n Sistema de Control Servo de Lazo Cerrado

O Caracteristicas del Motor y del Par

MODELO m GSM28AD GSM28BD GSM28CD

METODO BI-POLAR
NUMERO DE FASES E Vi
VOLTAJE iale 38 456 62
CORRIENTE por FASE A 067 0.67 0.67
RESISTENCIA por FASE Ohm 56 68 92
INDUCTANCIA por FASE mH 34 49 72
PAR de MANTENIMIENTO N.m 0.059 0.093 0117
INERCIA del ROTOR g-cm? 9 12 18
PESO Kg 0.11 0.14 0.2
TEMPERATURA AMBIENTE C -20°C ~ +50°C
LONGITUD (L) mm 3241 45+ 511
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21C Standard of The World STEP Motor-Driver

O Caracteristicas del Motor y del Par

MODELO m GSM42AD GSM42BD GSM42CD

METODO BI-POLAR
NUMERO DE FASES - 2
VOLTAJE VDC 276 384 8.76
CORRIENTE por FASE A 12 12 12
RESISTENCIA por FASE Ohm 23 3.2 74
INDUCTANCIA por FASE mH 34 b 16.6
PAR de MANTENIMIENTO N.m 0.22 0.44 0.78
INERCIA del ROTOR g-cm? 35 48 102
PESO Kg 0.22 035 05
TEMPERATURA AMBIENTE C -20°C ~ +50°C
LONGITUD (L) mm 335+1 475%1 601
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u Sistema de Control Serve de Lazo Cerrado

O Caracteristicas del Motor y del Par

MODELO UNIDAD GSM56AD GSM56BD GSM56CD

METODO BI-POLAR
NUMERO DE FASES E 2
VOLTAJE vDC 2 25 32
CORRIENTE por FASE A 28 28 28
RESISTENCIA por FASE Ohm 0.7 0.9 113
INDUCTANCIA por FASE mH 14 25 3.6
PAR de MANTENIMIENTO N.m 0.55 1.26 189
INERCIA del ROTOR g-cm? 131 300 480
PESO Kg 037 0.7 1
TEMPERATURA AMBIENTE e -20°C ~ +50°C
LONGITUD (L) mm L1 56+1 76+1
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‘ 21C Standard of The World STEP Motor-Driver

O Caracteristicas del Motor y del Par

MODELO UNIDAD GSM60AD GSMé60BD GSM60CD

METODO BI-POLAR
NUMERO DE FASES - 2
VOLTAJE vDC 136 16 28
CORRIENTE por FASE A 4 4 4
RESISTENCIA por FASE Ohm 034 0.4 0.7
INDUCTANCIA por FASE mH 08 138 35
PAR de MANTENIMIENTO N.m 1 14 24
INERCIA del ROTOR g-cm? 275 450 840
PESO Kg 0.6 0.77 14
TEMPERATURA AMBIENTE C -20°C ~ +50°C
LONGITUD (L) mm 47+1 56+1 88+1
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° Sistema de Control Servo de Lazo Cerrado

O Caracteristicas del Motor y del Par

MODELO UNIDAD GSMB6AD GSM86BD GSM86CD

METODO BI-POLAR
NUMERO DE FASES 2
VOLTAJE vDC 18 18 2.4
CORRIENTE por FASE A 6 6 6
RESISTENCIA por FASE Ohm 0.3 0.3 0.4
INDUCTANCIA por FASE mH 28 31 4o
PAR de MANTENIMIENTO N.m 4.6 78 105
INERCIA del ROTOR g-cm’ 1400 2700 4000
PESO Kg 23 38 53
TEMPERATURA AMBIENTE ke -20°C ~ +50°C
LONGITUD (L) mm 78+1 115+1 155+1
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