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Surfaces protégées
Superfici trattate anticorrosione

Pour utilisation universelle
Universalità applicativa

Protezione anticorrosione
Protection contre la corrosion

Compatibilità
Compatibilité

Compatibilité mécanique avec la série RH-D
Dimensioni compatibili con gli attuatori RH-D

Performance améliorée
Prestazioni migliorate delle macchine esistenti

Servoattuatori Mini PMA 

Mini servomoteur série PMA

Korrosionsgeschützte Oberflächen
Corrosion protected surfaces

Universell einsetzbar
Universally applicable

Corrosion protection
Korrosionsschutz

Compatibility
Kompatibilität

Mechanische Abmessungen kompatibel zur Baureihe RH-D
Mechanical dimensions compatible with RH-D actuators

Verbesserte Performance
Improved performance for existing machine designs

PMA Series Mini Servo Actuators

Servoantriebe Baureihe PMA
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Servomoteurs & Contrôleurs
Servoattuatori, Motori e Servodrives

Maggiore precisione

Jusqu‘à 30 % d‘amélioration
Miglioramento del 30%

Synchronisme amélioré
Miglioramento della regolarità e della qualità delle superfici

Grande précision

Nombre de tours en sortie / Numero di giri in uscita
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Ampia gamma di temperature di funzionamento
Température ambiante

Température ambiante: -20 à +60°C
Temperatura ambiente: da -20 a +60°C
Nouveau concept de moteur avec codeur magnétique
Nuovo concetto di motore con encoder magnetico

Domaine d‘application élargi
Gamma estesa di applicazioni

Précision de transmission typique pour PMA-14A
Precisione di trasmissione tipica del PMA-14A

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

Higher precision

Verbesserung bis 30 %
Improvement of up to 30 %

Verbesserter Gleichlauf und Oberflächenqualität
Improved smoothness and surface quality

Höhere Genauigkeit

Anzahl Abtriebsumdrehungen / Number of Output Revolutions
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Wide temperature range
Umgebungstemperatur

Umgebungstemperaturbereich: -20 bis +60 °C
Ambient temperature range: -20 to +60 °C

Neues Motorkonzept mit Magnetencoder
New motor concept with magnet encoder

Erweiterter Einsatzbereich
Extended application range

Typische Übertragungsgenauigkeit für PMA-14A
Typical Transmission Accuracy of PMA-14A
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Description du produit PMA

I mini servo attuatori della serie PMA sono costituiti dal ridut-
tore Harmonic Drive nelle sue taglie più piccole e da un motore 
a corrente continua con sistema di misura. Tutte le taglie sono 
disponibili con Encoder incrementali. Le taglie 8, 11, 14 possono 
venire fornite in alternativa anche con una dinamo tachimetrica. 
Caratteristiche essenziali di questi attuatori sono le seguenti:

	 La precisione Harmonic Drive in applicazioni a basso consu-
mo di potenza

	 Facilità di connessione ai più usuati regolatori di corrente 
continua attraverso la dinamo tachimetrica o l’encoder incre-
mentale

Il prodotto viene applicato nei seguenti settori:

	 Industria ottica
	 Meccanica di precisione
	 Industria medicale
	 Apparecchi di misura e di controllo
	 Automazione dei processi di manipolazione e assemblaggio
	 Produzione di semiconduttori

Les mini servomoteurs DC de la série PMA se composent d’un 
réducteur Harmonic Drive de petite dimension, d’un moteur à 
courant continu et d‘un capteur de position. Toutes les tailles 
sont disponibles avec un codeur incrémental. Les tailles 8, 11 et 
14 peuvent être fournies avec un frein d‘arrêt. Les caractéristiques 
principales de ces actionneurs sont les suivantes :

	 Un positionnement sans jeu pour des applications de faible 
puissance

	 Adaption aisée aux contrôleurs via le codeur incrémental.

Utilisation possible dans les domaines suivants :

	 Equipement optique
	 Mécanique de précision
	 Equipement médical
	 Machine de mesure et de test
	 Automatisation de la manipulation et du montage
	 Production de semi-conducteurs

Produktbeschreibung PMA

The PMA-Series DC-Mini servo actuators consist of a Harmonic 
Drive gear box in mini or super-mini size combined with a DC 
servo motor and feedback device. All sizes are available with an 
incremental encoder. The sizes 8, 11 and 14 are also available 
with a holding brake, as option. Major features of these actuators 
are:

   Zero backlash positioning in low power applications
   Easy adaptation to readily available servo controllers via 	

    incremental encoder feedback	

There are applications in the following fields:

   Optical equipment
   Precision engineering equipment
   Measuring and testing machines
   Medical equipment
   Materials handling equipment and assembly automation
   Semiconductor production machines

Die DC-Miniservoantriebe der Baureihe PMA setzen sich zusam-
men aus dem Harmonic Drive Getriebe in kleiner bzw. kleinster 
Baugröße und aus einem Gleichstrommotor inkl. Mess-System. 
Als Mess-System sind jeweils Inkrementalgeber verfügbar. Die 
Baugrößen 8, 11, 14 sind alternativ auch mit einer Haltebremse 
lieferbar. Wesentliche Merkmale dieser Antriebe sind:

   Harmonic Drive Präzision im unteren Leistungsbereich
   Einfache Anbindung an gängige Gleichstromregler	

     über Inkrementalgeber
	

Mögliche Anwendung liegen in den Bereichen:

   Optische Industrie
   Feinmechanik
   Medizintechnik
   Mess- und Prüfmaschinen
   Handling- und Montage-Automation
   Halbleiterfertigung
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Servomoteurs & Contrôleurs
Servoattuatori, Motori e Servodrives

Descrizione della serie PMA

Réducteurs
	 Couples de sortie jusqu’à 20 Nm
	 Vitesses de rotation jusqu’à 200 tr/min.
	 Protection contre la corrosion (carter anodisé, arbre en 

	 acier inoxydable)
	 Précision de transmission améliorée
	 Carter monobloc pour une meilleure précision d‘ajustement

