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Codes fur die Motorbefestigung Motor Mounting Codes
Unsere Motorbefestigungscodes kénnen mit unserem Online-Aus- Our motor mounting codes can be configured automatically using our
wahltool automatisch konfiguriert werden. Diese Tabellen liefern die online selection tool. These tables supply the details behind these
Details hinter diesen Codes. Die Tabellen beginnen mit der Messung codes. The tables start with Input Bore measurement and the Part #
der Eingangsbohrung und dem Teilenummer-Code, die am Ende Code, which are indicated at the end of every model code. For each
jedes Modellcodes angegeben sind. FUr jeden Teilenummer-Code Part # Code, the Pilot, BCD, Tapped hole, and Pilot Depth, are
werden der Zentrier- und Lochkreisdurchmesser, die Gewinde- bzw. explained.
Durchgangsbohrung sowie die Zentrierungstiefe erklart.
Bitte beachten Sie, dass, auch wenn der Teilenummer-Code Please note that even though the Part # Code may have the
die gleichen Buchstaben haben kann (d.h. DC, FB, HA, usw.), same letters (i.e. DC, FB, HA, etc.), the Pilot and BCD dimensions
die Abmessungen von Zentrier- und Lochkreisdurchmesser may not be the same if a different input bore diameter. Locate
maoglicherweise nicht die gleichen sind, wenn ein anderer the table by input bore diameter first, and then find the appro-
Eingangsbohrungsdurchmesser verwendet wird. Suchen Sie priate adapter Part # Code to check the dimensions. If you have
in der Tabelle zuerst nach dem Durchmesser der Eingangs- any questions, contact NIDEC GRAESSNER for support.
bohrung und dann nach dem entsprechenden Adapter-Teile-
nummer-Code, um die Abmessungen zu iiberpriifen. Wenn Sie
Fragen haben, wenden Sie sich an NIDEC GRAESSNER, um
Unterstiitzung zu erhalten.
Eingangs- | Teile- . Loch- LT Zentrie- Eingangs- | Teile- . Loch- LELLRGY Zentrie-
Zentrier-0 . Durchgangs- . Zentrier-0 . Durchgangs- .
bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe
Input Bore | Code BCD 9 |Pilot Depth ~ Input Bore|  Code BCD 9 | pilot Depth
(mm) | Part#Code (i (mm) (el (mm) (mm) | Part#Code (i (mm) (Bl (mm)
Through Hole Through Hole
65 MA 114.3 200 M12 8 38 HA 110 130 8.8 8
65 MB 200 235 M12 8 38 HB 110 145 M8 8
65 MC 180 215 M12 8 38 HE 110 130 M8 8
65 MD 180 265 M12 8 38 JA 130 165 M10 8
65 NA 230 265 M12 8 38 KA 114.3 200 M12 8
65 NB 230 265 M12 18 38 KB 130 215 M10 8
65 NC 230 290 M12 8 38 KC 130 215 M12 8
65 ND 230 265 M20 18 38 KD 95 200 M10 18
65 PA 250 300 M16 8 38 KE 114.3 200 M12 18
65 PB 250 320 M16 18 38 LA 180 215 M12 8
65 QA 300 350 M16 8 38 LB 180 215 M12 18
65 QB 280 325 M16 8 38 MA 180 265 M12 8
38 MB 200 235 M12 8
. . Loch Gewinde-/ . 38 MC 2159 184.15 13.7 55
ingangs- eile- ey och- _| Zentrie-
bohrung | nummer- Ze'g;;;{ g kreis-0 Du;z:gr;::gs rungstiefe e MD 20 250 o 18
Input Bore |  Code BCD 9| pilot Depth 38 NA 230 265 M12 8
mm) |Part#Code| ™™ (mm) Tapped/ | "= oy
Through Hole
48 KA 114.3 200 M12 8
48 KB 110 130 8.8 8
48 KC 130 215 M12 8 Adapterflansch
Adapter Flange
48 LA 180 215 M12 8 °
Eingangsbohrung @
48 MA 180 265 M12 8 Input Bore g
48 MB 200 235 M12 8 Gewinde/ St
Durchgangs- F'ngﬁgis"f‘z’e”e 58
nput Sha = =
48 NA 230 265 M12 8 ?ggggﬁ ) é 5
48 PA 250 300 M16 8 Through Hole !

