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1 Allgemeines und Sicherheitshinweise 

Die vorliegende Anleitung dient zur Inbetriebnahme und Überprüfung von TPM Motorgetriebeeinheiten 

mit Servoverstärkern. Sie enthält folgende Punkte: 

 

• Parameterlisten für die TPM Baureihe 

• Anschlusschema für TPM 

• Zuordnungstabelle TPM – Servoverstärker - Kabelsatz 

 

Bitte lesen Sie dieses Dokument vor Inbetriebnahme des TPM’s aufmerksam durch und beachten Sie 

auch unbedingt die Dokumentation des Herstellers des eingesetzten Servoverstärkers. 

 

 

WITTENSTEIN motion control übernimmt keine Haftung für die Folgen, die sich aus der 

unsachgemäßen, fahrlässigen oder unkorrekten Installation oder Erstellung von Be-

triebsparametern des Servoverstärkers ergeben. 

 

Die Dokumentation des Servoverstärkers ist in Hinsicht auf Installation, Bedienung und 

Sicherheitshinweise unbedingt zu beachten.  

 

 

Bei der Inbetriebnahme sind die Sicherheitsvorschriften und –bestimmungen des Landes, in dem das 

Gerät zur Anwendung kommt, zu beachten. Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation und Inbe-

triebnahme sowie zur Instandhaltung sind von qualifiziertem Fachpersonal auszuführen. Qualifiziert ist 

das Personal, wenn es mit Montage, Installation und Betrieb des Produktes sowie mit allen Warnun-

gen und Vorsichtsmaßnahmen gemäß den landesspezifischen Vorschriften vertraut ist. Ferner ist es 

ausgebildet, unterwiesen und berechtigt, Stromkreise und Geräte gemäß den Bestimmungen der Si-

cherheitstechnik in Betrieb zu nehmen.  

 

Die Antriebe sind zum Einbau in Maschinen, die in gewerblichen Bereichen eingesetzt werden, vorge-

sehen. Der Betrieb ist nur bei Einhaltung der nationalen EMV-Vorschriften (Hinweise zur EMV gerech-

ten Installation entnehmen Sie bitte der Dokumentation des Servoverstärkers) für den vorliegenden 

Anwendungsfall erlaubt. 

 

Hinweis: Alle in diesem Dokument genannten Bezeichnungen von Erzeugnissen sind Marken der je-

weiligen Firmen. Aus dem Fehlen der Markenzeichen ® bzw. ™ kann nicht geschlossen werden, dass 

die Bezeichnung ein freier Markenname sei. 
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2 Typenschildinformation – Identifikation  

Dem Typenschild können Sie folgende Angaben entnehmen. Bitte wählen Sie die einzugebenden Pa-

rameterdaten gemäß den Angaben auf Ihrem Antrieb. 

 
 

   TPM 010–091 M–600 K–BP 1–015 IF STD 
 

Größe 
TPM 004 / 010 / 025 / 050 / 110 
TPMA 025 / 050 / 110 
 

  Steckerform 
 STD = Winkel 
 SEG = gerade 
 XXX = kundenspezifisch 
 

Übersetzung 
21 / 31 / 61 / 91 (TPM) 
110 / 154 / 220 (TPMA) 
 

  Standard 
 IF  = Industriestandard 
 UL = UL recognized  
 file E220160 
 
 Statorlänge 
 

Motorgeber 
R = Resolver 
S = Singleturn Heidenhain EnDat® 
M = Multiturn Heidenhain EnDat® 
N = Singleturn Stegmann Hiperface® 
K = Multiturn Stegmann Hiperface® 
I = Inkrementalgeber Heidenhain 
 

Spielangabe 
1 = Standard < 3 arcmin 
 (TPM 004: < 5 arcmin) 
0 = Reduziert  < 1 arcmin 
 (TPM 004: < 3 arcmin) 
 

Zwischenkreisspannung 
320 
600 
 

 

Bremse 
BP = Permanentmagnetbremse 
OH = ohne Bremse 
 

Temperatursensor 
P = PTC STM 160 
  gemäß DIN 44081 / 44082 
N = NTC 
K = KTY 84-130 
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3 Parameterliste Motorfeedback 

3.1 TPM(A) mit Resolver 
Die Parameter des Motorfeedback müssen vor Anschluß des Motors eingegeben werden.  

Bei falschen Parameterwerten können Motorgeber bzw. Servocontroller zerstört werden! 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM004 TPM010 TPM025 TPM050 TPM110 