Riduttore
	 Coppia in uscita fino a 20 Nm
	 Velocità in uscita fino a 200 rpm
	 Protezione anticorrosione (corpo anodizzato, albero in acciaio 	

	 inossidabile)
	 Maggiore precisione di trasmissione
	 Un corpo unico per migliori tolleranze

Codeur
	 Codeur optique ou magnétique
	 Résolutions 256, 512, 500 ou 1000 imp./tr.
	 Connecteur conforme à la norme DIN 41651

Frein
	 Frein d’arrêt 24V en option pour PMA-8, 11, 14A
	 Combinaison possible avec le codeur 

Encoder
	 Sensore ottico o magnetico
	 Risoluzioni da 256, 512, 500 o 1000 ppr
	 Cavo piatto con spina a norma DIN 41651

Freno
	 Freno d’arresto 24V opzionale per PMA-8, 11, 14A
	 Possibili combinazioni con l’encoder

Côté sortie / Roulement
	 Interface compatible avec la génération précédente RH
	 Roulements de sortie précontraints et sans jeu
	 Performances améliorées par les roulements montés préco-

traints

Lato uscita / Cuscinetti
   Compatibili con la versione precedente RH
   Due cuscinetti accoppiati pretesi a gioco zero
   Migliore scorrimento dell’albero grazie ai cuscinetti con preten-

sione controllata

Moteur DC
	 Commutation mécanique grâce à des balais en carbone
	 Faible moment d‘inertie du rotor grâce au rotor sans noyau
	 Protection contre la corrosion (surface peinte en noir)

Motore DC
	 Commutazione meccanica con spazzole in grafite
	 Minore momento d’inerzia del rotore grazie al rotore senza 	

	 acciaio
	 Protezione anticorrosione (superficie laccata in nero)

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

Product Description PMA

Getriebe
	 Abtriebsdrehmomente bis 20 Nm
	 Abtriebsdrehzahlen bis 200 U/min.
	 Korrosionsschutz (anodisiertes Gehäuse, Edelstahlwelle)
	 Verbesserte Übertragungsgenauigkeit
	 Einteiliges Gehäuse zur besseren Passgenauigkeit

Gearbox
	 Output torque up to 20 Nm
	 Output speed up to 200 rpm
	 Corrosion protected 

	 (anodised housing, stainless steel shaft)
	 Improved transmission accuracy
	 One piece housing for better tolerances

Encoder
   Optische oder magnetische Abtastung
   Auflösungen 256, 512, 500 oder 1000 Imp./Umdr.
   Flachbandkabel mit Anschlussstecker DIN 41651

Bremse
   24 V-Haltebremse optional für PMA-8, 11, 14A
   Kombination mit Encoder möglich

Encoder
   Optical or magnetic sensing
   Resolutions 256, 512, 500 or 1000 ppr
   Ribbon cable with connector according to DIN 41651

Brake
   24 V-Holding brake optional for PMA-8, 11, 14A
   Combinations with encoder possible

Abtriebsseite/Lagerung
    Geometrisch kompatibel zur Vorgängerversion RH
    Zwei gepaarte Kugellager spielfrei vorgespannt
    Verbesserte Laufgüte der Welle durch Montage der  

Lager mit  kontrollierter Vorspannung

Output side/Bearing
     Compatible to previous RH Series
     Pre-loaded backlash-free output bearings
     Improved run-out performance via bearing assembly 

with controlled pre-load

DC-Motor
	 Mech. Kommutierung mittels Graphitbürsten
	 Geringes Rotorträgheitsmoment durch eisenlosen Rotor
	 Korrosionsschutz (Oberfläche schwarz grundiert)

DC-Motor
   Mech. commutation via carbon brushes
   Reduced rotor inertia due to using ironless winding
   Corrosion protected (surface black painted)
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Code commande et description du système

Codici d’ordinazione e Dati tecnici

Code commande Codice di ordinazione

Série
Serie

Taille
Taglia

Rapport de réduc-
tion1)

Rapporto1)

Bobinage
Avvolgimento 

Résolution codeur imp./tr. 
(Option) 

Encoder (opzionale)  
Resolution ppr

Sortie de codeur
Uscita Encoder

Frein d’arrêt
Freno d’arresto

Servomoteur 
courant 
continu

DC- 
Servo- 
antrieb 
PMA

5 50, 80, 100

01 (Standard 
Version)

256, 512 ppr ML: Line Driver –
8 50, 100

11 50, 100 Line Driver: 500,  
512, 1000, 1024 ppr  

 
Open Collector:  
500, 1000 ppr

DO 2): Open Collector 
AL 2)/ML: Line Driver B 2)

14 50, 88, 100, 110

Régime
Excitation
Température maximale du
rotor

Température ambiante

Humidité de l’air relative

Résistance au choc

Vibration

Lubrification

Continu
Aimant permanent
PMA-5A: +85°C
PMA-8A: +125°C
PMA-11A: +125°C
PMA-14A: +155°C
En service : 0 à +40°C
Stockage : -20°C à + 60°C
35% à 80%
(pas de condensation)
30g (11ms); 18 cycles
DIN IEC 68 Partie 2-6
5g (5 à 400 Hz)
DIN IEC 68 Partie 2-6
Graisse (Harmonic Drive SK-2)

Condizioni di servizio
Eccitazione
Temp. massima del rotore

Temperatura ambiente

Umidità relativa dell‘aria

Resistenza agli urti

Resistenza alle vibrazioni

Lubrificazione

Continuo
Magnete permanente
PMA-5A: +85°C
PMA-8A: +125°C
PMA-11A: +125°C
PMA-14A: +155°C
In esercizio: 0 to +40°C
In magazzino: -20°C a +60°C
35% a 80% (senza condesazione)
30g (11 ms);18 Cicli
DIN IEC 68 sez. 2-6
5g (5 a 400 Hz)
DIN IEC 68 sez. 2-6

Grasso(Harmonic Drive SK-2)

PMA   -   14A   -   100   -   01   -   E0500AL   -   B 

Caractéristiques techniques Caratteristiche tecniche

1)	 Tipi preferibili:
	 I modelli in grassetto sono preferibili per avere un tmigliore disponibilità 
	 per piccole quantità, salvo venduto.   
2) 	 Le varianti con freno ed encoder AL/DO sono a richiesta.             

