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Generalità General information

Per avere una migliore comprensione degli argomenti e dei dati 
esposti in questo catalogo proponiamo la simbologia utilizzata 
corredandola delle informazioni di base per giungere ad una cor-
retta selezione dei motoriduttori e variatori.

Information in this manual is provided with symbols in order to un-
derstand the subject matter and data. These symbols are intended 
to aid the user in selecting the right gearmotors and variators.

Velocità entrata Input speed

Rappresenta la velocità riferita al tipo di motorizzazione prescelta 
ed è applicata in entrata al riduttore.

Per selezioni a velocità diverse da quelle riportate consultare il ns. 
Servizio Tecnico. 

This is the input speed at the gearbox related to the type of drive 
unit selected. 

When different speeds are required, contact our Technical Ser-
vice. 

n1  [min-1]

Rapporto di riduzione Gear ratio

È una grandezza adimensionale ed è in funzione del numero dei 
denti degli ingranaggi interni al riduttore.
Nei riduttori a vite senza fine si ottiene dividendo il numero di denti 
della corona per il numero dei filetti (Z) della vite senza fine.
Dai dati di catalogo si può ottenere con la relazione:

This value is strictly related to the size and number of teeth gears 
inside the gearbox. 
This value is obtained in wormgearboxes by dividing the number 
of wheel teeth by the number of starts (Z) of the worm.
 From the data given in the catalogue, the value can be calculated 
using the following formula:

i

Velocità in uscita Output speed

È la velocità risultante sull’ asse di uscita del riduttore e viene  
ricavata dalla relazione precedente:

This is the gearbox output speed calculated using the formula gi-
ven above:

n2  [min-1]

Coppia richiesta Requested torque

È la coppia richiesta dall’applicazione ed è indispensabile per la 
selezione di una motorizzazione.
Essa può essere comunicata dall’utente oppure calcolata in base 
ai dati di applicazione (se forniti).

This is the torque needed for the application and must be known 
when selecting a drive system. It can either be provided by the 
user or calculated according to the application data (if provided).

Mr2  [Nm]

i
n
n

1

2

n
n
i
1

2
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Coppia nominale Nominal torque

Rappresenta la coppia in uscita trasmissibile dal riduttore in base 
alla velocità in entrata n1 e al rapporto di riduzione i.
Essa è calcolata in base ad un servizio con carico continuo unifor-
me corrispondente ad un fattore di servizio uguale a 1.
Questo valore non è riportato nel presente catalogo ma può esse-
re ricavato approssimativamente con la seguente relazione fra M2 
(coppia trasmessa) e sf (fattore di servizio):

This is the output torque that can be transmitted by the gearbox 
according to input speed n1 and gear ratio i. It is calculated based 
on service with a continuous steady load corresponding to a ser-
vice factor equal to 1. This value is not given in the catalogue but 
can be calculated approximately with the following formula betwe-
en M2 (output torque) and sf (service factor):

Mn2  [Nm]

M
9550 P Rd

n2
1

2
M

9550 P
n2

2

2

P P Rd2 1

Mn M sf2 2

Coppia trasmessa Output torque

È la coppia trasmessa in uscita al riduttore. 
Dipende dalla potenza P1 del motore installato, dal numero di giri 
in uscita n2 e dal rendimento dinamico Rd e può essere calcolata 
con la relazione:

This is the gearbox’s output torque. It is strictly related to power P1 
of the motor installed, output rpm n2  and dynamic efficiency Rd. It 
can be calculated with the following formula:

M2  [Nm]

oppure:
or:

dove:
where:

Rendimento del riduttore Gearbox efficiency
I calcoli delle prestazioni  sono stati effettuati in base al rendimen-
to dinamico Rd dei riduttori (valore ottimale che si raggiunge nel 
funzionamento a regime dopo rodaggio).

È opportuno considerare che nei riduttori a vite senza fine si ha 
anche un valore di rendimento statico Rs, presente in fase di av-
viamento, che declassa sensibilmente la coppia risultante per cui 
influenza in modo determinante la scelta di motorizzazioni desti-
nate ad applicazioni intermittenti  (es. sollevamenti).

Nei riduttori ad ingranaggi CMB ed FT il rendimento medio è del 
94%.

Efficiency is calculated based on dynamic efficiency Rd of the ge-
arboxes (optimal value reached when running at normal speed 
after the break in period).

It is important to remember that wormgearboxes also have static 
efficiency value Rs present at start-up. This value notably reduces 
the resulting torque. As a result, it must be taken into considera-
tion when selecting drive systems for intermittent operations (e.g. 
lifting) as it is a determinant factor.

On helical bevel gearboxes CMB and on helical parallel gearbo-
xes FT the average efficency is 94%.

Rd; Rs
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Reversibilità e irreversibilità Reversibility and irreversibility

La diretta conseguenza del rendimento (statico e dinamico) è la 
reversibilità del riduttore a vite senza fine che consiste nella pos-
sibilità di fare ruotare l’albero entrata tramite l’applicazione di una 
torsione più o meno accentuata sull’albero uscita.
L’impossibilità o la difficoltà ad effettuare l’azione sopra descritta, 
determina il grado di reversibilità (o irreversibilità) di un riduttore.

Questa caratteristica, molto significativa nei riduttori a vite senza 
fine, è influenzata da molteplici fattori quali angolo d’elica (quindi 
rapporto di trasmissione),  lubrificazione, temperatura, finitura su-
perficiale della vite senza fine, presenza di vibrazioni, ecc.

In applicazioni dove sono presenti delle traslazioni  è necessario 
garantire una elevata reversibilità onde evitare che le inerzie delle 
masse in movimento possano determinare punte di carico inam-
missibili sugli organi di trasmissione.

In applicazioni dove è richiesto un non ritorno del carico (es. sol-
levamenti o nastri trasportatori inclinati) in assenza di un freno 
motore è necessario scegliere un riduttore caratterizzato da un 
elevato grado di irreversibilità.
Desideriamo comunque evidenziare che la garanzia assoluta di 
non ritorno è data esclusivamente dall’installazione di un mo-
tore autofrenante o di un altro dispositivo frenante esterno.

La tabella sottostante riporta a titolo puramente indicativo i vari  
gradi di reversibilità/irreversibilità nei riduttori a vite senza fine in 
funzione del rendimento dinamico Rd e statico Rs. 