03.26 Selektor für Drehzahlrück-

führung 

 Slot 1, Slot 2 oder Slot 3 abhängig von Steckplatz SM-

Resolver 

03.40 Encoder Grundgerät: Feh-

lererkennung 

 0 0 0 0 0 

xx.10 Äquivalente Geberstriche 

pro Umdrehung 

 1024 1024 1024 1024 1024 

xx.13 Resolver: Erregung  1 (2:1) 1 (2:1) 1 (2:1) 1 (2:1) 1 (2:1) 

xx.15 Resolver: Polzahl  2Pole (0) 2Pole (0) 2Pole (0) 2Pole (0) 2Pole (0) 

00.43 Encoder:  

Phasenwinkel 

° 180 180 180 180 180 

 

3.2 TPM(A) mit Heidenhain EnDat 
Die Parameter des Motorfeedback müssen vor Anschluß des Motors eingegeben werden.  

Bei falschen Parameterwerten können Motorgeber bzw. Servocontroller zerstört werden! 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM004 TPM010 TPM025 TPM050 TPM110 

03.26 Selektor für Drehzahlrück-

führung 

 drv (0) 

03.36 Encoder Grundgerät: Ver-

sorgungsspannung 

 5V 5V 5V 5V 5V 

03.38 Encoder Grundgerät: Typ  SC.EnDat SC.EnDat SC.EnDat SC.EnDat SC.EnDat 

03.41 Encoder Grundgerät: Au-

tomatische Erkennung 

 EIN (1) EIN (1) EIN (1) EIN (1) EIN (1) 

00.43 Encoder Grundgerät: Pha-

senwinkel 

° 180 180 180 180 180 

 

3.3 TPM(A) mit Stegmann Hiperface 
Die Parameter des Motorfeedback müssen vor Anschluß des Motors eingegeben werden.  

Bei falschen Parameterwerten können Motorgeber bzw. Servocontroller zerstört werden! 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM004 TPM010 TPM025 TPM050 TPM110 

03.26 Selektor für Drehzahlrück-

führung 

 drv (0) 

03.36 Encoder Grundgerät: Ver-

sorgungsspannung 

 8V 8V 8V 8V 8V 

03.38 Encoder Grundgerät: Typ  SC.Hiper SC.Hiper SC.Hiper SC.Hiper SC.Hiper 

03.41 Encoder Grundgerät: Au-

tomatische Erkennung 

 EIN (1) EIN (1) EIN (1) EIN (1) EIN (1) 

00.43 Encoder Grundgerät: Pha-

senwinkel 

° 120 120 120 120 120 
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4 Parameterliste TPM 600V Übersetzungen 21/31 

Die folgende Tabelle enthält alle notwendigen Parameter, die für eine Erstinbetriebnahme einer TPM 

Motorgetriebeeinheit von WITTENSTEIN motion control am CT UNIDRIVE SP erforderlich sind. Diese 

Parameter gewährleisten bei korrekter Verdrahtung von TPM und Servoverstärker einen Betrieb des 

TPM´s im Leerlauf in Drehzahlregelung bei entsprechender Drehzahlreglereinstellung. Ausgehend 

von diesen Defaulteinstellungen kann der Drehzahlregler in Abhängigkeit von der Applikation auf Dy-

namik optimiert werden. Daten für nicht aufgeführte Kombinationen sind auf Anfrage erhältlich. 

 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM004 TPM010 TPM025 TPM050 TPM110 

00.41 Maximale Taktfrequenz kHz 16 16 16 16 16 

00.42 Anzahl der Motorpole  8 8 12 12 12 

00.46 Motornennstrom A 0,7 1,1 3,1 5,6 9,7 

00.48 Betriebsartenselektor  SERVO SERVO SERVO SERVO SERVO 

01.06 Sollwertbegrenzung  

(Maximum) 

RPM 7000 7000 6000 5000 4326 

05.08 Motornenndrehzahl RPM 6000 6450 4838 4650 3300 

05.17 Ständerwiderstand Ohm 47,4 19,3 3,8 0,36 0,72 

05.24 Streuinduktivität (σLs) mH 30,6 20,3 10 2,4 5,4 

05.32 Motordrehmoment pro Ampe-

re, Kt 

Nm/A 0,67 0,83 1,16 0,91 1,51 

00.38 Stromregler: Kp-Verstärkung  Automatische Berechnung durch Setzen von #0.40 auf 6 nach 

Eingabe von R, L in #5.17 bzw. 5.24 

00.39 Stromregler: Ki-Verstärkung  Automatische Berechnung durch Setzen von #0.40 auf 6 nach 

Eingabe von R, L in #5.17 bzw. 5.24 

04.15 Thermische Motorzeitkon-

stante 

 
50 130 270 400 400 

04.16 Thermische Motorschutzab-

schaltung 

 1 oder 0  

Applikationsabhängig einzustellen 

00.07 Drehzahlregler: Proportional-

verstärkung (Kp1) 

