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2232 S 024 BX4 SC

2232 S 024 BX4 SC (Rth2 -55%)
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2232 S			   012 BX4	 024 BX4	 SC
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UN

UN

Serie

Bürstenlose DC-Servomotoren
mit integriertem Speed Controller
4-Pol-Technologie

Nennspannung
Anschlusswiderstand, Phase-Phase
Abgabeleistung 1)

Wirkungsgrad

Leerlaufdrehzahl
Leerlaufstrom (bei Wellen ø 3,0 mm)

Anhaltemoment
Reibungsdrehmoment, statisch
Reibungsdrehmoment, dynamisch

Drehzahlkonstante
Generator-Spannungskonstante
Drehmomentkonstante
Stromkonstante

Steigung der n-M-Kennlinie
Anschlussinduktivität, Phase-Phase
Mechanische Anlaufzeitkonstante
Rotorträgheitsmoment
Winkelbeschleunigung

Wärmewiderstände
Thermische Zeitkonstante

Betriebstemperaturbereich

Wellenlagerung
Wellenbelastung, max. zulässig:
– radial bei 3 000 rpm (4 mm vom Befestigungsflansch)

– axial bei 3 000 rpm
– axial im Stillstand
Wellenspiel:
– radial
– axial

Gehäusematerial
Gewicht
Drehrichtung
Polpaarzahl

Drehzahl bis 
Dauerdrehmoment bis 1) 2)

Thermisch zulässiger Dauerstrom 1) 2)

1) bei 5 000 rpm
2) Wärmewiderstand Rth 2 nicht reduziert / Wärmewiderstand  Rth 2 um 55% reduziert

Kugellager, vorgespannt

Edelstahl

ansteuerungsbedingt

Empfohlene Werte - diese gelten unabhängig voneinander 

Kombinierbar mit
Getriebe:

© DR. FRITZ FAULHABER GMBH & CO. KG
Änderungen vorbehalten.

Angaben zu Lebensdauer sowie weitere technische Erläuterungen  
siehe „Technische Informationen”.
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Hinweis:

Angegeben ist der Bereich der möglichen  
Arbeitspunkte der Antriebe bei einer 
Umgebungstemperatur von 22°C.

Das Diagramm beschreibt die zulässigen 
Drehzahlbereiche in Abhängigkeit vom 
Wellendrehmoment.  Die Darstellung beinhaltet 
den Betrieb im thermisch isolierten wie auch im 
gekühlten Zustand (Rth 2 um 55% reduziert).

Der Antrieb ist werksseitig vorkonfiguriert. 
Der Speed Controller muss für den Betrieb mit 
anderen Parametern mit der Motion Mana-
ger Software rekonfiguriert werden.

Die Nennspannungskurven beschreiben 
die Betriebspunkte bei UN im ungekühlten 
und gekühlten Zustand. Betriebspunkte 
oberhalb dieser Kurven benötigen eine 
Versorgungsspannung > UN, Betriebspunkte 
unterhalb dieser Kurven < UN.

Empfohlene Bereiche für Dauerbetrieb

http://www.faulhaber.com
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5 ... 28
6 ... 28
96
95
			   1,4	 0,8
			   2,8	 1,6
0,020

400 ... 50 000 2)

50 ... 50 000 2)

500

				    012 BX4	 024 BX4	 SC
Versorgungsspannung für Elektronik
Versorgungsspannung für Motor
PWM-Schaltfrequenz
Wirkungsgrad
Max. Dauer-Ausgangsstrom 1)

Max. Spitzen-Ausgangsstrom 1)

Stromaufnahme der Elektronik bei UN

Drehzahlbereich: 
– Standard » Hallsensoren (digital)
– Option » Hallsensoren (analog)
Regler Abtastrate

1) bei 22°C Umgebungstemperatur bzw. max. 60°C Motortemperatur und Nennspannung für Motor und Elektronik
2) Drehzahl ist abhängig von der Motorbetriebsspannung