Reversibility of the wormgearbox is the direct consequence of 
efficiency (static and dynamic). This determines whether or not 
the input shaft can be rotated by applying a certain torque on the 
output shaft. 
Whether or not this can be done and how difficult it actually is 
to do determine the degree of reversibility (or irreversibility) of a 
gearbox.
This feature, quite significant in wormgearboxes, is affected by 
numerous factors including the helix angle (therefore drive ratio), 
lubrication, temperature, surface finish of the worm, vibrations, 
etc...

In applications that include translations, high reversibility must be 
guaranteed to prevent inertia of the moving parts from creating 
unacceptable load peaks on the drive parts.

In applications that require non-return of the load (e.g. lifting or 
inclined conveyor belts) a gearbox with high irreversibility must be 
chosen when a motor-brake unit is not present. 
However, we would like to point out that non-return can be to-
tally assured only by installing a self-braking motor or other 
external braking device.

The table below is provided for reference purposes only. It con-
tains the various degrees of reversibility/irreversibility of wormge-
arboxes in relation to dynamic Rd and static Rs efficiency.

Rd Reversibilità e irreversibilità dinamica Dynamic reversibility and irreversibility
> 0.6 Reversibilità dinamica Dynamic reversibility

0.5 - 0.6 Reversibilità dinamica incerta Uncertain dynamic reversibility
0.4 - 0.5 Buona irreversibilità dinamica Good dynamic irreversibility

<0.4 Irreversibilità dinamica Dynamic irreversibility
Rs Reversibilità e irreversibilità statica Static reversibility and irreversibility

> 0.55 Reversibilità statica Static reversibility
0.5 - 0.55 Reversibilità statica incerta Uncertain static reversibility

<0.5 Irreversibilità statica Static irreversibility

Potenza in entrata Input power

È la potenza motore applicata in entrata al riduttore e riferita alla 
velocità n1.
Può essere calcolata come segue:

This is the power applied by the motor at the gearbox input in 
reference to speed n1.
It can be calculated with the following formula:

P1  [kW]

P
M n

9550 Rd1
22
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Service factorFattore di servizio

È una grandezza adimensionale che indica il sovradimensiona-
mento da applicare ad una determinata motorizzazione per ga-
rantire la resistenza agli urti  e la durata richiesta. 
Le tabelle di catalogo offrono una vasta scelta di motorizzazioni 
con fattori di servizio differenziati che possono soddisfare la mag-
gior parte delle applicazioni più o meno gravose.
Per una corretta interpretazione dei valori del fattore di servizio 
sf riportati a fianco di ogni selezione proposta, riportiamo nelle 
tabelle seguenti i valori indicativi attribuiti alle classi di carico A, 
B, C e alla durata di funzionamento giornaliero h/d e al numero di 
avviamenti/ora.
Definendo la classe di carico a cui riferire l’applicazione, si ricer-
cherà nella tabella il corrispondente valore di sf da utilizzare nella 
scelta della motorizzazione più idonea.

This value indicates how a certain drive system is to be over-sized 
in order to assure the requested service and stand up to shocks. 
The tables given in the catalogue offer a wide range of drive sy-
stems with different service factors able to satisfy most types of 
applications. To correctly understand service factor values sf gi-
ven for each item, approximate values for load classes A, B and C 
along with the number of hours of daily operation h/d and number 
of start-ups/hours need to be known. 
Once the load class required for the application has been determi-
ned, locate corresponding value sf to be used when selecting the 
most suitable drive system.

sf

Tipo di carico
A - Uniforme fa 0.3
B - Medio fa 3
C - Forte fa 10

Type of load
A - Uniform fa 0.3
B - Moderate shocks fa 3
C - Heavy shocks fa 10

fa
Je
Jm

	● Je (kgm2) momento d’inerzia esterno ridotto 
   all’albero motore.

	● Jm (kgm2) momento d’inerzia motore. 
   Se fa > 10 interpellare il ns. Servizio Tecnico.

fa
Je
Jm

	● Je (kgm2) moment of reduced external inertia at 
    the drive-shaft.

	● Jm (kgm2) moment of inertia of motor. 
    If fa > 10 call our Technical Service.

sf

h/d
n. avviamenti/ora / n. start-up/hour 

2 4 8 16 32 63 125 250 500
4 0.8 0.8 0.9 0.9 1.0 1.1 1.1 1.2 1.2
8 1.0 1.0 1.1 1.1 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3

16 1.3 1.3 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5
24 1.5 1.5 1.5 1.5 1.8 1.8 1.8 1.8 1.8

A
   Classe di carico / Load class
   Carico uniforme / Uniform load

sf

h/d
n. avviamenti/ora / n. start-up/hour 

2 4 8 16 32 63 125 250 500
4 1.0 1.0 1.0 1.0 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3
8 1.3 1.3 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5

16 1.5 1.5 1.5 1.5 1.8 1.8 1.8 1.8 1.8
24 1.8 1.8 1.8 1.8 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2

B
   Classe di carico / Load class
   Carico con urti moderati / Moderate shock load

sf

h/d
n. avviamenti/ora / n. start-up/hour 

2 4 8 16 32 63 125 250 500
4 1.3 1.3 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5
8 1.5 1.5 1.5 1.5 1.8 1.8 1.8 1.8 1.8

16 1.8 1.8 1.8 1.8 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2
24 2.2 2.2 2.2 2.2 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5

C
   Classe di carico / Load class
   Carico con urti forti / Heavy shock load

Esempio applicazione:

Nastro trasportatore  attribuibile alla classe di carico B (carico 
con urti moderati) e previsto per una durata di funzionamento 
giornaliero (h/d) di 16 ore e con 8 avviamenti/ora.
Dalla tabella rileviamo sf = 1.5

Application example:

Conveyor belt assigned to load class B (moderate shock 
load), to be run 16 hours a day (h/d) with 8 start-ups/hour.
The following value is obtained from the table 
sf = 1.5
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Carico radiale Radial load

L’applicazione sull’albero in uscita del riduttore di pignoni, puleg-
ge, ecc. determina delle forze radiali che debbono necessaria-
mente essere considerate per evitare sollecitazioni eccessive con 
il rischio di danneggiamenti del riduttore stesso.
Il calcolo del carico radiale esterno  R agente sull’albero del ridut-
tore può essere determinato come segue:

Pinions, pulleys, etc applied on the output shaft of the gearboxes 
create radial forces that must be taken into consideration to avoid 
excessive stress risking damage to the gearbox itself.  