1)	 Types préférentiels: Les PMA (en version standard) avec les rapports 
	 de réduction indiqués en gras sont stockés en petites quantités et 
	 bénéficient de courts délais de livraison (sous réserve de vente préalable).
2)	 Les versions avec freins sont disponibles avec un codeur AL/DO sur 
	 commande spéciale.

#%20 Tableau / Tabella 412.1

Versions sans frein
Versione senza freno di stazionamento

Versions avec frein
Versione con freno di stazionamento

Servomoteur
Attuatore

Rapport de réduction
Rapporto di riduz.

Sans codeur (-DE)
Con doppio albero (-DE)

Résolution du codeur (ExxxML)
Risoluzione Encoder (ExxxML)

Sans codeur (-B)
Senza encoder (-B)

Line Driver Codeur 
(E500AL-B)

Open Collector 
Codeur (E500DO-B)

PMA-5A 50, 80, 100 • 256, 512

PMA-8A
50, 100 • 500, 512, 1000, 1024 • • •

PMA-11A

PMA-14A 50, 88, 100, 110 • 500, 512, 1000, 1024 • • •

Description du système Descrizione del sistema

Bestellbezeichnungen und Technische Daten

Ordering Code and Technical Data

Bestellbezeichnungen Ordering Code

Baureihe 
Series

Baugröße 
Size

Untersetzung1) 
Ratio1)

Wicklung 
Winding 

Encoder (Option)  
Auflösung lmp./Umdr. 

Encoder (Option)  
Resolution ppr

Encoder-Ausgang 
Encoder-Output

Haltebremse 
Holding Brake

DC- 
Servo- 
antrieb 
PMA

DC- 
Servo- 
antrieb 
PMA

5 50, 80, 100

01 (Standard 
Version)

256, 512 ppr ML: Line Driver –
8 50, 100

11 50, 100 Line Driver: 500,  
512, 1000, 1024 ppr  

 
Open Collector:  
500, 1000 ppr

DO 2): Open Collector 
AL 2)/ML: Line Driver B 2)

14 50, 88, 100, 110

Betriebsart
Erregung
Max. Rotortemperatur

Umgebungstemperatur

Relative Luftfeuchtigkeit

Schockfestigkeit

Vibration

Schmierung

Dauerbetrieb
Permanentmagnet
PMA-5A: +85 °C
PMA-8A: +125 °C
PMA-11A: +125 °C
PMA-14A: +155 °C
Betrieb: 0 bis +40 °C
Lagerung: -20 °C bis +60 °C
35 % bis 80 %
(keine Kondensation)
30g (11 ms); 18 Zyklen
DIN IEC 68 Teil 2-6
5g (5 bis 400 Hz)
DIN IEC 68 Teil 2-6
Fett (Harmonic Drive SK-2)

Operating Condition
Excibitation
Max. rotor temperature

Ambient temperature

Relative humidity

Shock resistance

Vibration

Lubrication

Continous
Permanent magnet
PMA-5A: +85 °C
PMA-8A: +125 °C
PMA-11A: +125 °C
PMA-14A: +155 °C
Operation: 0 bis +40 °C
Storage: -20 °C bis +60 °C
35 % bis 80 %
(non-condensing)
30g (11 ms); 18 Cykles
DIN IEC 68 Part 2-6
5g (5 to 400 Hz)
DIN IEC 68 Part 2-6
Grease (Harmonic Drive SK-2)

PMA   -   14A   -   100   -   01   -   E0500AL   -   B 

Leistungsdaten Rating Table

1)	 Preferred Types:
	 PMA bold printed variants are available with standard specifications in 

limited quantities ex-stock for short turn delivery, subject to prior sale.   
2) 	 Variants with holding brake and AL/DO encoders are variable on request.             

1) Vorzugstypen:
	 PMA in fett gedruckten Varianten sind in Standardausführung in begrenzten 

Mengen kurzfristig lieferbar. Zwischenverkauf vorbehalten.
2)	 Varianten mit Haltebremse und AL/DO Encoder sind auf Anfrage lieferbar.

#%20 Tabelle / Table 412.1

Varianten ohne Haltebremsen 
Variants without Holding Brake

Varianten mit Haltebremsen 
Variants with Holding Brake

Antrieb
Actuator

Getriebeuntersetzung
Gear ratio

Mit zweitem Wellenende (-DE)
With double endet shaft (-DE)

Encoderauflösung (ExxxML)
Encoder resolution (ExxxML)

Ohne Encoder (-B)
Without encoder (-B)

Line Driver Encoder 
(E500AL-B)

Open Collector 
Encoder (E500DO-B)

PMA-5A 50, 80, 100 • 256, 512

PMA-8A
50, 100 • 500, 512, 1000, 1024 • • •

PMA-11A

PMA-14A 50, 88, 100, 110 • 500, 512, 1000, 1024 • • •

Systemübersicht System Overview
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Actionneur
Attuatore

Unité
Unit di misura

 PMA-5A PMA-8A  PMA-11A PMA-14A

50 80 100 50 100 50 100 50 88 100 110

Rapport de réduction
Rapporto di riduzione 50 80 100 50 100 50 100 50 88 100 110

Couple maximal 1)

Coppia di uscita massima 1) Nm 0,39 0,59 0,69 2,7 3,5 5 7,9 14 20 20 20

Vitesse maximale 1)

Velocità di uscita massima 1) min-1 180 113 90 120 60 100 50 100 57 50 45

Couple de maintien 1)

Coppia nom. a rotore bloccato 1) Nm 0,2 0,35 0,45 0,96 2,06 2,8 5,9 4,3 8 9,3 10,2

Courant de maintien
Corrente nom. a rotore bloccato A 0,44 0,44 0,44 0,6 0,6 1,8 1,8 2,35 2,25 2,2 2,2

Courant maximal
Corrente massima A 0,85 0,78 0,72 1,57 1,03 3,35 2,5 6,5 5,3 4,75 4,3