/ /-
U]

Zentrier-@ Pilot

Lochkreis-& BCD
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Codes fur die Motorbefestigung Motor Mounting Codes
. . Gewinde-/ . . . Gewinde-/ .
Eingangs- Teile- i Los:h- Durchgangs- Zentrl.e- Eingangs- Teile- ST Los:h- Durchgangs- Zentrl.e-
bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe
Input Bore Code BCD 9 Pilot Depth Input Bore Code BCD 9 Pilot Depth
(mm) | Part#Code (mm) (mm) Tapped/ (mm) (mm) | Part#Code i) (mm) Tapped/ (mm)
Through Hole Through Hole
28 FA 80 100 M6 8 19 DA 60 90 M5 6
28 FB 95 115 M6 8 19 DB 70 90 M5 6
28 FC 95 115 M8 8 19 DC 70 90 M6 6
28 FD 95 115 M6 8 19 DD 70 920 M6 16
28 FE 95 115 M8 8 19 DE 70 90 M5 11
28 GA 55.563 125.73 M6 8 19 EA 73.025 98.43 M5 11
28 GB 63.5 127 M6 8 19 EB 80 100 M6 6
28 GC 95 130 M8 8 19 EC 80 100 M6 16
28 GD 110 130 M8 8 19 ED 60 98.99 M6 6
28 GE 110 130 M10 8 19 FA 95 115 M8 6
28 GF 110 130 8.8 8 19 FB 95 115 M8 16
28 GG 110 135 M8 8 19 GA 55.563 125.73 M6 1
28 GH 95 135 M8 8 19 GB 95 130 M8 6
28 HA 110 145 M8 8 19 GC 110 130 M8 1
28 HB 110 145 M8 18 19 GD 110 130 8.8 6
28 HC 110 145 10.5 8 19 GE 95 130 M8 16
28 HD 114.3 149.23 10.5 8 19 GF 100 125 M8 16
28 HE 95 145 M8 18 19 GH 95 135 M8 11
28 HF 110 145 M8 8 19 HA 110 145 M8 6
28 JA 110 165 M8 8 19 HB 110 145 M8 21
28 JB 110 165 M10 8 19 HC 110 145 10.5 11
28 JC 130 165 M10 8 19 HD 114.3 149.23 M8 11
28 JD 130 174 M10 28 19 HE 114.3 149.23 10.5 11
28 JE 130 165 M10 18 19 JA 130 165 M10 16
28 JF 114.3 160 M10 8 19 JB 115 165 M8 21
28 KA 114.3 200 M12
28 KB 130 215 M10
28 KD 114.3 200 M12 18
Adapterflansch
28 KE 150 185 M10 8 Adapter Flange
28 LA 180 215 M12 8 Eingangsbohrung 73
28 LB 180 220 M12 18 ) Input Bore 5
Gewinde-/ ) =3
28 MA 200 235 M12 8 Durchgangs- Eingangswelle D é
28 MB 200 250 M8 bohung 110Ut Shalt = £5
18 Tapped/ o NES
Through Hole H
)
D

Q)]

0

Zentrier-@ Pilot

Lochkreis-@ BCD




Codes fur die Motorbefestigung

Unsere Motorbefestigungscodes kénnen mit unserem Online-Aus-
wahltool automatisch konfiguriert werden. Diese Tabellen liefern die
Details hinter diesen Codes. Die Tabellen beginnen mit der Messung
der Eingangsbohrung und dem Teilenummer-Code, die am Ende
jedes Modellcodes angegeben sind. FUr jeden Teilenummer-Code
werden der Zentrier- und Lochkreisdurchmesser, die Gewinde- bzw.
Durchgangsbohrung sowie die Zentrierungstiefe erklart.

