren die Buchstaben FO vor der MotorgroRe setzen.
z.B.: MR 31 51 UC2A - FO 80B 4 230.400 B5/61,6

Bei Motoren mit progressivem Anlauf die Buchstaben VO vor der
Motorgrofe setzen.
z.B.: MR 31 50 UC2A - VO 80A 2 230.400 B5/135

Bei Bremsmotoren mit progressivem Anlauf die Buchstaben FVO vor
der MotorgroRe setzen.
z.B.: MR 31 50 UC2A - FVO0 80A 2.4 400 B5/135-67,4

Wird der Motor vom Kunden beigestellt, Spannungsangabe auslas-
sen und Bezeichnung mit dem Wortlaut Motor von uns beigestellt
vervollstandigen.

Es.: MR 31 51 UC2A - 80B 4 ... B5/61,6 Motor von uns beigestellt.

Falls das Getriebe bzw. der Getriebemotor anders als in der oben ange-
gebenen Bauart gewiinscht wird, bitte ausfiihrlich angeben (Kap. 17).

1) Die Bezeichnung der Bauform (s. Kap. 7, 10) ist der Einfachheit halber nur auf die FuR-
befestigung bezogen, obschon es sich um Getriebe mit Universalbefestigung handelt,
auer GroBen 32...41).

2) GroRe 41 nur in der Getriebemotor-Version zur Verfiigung.

ABTRIEBSDREHZAHL [min?]

3 - Designation

R Getriebe gear reducer

MR Getriebemotor gearmotor

2| 2 Stirnradpaare 2 cylindrical gear pairs

3l 3 Stirnradpaare 3 cylindrical gear pairs

32..180 Enduntersetzungsabstand [mm] final reduction centre distance [mm]

U universal (Gr. 50 ... 180) universal (sizes 50 ... 180)
P FuB (Gr. 32 ... 41%) foot (sizes 32 ... 41%)

F Flansch (Gr. 32 ... 41%) flange (sizes 32 ... 41%)

C koaxial coaxial

1,2 (s. Kap. 7, 10) (see ch. 7, 10)

A normal standard

63A ... 280S

2..6,24..212

230.400 Grofe < 132 size < 132

400 GroRe = 160 oder zweifach
polumschaltbare Motoren

size = 160 or two speed motors

B5
B5A bei GroBe 80 mit MR 21 40, 41 for size 80 coupled with MR 21 40, 41
B5R fir einige Kombieinheiten for some combinations

(s. Kap. 10) (see ch. 10)

The designation is to be completed by stating mounting position, only
when differing from B3 or B5 (for sizes 32 ... 41, only).
E.g.: R 21 50 UC2A/24,1 mounting position BS;

MR 31 140 UC2A - 160M 4 380 B5/68,6 mounting position V5.
Where brake motor is required, insert the letters FO.
E.g.: MR 31 51 UC2A - FO 80B 4 230.400 B5/61,6
Where progressive start motor is required, insert the letters VO
before motor size.
E.g.: MR 31 50 UC2A - VO 80A 2 230.400 B5/135
Where progressive start brake motor is required, insert the letters FVO
before motor size.
E.g.: MR 31 50 UC2A - FV0 80A 2.4 400 B5/135-67,4
Where the motor is supplied by the Buyer, omit voltage, and add:
motor supplied by us.

E.g.: MR 31 51 UC2A - 80B 4 ... B5/61,6 motor supplied by us.
In the event of a gear reducer or gearmotor being required in a
design differing from those stated above, specify it in detail (ch. 17).

1) To make things easier, the designation of mounting position (see ch. 7, 10) is referred
to foot mounting only, even if gear reducers are in universal mounting (excluding sizes

32 ... 41).
2) Size 41 available as gearmotor only.



4 - Betriebsfaktor fs

Der Betriebsfaktor fs bezieht sich auf die verschiedenen Betriebsbe-
dingungen des Getriebes (Belastungsart, Betriebsdauer, Schalthdu-
figkeit u.a.) und ist daher bei Auswahl- und Nachprifberechnungen
unerlasslich.

Die im Katalog angegebenen Leistungen und Drehmomente sind
Nennwerte (das heift, sie gelten fur fs = 1) fir die Getriebe und ent-
sprechen dem fiir die Getriebemotoren angegebenen fs.