1/rad 

s-1 

0,005 0,005 0,01 0,01 0,01 

00.08 Drehzahlregler: Integralver-

stärkung (Ki1) 

1/rad 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 

00.09 Drehzahlregler: Differenzial-

verstärkung (Kd1) 

s 0 0 0 0 0 

Daten für Übersetzung 21 

04.05 Motorische Stromgrenze % 340 450 340 750 270 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 340 450 340 750 270 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 340 450 340 750 270 

Daten für Übersetzung 31 

04.05 Motorische Stromgrenze % 290 450 290 650 270 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 290 450 290 650 270 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 290 450 290 650 270 
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5 Parameterliste TPM 600V Übersetzungen 61/91 

Die folgende Tabelle enthält alle notwendigen Parameter, die für eine Erstinbetriebnahme einer TPM 

Motorgetriebeeinheit von WITTENSTEIN motion control am CT UNIDRIVE SP erforderlich sind. Diese 

Parameter gewährleisten bei korrekter Verdrahtung von TPM und Servoverstärker einen Betrieb des 

TPM´s im Leerlauf in Drehzahlregelung bei entsprechender Drehzahlreglereinstellung. Ausgehend 

von diesen Defaulteinstellungen kann der Drehzahlregler in Abhängigkeit von der Applikation auf Dy-

namik optimiert werden. Daten für nicht aufgeführte Kombinationen sind auf Anfrage erhältlich. 

 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM004 TPM010 TPM025 TPM050 TPM110 

00.41 Maximale Taktfrequenz kHz 16 16 16 16 16 

00.42 Anzahl der Motorpole  8 8 12 12 12 

00.46 Motornennstrom A 0,5 0,7 1,8 2,6 5,6 

00.48 Betriebsartenselektor  SERVO SERVO SERVO SERVO SERVO 

01.06 Sollwertbegrenzung 

(Maximum) 

RPM 7000 7000 6000 5000 4500 

05.08 Motornenndrehzahl RPM 6000 6450 5900 4562 3500 

05.17 Ständerwiderstand Ohm 61,1 44,2 9,2 4,5 0,36 

05.24 Streuinduktivität (σLs) mH 27,6 30,5 12,5 12,5 2,4 

05.32 Motordrehmoment pro Ampe-

re, Kt 

Nm/A 0,45 0,77 0,76 1,02 0,91 

00.38 Stromregler: Kp-Verstärkung  Automatische Berechnung durch Setzen von #0.40 auf 6 nach 

Eingabe von R, L in #5.17 bzw. 5.24 

00.39 Stromregler: Ki-Verstärkung  Automatische Berechnung durch Setzen von #0.40 auf 6 nach 

Eingabe von R, L in #5.17 bzw. 5.24 

04.15 Thermische Motorzeitkon-

stante 

 
50 120 200 400 400 

04.16 Thermische Motorschutzab-

schaltung 

 1 oder 0  

Applikationsabhängig einzustellen 

00.07 Drehzahlregler: Proportional-

verstärkung (Kp1) 

1/rad s-1 0,005 0,005 0,01 0,01 0,01 

00.08 Drehzahlregler: Integralver-

stärkung (Ki1) 

1/rad 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 

00.09 Drehzahlregler: Differenzial-

verstärkung (Kd1) 

s 0 0 0 0 0 

Daten für Übersetzung 61 

04.05 Motorische Stromgrenze % 250 350 390 530 660 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 250 350 390 530 660 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 250 350 390 530 660 

Daten für Übersetzung 91 

04.05 Motorische Stromgrenze % 170 220 260 370 430 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 170 220 260 370 430 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 170 220 260 370 430 
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6 Parameterliste TPMA 600V Übersetzungen 110 / 154 / 220 

Die folgende Tabelle enthält alle notwendigen Parameter, die für eine Erstinbetriebnahme einer TPM 

Motorgetriebeeinheit von WITTENSTEIN motion control am CT UNIDRIVE SP erforderlich sind. Diese 

Parameter gewährleisten bei korrekter Verdrahtung von TPM und Servoverstärker einen Betrieb des 

TPM´s im Leerlauf in Drehzahlregelung bei entsprechender Drehzahlreglereinstellung. Ausgehend 

von diesen Defaulteinstellungen kann der Drehzahlregler in Abhängigkeit von der Applikation auf Dy-

namik optimiert werden. Daten für nicht aufgeführte Kombinationen sind auf Anfrage erhältlich. 