Bitte beachten Sie, dass, auch wenn der Teilenummer-Code
die gleichen Buchstaben haben kann (d.h. DC, FB, HA, usw.),
die Abmessungen von Zentrier- und Lochkreisdurchmesser
maoglicherweise nicht die gleichen sind, wenn ein anderer
Eingangsbohrungsdurchmesser verwendet wird. Suchen Sie
in der Tabelle zuerst nach dem Durchmesser der Eingangs-
bohrung und dann nach dem entsprechenden Adapter-Teile-
nummer-Code, um die Abmessungen zu iiberpriifen. Wenn Sie
Fragen haben, wenden Sie sich an NIDEC GRAESSNER, um
Unterstiitzung zu erhalten.

PLANETGEAR

Motor Mounting Codes

Our motor mounting codes can be configured automatically using our
online selection tool. These tables supply the details behind these
codes. The tables start with Input Bore measurement and the Part #
Code, which are indicated at the end of every model code. For each
Part # Code, the Pilot, BCD, Tapped hole, and Pilot Depth, are
explained.

Please note that even though the Part # Code may have the
same letters (i.e. DC, FB, HA, etc.), the Pilot and BCD dimensions
may not be the same if a different input bore diameter. Locate
the table by input bore diameter first, and then find the appro-
priate adapter Part # Code to check the dimensions. If you have
any questions, contact NIDEC GRAESSNER for support.

. . Gewinde-/ . . . Gewinde-/ .
Eingangs- Teile- Zentrier-0 Los:h- Durchgangs- Zentrl.e- Eingangs- Teile- Zentrier-0 Los:h- Durchgangs- Zentrl.e-
bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe bohrung | nummer- Pilot kreis-0 bohrun rungstiefe
Input Bore|  Code BCD 9 | pilot Depth ~ Input Bore| Code BCD 9| pilot Depth
(mm) | Part#Code (mm) (mm) Tapped/ (mm) (mm) | Part#Code (i) (mm) Tapped/ (mm)
Through Hole Through Hole
14 BA 38.1 66.68 M4 5 14 DG 70 90 M6 15
14 BB 38.1 66.68 M5 5 14 DH 70 95 M6 5
14 BC 38.1 66.68 M5 10 14 DJ 60 95 M5 5
14 BD 40 63 M4 5 14 DK 36.8 82.024 M6 15
14 BE 40 63 M5 5 14 DL 62 91.924 M5 10
14 BF 40 65 M5 5 14 EA 50 100 M6 5
14 BG 40 70 M4 5 14 EB 73.025 98.43 M5 5
14 BH 50 60 M4 10 14 EC 80 100 M6 5
14 BJ 50 70 M4 5 14 ED 80 100 M6 15
14 BK 50 70 M5 5 14 EE 73.025 98.43 M6 15
14 BL 50 70 M5 15 14 EF 50 98.43 M5 5
14 BM 50 70 M5 10 14 EG 60 98.995 M5 5
14 BN 50 70 M4 10 14 EH 80 105 M6 15
14 BP 36 70.71 M4 5 14 EJ 60 98.995 M6 10
14 CA 60 75 M5 5 14 EK 73.025 98.43 M6 5
14 CB 60 75 M6 10 14 EL 73 94 M6 5
14 cC 60 80 M4 5 14 EM 83 104 M8 10
14 DA 50 95 M6 5 14 FA 60 115 M6 5
14 DB 60 85 M5 5 14 FB 95 115 M8 15
14 DC 60 90 M5 5 14 GA 80 139.7 M6 5
14 DD 70 85 6.5 5 14 GB 80 130 M5 20
14 DE 70 90 M5 10 14 GC 94 120 M8 10
14 DF 70 90 M6 5 14 JA 115 165 M8 10
Adapterflansch
Adapter Flange
Eingangsbohrung ﬁ
Gewinde-/ ) fpurBore % g
Durchgangs-  Eingangswelle 2 8
bohrung Input Shaft | — ==
Tapped/ © é §
Through Hole T
(@)
1~
D
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\ Q //
\ //