External radial load R that acts on the gearbox shaft can be cal-
culated as follows:

Carico assiale Axial load

A volte, unitamente al carico radiale, può essere presente anche 
una forza A che agisce assialmente sull’albero uscita; in questo 
caso considerare che il carico assiale ammissibile A2 sull’albero 
è da considerare: 

At times, along with the radial load, force A may be present that 
acts axially on the output shaft. In this case, keep in mind allowa-
ble axial load A2 that can be applied on the shaft is:

A; A2  [N]

R; R2  [N]

R
2 M kr

d
2000

R2

A = R 0.22 2

dove:
d [mm]	 diametro primitivo del pignone o della puleggia
kr 	 coefficiente riferito al tipo di trasmissione:
	 kr = 1.4 ruota per catena
	 kr = 1.1 ingranaggio
	 kr = 1.5 - 2.5 puleggia per cinghia a V

where:
d [mm]	 diameter of the pinion or pulley
kr 	 coefficient in relation to type of transmission:
	 kr = 1.4 sprocket wheel
	 kr = 1.1 gear
	 kr = 1.5 - 2.5 pulley for V belts

È opportuno evidenziare che i valori di R2 sono riferiti a carichi 
agenti sulla mezzeria dell’albero lento (considerando l’albero 
sporgente) per cui il confronto dovrà essere effettuato nelle me-
desime condizioni.

Keep in mind that values R2 refer to loads that act on the center-
line of the output shaft (considering the shaft protrudes). As a re-
sult, the value should be compared under the same conditions.

Nel caso in cui il valore del carico assiale A agente sull’albero 
risultasse superiore ad A2 contattate il ns. Servizio Tecnico.

Scelta dei motoriduttori Selecting the gearmotors

Per la scelta di un motoriduttore è necessario seguire la seguente 
procedura.

1.	 Per l’applicazione desiderata ricavare il fattore di servizio sf 
dalle tabelle a pag. A5 in base alla classe di carico, alle ore di 
funzionamento giornaliere e al numero di avviamenti orari.

2.	 Conoscere sia la velocità in uscita n2 [ rpm ] che la coppia 
in uscita M2 [ Nm ] necessarie all’applicazione. Se è nota la 
potenza motore P1 [ kW ] è necessario calcolare la coppia M2 
con la formula:

dove Rd è il rendimento dinamico del riduttore.

To select the required gearmotor perform the procedure below:

1.	 Determine the service factor sf for the desired application by 
referring to the charts given on page A5. This is to be done by 
considering the class of load, the operational hours/day and 
the number of start-ups/ hour.

2.	 Knowing the output speed n2 [ rpm ] and the output torque M2  
[ Nm ] needed for the application: if the motor power P1 [ kW ] 
is known, it is necessary to calculate the output torque M2 with 
the following formula:

where Rd stands for the dynamic efficiency of the gearmotor.

If axial load A that acts on the shaft is greater than A2, contact the 
Technical Service.

n2

P1M2
Rd9559
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3.	 La velocità dei motori e motoriduttori Brushless è variabile gra-
zie agli azionamenti presentati nella sezione G. Nelle tabelle 
prestazionali ricercare la motorizzazione in cui:

 	 - La velocità necessaria n2 [ rpm ] sia compresa tra “n2MIN” ed 
“n2MAX”

   - La coppia necessaria M2 [ Nm ] sia prossima e inferiore a 
quella in tabella

    - Il fattore di servizio sf necessario ( trovato nella tabella a pag. 
A5 ) sia uguale o inferiore a sf (n2MAX). Per casi specifici si pre-
ga di contattare il nostro servizio tecnico.

3.	 The output speed of Brushless motors and gearmotors is varia-
ble thanks to the drives show in the section G.

     Search for the gearmotor into the performances tables, where:
    	- The output speed n2 [ rpm ] is between “n2MIN” and “n2MAX”

	 - The output torque M2 [ Nm ] is closer and lower than M2 
shown in the tables

	 - The service factor sf ( found into the table at page A5 ) is 
equal or lower than sf ( n2MAX ). For specific cases please con-
tact our technical service.

Esempio / Example:

Applicazione / Application: 
               Carrello automatico / Automated trolley

n2 	 : 300 rpm
M2 	 : 1.0 Nm 
sf	 : 3.0 

Motorizzazione scelta / Power unit selected:

BLS022.240 + CM026, ir = 7.5; n2MAX = 400 rpm; M2 = 1.3 - 1.5 Nm; sf (n2MAX) = 7.9

CM026
CL026

BLS022.240

24V 36V

ir
n2MIN n2MAX n1MAX

[ rpm ]
n2MIN n2MAX n1MAX

[ rpm ]M2 sf M2 sf M2 sf M2 sf

  5 60 0.9 27 600 1.0 10

3000

80 0.9 21 800 1.0 8.0

4000

7.5 40 1.3 19 400 1.5  7.9 53 1.3 16 533 1.5 6.0
10 30 1.7 16 300 1.9 5.8 40 1.7 12 400 1.9 4.7

 15 20 2.2 12 200 2.7 4.1 27 2.3 9.1 267 2.8 3.2
 20 15 2.8 9.3 150 3.5 3.1 20 2.9 6.9 200 3.6 2.5
30 10 3.6 7.5 100 4.8 2.5 13 3.8 5.8 133 5.0 2.0
40 7.5 4.4 4.8 75 6.0 1.8 10 4.6 4.1 100 6.2 1.5
50 6 4.8 4.2 60 7.0 1.4 8.0 5.2 3.5 80 7.3 1.1
60 5 5.4 3.3 50 7.8 1.1 6.7 5.8 2.9 67 8.2 0.9

Giunto elastico Flexible coupling

L’accoppiamento al motore tramite giunto elastico a morsetto ha 
i seguenti vantaggi:
- Maggiore rigidità torsionale;
- Smorzamento delle vibrazioni;
- Smorzamento dei picchi d’inerzia del motore;
- Eliminazione dell’ossidazione tra l’albero motore ed il manicotto 

per tribocorrosione;
-	Temperatura di funzionamento inferiore;
- Facilità di smontaggio del motore anche dopo lunghi periodi di 

utilizzo;
- Evita il danneggiamento della linguetta del motore per servizio 

altamente intermittente.