Courant de démarrage à vide
Corrente di avviamento a vuoto Arms 0,08 0,05 0,046 0,09 0,05 0,18 0,1 0,27 0,17 0,16 0,15

Constante de courant à vide (30°C)
Costante di corrente a vuoto (30°C) (uscita)

10-3 A/min-1 
10-3 A/rpm 1,4 2,3 2,8 1,5 3 4,5 9 7 12 14 15

Constante de courant à vide (80°C)
Costante di corrente a vuoto (80°C) (uscita)

10-3 A/min-1 
10-3 A/rpm 0,4 0,65 0,81 0,42 0,85 1,3 2,6 2 3,5 4 4,3

Constante de couple (en sortie)
Costante di coppia (attuatore) Nm/A 0,56 0,9 1,14 1,88 3,75 1,73 3,47 2,07 3,85 4,56 4,98

Constante de couple (moteur)
Costante di coppia (motore) Nm/A 0,013 0,044 0,040 0,053

Constante de tension (moteur)
Costante di tensione (motore)  V/1000 min-1 1,35 4,59 4,16 5,5

Tension de sortie du contrôleur
Tensione motore VDC 18 48 36 42

Constante de temps mécanique (moteur)
Costante di tempo meccanica (motore) ms 6 4 3 5

Constante de temps électrique
Costante di tempo elettrica ms 0,04 0,1 0,18 0,3

Moment d’inertie sans frein 2)

Momento d‘inerzia senza freno 2) kgm2 x 10-4 3,68 9,41 14,7 32,75 131 109,25 437 256,5 794,53 1026 1241,46

Moment d’inertie côté moteur
Momento d‘inerzia al motore kgm2 x 10-4 0,002 0,013 0,044 0,103

Moment d’inertie. Moteur sans WG
Momento d’inerzia nel motore senza WG kgm2 x 10-4 0,001 0,01 0,03 0,07

Charge radiale maximale
Massimo carico radiale N 59 196 245 392

Charge axiale maximale
Massimo carico assiale N 29 98 196 392

Vitesse nominale du moteur
Velocità di misurazione del motore min-1 4500 3500 3500 3500

Vitesse maximale du moteur
Velocità nominale motore min-1 9000 6000 5000 5000

Résistance de l‘armature (L-L)
Resistenza (L-L) Ω (20 °C) 7,44 7,53 1,53 2,07

Inductance de l‘armature (L-L)
Induttanza (L-L) mH 0,28 0,83 0,29 0,62

Poids avec codeur
Peso con l’encoder kg 0,07 0,25 0,5 0,76

#%20 Tableau / Tabella 413.1

Note :
Toutes les données se rapportent à l’arbre de sortie, incluant le rendement du 
réducteur. Toutes ces valeurs correspondent à des actionneurs à température stabili-
sée, montés sur une plaque d’aluminium ayant les dimensions données plus bas :
1)	 Les données ci-dessus sont les valeurs maximales admissibles.
2)	 Le moment d’inertie est donné à l’arbre en sortie du réducteur et est la somme 

des moments d’inertie du moteur et du réducteur Harmonic Drive. 

Note:
Tutti i valori indicati si riferiscono all’albero motore in entrata tenendo conto del 
rendimento. Tutti i valori riportati nella tabella sono validi per servo attuatori 
montati su una piastra base dalle dimensioni indicate di seguito:
1)	 I valori indicati rappresentano i valori massimi consentiti. 
2)	 Il momento di inerzia si riferisce all’albero in uscita del riduttore ed è dato dalla 

somma dei momenti d’inerzia del motore e del riduttore Harmonic Drive. 

PMA-5A: 	 100 x 100 x 3 (mm)

PMA-8, 11, 14A: 	 150 x 150 x 6 (mm)

Se référer aux notes “Explications des données techniques” dans le chapitre 
“Etudes techniques des servomoteurs Harmonic Drive”

Vedere le note al capitolo „Definizioni dei dati tecnici“ nella sezione „Progetta-
zione con i servoattuatori Harmonic Drive“.

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

Antrieb  
Actuator

Einheit 
Unit

 PMA-5A PMA-8A  PMA-11A PMA-14A

50 80 100 50 100 50 100 50 88 100 110

Untersetzung 
Ratio 50 80 100 50 100 50 100 50 88 100 110

Maximales Drehmoment 1) 
Maximum output torque 1) Nm 0,39 0,59 0,69 2,7 3,5 5 7,9 14 20 20 20

Maximale Drehzahl 1) 
Maximum output speed 1) min-1 180 113 90 120 60 100 50 100 57 50 45

Stillstandsdrehmoment 1) 
Continuous stall torque 1) Nm 0,2 0,35 0,45 0,96 2,06 2,8 5,9 4,3 8 9,3 10,2

Stillstandstrom 
Continuous stall current A 0,44 0,44 0,44 0,6 0,6 1,8 1,8 2,35 2,25 2,2 2,2

Maximalstrom 
Maximum current A 0,85 0,78 0,72 1,57 1,03 3,35 2,5 6,5 5,3 4,75 4,3

Lastfreier Anlaufstrom 
No load starting current Arms 0,08 0,05 0,046 0,09 0,05 0,18 0,1 0,27 0,17 0,16 0,15

Leerlaufstromkonstante (30 °C) (Abtrieb) 
No load current constant (30 °C) (Output)

10-3 A/min-1 
10-3 A/rpm 1,4 2,3 2,8 1,5 3 4,5 9 7 12 14 15

Leerlaufstromkonstante (80 °C) (Abtrieb) 
No load current constant (80 °C) (Output)

10-3 A/min-1 
10-3 A/rpm 0,4 0,65 0,81 0,42 0,85 1,3 2,6 2 3,5 4 4,3

Drehmomentkonstante (Antrieb) 
Torque constant (actuator) Nm/A 0,56 0,9 1,14 1,88 3,75 1,73 3,47 2,07 3,85 4,56 4,98

Drehmomentkonstante (Motor) 
Torque constant (motor) Nm/A 0,013 0,044 0,040 0,053

Spannungskonstante (Motor) 
Voltage constant (motor)  V/1000 min-1 1,35 4,59 4,16 5,5