Zentrier-@ Pilot
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Lochkreis-@ BCD
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PLANETGEAR
Codes fur die Motorbefestigung Motor Mounting Codes
. . Gewinde-/ . . . Gewinde-/ .
oonrung | rummer- |20 | gy DSOS ity g | e | 2D | g DU
Through Hole Through Hole
8 AA 20.02 46.69 M3 5 S8 ZA 20.02 46.69 M3 5
8 AB 22 43.82 4.7 10 S8 ZB 22 43.82 47 10
8 AC 22 48 M3 5 S8 ZC 22 48 M3 5
8 AD 22.22 50.8 M3 5 S8 ZD 22.22 50.8 M3 5
8 AE 25.4 38.89 4 10 S8 ZE 25.4 38.89 4 10
8 AF 30 45 M3 5 S8 ZF 30 45 M3 5
8 AG 30 46 M4 5 S8 26 30 46 M4 5
8 AH 30 46 M4 10 S8 ZH 30 46 M4 10
8 AJ 30 46 35 10 S8 YA 30 46 315 10
8 AK 34 48 M3 10 S8 K 34 48 M3 10
8 AL 30 48 M3 5 S8 L 30 48 M3 5
8 AM 22 43.82 3.5 5 S8 M 22 43.82 3.5 5
8 AN 40 50 M4 5 S8 N 40 50 M4 5
8 AQ 37.6 48 M3 5 S8 ZQ 37.6 48 M3 5
8 BA 38.1 66.68 M4 5 S8 BA 38.1 66.68 M4 5
8 BB 38.1 66.68 M5 5 S8 BB 38.1 66.68 M5 5
8 BC 50 60 M4 10 S8 BC 50 60 M4 10
8 BD 50 70 M4 5 S8 BD 50 70 M4 5
8 BE 50 70 M5 5 S8 BE 50 70 M5 5
8 BF 50 70 M5 10 S8 BF 50 70 M5 10
8 BG 36 70.71 M4 5 S8 BG 36 70.71 M4 5
8 BH 54 70 M4 5 S8 BH 54 70 M4 5
8 BJ 50 58 M3 5 S8 BJ 50 58 M3 5
8 CA 50 80 M4 10
Adapterflansch
Adapter Flange
Eingangsbohrung ?%
Gewinde-/ nput Bore % =
Tepped) S g2
Through Hole H

Q)]

0

Zentrier-@ Pilot

Lochkreis-@ BCD
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Vorgehensweise bei der Getriebeauswahl FProcedure for Gearbox Selection

Festlegung des Belastungskollektivs Determine Type of Move and Profile Requirements
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Abbildung 3.2.2.1: trapezférmiges Bewegungsprofil Picture 3.2.2.1: Trapezoidal Motion Profile Abbildung 3.2.1.1: dreiecksférmiges Bewegungsprofil Picture 3.2.1.1: Triangular Motion Profile

Katalogdaten abrufen: blauer Text Look up Data in Catalog: Blue text = Berechnen: roter Text Calculate: Red text

Auswaéhlen der vorldufigen BaugroBBe und Baureihe Select a Preliminary Frame Size & Series

v

Berechnen und vergleichen Calculate /Compare
Max. vorhand I 2zu zuléssiger It und max. vorhandene Axialkraft zu zuléssiger Axialkraft Max Operated Radial Load / Permitted Radial Load & Max Operated Axial Load / Permitted Axial Load