 

Parame-

ter 

Beschreibung Einheit TPM025 TPM050 TPM110 

00.41 Maximale Taktfrequenz kHz 16 16 16 

00.42 Anzahl der Motorpole  12 12 12 

00.46 Motornennstrom A 1,8 2,6 5,6 

00.48 Betriebsartenselektor  SERVO SERVO SERVO 

01.06 Sollwertbegrenzung (Maximum) RPM 6000 5000 4500 

05.08 Motornenndrehzahl (min-1) RPM 4200 4200 3300 

05.17 Ständerwiderstand Ohm 9,2 4,5 0,36 

05.24 Streuinduktivität (σLs) mH 12,5 12,5 2,4 

05.32 Motordrehmoment pro Ampere, 

Kt 

Nm/A 0,76 1,02 0,91 

00.38 Stromregler: Kp-Verstärkung  Automatische Berechnung durch  

Setzen von #0.40 auf 6 nach Eingabe von R, L 

in #5.17 bzw. 5.24 

00.39 Stromregler: Ki-Verstärkung  Automatische Berechnung durch  

Setzen von #0.40 auf 6 nach Eingabe von R, L 

in #5.17 bzw. 5.24 

04.15 Thermische Motorzeitkonstante  180 400 400 

04.16 Thermische Motorschutzabschal-

tung 

 1 oder 0  

Applikationsabhängig einzustellen 

00.07 Drehzahlregler: Proportionalver-

stärkung (Kp1) 

1/rad s-1 0,01 0,01 0,01 

00.08 Drehzahlregler: Integralverstär-

kung (Ki1) 

1/rad 1,00 1,00 1,00 

00.09 Drehzahlregler: Differenzialver-

stärkung (Kd1) 

s 0 0 0 

Daten für Übersetzung 110 

04.05 Motorische Stromgrenze % 390 530 740 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 390 530 740 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 390 530 740 

Daten für Übersetzung 154 

04.05 Motorische Stromgrenze % 300 430 510 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 300 430 510 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 300 430 510 

Daten für Übersetzung 220 

04.05 Motorische Stromgrenze % 200 270 340 

04.06 Generatorische Stromgrenze % 200 270 340 

04.07 Symmetrische Stromgrenze % 200 270 340 
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7  Anschlussschema TPM / TPMA 

Detaillierte Informationen zum Kabelaufbau und zur Ausführung der Schirmung sind den Unterlagen 

des Servocontrollerherstellers zu entnehmen.  

Die Parameter des Motorfeedback müssen vor Anschluß des Motors eingegeben werden.  

Bei falschen Parameterwerten können Motor bzw. Servocontroller zerstört werden!  

Kapitel 3 Parameterliste Motorfeedback beachten. 

 

7.1 TPM / TPMA mit Resolver-Rückführung 
 

M
   

PE

W

V

U

R

Ref +

Cos -

Sin +

Ref -

Schirm

PTC

PTC

Br -

Br +

PE

2

1

4

6

5

5

2

1

4

3

8

7

6

9

Leistungsstecker

Signalstecker

Control Techniques
Unidrive SP mit
Optionsmodul
SM-Resolver

PE

W

V

U

11
12
  9
10
14
13

11
8

15

Bremse optional

Sin -

Cos +

Leistungs-
klemmen

3

SIN HIGH
SIN LOW
COS HIGH
COS LOW

REF HIGH
REF LOW

0 Volt / Schirm

0V / gemeinsam
Analogeingang 3
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7.2 TPM / TPMA mit Absolut-Drehgeber Heidenhain EnDat  
ECN 1113 / EQN 1125 / ECN 1313 / EQN 1325 