Motorklemmenspannung
Motor terminal voltage VDC 18 48 36 42

Mechanische Zeitkonstante (Motor) 
Mechanical time constant (motor) ms 6 4 3 5

Elektrische Zeitkonstante 
Electrical time constant ms 0,04 0,1 0,18 0,3

Massenträgheitsmoment ohne Bremse 2)  
Moment of inertia without Brake 2) kgm2 x 10-4 3,68 9,41 14,7 32,75 131 109,25 437 256,5 794,53 1026 1241,46

Massenträgheitsmoment motorseitig  
Moment of inertia at motorside kgm2 x 10-4 0,002 0,013 0,044 0,103

Massenträgheitsmoment. Motor ohne WG  
Motor moment of inertia without WG kgm2 x 10-4 0,001 0,01 0,03 0,07

Maximale radiale Belastung 
Maximum radial load N 59 196 245 392

Maximale axiale Belastung 
Maximum axial load N 29 98 196 392

Motor-Bemessungsdrehzahl 
Rated motor speed min-1 4500 3500 3500 3500

Motor-Maximale Drehzahl 
Maximum motor speed min-1 9000 6000 5000 5000

Ankerwiderstand (L-L) 
Armature resistance (L-L) Ω (20 °C) 7,44 7,53 1,53 2,07

Ankerinduktivität (L-L) 
Armature inductance (L-L) mH 0,28 0,83 0,29 0,62

Gewicht mit Encoder  
Weight with encoder kg 0,07 0,25 0,5 0,76

#%20 Tabelle / Table 413.1

Bemerkungen:
Alle angegebenen Werte beziehen sich auf die Abtriebswelle unter Berücksichti
gung des Wirkungsgrades. Alle Werte gelten für Servoantriebe im betriebswarmen 
Zustand und montiert auf einer Aluminiumplatte mit folgenden Abmessungen:
1)	 Die angegebenen Werte sind maximal zulässige Obergrenzen.
2)	 Das Massenträgheitsmoment ist bezogen auf die Getriebeausgangswelle und 

setzt sich aus der Summe der Trägheitsmomente des Motors und des Harmonic 
Drive Getriebes zusammen. 

Please note:
The actuator specifications show output characteristics, including gear efficiency. 
All values are applicable for actuators at operation temperature and mounted on 
a aluminium heatsink with the dimensions shown below:
1)	 The values given are maximum permissible limits. Actual load values should be 

lower. 
2)	 The tabulated value is the moment of inertia referred to the output shaft  resul-

ting from the sum of the motor inertia and Harmonic Drive gear inertia. 

PMA-5A: 	 100 x 100 x 3 (mm)

PMA-8, 11, 14A: 	 150 x 150 x 6 (mm)

Siehe „Erläuterungen zu Technischen Daten“ im Kapitel „Projektierung mit 
Harmonic Drive Servoantrieben“.

Please refer to the notes on “Understanding the Technical Data“ in section  
“Engineering Data for Harmonic Drive Servo Gears“.
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Courbes de performances Prestazioni

Les courbes ci dessous sont valables pour la tension d‘alimentation 
donnée dans les tableaux de performances.
La résistance des câbles, le contrôleur, la tension de bus continu 
ou des températures basses peuvent conduire a une réduction 
des performances.

Le curve illustrate di seguito sono valide per tensione di ali-
mentazione come in tabella dei dati nominali. Le curve possono 
subire delle variazioni in funzione ddella resistenza dei cavi di 
collegamento, di tensione del circuito intermedio non stabilizzata 
(soprattutto in caso di convertitori con alimentazione monofase) 
ed a temperature particolarmente basse.

#%20 Fig. 414.1
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Leistungscharakteristik Performance Characteristics

Die dargestellten Leistungskurven sind realisierbar, sofern die 
Motorklemmenspannung größer oder gleich des jeweils in der 
Tabelle genannten Wertes ist.
Übergangswiderstände in der Versorgungsleitung, reglerbe-
dingte Zusatzverluste und niedrige Antriebstemperaturen können 
zur weiteren Reduktion der Leistungskurven führen.

The performance curves shown below can be achieved if the 
motor terminal voltage is higher or equal to the values given in 
the rating table.
Transfer resistances in the supply cable, controller depending 
losses and low actuator temperatures will lead to further reduc-
tion of the performance curves.

#%20 Abb. / Fig. 414.1
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#%20 Fig. 415.1
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#%20 Abb. / Fig. 415.1
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Dimensions Dimensioni d’ingombro

PMA-5A avec codeur ML / con ML-Encoder
#%20 Fig. 416.1  [mm]

PMA-8A avec codeur ML / con ML-Encoder
#%20 Fig. 416.2  [mm]

PMA-11A avec codeur ML / con ML-Encoder
#%20 Fig. 416.3  [mm]

PMA-14A avec codeur ML / con ML-Encoder
#%20 Fig. 416.4  [mm]

Nous pouvons vous fournir sur demande les dessins CAD 2D/3D. 
Vous pouvez également les télécharger depuis notre site internet  
www.harmonicdrive.fr

Su richiesta possiamo mettere a disposizione del cliente disegni CAD in 
scala appropriata in formato 2D o 3D, scaricabili anche dal nostro sito 
www.harmonicdrive.it

Abmessungen Dimensions

PMA-5A mit / with ML-Encoder
#%20 Abb. / Fig. 416.1  [mm]

PMA-8A mit / with ML-Encoder
#%20 Abb. / Fig. 416.2  [mm]

PMA-11A mit / with ML-Encoder
#%20 Abb. / Fig. 416.3  [mm]

PMA-14A mit / with ML-Encoder
#%20 Abb. / Fig. 416.4  [mm]

Maßstabsgerechte CAD-Zeichnungen im 2D- oder 3D- Format stellen wir 
Ihnen gerne auf Anfrage zur Verfügung. Sie können diese auch von unserer 
Homepage www.harmonicdrive.de herunterladen.