FALSCH
Max. vorhandene Radialkraft [N]: Fry,ax.0 = Maximalwert von Frg,, Fro,, - - - Frg, FALSE |
Max Operated Radial Load (N): Fryy.o = Max. of Froy, Froy, -+« Fro, (Frmaxp 2 Frvaxol
Zuléssige Radialkraft [N]: Fryayp Permitted Radial Load (N): Fryx.p FALSCH
Max. vorhandene Axialkraft [N]: Fay,,y o = Maximalwert von Fag,, Fag,, - - - Fro, (Famaxe = Famax.ol FALSE J
Max Operated Axial Load (N): Fay,x.o = Max. of Fag,, Fagy, - - - Fro, =

Zuldssige Axialkraft [N]: Fayax.p Permitted Axial Load (N): Fayy.p

WAHR
TRUE
Berechnen: Max. vorhandenes Abtriebsdrehmoment und max. vorhandene Abtriebsdrehzahl
Calculate: Max Operated Output Torque & Max Operated Output Speed
Max. vorhandene Abtriebsdrehzahl [1/min]. noyy o = Maximalwert von nog;, Nog,, - - - NOg,
Max Operated Output Speed (rpm): N0yx.0 = Max. of nog;, N0gy, - - - NOg,
Max. vorhandenes Abtriebsdrehmoment [1/min]. Toyay.o = Maximalwert von Tog,, Tog,, - - - TOg,
Max Operated Output Torque (rpm): Toyay.0 = Max. of Tog;, Togy, - - - TOg,

!

Auswihlen des vorliaufigen Ubersetzungsverhiltnisses (R) Select: Preliminary Reduction Ratio (R)
Berechnen der max. vorhandenen Antriebsdrehzahl (niMAX-O) Calculate: Max Operated Input Speed (niMAX-0)

l Nimax-o0 = Nomax-o X R

FALSCH

Vergleichen der Antriebsdrehzahl FALSE

Compare Input Speed

[nimax-p 2Nimax-ol

Vergleichen der max. zuldssigen Antriebsdrehzahl (niyay.p) mit der max. vorhandenen Antriebsdrehzahl (niyay.o)
Compare the Max Permitted Input Speed (niy,y.p) to the Max Operated Input Speed: (niy,y.)

WAHR
TRUE

FALSCH
FALSE )

Vergleichen des Abtriebsdrehmoments
Compare Output Torque

[Tomax-p 2Tomax-0] X fy

Vergleichen des max. zuléssigen Beschleunigungsdrehmoments am Abtrieb (Toyay.p) Mit dem max. vorhandenen Abtriebsdrehmoment (Toyay o)
Compare the Max Acceleration Permitted Output Torque )To,,y. ») to the Max Operated Output Torque (Toyay.o)

Berticksichtigen des Betriebsfaktors Add operation factor

fo ~Tk Zyklen/h 1~3k Zyklen/h 3~5k Zyklen/h 5~7k Zyklen/h 7k~ Zyklen/h
~Tkcycle/h 1~3k cycle/h 3~5k cycle/h 5~7k cycle/h 7k~ cycle/h
<1h/Tag < 1h/day 1.0 1.2 13 13 14
<8h/Tag <8h/day 3 15 1.6 1.9 1.9
<16h/Tag < 16 h/day 1.4 1.6 1.9 24 26

<24h/Tag <24h/day 15 1.9 24 29 31
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Berechnen der mittleren vorhandenen Radialkraft und der mittleren vorhandenen Axialkraft
Calculate: Average Operated Radial Load & Average Operated Axial Load

Mittlere vorhandene Radialkraft [N] Average Operated Radial Load (N):

| 3 3 3

_3\/”001 ! "Frol‘ +noy, -1, "Fr()z‘ +-tnog, -1, - Fr()n
VG-0 —

noy, -1, + N0y, -1, +---+no,, -1,

Fr

A

Mittlere vorhandene Axialkraft [N] Average Operated Axial Load (N):

3 3
F _3 noul'tl"Ftol‘ + 10, 1, -
AyyG-0 =
noy, 'tl + 1oy, ‘tz +---+no,, ‘tn

Berechnen des mittleren vorhandenen Abtriebsdrehmoments und der mittleren vorhandenen Abtriebsdrehzahl
Calculate: Average Operated Output Torque & Average Operated Output Speed