Betriebsfaktor in Abhangigkeit von Belastungsart und Betriebsdauer (dieser Wert

ist mit dem daneben angegebenen Tabellenwert zu multiplizieren).

Service factor based: on the nature of load and running time (this value is to be mul-

tiplied by the values shown in the tables alongside).

4 - Service factor fs

Service factor fs takes into account the different running conditions
(nature of load, running time, frequency of starting, other considera-
tions) which must be referred to when performing calculations of
gear reducer selection and verification.

The powers and torques shown in the catalogue are nominal (i.e.
valid for fs = 1) for gear reducers, corresponding to the fs indicated
for gearmotors.

... .Betriebsfaktor in Abhangigkeit von der auf die
Belastungsart bezogenen Schalthaufigkeit.

. on frequency of starting referred to the
nature of load.

Belastungsart der angetriebenen Maschine Betriebsdauer [h] Belast. Schalthaufigkeit z [Sch./h]
Nature of load of the driven machine Running time [h] Bezug Frequency of starting z [starts/h]
Load
ref.
Bezug Beschreibung 3150 | 6300 | 12500 | 25000 | 50 000
Ref. Description =2nid | 2:4hid | 4:8hid | 816 hd |16+24 hid 2| 4| 8163263125250
a |GleichmaRig
Uniform 0,8 0,9 1 1,18 | 1,32 a [1(1,06/1,12(1,18(1,25|1,32(1,4 |1,5
b |MaRige Uberlastungen
(1,6 x normal)
Moderate overloads 1 1,12 1,25 1,5 1,7 b 1|1 1,06(1,12(1,18(1,25|1,32(1,4
(1,6 x normal)
c |Heftige Uberlastungen
(2,5 normal)
Heavy overloads 1,32 1,5 1,7 2 2,24 c 1)1 1 1,06(1,12|1,18|1,25|1,32
(2,5 x normal)

Erlauterungen und Betrachtungen zum Betriebsfaktor.

Die vorgenannten fs-Werten gelten fir:

— Elektromotor mit Kafiglaufer, direkte Einschaltung bis 9,2 kW,
Stern-Dreieck-Einschaltung fur héhere Leistungen; fir die direkte
Einschaltung bei Leistungen tber 9,2 kW oder fir Bremsmotoren
muss der Betriebsfaktor fs auf Grund einer doppelten Schalthédu-
figkeit als unter tatsachlichen Verhaltnisse gewahlt werden; fur
Verbrennungsmotoren ist fs mit 1,25 (Mehrzylindermotor) oder mit
1,5 (Einzylindermotor) zu multiplizieren;

— Maximal-Uberbelastungsdauer 15 s, Maximal-Anlaufdauer 3 s; bei
langerer Dauer und/oder bei heftigen StoRen bitte riickfragen;

— eine volle Zahl von Uberbelast- oder Anlaufzyklen, die nicht genau
in 1, 2, 3 oder 4 Umdrehungen der langsamlaufenden Welle abge-
schlossen werden; wenn das genau stattfindet, ist die Uberbela-
stung als sténdig wirkend zu betrachten;

—normalen Zuverlassigkeitsgrad; bei erhdhten Anspriichen
(schwierige Wartung, grofle Bedeutung des Getriebes fiir den
Produktionsablauf, Unfallschutz usw.) ist fs mit 1,25 + 1,4 zu mul-
tiplizieren.

Motoren mit einem nicht Uber dem Nenndrehmoment liegenden
Anlaufmoment (Stern-Dreieck-Einschaltung, bestimmte Gleichstrom-
und Einphasenstromarten) und bestimmte Verbindungsarten des
Getriebes an den Motor und die angetriebene Maschine (elastische
Kupplungen, hydraulische Kupplungen, Schleuder- und Sicherheits-
kupplungen, Reibkupplungen, Riementriebe) Uben einen glinstigen
Einfluss auf den Betriebsfaktor aus, weshalb in diesen Félle auch
unter erschwerten Betriebsbedingungen ein kleinerer Betriebsfaktor
angewandt werden kann. Im Bedarfsfall bitte riickfragen.

14

Details of service factor, and considerations.