The appropriate CAD drawings as 2D- or 3D- files can be provided on 
request. They are also available for downloading from our 
homepage: www.harmonicdrive.de.
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PMA-5A à deux arbres de sortie / con albero a doppia estremità
#%20 Fig. 417.1  [mm]

PMA-8A à deux arbres de sortie / con albero a doppia estremità
#%20 Fig. 417.2  [mm]

PMA-11A à deux arbres de sortie / con albero a doppia estremità
#%20 Fig. 417.3  [mm]

PMA-14A à deux arbres de sortie / con albero a doppia estremità
#%20 Fig. 417.4  [mm]

Nous pouvons vous fournir sur demande les dessins CAD 2D/3D. 
Vous pouvez également les télécharger depuis notre site internet  
www.harmonicdrive.fr

Su richiesta possiamo mettere a disposizione del cliente disegni CAD in 
scala appropriata in formato 2D o 3D, scaricabili anche dal nostro sito 
www.harmonicdrive.it

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

PMA-5A mit zweitem Wellenende / with double ended shaft
#%20 Abb. / Fig. 417.1  [mm]

PMA-8A mit zweitem Wellenende / with double ended shaft
#%20 Abb. / Fig. 417.2  [mm]

PMA-11A mit zweitem Wellenende / with double ended shaft
#%20 Abb. / Fig. 417.3  [mm]

PMA-14A mit zweitem Wellenende / with double ended shaft
#%20 Abb. / Fig. 417.4  [mm]

Maßstabsgerechte CAD-Zeichnungen im 2D- oder 3D- Format stellen wir 
Ihnen gerne auf Anfrage zur Verfügung. Sie können diese auch von unserer 
Homepage www.harmonicdrive.de herunterladen.

The appropriate CAD drawings as 2D- or 3D- files can be provided on 
request. They are also available for downloading from our 
homepage: www.harmonicdrive.de.
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Connexions moteur et codeur Connessioni motore e Encoder

Connecteur / Connessione Pin
Moteur et / e ML-Encoder PMA-5A

Motor PMA-8, 11, 14A
Connecteur / Connessione Pin
Codeur ML PMA-8, 11, 14A

Signal de sortie / Segnale d’uscita
Exemple de connexion
Esempio di connessione

Polarità del motore
L’albero in uscita gira in senso orario (visto dall’albero in uscita) 
quando le connessioni sono le seguenti:

Polarité du moteur
L’arbre de sortie tourne dans le sens horaire (vu de l’arbre de 
sortie) pour le câblage électrique suivant:

#%20 Fig. 418.1

#%20 Fig. 418.3

#%20 Fig. 418.5

#%20 Fig. 418.4

#%20 Fig. 418.6

Taille
Taglia

Connexion
Connessione

Polarité
Polarità

PMA-5A
Motor + Tension pos. / Tensione pos.

Motor - Tension nég. / Tensione neg.

PMA-8A, -11A, -14A 1)
VCC + Tension pos. / Tensione pos.

VCC - Tension nég. / Tensione neg.

#%20 Tableau / Tabella 418.2

Polarité du moteur /Polarità motore

1) Le raccordement avec des cosses est livrable sur demande.
1) Cavi di collegamento con connettore piatto isolato disponibili su richiesta.

Connettori a norme DIN 41651
Cavo a nastro tipo AWG 28

Conencteur type DIN 41651
Nappe AWG 28

Connettori a norme DIN 41651
Cavo a nastro tipo AWG 28

Conencteur type DIN 41651
Nappe AWG 28

Anschluss Motor und Encoder Connection Motor and Encoder Connections

Pin Belegung / Pin Connection
Motor und / and ML-Encoder PMA-5A

Motor PMA-8, 11, 14A
Pin Belegung / Pin Connection
ML-Encoder PMA-8, 11, 14A

Ausgangssignal / Output Signal
Anschlussbeispiel  
Connecting Example

Motor Polarity
The output shaft turns clockwise (viewed at the output shaft) 
referring to the following connecting principle:

Motorpolarität
Die Abtriebswelle dreht sich im Uhrzeigersinn (Blickrichtung auf 
die Abtriebswelle) bei folgenden elektrischen Anschluss:

#%20 Abb. / Fig. 418.1

#%20 Abb. / Fig. 418.3

#%20 Abb. / Fig. 418.5

#%20 Abb. / Fig. 418.4

#%20 Abb. / Fig. 418.6

Baugröße 
Size

Anschluss 
Connection

Polarität 
Polarity

PMA-5A
Motor + Pos. Spannung / Pos. Voltage

Motor - Neg. Spannung / Neg. Voltage

PMA-8A, -11A, -14A 1)
VCC + Pos. Spannung / Pos. Voltage

VCC - Neg. Spannung / Neg. Voltage

#%20 Tabelle / Table 418.2

Motorpolarität / Motor Polarity

1) 	 Anschlusslitzen mit isoliertem Flachsteckverbinder sind auf Anfrage lieferbar.
1) 	 Connecting leads with isolated flat type connectors are available on request.
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Imp. / tr / ppr.

   [Equation / Equazione 419.3]

E  > =  3         
(60   fc )    

                    (nmin   i   y)
. .

. .Imp. / tr / ppr.

   [Equation / Equazione 419.2]

Données techniques du codeur ML Dati tecnici Encoder -ML

Servomoteur 
Tipo di attuatore

Unité / Unità 
di misura PMA-5 PMA-8 PMA-11, 14

Résolution
No. delle linee

Imp. / Umdr.  
ppr 256, 512 500, 512, 1000, 1024

Tension d‘alimentation
Tensione di alimentazione VDC 5 + 5 %

Signal de sortie
Segnale in uscita TTL-compatible

Largeur d‘impulsion de l‘indice
Larghezza impuso indice ° 90

Température de fonctionement
Gamma di temperatura d’esercizio °C -25 à +85

Moment d´inertie du disque du codeur
Momento d’inerzia del disco codificato kgm2 x 10-4 0,009 0,07 0,17

Consommation de courant par canal
Corrente assorbita per canale mA Max. 5

Fréquence maximale d´impulsion
Frequenza massima di uscita kHz 160

#%20 Tableau / Tabella 419.1
Les résolutions données du codeur se réfèrent à 
l´arbre du moteur. Après la multiplication avec le 
rapport de réduction, et une quadruple évaluation 
(4) sur le système de contrôle, on obtient la résoluti-
on à la sortie de l´arbre du réducteur.
Exemple: 500 Imp./tr. x 4 x 100 = 200.000 Points 
par tour.