Fi,,

3
Ftoz‘ +-tnoy, 1, -

Mittleres vorhandenes Abtriebsdrehmoment [Nm] Average Operated Output Torque (Nm):

%

T0,,

To4p6.0 =

l%/nouy o, »‘To(,‘ ‘I% +no,, -to, <‘Tom 1% +: 24+ n0,, 10, -

n0g, 10, + 10y, 105"+ N0y, “ 10,

Mittlere vorhandene Abtriebsdrehzahl [1/min] Average Operated Output Speed (rpm):

_ N0y, 10, + 10, 10, N0, 10,

noy60 =

{0, +1t0, +++to,

|

Berechnen der Lebensdauer Calculate: Life

beriicksichtigen sind:
1. Lebensdauer Nadellager
2. Lebensdauer aufgrund Radialkraft
3. Lebensdauer aufgrund Axialkraft
Ndhere Angaben zur Berechnung erhalten Sie
bei NIDEC GRAESSNER

To P i Es gibt 3 Lebensdauerberechnungen, die zu
Lagerlebensdauer [h]: Lk = 20,000 -(ﬂ] .[M]
Bearing Life (Hours) O.4v6-0 N0 4y6-0

To,ycp: Mittleres zuldssiges Abtriebsdrehmoment
Average Permitted Output Torque

Toayco: Mittleres vorhandenes Abtriebsdrehmoment

Average Operated Output Torque There are 3 Life calculations that should
Ni,cp: Mittlere zuldssige Antriebsdrehzahl be taken into account:

Average Permitted Input Speed 1. Life of Needle Bearing

2. Life Due to Radial Load
3. Life Due to Thrust Load
Contact NIDEC-SHIMPO for calculation details

Mittlere vorhandene Abtriebsdrehzahl

NOpyG-0°
Average Operated Output Speed

Eine BaugroBe groBer wahlen Increase One Frame Size

Lh > Benétigte Lebensdauer FALSCH FALSE

Required Life

WAHR
TRUE

Fiir gute Passung zwischen Getriebe und Motor sorgen Ensure Proper Fit between Gearbox and Motor

!

Getriebeauswahl abgeschlossen Gearbox Selection Complete

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an Nidec Graessner unter +49 7157 123-0  Contact Nidec Graessner for questions at +49 7157 123-0

Bitte nehmen Sie mit uns Kontakt auf, wenn Sie ndhere Informationen Contact us for additional information or refer to our

benétigen, oder nutzen Sie unsere Online-Auswahlhilfe fiir Getriebe. online gearhead selection tool.
Auswahlhilfe: www.nidec-shimpo.co.jp/selection/eng Selection tool: www.nidec-shimpo.co.jp/selection/eng
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Online-Bemessungs- und -Auswahlhilfe fur Planetengetriebe

Online Planetary Sizing and Selection Tool

Mit der Online-Auswahlhilfe von Nidec-Shimpo lassen sich unsere Planetengetriebe spielend leicht konfigurieren. Die Online-Auswahlhilfe greift auf eine
umfangreiche Liste von Servomotoren-Spezifikationen, Anforderungen und Anwendungsspezifikationen zurtick. Nachfolgend sind einige Bildschirmansichten
aus unserer Auswahlhilfe zu Ihrer Unterstttzung bei Ihren Anwendungsbedurfnissen abgebildet.