Motor connection by clamp flexible coupling allows the follow-
ing benefits:
-	Increasing torsional rigidity;
- Reducing  vibrations;
- Cushioning motor start up jerks;
- Eliminates fretting corrosion phenomenon between  motor 

sleeve and electric motor shaft;
-	Lowering operating temperature;
- Easy disassembly of the motor after long periods of use;

- Avoid the damage of the key of the motor for highly intermit-
tent duty

CMB...CMG...
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Installation and inspectionInstallazione e verifiche

In fase di installazione del motoriduttore è opportuno verificare 
che:

	● i dati riportati in targhetta corrispondano al prodotto che è stato 
ordinato;

	● le superfici di accoppiamento e gli alberi siano accuratamente 
puliti e privi di ammaccature;

	● le superfici su cui verrà installato il riduttore siano perfettamen-
te piane e sufficientemente rigide;

	● l’albero macchina e quello del riduttore siano correttamente 
allineati;

	● siano stati installati sistemi di limitazione della coppia se si 
prevedono urti o blocchi della macchina durante il funziona-
mento;

	● siano state predisposte le necessarie protezioni antinfortunisti-
che agli organi rotanti;

	● siano state create delle opportune coperture a protezione dagli 
agenti atmosferici se l’installazione è effettuata all’aperto ed è 
soggetta alle intemperie;

	● l’ambiente di lavoro non sia corrosivo (a meno che tale specifi-
ca non sia stata dichiarata in fase di ordine al fine di predispor-
re il riduttore per questo utilizzo);

	● gli eventuali pignoni o pulegge montati sull’albero uscita o en-
trata del riduttore, siano calettati correttamente in modo tale da 
non generare carichi radiali e/o assiali superiori a quelli am-
missibili;

	● su tutti gli accoppiamenti sia stato applicato un adeguato pro-
tettivo antiossidante per prevenire eventuali ossidazioni da 
contatto;

	● tutte le viti di fissaggio siano state serrate correttamente.

While installing the gearmotor always make sure that:

	● the specifications stamped on the rating plate match those in-
dicated for the unit actually ordered;

	● the mating surfaces and the shafts are thoroughly clean and 
free of dents;

	● the surfaces where the gearbox are to be mounted on are flat 
and strong enough;

	● the machine drive shaft and the gearbox shaft are perfectly 
aligned;

	● the required torque limiters have been installed if the machine 
is likely to produce shocks or blockages during operation;

	● the rotary parts have been provided with the required safety 
guards;

	● adequate weatherproof covering has been provided if the ma-
chine is to be installed outdoor;

	● the working environment is not exposed to corrosive agents 
(unless this has been indicated while placing the order so that 
the gearbox assembly can be adequately set up);

	● the pinions or pulleys on the gearbox input/output shafts are 
properly fitted in order not to produce radial and/or axial loads 
that exceed the maximum allowable limits;

	● all the couplings have been treated with adequate rust preven-
tative in order to avoid oxidation provoked by contact;

	● all the mounting screws have been securely  tightened.

Applicazioni critiche Critical applications

In tutti questi casi consultare il Servizio Tecnico

	● utilizzo come argano di sollevamento;

	● utilizzo in posizioni non previste a catalogo;

	● utilizzo in ambiente con pressione diversa da quella  
atmosferica;

	● utilizzo in ambiente con temperature <0°C o >+40°C

	● utilizzo in ambienti esterni

	● servizio continuo o altamente intermittente per motoriduttori 
in corrente continua o brushless

	● utilizzo in applicazioni con forti inerzia

In these cases please contact the Technical Service

	● used as a hoist;

	● used in mounting positions not shown in the catalogue;

	● used in environment pressure other than atmospheric pres-
sure;

	● used in places with temperature <0°C or >+40°C

	● when used outdoors

	● continuous or highly intermittent duty for DC or brushless 
gearmotors

	● used in applications with high inertia
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Caratteristiche tecniche Technical features

I motori brushless cc della serie BL vengono realizzati in 7 ta-
glie con coppie da 22 mNm a 0.7 Nm, e possono essere forniti con 
driver esterno. I vantaggi di utilizzare i motori brushless anziché i 
tradizionali motori cc a spazzole, sono i seguenti:

	● Lunga durata nel tempo
	● Elevata efficienza
	● Commutazione elettronica e controllo del motore tramite sen-

sori digitali (encoder, resolver ecc..)
	● Ampio campo di regolazione della velocità
	● Mancanza di manutenzione

I motori della serie BL sono estremamente compatti e grazie al 
basso momento di inerzia offrono una elevata prestazione dina-
mica, ed inoltre sono economici in quanto dotati di sensori di Hall 
(anziché encoder o resolver).
Le 3 fasi dell’avvolgimento del motore sono a bassa tensione  
24V / 36V / 48V e quindi offrono maggiori garanzie in termini di 
sicurezza dell’impianto, soprattutto nelle applicazioni dove l’ope-
ratore può essere a contatto con il motore stesso.

Brushless DC motors from the BL range are available in 7 si-
zes with torque from 22 mNm to 0.7Nm and they can be supplied 
with external driver.
The advantages of using brushless motors instead of traditional 
DC brush motors are the following:

	● Longer life time
	● Higher efficiency
	● Electronic commutation and control of the motor via digital sen-

sors (encoder, resolver etc.)
	● Wide speed range
	● Maintenance free 

BL motors have a compact design and thanks to low inertia they 
have high performances and are a low cost solution already inclu-
ding Hall sensors, as opposed to an encoder or resolver. 
The 3 phase windings of the motor have a low voltage of 24/36/48 
V and so these motors are safer to use when a machine operator 
has direct contact with them.

IP enclosures protection indexesGrado di protezione IP

2 Protetto da corpi solidi superiori a Ø 12 mm.
Protected against solid matters (over  Ø 12 mm) 0 Non protetto / No protection

3 Protetto da corpi solidi superiori a Ø 2,5 mm.
Protected against solid matters (over Ø 2,5 mm)

Indica il grado di isolamento meccanico del corpo motore.

1a cifra protezione alla penetrazione di corpi solidi.  

2a cifra protezione contro la penetrazione d’acqua. 

Indicates the degree of mechanical insulation of the motor body.  
1st figure indicating level of protection against the penetration of 
solid bodies.

2nd figure: indicating degree to which the motor is waterproof.