M
   

PE

W

V

U

SC

A+

Daten -

B+

A-

PTC

PTC

Br -

Br +

PE

1

6

2

5

4

8

13

3

12

11

2

1

9

Leistungsstecker

Signalstecker

Control
Techniques
Unidrive SP

PE

W

V

U

6

5

4
3

2
1

Bremse optional

B-

Daten +

Leistungs-
klemmen

(X5)
3

Encoder-
anschluß

Takt  -
14

5

12
11Takt +

5V Sense 16

10 13P-Encoder

0V Sense 15

7 14M-Encoder

Cos

+V
Takt\
Takt

Daten\
Daten

Sinref
Sin

Cosref

0V gemeinsam

15

14
th
0V gemeinsam

 
 

7.3 TPM / TPMA mit Absolut-Drehgeber Stegmann Hiperface SRS50 / SRM50 
 

M
   

PE

W

V

U

cos

8V

sin

Refcos

Schirm

PTC

PTC

Br -

Br +

PE

1

6

2

5

4

3

12

7

6

5

1

8

4

9

Leistungsstecker

Signalstecker

Control
Techniques
Unidrive SP

PE

W

V

U

13

6

4

3
2
1

Bremse optional

Refsin

-485

Leistungs-
klemmen

(X5)
3

+V
Daten\

Cos

Sinref

Cosref
Sin

+485

GND

2

10
14

5 Daten

0V gemeinsam

HIP

15
14

0V gemeinsam
th

Encoder-
anschluß



Kurzinbetriebnahme CT Unidrive SP TPM(A) 004 - 110 

Dokument-Nr.: 4091-D011133-01 Datum: 27. September 2006 Seite 11 von 13 

8 Zuordnung TPM / TPMA ⇔⇔⇔⇔ Servoverstärker ⇔⇔⇔⇔ Kabelsatz 

8.1 TPM / TPMA mit Resolver-Rückführung 
 

Rück- Bau- i

führung Größe 320V 600V L S L S L S L S L S L S L S
TPM 004 021, 031, 061, 091 - SP1401

021, 031 - SP1402
061, 091 - SP1401

021, 031 - SP1404

061, 110 - SP1403

091, 154 SP1402
220 - SP1401

91 - SP1404
220 - SP1403

061, 110, 154 - SP1405
021, 031 - SP2403

021, 031, 154 - SP2402

61, 110 SP2403
91, 220 - SP2401

Kabel:

40
00

 3
88

1

TPM(A) 110

40
00

 6
16

9

40
00

 6
09

3

40
00

 6
33

0
40

00
 3

87
8

40
00

 7
68

8

40
00

 3
87

9

40
00

 7
67

8

40
00

 7
63

7

40
00

 7
69

0

Artikelcode für Leistungs (L) - und Signalkabel (S)Controller

5m 40m30m15m 20m  25m10m

R
es

ol
ve

r 40
00

 3
87

6

40
00

 3
87

7
40

00
 6

32
9

40
00

 3
88

0

40
00

 6
32

8

Empfehlung WMC 1

TPM 010

TPM(A) 025

TPM(A) 050

4 x (2 x 0,25mm2) + 2 x 1mm2, Durchmesser 8,8mm; min. Biegeradius 88mm 

 

(xx = gewünschte Länge nach obiger Tabelle)

Signal

Leistung TPM050 i=21/31 TPM(A)110

Leistung TPM(A) 004-025 und TPM(A)050 i >= 61

alle Kabel fertig konfektioniert, schleppkettenfähig, paarweise verdrillt und geschirmt.

KABELS-TPM_-xxCTE_-RES000-STG Aufbau Signalkabel:

Leistungs- und Geberleitungen für Anschluss an Motore mit Resolver

KABELL-TPM_-xxSTD_-RES015-STG

4 x 2,5mm2 + 2 x (2 x 1mm2), Durchmesser 15,1mm, min. Biegeradius 151mmKABELL-TPM_-xxSTD_-RES025-STG Aufbau Leistungskabel:

Aufbau Leistungskabel: 4 x 1,5mm2 + 2 x (2 x 1mm2), Durchmesser 12,2mm, min. Biegeradius 122mm  

1 Empfehlung WMC basiert auf der Verwendung des Leistungsteils mit maximaler PWM-Frequenz. Nach Rücksprache mit WMC und Controllerhersteller ist abhängig von der Anwendung eventuell ein kleinerer Regler 
einsetzbar.