Nidec-Shimpo’s online Selection Tool makes it simple to configure our planetary product. The online Selection Tool has an extensive list of Servo Motor
Specifications, Requirements and Application Specifications. See the Selection Tool example screens below to guide, support and help you with your

application needs.
Auswahlhilfe Bildschirmansicht 1 Selection Tool Screen Example 1
Nidleee

=All for dreams

Make a selection from the motor list
- > e

Satastion Hlow
Croase motor > Choose senes, rat -> CRonse irane e -> Compite

SVauiE W .5

|

Serve Reducer Selection Tool

Salestion fow

e =3 Complets
Application selection

Salestion fow
Senct recucer moos! > SeMACHON Congisted

e Auswahl basierend auf Spezifikationen des Servomotors

e Auswahl basierend auf Bewegungsprofilanforderungen des Servomotors

e Auswahl basierend auf Spezifikationen der Anwendung umfasst alle
obigen Punkte

e Selection based on the Servo Motor Specifications
e Selection based on the Servo Motor Movement profile requirements
e Selection based on the Application Specifications includes all the above

Auswahlhilfe Bildschirmansicht 3 Selection Tool Screen Example 3

- p

"‘l"l ilihis St Ml i Serva Reducer Selection Tool @R

—All for dreams

Aclication selction s Lo Go g Mator Camplita
Belt conveyor

Phiast anter he condition bilovw

Load condition

Dty wisght we [ e

et g w [ e

ey ol dismater |- 201

Comapar b weight LN ——}

Camyorininaton angle Ul —

Detinsion L E

b Balt conveyor Drive
Opérating pattem

Asceratng s LI

Stwasy oparaseg e g [ e

Dcaritag e o [ s

Sizp bme U —

Dwivery Spoed L —

BACK NEXT

e Alle Daten fUr Ihre Anwendung eingeben

e Fillin all the information for your application

Load condition
W | 10 (ki
e | 1] ik

e EinschlieBlich Geschwindigkeit, Krafte, Masse und Bewegungsprofil

Delivery weight

Beltweight

e Including the velocity, forces, mass, and move profile

Auswahlhilfe Bildschirmansicht 2 Selection Tool Screen Example 2

—All for dreams A Sk SR i

Gl Frame Sim Choans Mator G mphite

1y

Servo Reducer Selection Tool (D)

Inpat Load Cantistion

e Eine Anwendungsvorlage basierend auf Ihren Kriterien auswahlen
e Select a application template based on your criteria

Auswahlhilfe Bildschirmansicht 4 Selection Tool Screen Example 4

Nider

—All for dreams

Choose Motor Compiste

ServoReducer Selection Tool (DY

T R®m__ [ il i

n fE n [T fle .
T R ~ ﬁil g

TR L -

mw @O =
Fru [ n;n 3 s
Fo [ o [ F
Fn ﬁ L) E E
L [ T3 ) "

@ial ioadn] @fincial bosel distance{mm] ay
M [ERN — ] LI
1) ﬁ

Wl foad cistancelmm]
=
L]
Wimonce factor ]

Sohgitonte | . [15d 33. A

Fatio [Select g "

Impact factor fw

Lol o
Margral 10
Moderatn 12
FHoarsy {E]

BACK

e FEine Nidec-Shimpo Planetengetriebe-Baureihe auswéhlen
e Eine Ubersetzung auswahlen, mit der Sie den Drehzahl-
bereich fur Ihre Anwendung erreichen

Select a Nidec-Shimpo planetary gearbox series
Select a Ratio that would put you near the rom range for your
application
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Auswahlhilfe Bildschirmansicht 5 Selection Tool Screen Example 5

Morskate’

Auswahlhilfe Bildschirmansicht 6 Selection Tool Screen Example 6

Nider
=All for di

Application selection  Input Load Cortdion  Choo . Ghouse Mator Compkin

*Extad mrimsn st Mrept
[ p————

]
o maimum il oad
e,

+Some ot the factors (rarage trgm
boad o spoed £coed the capaciy

Pachicy manimun axil bad
bt bl il o sherten the dataree.