Insulation classClasse di isolamento termico

Classe / Class
∆ t °C  
Temp. ambiente: 40°C
Ambient temperature: 40°C

B 90°C

S1 Servizio continuo. Funzionamento a carico costante per una 
durata sufficiente al raggiungimento dell’ equilibrio termico.

Continuous duty. The motor works at a constant load for enough 
time to reach temperature equilibrium

S2

Servizio di durata limitata. Funzionamento a carico costante per 
una durata inferiore a quella necessaria al raggiungimento dell’ 
equilibrio termico, seguito da un periodo di riposo tale da riportare 
il motore alla temperatura ambiente.

Short time duty. The motor works at a constant load, but not 
long enough to reach temperature equilibrium, and the rest 
periods are long enough for the motor to reach ambient tempera-
ture.

S3

Servizio periodico intermittente.  Sequenze di cicli identici di 
marcia e di riposo a carico costante, senza raggiungimento dell’ 
equilibrio termico. La corrente di spunto ha effetti trascurabili sul 
surriscaldamento del motore.

Intermittent periodic duty. Sequential, identical run and rest 
cycles with constant load. Temperature equilibrium is never rea-
ched. Starting current has little effect on temperature rise.

IEC duty cycle ratingsTipi di servizio IEC
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[W]

Potenza assorbita
Absorbed power

Potenza utile
Output power

Rendimento
Efficiency

Maximum power
Potenza massima

Torque
Coppia

Potenza
Power

Coppia
Torque

Potenza utile
Power

Coppia spunto
Start torque

Coppia
Torque

½

Dato un motore brushless cc,  la velocità di rotazione è funzione 
lineare della coppia; così pure la corrente assorbita è una funzione 
lineare della coppia. Velocità e corrente variano in maniera sensi-
bile al variare del carico.

With a brushless motor, the rotational speed is a linear function of 
the torque. In the same way, the absorbed current is also a linear 
function of the torque. Speed ​​and current change a lot against 
applied torque.

Key / Diagram GlossaryLegenda / Glossario dei grafici

Useful formulasFormule utili

Velocità rotazione
Speed

coppia motore
torque

coppia di spunto
start torque

velocità a vuoto
max speed

Start torque
Coppia di spunto

Current

[A]

Corrente

[Nm]

Corrente a vuoto
No load current

Corrente di spunto
Start current

Corrente
Current

Brake motor

High current
absorbed

Funz. motore
Motor

Velocità
Speed

Coppia
Torque

Funz. freno
motore

Elevata corrente
assorbita

Motore bloccato
Stalled rotor

La potenza utile (potenza all’ albero) si ricava dalla formula: The output power is calculated using the formula: 

η =
Pn

Pa
Pa = V · I
Pn = V · I · η
Pn = Mn · Sv

Sv =
n1

9.55

[HP] · 746  = [W].
Esempio 2 HP = circa 1500 W.

η =
Pn

Pa
Pa = V · I
Pn = V · I · η
Pn = Mn · Sv

Sv =
n1

9.55

[HP] · 746  = [W].
Example 2 HP = approx. 1500 W. 

S — Servizio Duty
Pn [W] Potenza  in uscita Rated power
Pa [W] Potenza assorbita Absorbed power
Mn [Nm] Coppia nominale Rated torque
V [V] Tensione Voltage
I [A] Corrente assorbita Absorbed current

n1 [min-1] Numero giri motore Motor speed
Sv [rad/s] Velocità angolare Angular speed
IC — Classe d'isolamento termico Thermal insulation class
FF — Fattore di forma Form factor
IP — Classe di protezione protection class
η — Rendimento Efficiency

Kg — Peso Weight

Pn [W]= Mn · S =
2π

· n1 · Mn
60

Pn [W]= Mn · S =
2π

· n1 · Mn
60

Poiché la tensione di alimentazione è costante mentre la corren-
te è linearmente crescente al crescere della coppia, l’andamento 
della potenza assorbita è una retta crescente. Dal rapporto tra 
la potenza meccanica e la potenza assorbita si ottiene il grafico 
dell’efficienza.

Since the supply voltage is constant, whereas the current increas-
es in a linear manner as the torque increases, the absorbed power 
trend is a straight line going up. Efficiency is shown from the ratio 
between the output power and the absorbed power.
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General featuresSpecifiche costruttive

PerformancesPrestazioni

BL005.240

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight IP

[V] [min-1] [mNm] [W] [mNm] [A] [A] [Ω] [mH] [mNm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL005.240 4 3 24 3700 50 16 150 1.0 3 4.2 2.2 50 5.23 5.98 0.208 30

Tipologia di avvolgimento
Winding type

Stella
Star

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.02 mm @ 450g

Gioco assiale
End play

0.08 mm @ 450g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

15N @ 10 mm dalla flangia
15N @ 10 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

10N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

BL005.240

Azionamenti
Drives II 2

140120100806050200
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BL005.240
DimensionsDimensioni

BL005.240

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Verde / Green Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Arancione / Orange
HALL fase V
V phase HALL

Marrone / Brown
HALL fase W
W phase HALL

Giallo / Yellow
Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Bianco / White
Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control
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BL012.240

Prestazioni Performances

General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

delta

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.02 mm @ 450g

Gioco assiale
End play

0.08 mm @ 450g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

28N @ 20 mm dalla flangia
28N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

10N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL012.240 8 3 24 4000 0.125 52 0.38 3.5 10.6 0.80 1.2 0.0355 3.72 48 0.45 30

Azionamenti
Drives II 2
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DimensionsDimensioni

BL012.240

BL012.240

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Giallo / Yellow Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

ø
 5

ø 25.1

ø 36

42

42

45°

3

6122

4xM4

0 - 
0.