La risoluzione indicata è riferita all’albero del motore. 
La risoluzione nel convertitore, riferita all‘albero di 
uscita del riduttore, si ottiene moltiplicando questo 
valore per il rapporto di riduzione e per un fattore 
moltiplicativo (4). 
Esempio: 500 ppr. x 4 x 100 = 200.000 quad-
counts/rev.

Recommandations pour le contrôleur Guida per l’impostazione delle operazioni 

con servoconvertitori

E 	 = 	 Résolution nécessaire en impulsion/tr. sur l´arbre du moteur / Risoluzione richiesta in ppr sull’albero motore	
f  	 = 	 Précision souhaitée en arcmin sur l‘arbre de sortie / Precisione richiesta in arcmin sull’albero in uscita
i 	 = 	 Rapport de réduction / Rapporto di riduzione
y 	 = 	 Quadruplication du codeur  à l´unité de contrôle / Quadruplicazione dell’Encoder sull’unità di controllo
fc	 = 	 Fréquence cut-off du système mecanique (z. B. 100 Hz) / Frequenza di cut-off del sistema meccanico (p.es. 100 Hz)
nmin 	 = 	 Vitesse minimale en tr/min à la sortie d´arbre / Velocità minima in rpm sull’albero in uscita

Pour une régulation de vitesse
Applicazione controllo della velocità

Pour un contrôle de position
Applicazione controllo della posizione

Recommandations pour le choix de la

résolution du codeur

Criteri di scelta della risoluzione encoder ade-

guata

Durante l’impostazione delle unità di controllo occorre prendere 
precauzioni per evitare il sovraccarico del servo attuatore:
	
	 La corrente nominale e massima del servomotore devono essere 

quanto più simili ai valori dell’attuatore.
	 È necessario limitare la corrente massima al fine di mantenere 

la corrente massima del motore entro i valori consentiti. 
	 Va garantita una funzione I2t per il controllo della cor-

rente continua effetticamente ammissibile (corrente di stallo 
dell’attuatore).

	 Occorre controllare il valore minimo dell’induttività di carico 
del servomotore, e se necessario provvedere il sistema di un 
induttore supplementare nella linea del motore.

Les précautions suivantes doivent être prises lors du réglage du 
contrôleur :
	
	 L´intensité nominale et maximale du contrôleur doivent être 

proches des valeurs du servomoteur.
	 Une limitation du courant doit être assurée par contrôleur.
	 Une fonction I2t, pour la surveillance du courant continu  

effectif permissible (courant à l´arrêt de l´actionneur), est à 
garantir.

	 L‘inductance minimale admise par le contrôleur doit être véri-
fiée. L‘ajout d‘une inductance peut être nécessaire.

E  > = 5       
(60  360)    

                    (f   i   y)..
. .

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

Imp./Umdr. / ppr.

   [Gleichung / Equation 419.3]

E  > =  3         
(60   fc )    

                    (nmin   i   y)
. .

. .Imp./Umdr. / ppr.

   [Gleichung / Equation 419.2]

Technische Daten ML-Encoder Technical Data ML-Encoder

 Servoantrieb 
 Actuator Type  Einheit / Unit PMA-5 PMA-8 PMA-11, 14

 Strichzahl  
 No. of lines

Imp. / Umdr.  
ppr 256, 512 500, 512, 1000, 1024

 Versorgungsspannung 
 Power supply voltage VDC 5 + 5 %

 Ausgangssignal 
 Output signal TTL-compatible

 Indexpulsbreite 
 Pulse width of index pulse ° 90

 Betriebstemperaturbereich 
 Temperature range for operation °C -25 bis +85

 Massenträgheitsmoment Code-Scheibe 
 Moment of inertia of code wheel kgm2 x 10-4 0,009 0,07 0,17

 Stromaufnahme pro Kanal 
 Current dissipation per channel mA Max. 5

 Maximale Impulsfrequenz 
 Maximum output frequency kHz 160

#%20 Tabelle / Table 419.1
Die genannten Strichzahlen beziehen sich auf die 
Motorwelle. Nach Multiplikation mit der eingesetz-
ten Getriebeuntersetzung und einer Vierfachauswer-
tung (4) auf der Steuerung erhält man die Auflösung 
an der Getriebeausgangswelle.
Beispiel: 500 Imp./Umdr. x 4 x 100 = 200.000 
Quadcounts/Umdr. 	  

The given encoder resolutions refer to the motor shaft. 
Multiplication with the used gear ratio and multiplier 
(4) at the control system indicates the resolution at 
the gear output shaft.
Example: 500 ppr. x 4 x 100 = 200.000 quad-
counts/rev.

Hinweise zum Betrieb an Servoreglern Guidelines for the Operation with 

Servo Controllers

E 	 = 	 Erforderliche Auflösung in Imp./Umdr. an der Motorwelle / Required resolution in ppr at the motor shaft	
f  	 = 	 Geforderte Genauigkeit in Winkelminuten an der Abtriebswelle / Desired accuracy in arcmin at the output shaft
i 	 = 	 Getriebeuntersetzung / Gear ratio
y 	 = 	 Encoder-Vervierfachung an der Steuerung / Encoder-multiplier at the control system
fc	 = 	 Eckfrequenz des mechanischen Systems (z.B. 100 Hz) / Cut-off frequency of the mechanical system (e.g. 100 Hz)
nmin 	 = 	 Minimale Drehzahl in Umdr./min. an der Abtriebswelle / Min velocity in rpm at the output shaft

Anwendung Drehzahlregelung 
Application Velocity Control

Anwendung Lageregelung 
Application Position Control

Hinweise zur Auswahl der Encoderauflösung Guidelines for Selection of the appropriate 

Encoder Resolution

The following subjects have to be addressed whilst using the 
actuators at pulse controlled servo controllers:

	 Rated and maximum current of the servo controller should be 
as close as possible to the actuator values.

	 A current limitation according to the actuator max. current has 
to be ensured.