9o 5 om conchtions such a8 forum, Epeed cperting lime bad or distince

BACK

NEXT

¢ Die passende NIDEC-Shimpo GetriebebaugréBe wurde basierend auf
den Kriterien lhrer Anwendung ausgewahlt

e The proper NIDEC-Shimpo reducer frame size has been selected
based on your application’s criteria

Auswahlhilfe Bildschirmansicht 7 Selection Tool Screen Example 7

e S S

Nider

—All for dreams

Servo Reducer Selection Tool (D

Cpmplats

Apglication seloction  Input Lood ContdRion ) Chesse FmmaSiza 5  Chsoss Matar

Reduoer srosded
WRB-0G0-1 0~43-18F 4 "
St with byt 4:;}

VABHOE-I0-EI-18F A
Smoath shafth
*The actusl apesarance might ks differert

Attached motor
Pockwel
Meckl MEF-AA30F

Moror specification

cificatior
Ratia 10
Enckiseh
Rhrirel output torgue

18
558
{ET]
=000
5000 i

Capa:

Mormirel torcue
Msderum borgus
Momiral spsed
Mo smed

i§§§

*Rafar 10 the motor MAnUEACLIRT'S Catsing for datsils

i

i

i
BEBBELSS
ZZZZ § g ; i

g
o

IG8

1G5

BACK

Auswahlhilfe: www.nidec-shimpo.co.jp/selection/eng

Selection tool: www.nidec-shimpo.co.jp/selection/eng

Nidde=x

=All for dreams

ServoReducer Selection Tool (DY

Piducer model
VREHBHO

HINWEIS: Die Motorauswahl umfasst fast alle
Rockwell Servomotoren

Bitte wenden Sie sich an NIDEC-SHIMPO, falls Ihr
Servomotor-Modell nicht in der Liste enthalten ist.

Motor Manulactures +1

Fiockwell Autometion/alien Bradiey ¥]

Mator Modsl

NOTE: The motor selection includes almost all Rockwell
Servo Motors

Please contact NIDEC-SHIMPO if your Servo Motor
Manufacture is not represented in the list

e Die passende NIDEC-Shimpo GetriebebaugréBe wurde basierend auf
den Kriterien Ihrer Anwendung ausgewéhit. Den Motorhersteller fir
Ihre Anwendung aus der Liste auswahlen

e Die passende NIDEC-Shimpo GetriebebaugréBe wurde basierend auf
den Kriterien Ihrer Anwendung ausgewéhit. Den passenden Motor aus
der Dropdown-Liste ,Motormodell* auswahlen

e Die passende NIDEC-Shimpo GetriebebaugréBe wurde basierend auf
den Kriterien Ihrer Anwendung ausgewéhit. Die Motormodell-Liste
umfasst neue sowie Vorgangermodelle von Servomotoren
Die passende NIDEC-Shimpo GetriebebaugréBe wurde basierend auf
den Kriterien Ihrer Anwendung ausgewéhit. Die Bemessungshilfe wahit
nicht den Servomotorantrieb aus

e The proper NIDEC-Shimpo reducer frame size has been selected
based on your application’s criteria Select the Motor Manufacturer for
your application from the list
The proper NIDEC-Shimpo reducer frame size has been selected
based on your application’s criteria Select the appropriate motor via
the “Motor Model drop down box”

e The proper NIDEC-Shimpo reducer frame size has been selected
based on your application’s criteria The manufacture Motor Model list
includes new and former servo motors

e The proper NIDEC-Shimpo reducer frame size has been selected
based on your application’s criteria The sizing program does not select
the servo motor drive

Der resultierende Belastungs-

zustand kann hilfreich fir die Load condition
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nenkomponenten sein Mzimuim output speed 38 rpm

Averame radial load 2EEEN

Der Belastungszustand um- i mum radial load 20 M

fasst: Average axial load 30 N

e Abtriebsdrehmoment (Nm) s o

und Abtriebsdrehzahl

(1/min) des Getriebemotors

The resulting Load Condition can be helpful for sizing other related
machine components

The Load Condition includes:

e Qutput Torque (Nm) and Output Velocity (rom) of the Gearmotor

Es stehen folgende Zeich-
nungsformate zum Download
bereit:

PDF, DXF, IGS, STP

These drawing formats can
be downloaded:
PDF, DXF, IGS, STP
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