01
2

40
0



Motori brushless CC
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BL018.240

Prestazioni Performances

General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

delta

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.02 mm @ 450g

Gioco assiale
End play

0.08 mm @ 450g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

28N @ 20 mm dalla flangia
28N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

10N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL018.240 8 3 24 4000 0.185 78 0.56 5 15.5 0.55 0.8 0.036 3.76 72 0.65 30

Azionamenti
Drives II 2

0.120.060 0.240.18 0.360.30
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BL018.240
DimensionsDimensioni

BL018.240

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Giallo / Yellow Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

ø
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45°

3
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0.
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2

40
0
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BL025.24E

Prestazioni Performances

General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

delta

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.02 mm @ 450g

Gioco assiale
End play

0.08 mm @ 450g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

28N @ 20 mm dalla flangia
28N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

10N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL025.24E 8 3 24 4000 0.25 105 0.75 6.6 21 0.3 0.5 0.0376 3.9 96 0.8 30

Azionamenti
Drives II 2
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BL025.24E
DimensionsDimensioni

BL025.24E

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Giallo / Yellow Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Per montaggio encoder serve flangia 4M.305
Encoder assembling needs flange 4M.305

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

AA19Encoder

101



Motori brushless CC
Brushless DC motors
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0423A

BL032.240

Prestazioni Performances

General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

delta

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.025 mm @ 460 g

Gioco assiale
End play

0.025 mm @ 4000 g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

75N @ 20 mm dalla flangia
75N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

15N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL032.240 4 3 36 4000 0.32 135 1.0 5 16.5 0.45 1.4 0.063 6.6 173 1.0 20

BL032.240 4 3 24 3000 0.32 100 1.0 5 16.5 0.45 1.4 0.063 6.6 173 1.0 20

Azionamenti
Drives II 2



Motori brushless CC 
Brushless DC motors
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BL032.240
DimensionsDimensioni

BL032.240

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Giallo / Yellow Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

AA19Encoder

Freno / Brake AA18



Motori brushless CC
Brushless DC motors

A-A14
0423A

BL043.240

Prestazioni Performances

General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

delta

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.025 mm @ 460 g

Gioco assiale
End play

0.025 mm @ 4000 g

Scentratura albero
Shaft run out

0.025 mm

Max forza radiale
Max radial force

75N @ 20 mm dalla flangia
75N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

15N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL043.240 4 3 36 4000 0.43 180 1.27 6.8 20.5 0.35 1.0 0.063 6.6 230 1.25 20

BL043.240 4 3 24 3000 0.43 130 1.27 6.8 20.5 0.35 1.0 0.063 6.6 230 1.25 20

Azionamenti
Drives II 2



Motori brushless CC 
Brushless DC motors

IP
 2

0
BL

A-A15
0423A

BL043.240
DimensionsDimensioni

BL043.240

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Giallo / Yellow Fase U / U motor Phase

Rosso / Red Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blue
HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

AA19Encoder

Freno / Brake AA18



Motori brushless CC
Brushless DC motors

A-A16
0423A

BL070.48E
General featuresSpecifiche costruttive

Tipologia di avvolgimento
Winding type

Stella
Star

Angolo sensori Hall
HALL effect angle

120 gradi elettrici
120 degree electrical angle

Gioco radiale
Radial play

0.02 mm @ 450g

Gioco assiale
End play

0.08 mm @ 450g

Scentratura albero
Shaft run out

0.05 mm

Max forza radiale
Max radial force

220N @ 20 mm dalla flangia
220N @ 20 mm from flange

Max forza assiale
Max axial force

60N

Classe di isolamento termico
Insulation class

Classe B
Class B

Isolamento dielettrico
Dielectric strength

500Vcc x 1 minuto
500 Vdc 1 minute

Resistenza isolamento
Insulation resistance

100MΩ minimo, 500Vcc
100MΩ min, 500 Vdc

Modello

Model

Poli

Poles

Fasi

Phases

Tensione
nominale

Rated
voltage

Velocità
nominale

Rated
speed

Coppia
nominale

Rated
torque

Potenza
nominale

Rated
power

Coppia
di picco

Peak
torque

Corrente
nominale

Rated
current

Corrente
di picco

Peak
current

Resistenza
fase-fase

Line to line
resistance

Induttanza
fase-fase

Line to line
inductance

Costante
di coppia

Torque
constant

Costante
FCEM

Back
EMF

Inerzia
rotore

Rotor
inertia

Peso

Weight
IP

[V] [min-1] [Nm] [W] [Nm] [A] [A] [Ω] [mH] [Nm/A] [V/kRPM] [gcm2] [kg]

BL070.48E 8 3 48 3000 0.7 220 2.1 6.5 20 0.34 1.0 0.107 9 0.8 2.1 20

Prestazioni

0 0

10.0

0 0

Eff Watts RPM Amps

20.0

200
7.5

40.0

100

50

5.0

500

1500

12.5

0.60

2000

17.5

70.0

3500

500 4000 20.090.0

0

Volts

0

60.0

0.35

2500

3000

400

2.10

12.0

48.0

0.70 1.05 1.40

250

1.75

24.0

36.0

150

300

350

450

2.5

10.0

15.0

1000

30.0

50.0

80.0

Amps
RPM

W
at

ts

Eff.
Volts

Nm

Performances

Azionamenti
Drives II 2



Motori brushless CC 
Brushless DC motors

IP
 2

0
BL

A-A17
0423A

BL070.48E

Connection diagramDiagramma dei collegamenti

Cavi di potenza
Power leads

Descrizione
Description

Blu / Blue Fase U / U motor Phase

Marrone / Brown Fase V / V motor Phase

Nero / Black Fase W / W motor Phase

Cavi di segnale
Signal leads

Descrizione
Description

Blu 
Blue

HALL fase U
U phase HALL

Verde
Green

HALL fase V
V phase HALL

Bianco
White

HALL fase W
W phase HALL

Rosso (piccolo)
Red (small)

Alimentazione HALL + 5Vcc
Supply voltage for Hall sensors, + 5 Vdc

Nero (piccolo)
Black (small)

Comune per i segnali di HALL
Ground for HALL sensors

DimensionsDimensioni

BL070.48E

Nota: Si raccomanda di seguire fedelmente gli schemi di collegamento 
qui riportati, pericolo di danneggiamento del motore o dell’elettronica.

Note: Pls, follow strictly the above connection diagrams, danger for the 
motor and the electric control

AA19Encoder

Freno / Brake AA18



Motori brushless CC
Brushless DC motors

A-A18
0423A

BrakeFreno

BL032...BR BL032...BRL
BL043...BR BL043...BRL

BL070...BR BL070...BRL

Freno / Brake Freno con leva di sblocco/ Brake with hand release

Pn
[W]

V
[V]

Mn
[Nm]

n1
[min-1]

Caratteristiche del freno /
Break features 

14
12

2 3000
24

Pn
[W]

V
[V]

Mn
[Nm]

n1
[min-1]

Caratteristiche del freno /
Break features 

14
12

2 3000
24

40

56

6(Flangia 4M.900)
(Flange 4M.900)

43

56

5

35

48

6(Flangia 4M.900)
(Flange 4M.900)

40

56

7.5 43

56

5

35

48

7.5(Flangia 4F..481)
(Flange 4F..481)

(Flangia 4F..481)
(Flange 4F..481)



Motori brushless CC 
Brushless DC motors

IP
 2

0
BL

A-A19
0423A

Encoder ME22Encoder ME22

Risoluzione Encoder (CPR) /
Encoder Resolution (CPR)

Numero di canali /
Number of channels

Tensione d’alimentazione /
Power supply

001

2 5 VdC - TTL100

300

Per risoluzioni encoder non standard, si prega di contattare il nostro Servizio Tecnico.