Given fs values are valid for:

— electric motor with cage rotor, direct on-line starting up to 9,2 kW,
star-delta starting for higher power ratings; for direct on-line start-
ing above 9,2 kW or for brake motors, select fs according to a fre-
quency of starting double the actual frequency; for internal com-
bustion engines multiply fs by 1,25 (multicylinder) or 1,5 (single-
cylinder);

— maximum time on overload 15 s; on starting 3 s; if over and/or sub-
ject to heavy shock effect, consult us;

— a whole number of overload cycles (or start) imprecisely com-
pleted in 1, 2, 3 or 4 revolutions of low speed shaft; if precisely a
continous overloads should be assumed;

— standard level of reliability; if a higher degree of reliability is re-
quired (particularly difficult maintenance conditions, key import-
ance of gear reducer to production, personnel safety, etc.) multiply
fs by 1,25 + 1,4.

Motors having a starting torque not exceeding nominal values (star-
delta starting, particular types of motor operating on direct current,
and single-phase motors), and particular types of coupling between
gear reducer and motor, and gear reducer and driven machine (flex-
ible, centrifugal, fluid and safety couplings, clutches and belt drives)
affect service factor favourably, allowing its reduction in certain
heavy-duty applications; consult us if need be.



5 - Auswahl

a - Getriebe

Bestimmung der GetriebegrolRe

— Die erforderlichen Angaben aufstellen: Erforderte Leistung P, an
der Getriebeabtriebswelle, Drehzahlen n, und n,, Betriebsbedin-
gungen (Belastungsart, Dauer, Schalthaufigkeit z, andere
Betrachtungen) mit Bezug auf Kap. 4.

— Den Betriebsfaktor fs in Abhangigkeit von den Betriebsbedingun-
gen bestimmen (Kap. 4).

— Die GetriebegroRe (gleichzeitig, ebenso das Zahnradgetriebe und
die Ubersetzung i) in Abhangigkeit von n,, n, und einer Leistung
Py, auswahlen, die gleich oder gréRer als P, - fs sein soll (Kap. 6).

—Die an der Getriebeantriebswelle erforderte Leistung P, mit Formel,
%, berechnen, wobei 1 = 0,96 + 0,94 der Wirkungsgrad des Getriebes
ist (Kap.15).

Falls die Motornormierung ergibt, dass (unter Berlicksichtigung des

eventuellen Motor/Getriebe-Wirkungsgrades) die an der Getriebe-

antriebswelle angelegte Leistung P, groBer ist als die erforderte Lei-
stung, muss es sicher sein, dass die angelegte Mehrleistung nie-

mals erfordert wird und dass die Schalthaufigkeit z so klein ist, dass
der Betriebsfaktor nicht beeinflusst wird (Kap. 4).

P, angelegt

Anderenfalls fir die Auswahl ist P, mit P, erfordert

zu multiplizieren.
Die Berechnungen kénnen anstatt von den Leistungen auch von
den Drehmomenten ausgehen: Bei kleinen n,-Werten ist dies sogar
vorzuziehen.

Nachprifungen

— Anhand der in den Kapiteln 13 und 14 angefiihrten Anleitungen
und Werte etwaige Radialbelastungen F,,, F,, nachprifen.

— Ist das Belastungsdiagramm aufgezeichnet und/oder verzeichnet
man Uberbelastungen, — bedingt durch Anlaufe unter Volllast
(besonders fur hohe Tragheiten und niedrige Ubersetzungen),
Abbremsungen, StéRe, Getriebe, in denen die langsamlaufende
Welle durch die Tragheit der angetriebenen Maschine als Antrieb
wirkt, andere statische oder dynamische Ursachen — darauf ach-
ten, dass der Spitzenwert des Drehmomentes (Kap. 15) stets
unterhalb von 2 - M, liegt; falls es hoher liegt oder nicht schéatz-
bar ist, Sicherheitsvorrichtungen aufstellen, damit 2 - M, nicht
Ubertreten wird.

— Nachprifen, wenn fs < 1, dass das Drehmoment M, kleiner als
oder gleich der fiir n, < 90 min™ M,, giiltige Wert ist (s. Seite 25).