	 An I2t-function for observing the effective permissible 	c o n t i -
nuous current (actuator cont. stall current) has to be ensured 
as well.

	 The required minimum value of load inductance of the servo 
controller has to be checked. An additional motor choke has to 
be wired in line to the motor in particular  applications.

Bei Betrieb an pulsgesteuerten Servoreglern müssen folgende 
Punkte überprüft werden:

	 Nenn- und Maximalstrom des Regelgerätes sollen sich an den 
Werten des Antriebes orientieren.

	 Eine Begrenzung des Stromes auf den Antriebmaximalstrom ist 
zu gewährleisten.

	 Eine I2t-Funktion zur Überwachung des effektiven zulässigen 
Dauerstromes (Antriebsstillstandstrom) ist zu gewährleisten.

	 Der erforderliche Mindestwert der Lastinduktivität des Servo-
reglers ist zu prüfen, ggf. ist eine zusätzliche Drossel in der 
Motorleitung erforderlich.

E  > = 5       
(60  360)    

                    (f   i   y)..
. .
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Vedere le note al capitolo „Definizioni dei dati tecnici“ nella sezione „Progetta-
zione con i servoattuatori Harmonic Drive“.

Précision Precisione

Rigidité torsionnelle Rigidità torsionale

Précision des réducteurs / Precisione degli attuatori [arcmin]

Servomoteur
Attuatore

Lost Motion  
Lost Motion 

Répétabilité 
Ripetibilità

Erreur de linéarité
Precisione di trasmissione

PMA-5A <  4 ± 1,5 <  4,5

PMA-8A <  3 ± 1 <  2,5

PMA-11A, -14A <  3 ± 1 <  2

Servomoteur / Attuatore PMA-5A PMA-8A PMA-11A PMA-14A

T1 in Nm 0,05 0,3 0,8 1,9

T2 in Nm 0,19 1,5 3,4 6,8

i = 50

K3 in Nm/rad – – – –

K2 in Nm/rad 55 0,0389 x 104    0,116 x 104 0,225 x 104

K1 in Nm/rad 24 0,0246 x 104 0,0622 x 104 0,132 x 104

i > 50

K3 in Nm/rad 0,010 x 104 0,069 x 104 0,14 x 104 0,427 x 104

K2 in Nm/rad 0,006 x 104   0,05 x 104 0,132 x 104 0,33 x 104

K1 in Nm/rad 0,003 x 104 0,038 x 104 0,077 x 104 0,171 x 104

Servomoteurs 
Servo attuatore

Battement 
Coassialià

a

Battement 
Ortogonalità

b

Battement 
Run-out 

c

PMA-5A 0,04 0,04 0,02

PMA-8A 0,04 0,04 0,02

PMA-11A 0,04 0,04 0,02

PMA-14A 0,04 0,04 0,02

Tolérances de l’arbre de sortie Tolleranze dell’albero in uscita

#%20 Tableau / Tabella 420.1

#%20 Tableau / Tabella 420.2

#%20 Tableau / Tabella 420.3 #%20 Fig. 420.4

Se référer aux notes “Explications des données techniques” dans le chapitre 
“Etudes techniques des Servomoteurs Harmonic Drive”

Performances du réducteur

Caratteristiche del riduttore

Please refer to the notes on “Understanding the Technical Data“ in section 
“Engineering Data for Harmonic Drive Servo Actuators“.

Genauigkeit Accuracy

Torsionssteifigkeit Torsional Stiffness

Genauigkeit der Antriebe [in Winkelminuten] / Accuracy of actuators [arc min]

Antrieb 
Actuator

Lost Motion  
Lost Motion 

Wiederholgenauigkeit 
Repeatability

Übertragungsgenauigkeit 
Transmission accuracy

PMA-5A <  4 ± 1,5 <  4,5

PMA-8A <  3 ± 1 <  2,5

PMA-11A, -14A <  3 ± 1 <  2

Antrieb / Actuator PMA-5A PMA-8A PMA-11A PMA-14A

T1 in Nm 0,05 0,3 0,8 1,9

T2 in Nm 0,19 1,5 3,4 6,8

i = 50

K3 in Nm/rad – – – –

K2 in Nm/rad 55 0,0389 x 104    0,116 x 104 0,225 x 104

K1 in Nm/rad 24 0,0246 x 104 0,0622 x 104 0,132 x 104

i > 50

K3 in Nm/rad 0,010 x 104 0,069 x 104 0,14 x 104 0,427 x 104

K2 in Nm/rad 0,006 x 104   0,05 x 104 0,132 x 104 0,33 x 104

K1 in Nm/rad 0,003 x 104 0,038 x 104 0,077 x 104 0,171 x 104

Servoantrieb 
Actuator

Planlauf 
Run-out 

a

Rundlauf 
Run-out 

b

Rundlauf 
Run-out 

c

PMA-5A 0,04 0,04 0,02

PMA-8A 0,04 0,04 0,02

PMA-11A 0,04 0,04 0,02

PMA-14A 0,04 0,04 0,02

Toleranzen der Abtriebswelle Output Shaft Tolerances

#%20 Tabelle / Table 420.1

#%20 Tabelle / Table 420.2

#%20 Tabelle / Table 420.3 #%20 Abb. / Fig. 420.4

Siehe „Erläuterungen zu Technischen Daten“ im Kapitel „Projektierung mit 
Harmonic Drive Servoantrieben“.

Getriebeeigenschaften

Gear Performance Capabilities
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PM
A

Servomoteurs & Contrôleurs
Servoattuatori, Motori e Servodrives

Exemple d’application Esempio di applicazione

Attuatori PMA per movimenti:
	 del sole, 
	 dei pianeti e
	 della luna

Actionneurs PMA pour le mouvement :
	 du soleil,
	 des planètes et
	 de la lune

Servoantriebe, -motoren & -regler
Servo Actuators, Motors & Controllers

Anwendungsbeispiel Application Example

PMA-Actuators for motion of:
	 moon, 
	 planets and
	 sun

PMA-Antriebe für:
	 Sonnen-,
	 Planeten- und
	 Mondbewegungen
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