For non-standard encoder resolution, please contact our Technical Department.

Nota: Fornito con cavo lungo 300 mm

Note: Supplie with cavle 300 mm long

21
.9

21
.9

BL025.24E ME22
BL070.48E ME22

21.9

22

4.5(Flangia 4M.305)
(Flange 4M.305)

BL032.240 ME22
BL043.240 ME22

21.9

22

6(Flangia 4M.294)
(Flange 4M.294)



Motori brushless CC
Brushless DC motors

A-A20
0423A

Note/Notes



BL
CMBLCM

Motoriduttori brushless CC a vite senza fine  
Brushless DC wormgearmotors

BLCM

IP20IP20

























IP20IP20

BL
PMBLPM

Motoriduttori brushless CC epicicloidali  
Brushless DC planetary gearmotors

BLPM



 



Motoriduttori brushless CC epicicloidali
Brushless DC planetary gearmotors

A-C1

IP
 2

0
PM

0224A

Pag.
Page

Indice Index
Caratteristiche tecniche Technical features AC2
Designazione Classification AC2
Simbologia Symbols AC2
Lubrificazione Lubrification AC2
Carichi radiali Radial loads AC3
Rapporti Ratios AC3
PK32BB con motore brushless BL005 PK32BB with brushless motor BL005 AC4
PM32 con motore brushless BL005 PM32 with brushless motor BL005 AC4
PM42 con motore brushless BL012.240 PM42 with brushless motor BL012.240 AC6
PM42 con motore brushless BL018.240 PM42 with brushless motor BL018.240 AC6
PM42 con motore brushless BL025.24E PM42 con motore brushless BL025.24E AC8
PM52 con motore brushless BL032.240 PM52 con motore brushless BL032.240 AC10
PM52 con motore brushless BL043.240 PM52 con motore brushless BL043.240 AC10
PM62 con motore brushless BL032.240 PM62 with brushless motor BL032.240 AC12
PM62 con motore brushless BL043.240 PM62 with brushless motor BL043.240
PM62 con motore brushless BL070.480 PM62 with brushless motor BL070.480

AC12
AC14

Questa sezione annulla e sostituisce ogni precedente edizione o revi-
sione. Qualora questa sezione non Vi sia giunta in distribuzione con-
trollata. l’aggiornamento dei dati ivi contenuto non è assicurato. In tal 
caso la versione più aggiornata è disponibile sul nostro sito inter-
net www.transtecno.com 

This section replaces any previous edition and revision. If you obtained 
this catalogue other than through controlled distribution channels. the 
most up to date content is not guaranteed. In this case the latest ver-
sion is available on our web site www.transtecno.com 



Motoriduttori brushless CC epicicloidali
Brushless DC planetary gearmotors

0224A

A-C2

Le caratteristiche principali dei motoriduttori epicicloidali 
brushless CC della serie PM sono:

	● Alimentazione in bassa tensione 24/36/48 Vcc

	● Possibilità di montaggio encoder

	● Lubrificazione permanente a grasso
Soluzione PM:

	● Completamente in metallo

	● Doppio cuscinetto su albero di uscita

Soluzione PK-BB:

	● Mix plastica / metallo

	● Doppio cuscinetto su albero di uscita

The main features of brushless DC planetary gearmotors range 
PM series are:

	● Low voltage power supply 24/36/48 Vdc
	● Suitable for encoder assembly
	● Permanent grease long life lubrication

PM solution:

	● Completely made out of metal
	● Double ball bearing on output shaft

PK-BB solution:

	● Plastic / metal mix
	● Double ball bearing on output shaft

Designazione Classification

Caratteristiche tecniche Technical features

Simbologia Symbols

Ns n° stadi / No. stages
in rapporto nominale / nominal ratio
ir rapporto reale / real ratio

Mn [Nm]
coppia in uscita in funzionamento continuativo S1
output torque for continuous operation S1 

Rd rendimento dinamico / efficiency

R2 [N]
massimo carico radiale al centro dell’albero uscita
max. radial load at output shaft centre

A2 [N] massimo carico assiale / max. axial load

Pn [W] Potenza nominale / Nominal power
V [V] Tensione / Voltage
I [A] Assorbimento / Current

IC Classe di isolamento termico / Thermal insulation class
FF Fattore di forma / Form factor
Mn [Nm] Coppia / Torque
n1 [Rpm] Giri / Speed
IP Grado di protezione / Enclosure protection
Kg Peso / Weight

RIDUTTORE / GEARBOX

PM 42 2 46 -

Tipo
Type

Grandezza
Size

Stadi riduttore
Gearbox stages

Rapporto in
Ratio in

Versione
Version

PM

32
42
52
62

1
2
3

Vedere 
tabelle

See 
tables

-

PK 32
1
2
3

Vedere 
tabelle

See 
tables

BB

MOTORE / MOTOR

BL012.240 24V Encoder

Tipo
Type

Tensione
Voltage

Opzioni
Options

BL005.240
BL012.240
BL018.240
BL025.24E
BL032.240
BL043.240
BL070.48E

24V
36V
48V

Encoder

AA19

Lubrificazione Lubrication

I riduttori epicicloidali sono lubrificati in modo permanente, non 
richiedono quindi ulteriore manutenzione. 
Questo gli consente di essere installati praticamente ovunque. 
Temperatura ambiente 0 ÷ 40 °C (in assenza di congelamento ed 
in assenza di condensa).
Per temperature diverse, contattare nostro UT.

Planetary gearboxes are life-time lubricated with grease, therefo-
re they are maintenance free.
They can be installed in any location. 
Ambient temperature 0 ÷ 40 °C (in the absence of freezing and 
condensation).
For temperature outside this range please contact our technical 
dept.