Beschreibung der Anschlüsse
Anschluss 1 “UP”:	 Elektronikversorgung	 UP 	

Anschluss 2 “Umot”:	 Spulenversorgung	 Umot 

Anschluss 3 “GND”:	 Masse	 Masse

Anschluss 4 “Unsoll”:		  	
– Analoger Eingang	 Eingangsspannung	 Uin = 0 ... 10 V | > 10 V ... UP » Drehzahlsollwert nicht definiert	
		 Eingangswiderstand	 Rin ≥ 5 kΩ
		 Drehzahlsollwert	 pro 1 V , 1 000	rpm	
			  Uin < 0,15 V » Motor stoppt
			  Uin > 0,3 V » Motor läuft
Anschluss 5 “DIR”:
– Digitaler Eingang	 Drehrichtungseingang	 an Masse oder Pegel < 0,5 V » linksdrehend
			  offen oder Pegel > 3 V » rechtsdrehend
		 Eingangswiderstand	 Rin ≥ 10 kΩ

Anschluss 6 “FG”:		  max. UP; Imax = 15 mA; open collector mit 22 kΩ pull-up Widerstand
– Digitalausgang	 Frequenzausgang	 6 Impulse pro Umdrehung

Die bürstenlose DC-Servomotoren besitzen in dieser Ausstattungs-
variante einen integrierten Speed Controller (Drehzahlregler).  
Die Kommutierung des Motors erfolgt mit Hilfe der im Motor 
integrierten Hallsensoren. Die Drehzahlregelung erfolgt mit einem 
PI-Regler. 

Der Speed Controller besitzt eine Strombegrenzung, die den 
maximalen Motorstrom bei zu hoher thermischer Belastung begrenzt. 
Kurzzeitig ist der doppelte Dauerstrom möglich.

Mit Hilfe der „FAULHABER Motion Manager“-Software kann der 
Speed Controller durch den Kunden an spezielle Einsatzbedingungen 
angepasst werden. Hierbei können folgende Parameter beeinflusst 
werden: Strombegrenzung und Reglerparameter.

Besonderheiten

Speed Controller

© DR. FRITZ FAULHABER GMBH & CO. KG
Änderungen vorbehalten.

Angaben zu Lebensdauer sowie weitere technische Erläuterungen  
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Maßzeichnung

2232 S ... BX4 SC

6 1

A Aø0,06
0,02

ø22
 
±0,1

1 
-0,05

 
 0

32

-0,05ø10
0

-0,010ø3
-0,006

49,6 ±0,6150 ±10 ±0,312,2

ø17  3M2
6x

Aø0,2

60°6x

20°
PVC Flachbandkabel
6 x AWG 26, 1,27 mm

Lage zu elektrischen
Anschlüssen ±5°

tief

http://www.faulhaber.com
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Anschlüsse
Nr.  	 Funktion
  1	 UP

  2	 Umot

  3	 GND
  4	 Unsoll

  5	 DIR
  6	 FG

Achtung:
Falsche Polung führt
zur Zerstörung der
Elektronik!

Schaltdiagramm / Anschlussinformation

Optionen 

	 Steckervariante (Sondernummer: 3809)

	 AWG 26 / PVC-Flachbandkabel 
	 mit Steckverbinder Micro-Fit

  Analoge Hallsensoren (Sondernummer 3692)
 
Zubehör

	 Programmieradapter (Artikel Nr.: 6501.00088)

	

Produktkennzeichnung

	 Beispiel:

	 2232S024BX4 SC

Schaltdiagramm

*	Ein zusätzlicher externer Pull-up  
	 Widerstand kann zur Erhöhung der 
	 Flankensteilheit zugeschaltet werden. 

	 Achtung: IOUT max. 15 mA darf dadurch  
	 nicht überschritten werden!

Kabelbelegung 

Schaltdiagramm / Anschlussinformation

http://www.faulhaber.com

	Button 3: 
	Page 1: 
	Page 2: 
	Page 3: 