Bestellbezeichnung

Bei der Bestellung ist die Getriebebezeichnung gem. Kap. 3 zu
erganzen, und zwar mit: Bauart, Bauform (nur falls von B3 oder B5
abweichend) (Kap. 7); Antriebsdrehzahl n,, sofern groRer als
1400 min* bzw. kleiner als 355 min'; eventuelle Sonderausfiihrungen
(Kap. 17).

z.B.: R 2l 50 UC2A/24,1 Bauform B8

R 21 100 UC2A/8,11 fur Ruhrwerke
n, = 1800 min™.

b - Getriebemotor

Bestimmung der GetriebemotorgrofRe

— Die erforderlichen Angaben aufstellen: Erforderte Leistung P, an

der Getriebemotorabtriebswelle, Drehzahl n,, Betriebsbedingun-
gen (Belastungsart, Betriebsdauer, Schalthdufigkeit z, andere
Betrachtungen) mit Bezug auf Kap. 4.
Bei Getriebemotoren fiir Fahrantriebe ist es bei der Ermittlung
der erforderten Leistung P, wichtig, nicht ibermaRig hohe Werte
anzusetzen und das Anlaufdrehmoment zu beriicksichtigen (s.
«Betrachtungen fur die Auswahl»): Normalerweise, Motorleistung
flr S3-Betrieb beriicksichtigen.

— Den Betriebsfaktor fs bezogen auf die Betriebsbedingungen
bestimmen (Kap. 4).

— Die GetriebemotorgroRe in Abhéngigkeit von n,, fs und einer Leistung
P, auswahlen, die gleich oder gréRer sein soll als P, (Kap. 8 und 9).

Wenn die erforderte Leistung P, das Ergebnis einer genauen Berech-
nung ist, so ist der Getriebemotor in Abhéangigkeit von einer Leistung P,

auszuwahlen, die gleich oder groRer sein soll als %, wobeir =0,96 + 0,94

der Wirkungsgrad des Getriebes ist (Kap. 15). Das Drehmoment M,
beriicksichtigt bereits den Wirkungsgrad.

5 - Selection

a - Gear reducer

Determining the gear reducer size

— Make available all necessary data: required output power P, of
gear reducer, speeds n, and n,, running conditions (nature of
load, running time, frequency of starting z, other considerations)
with reference to ch. 4.

— Determine service factor fs on the basis of running conditions
(ch. 4).

— Select the gear reducer size (also, the train of gears and trans-
mission ratio i at the same time) on the basis of n,, n, and of a
power Py, greater than or equal to P, - fs (ch. 6).

— Calculate power Py, required at input side of gear reducer using

the formula % where 1 = 0,96 + 0,94 is the efficiency of the gear

reducer (ch. 15).

When for reasons of motor standardization, power P, applied at
input side of gear reducer turns out to be higher than the power
required (considering motor/gear reducer efficiency), it must be cer-
tain that this excess power applied will never be required, and fre-
quency of starting z is so low as not to affect service factor (ch. 4).

P, applied

Otherwise, make the selection by multiplying Py, by P, required”
1

Calculations can also be made on the basis of torque instead of
power; this method is even preferable for low n, values.

Verifications

— Verify possible radial loads F,,, F,, by referring to instructions and
values given in ch. 13 and 14.

— When the load chart is available, and/or there are overloads — due
to starting on full load (mainly for high inertias and low transmis-
sion ratios), braking, shocks, gear reducers in which the low
speed shaft becomes driving member due to driven machine iner-
tia, or other static or dynamic causes — verify that the maximum
torque peak (ch. 15) is always less than 2 - My,; if it is higher or
cannot be evaluated in the above cases, install a safety device so
that 2 - My, will never be exceeded.

— Verify, when fs < 1, that torque M, is less or equal to M, value
valid for n, < 90 min* (see page 25).

Designation for ordering

When ordering give the complete designation of the gear reducer as
shown in ch. 3. The following information is to be given: design and
mounting position (only when different from B3 or B5) (ch. 7); input
speed n, if greater than 1 400 min™* or less than 355 min; possible
non-standard designs (ch. 17).

E.g.: R 2l 50 UC2A/24,1 mounting position B8

R 21 100 UC2A/8,11 design for agitators
n, = 1 800 min™.

b - Gearmotor

Determining the gearmotor size

— Make available all necessary data: required output power P, of

gearmotor, speed n,, runnin