Motoriduttori brushless CC epicicloidali
Brushless DC planetary gearmotors

0224A

A-C3

IP
 2

0
PM

Carichi radiali Radial loads

Rapporti Ratios

2

Rapporti Ratios

Ns
Carichi Radiali R2 [N] / Radial Load R2 [N]

PK32BB PM32 PM42 PM52 PM62
1 40 40 160 200 240
2 70 70 230 320 360
3 100 100 300 450 520

Ns
Carichi Assiali A2 [N] / Axial Load A2 [N]

PK32BB PM32 PM42 PM52 PM62
1 10 10 50 60 70
2 20 20 80 100 100
3 30 30 110 150 150

PK32BB - PM32 - PM42 - PM52 - PM62

Ns in ir

1

4 3.7
4 4.28
5 5.18
7 6.75

2

14 13.73
16 15.88
18 18.36
19 19.2
22 22.2
25 25.01
27 26.85
29 28.93
35 34.97
46 45.56

3

51 50.89
59 58.85
68 68.06
71 71.16
79 78.71
93 92.7
95 95.17
100 99.5
107 107.2
115 115.07
124 123.97
130 129.62
139 139.13
150 149.9
169 168.84
181 181.24
195 195.26
236 236.09
308 307.54

Rapporti preferenziali per PM42, PM52, PM62.
Preferred ratios for PM42, PM52, PM62.

Disponibile a 4 stadi con rapporti fino a 2076
Available 4 stages with ratio up to 2076



Motoriduttori brushless CC epicicloidali
Brushless DC planetary gearmotors

0224A

A-C4

PK32BB - PM32 con motore brushless CC PK32BB - PM32 with DC brushless motor

P..32
PK32BB + BL005 PM32 + BL005

24V 24V

Ns ir in
n2MIN [ rpm ] n2MAX [ rpm ]

n1MAX
[ rpm ]

n2MIN [ rpm ] n2MAX [ rpm ]
n1MAX
[ rpm ]M2 

[ Nm ]
sf M2 

[ Nm ]
sf M2 

[ Nm ]
sf M2 

[ Nm ]
sf

1

3.70 4 100 0.1 4.3 1000 0.1 2.6

3700

100 0.1 7.5 1000 0.1 4.5

3700

4.28 4 86 0.2 3.7 864 0.2 2.2 86 0.2 6.5 864 0.2 3.9
5.18 5 71 0.2 3.0 714 0.2 1.8 71 0.2 5.3 714 0.2 3.2
6.75 7 55 0.3 2.3 548 0.3 1.4 55 0.3 4.1 548 0.3 2.5

2

13.73 14 27 0.5 3.1 269 0.5 1.8 27 0.5 6.4 269 0.5 3.9
15.88 16 23 0.6 2.7 233 0.6 1.6 23 0.6 5.6 233 0.6 3.3
18.36 18 20 0.6 2.3 202 0.6 1.4 20 0.7 4.8 202 0.7 2.9
19.20 19 19 0.7 2.2 193 0.7 1.3 19 0.7 4.6 193 0.7 2.8
22.20 22 17 0.8 1.9 167 0.8 1.1 17 0.8 4.0 167 0.8 2.4
25.01 25 15 0.9 1.7 148 0.9 1.0 15 0.9 3.5 148 0.9 2.1
26.85 27 14 0.9 1.6 138 0.9 0.9 14 1.0 3.3 138 1.0 2.0
28.93 29 13 1.0 1.5 128 1.0 0.9 13 1.1 3.1 128 1.1 1.8
34.97 35 11 1.2 1.2 106 1.2 0.7 11 1.3 2.5 106 1.3 1.5
45.56 46 8.1 1.6 0.9 81 1.2 0.7 8.1 1.7 1.9 81 1.7 1.2

3

50.89 51 7.3 1.7 1.8 73 1.7 1.1 7.3 1.8 3.7 73 1.8 2.2
58.85 59 6.3 1.9 1.5 63 1.9 0.9 6.3 2.1 3.2 63 2.1 1.9
68.06 68 5.4 2.2 1.3 54 2.2 0.8 5.4 2.4 2.8 54 2.4 1.7
71.16 71 5.2 2.3 1.3 52 2.3 0.8 5.2 2.5 2.7 52 2.5 1.6
78.71 79 4.7 2.6 1.2 47 2.6 0.7 4.7 2.8 2.4 47 2.8 1.4
92.70 93 4.0 3.0 1.0 40 2.6 0.7 4.0 3.2 2.0 40 3.2 1.2
95.17 95 3.9 3.1 1.0 39 2.6 0.7 3.9 3.3 2.0 39 3.3 1.2
99.50 100 3.7 3.2 0.9 37 2.6 0.7 3.7 3.5 1.9 37 3.5 1.1

107.20 107 3.5 3.5 0.8 35 2.6 0.7 3.5 3.8 1.8 35 3.8 1.1
115.07 115 3.2 3.7 0.8 32 2.6 0.7 3.2 4.0 1.6 32 4.0 1.0
123.97 124 3.0 4.0 0.7 30 2.6 0.7 3.0 4.3 1.5 30 4.3 0.9
129.62 130 2.9 4.0 0.7 29 2.6 0.7 2.9 4.5 1.5 29 4.5 0.9
139.13 139 2.7 4.0 0.7 27 2.6 0.7 2.7 4.9 1.4 27 4.9 0.8
149.90 150 2.5 4.0 0.7 25 2.6 0.7 2.5 5.2 1.3 25 5.2 0.8
168.84 169 2.2 4.0 0.7 22 2.6 0.7 2.2 5.9 1.1 22 5.9 0.7
181.24 181 2.0 4.0 0.7 20 2.6 0.7 2.0 6.3 1.0 20 5.9 0.7
195.26 195 1.9 4.0 0.7 19 2.6 0.7 1.9 6.8 1.0 19 5.9 0.7
236.09 236 1.6 4.0 0.7 16 2.6 0.7 1.6 8.3 0.8 16 5.9 0.7
307.54 308 1.2 4.0 0.7 12 2.6 0.7 1.2 9.0 0.7 12 5.9 0.7

Nota: le caselle in colore grigio indicano il superamento della coppia 
massima sopportata dal riduttore per il servizio in S1.
N.B.: boxes in grey indicate that maximum torque withstood by gear 
reducer for service in S1 is exceeded.
























































































































































































































































































































































































































































































































































































