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>> BGE 5510 dPro CO/IO neXOft?‘Jx Dimensions with plugs in mm/ MaBzeichnung mit Stecker in mm

AMETEK
3
» Compact 4-quadrant controller for control » Kompakter 4-Quadranten Regler zur Ansteue- —
of brushless and brushed DC motors up to rung von burstenlosen und burstenbehafteten d |
250 W continuous output power b Gleichstrommotoren
» Standard with 2 x RJ45 plugs and terminal » StandardmaBig mit 2 x RJ45 Stecker und -
connection for the bus interface Klemmenanschluss flir die Bus-Schnittstelle °
» Connection option for additional encoder » AnschluBmadglichkeit fur zusétzlichen Encoder
and brake und Bremse © e D
» Free programmability (C) » Freie Programmierbarkeit (C) < 3 s
» Safety function Safe Torque Off on request » Sicherheitsfunktion Safe Torque Off auf Anfrage @ G D
(does not work with brushed DC motors) (funktioniert nicht mit burstenbehafteten
» Control via CANopen (CO) or in stand-alone Gleichstrommotoren) g -
operation (IO) via digital and analog inputs » Ansteuerung Uber CANopen (CO) oder im u L]
Stand-alone Betrieb (I0) Uber digitale i )
und analoge Eingénge R\ [
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- / / 4 /X /X /N /X /X /X / Example: Stand Alone |0 mode with configuration over Drive Assistant 5/
10 mode CANopen RS485 version Speed mode Current mode Positioning Service interface Block Sinusoidal Digital inputs Beispi el: Stand Alone 10-Modus mit Konfiguration Uiber den Drive Assistant 5
version available available commutation vector control configurable )
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X2: Signals Electronic X1: Electronic
EPLAN Data Certification Brake
Portal X4: Signals Motor X3: Motor
Preliminary Technical Data/ Technische Daten vorlaufig BGE 5510 dPro CO/IO
Nominal voltage electronic supp/y/ Voo 9-30
Versorgungsspannung Elektronik Encoder 5
Nominal voltage power supply/ ~ g
Versorgungsspannung Leistung e 9:55 §
Peak output current/ A 30
Maximaler Ausgangsstrom ok
Continuous output current/ 10@24VDC .
Zuléssiger Dauerausgangsstrom & 6@48VDC EX?mP le: Slave Mode (CO) O.l./el’ Master PLC/
5 5 - Beispiel: Slave-Modus (CO) tUber Master-SPS
Continuous consumption electronic/
! mA ~70
Stromaufnahme Elektronik U
Operation modes/ B Slave (CO), Pow
Betriebsarten Stand-alone (/O Log
Standard interfaces/ v SIFE) GND 11
Standard Schnittstellen ) CANopen (DSP402) PLC FE RRRD
Safety functions/ ) STO HoHaHT  sapsalsst
Sicherheitsfunktion
Safety indicators/ B EN 61508/62061: SIL 2
Sicherheitskennzahlen EN ISO 13849: PL d © 6 < @
Motor feedback inputs/ B Hall, o ; : :
Motorencoder Eingénge Incremental <Z(<z‘( cc
Digital input/ ) 6 ©P
Digitale Eingange
Digital output/ B 3
Digitale Ausgange
Analog input (-10V to +10V)/ R 1
Analogeingang (-10V bis +10V)
Dimension (LxWxH)/
Abmessung (LxBxH) mm 100x35x120
Weight/
Gewicht kg 0.17

[ Preferred series/ \lorzugsreine || Standard product/ Standardprodukt ] On request/ auf Anfrage See notes page 8/ Hinweise siehe S. 8
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