Bauform TPM(A)
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8.2 TPM / TPMA mit Absolut-Drehgeber Heidenhain ECN1113 / EQN 1125 / ECN 1313 / EQN 1325 
 

 

Rück- Bau- i

führung Größe 320V 600V L S L S L S L S L S L S L S
TPM 004 021, 031, 061, 091 - SP1401

021, 031 - SP1402
061, 091 - SP1401

021, 031 - SP1404

061, 110 - SP1403

091, 154 SP1402
220 - SP1401

91 - SP1404
220 - SP1403

061, 110, 154 - SP1405
021, 031 - SP2403

021, 031, 154 - SP2402

61, 110 SP2403
91, 220 - SP2401

Kabel:

A
bs

ol
ut

  S
in

gl
e-

/M
ul

tit
ur

n 
G

eb
er

 m
it 

E
n

D
at

 
S

ch
ni

tts
te

lle

TPM(A) 025

TPM(A) 050

TPM(A) 110

1 Empfehlung WMC basiert auf der Verwendung des Leistungsteils mit maximaler PWM-Frequenz. Nach Rücksprache mit WMC und Controllerhersteller ist abhängig von der Anwendung eventuell ein kleinerer Regler 
einsetzbar.

Leistung TPM(A) 004-025 und TPM(A)050 i >= 61 KABELL-TPM_-xxSTD_-END015-STG
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Bauform TPM(A) Controller Artikelcode für Leistungs (L) - und Signalkabel (S)

Empfehlung WMC 1 5m 10m 15m 20m 30m 40m
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 25m

Signal KABELS-TPM_-xxCTSP-END000-STG Aufbau Signalkabel:

Leistung TPM050 i=21/31 TPM(A)110 KABELL-TPM_-xxSTD_-END025-STG Aufbau Leistungskabel:

 

4 x 2,5mm2 + 2 x 1mm2, Durchmesser 15,1mm, min. Biegeradius 151mm  

(xx = gewünschte Länge nach obiger Tabelle)

3 x (2 x 0,14mm2) + 4 x 0,14mm2 + 4 x 0,25mm2 + 2 x 0,5mm2; Durchmesser 10mm

min. Biegeradius 100mm 

4 x 1,5mm2 + 2 x 1mm2, Durchmesser 12mm, min. Biegeradius 120mm  

Leistungs- und Geberleitungen für Anschluss an Motore mit EnDat Absolut Drehgebern ECN1313 / EQN1325 bzw. ECN 1113 / EQN1125
alle Kabel fertig konfektioniert, schleppkettenfähig, paarweise verdrillt und geschirmt.
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Aufbau Leistungskabel:
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8.3 TPM / TPMA mit Absolut Drehgeber Stegmann SRS 50 / SRM 50 
 

Rück- Bau- i

führung Größe 320V 600V L S L S L S L S L S L S L S
TPM 004 021, 031, 061, 091 -

021, 031 - SP1402
061, 091 - SP1401

021, 031 - SP1404

061, 110 - SP1403

091, 154 SP1402
220 - SP1401

91 - SP1404
220 - SP1403

061, 110, 154 - SP1405
021, 031 - SP2403

021, 031, 154 - SP2402

61, 110 SP2403
91, 220 - SP2401

Kabel:

 

(xx = gewünschte Länge nach obiger Tabelle)

Leistung TPM050 i=21/31 TPM(A)110 KABELL-TPM_-xxSTD_-END025-STG Aufbau Leistungskabel:

Signal KABELS-TPM_-xxCTSP-HIP000-STG Aufbau Signalkabel: 5 x (2 x 0,25mm2), Durchmesser 9,0 mm; min. Biegeradius 90mm 
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40
00

 7
32

8
40

00
 7

69
4

4 x 2,5mm2 + 2 x 1mm2, Durchmesser 15,1mm, min. Biegeradius 151mm  
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Aufbau Leistungskabel:
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Leistung TPM(A) 004-025 und TPM(A)050 i >= 61 KABELL-TPM_-xxSTD_-END015-STG
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TPM(A) 110

Empfehlung WMC 1 5m 10m

alle Kabel fertig konfektioniert, schleppkettenfähig, paarweise verdrillt und geschirmt.

1 Empfehlung WMC basiert auf der Verwendung des Leistungsteils mit maximaler PWM-Frequenz. Nach Rücksprache mit WMC und Controllerhersteller ist abhängig von der Anwendung eventuell ein kleinerer Regler 
einsetzbar.

Leistungs- und Geberleitungen für Anschluss an Motore Stegmann Hiperface SRS 50 / SRM 50
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Controller Artikelcode für Leistungs (L) - und Signalkabel (S)
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Bauform TPM(A) 
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