OMmRON

R88D-KNL L I[ -ECT, R88D-KNLI [ -ML2, R88D-KTL]

Accurax G5 rotatorischer Antrieb

Préazise, schnelle und sichere Servotechnik

in kompakter Bauform, EtherCAT und

Sicherheitsfunktionen integriert

e EtherCAT-, ML-II- und Analog/Impuls-
Servoantriebsmodelle

¢ Entspricht den Sicherheitsbestimmungen nach
1ISO13849-1 PL-d

¢ Hohe Ansprechfrequenz von 2 kHz

* Hohe Auflésung durch 20 Bit-Drehgeber

¢ Antriebsprogrammierung: eingebaute Indexer-
Funktion in den Analog-/Impulsmodellen

* Externer Drehgebereingang fur vollstandig
geschlossenen Regelkreis

¢ Autotuning-Funktion in Echtzeit

* Erweiterte Abstimmungsalgorithmen
(vibrationsddmpfende Funktion,
Kraft-Vorsteuerung, Stérungsiiberwachung)

Nennwerte

* 230 V AC, einphasig, 100 W bis 1,5 kW (8,59 Nm)

* 400 V AC, dreiphasig, 600 W bis 15 kW (95,5 Nm)

.........

.........

Systemkonfiguration

Svsimarc

always in control

=) Sysmac Studio

EtherNet/IP—>

=

NJ-Serie EtherC AF_L Accurax G5-Servoantrieb

Maschinenautomations-Controller

Bis zu 100 m

Spannungsversorgungskabel

= =

| —
Standard-Servomotor Standard-Servomotor Standard-Servomotor
3000 U/min (50 bis 750 W) 3000 U/min (1 bis 5 kW), 1500 U/min (7,5 bis 15 kW),
2000 U/min (400 W bis 5 kW), 1000 U/min (4,5 bis 6 kW)

1000 U/min (900 W bis 3 kW)

Servomotor mit hohem
Servomotor mit hohem Tragheitsmoment Tragheitsmoment

2000 U/min (1 bis 5 kW) 1500 U/min (7,5 kW)
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Unterstiitzte Servomotoren

Standard-Servomotoren

Accurax G5 rotatorischer Servomotor

Accurax G5-Servoantriebsmodelle

Versor- |Drehzahl |Nenndrehmo- (Leistung |Produktbezeichnung EtherCAT Analog/lmpuls | MECHATROLINK-II
gungs- ment
spannung
230V 3000 min—1{0,16 Nm 50 W R88M-K05030(H/T)-C] |R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
0,32 Nm 100 W R88M-K10030(H/T)-C] |R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
0,64 Nm 200 W R88M-K20030(H/T)-[] |R88D-KNO2H-ECT |R88D-KT02H R88D-KN02H-ML2
1,3Nm 400 W R88M-K40030(H/T)-[] |R88D-KNO4H-ECT |R88D-KT04H R88D-KN04H-ML2
2,4 Nm 750 W R88M-K75030(H/T)-[1 |R88D-KNO8H-ECT |R88D-KT08H R88D-KNO8H-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1K030(H/T)-C] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400V 2,39 Nm 750 W R88M-K75030(F/C)-[] |R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1KO030(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
6,37 Nm 2000 W R88M-K2K030(F/C)-[L1 |R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
¥ 9,55 Nm 3000 W R88M-K3K030(F/C)-[1 |[R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
12,7 Nm 4000 W R88M-K4K030(F/C)-C] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
15,9 Nm 5000 W R88M-K5K030(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
230 V (1 kW bis 1,5 kW) [230 \Y 2000 min—1{4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(H/T)-[] |R88D-KN10H-ECT |R88D-KT10H R88D-KN10H-ML2
400 V (400 W bis 5 kW) 7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400V 1,91 Nm 400 W R88M-K40020(F/C)-[1 |R88D-KNO6F-ECT |R88D-KTO6F R88D-KNO6F-ML2
2,86 Nm 600 W R88M-K60020(F/C)-[1 |R88D-KNOBF-ECT  |R88D-KTO6F R88D-KNO6F-ML2
4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(F/C)-[1 |[R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
L 7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
B 9,55 Nm 2000 W R88M-K2K020(F/C)-[] |R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
14,3 Nm 3000 W R88M-K3K020(F/C)-[] |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
7,5 kW bis 15 kW 19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
23,9 Nm 5000 W R88M-K5K020(F/C)-[1 |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
1500 min—1(47,8 Nm 7500 W R88M-K7K515C-[] R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F -
70,0 Nm 11000 W |R88M-K11K015C-[] R88D-KN150F-ECT |R88D-KT150F -
95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-[] R88D-KN150F-ECT |R88D-KT150F -
230V 1000 min—1(8,59 Nm 900 W R88M-K90010(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400V 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(F/C)-[1 |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
F 19,1 Nm 2000 W R88M-K2K010(F/C)-C] |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
A 28,7 Nm 3000 W R88M-K3K010(F/C)-[1 |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm 4500 W R88M-K4K510C-[] R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
57,3 Nm 6000 W R88M-K6K010C-[] R88D-KN75F-ECT  |R88D-KT75F -

Servomotoren mit hohem Tragheitsmoment

Accurax G5 rotatorischer Servomotor

Accurax G5-Servoantriebsmodelle

7,5 kW

Versor- |Drehzahl (Nenndrehmo- |Leistung |Produktbezeichnung EtherCAT Analog/impuls | MECHATROLINK-II

gungs- ment

spannung

400V 2000 min~1{4,77 Nm 1000 W R88M-KH1K020(F/C)-[] |R88D-KN10F-ECT R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-KH1K520(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
9,55 Nm 2000 W R88M-KH2K020(F/C)-[] |R88D-KN20F-ECT R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2

1kWhis 5 kW 14,3 Nm 3000 W R88M-KH3K020(F/C)-] |R88D-KN30F-ECT R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
19,1 Nm 4000 W R88M-KH4K020(F/C)-C] |R88D-KN50F-ECT R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
23,9Nm 5000 W R88M-KH5K020(F/C)-] |R88D-KN50F-ECT R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
1500 min-1 (47,8 Nm 7500 W R88M-KH7K515C-[] R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F -

AC-Servosysteme
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Produktbezeichnung

Servoantrieb

Accurax G5-Serie Servoantrieb ——

R88D-KNO1H-ECT

Antriebstyp

T: Analog/Impuls-Typ
N: Netzwerktyp

L Modell

Leer: Analog/Impuls-Typ
ECT: EtherCAT-Kommunikation
ML2: MECHATROLINK-II-Kommunikation

Leistung und Spannung

Ve;zps:;%mgs Code | Ausgang
01H 100 W
02H 200 W
04H 400 W
230V 08H 750 W
10H 1kW
15H 1,5 kW
06F 600 W
10F 1,0 kW
400V 15F 1,5 kW
20F 2,0 kW
30F 3,0 kW
50F 5,0 kW
75F 7,5 kW
150F | 15,0 kW

Technische Daten des Servoantriebs

230V, einphasig

Servoantriebstyp

R88D-KL]

01HCJ

02H[]

04HC] 08HL] 10HC] 15HC]

Geeigneter Servomotor

R88M-K[]

05030(H/T)-C]

20030(H/T)-J

40030(H/T)-[]

75030(H/T)-LJ 1K020(H/T)-0] 1K030(H/T)-0)

10030(H/T)-C]

1K530(H/T)-[J

1K520(H/T)-0)

90010(H/T)-C]

Max. zuldssige Motorleistung w 100 200 400 750 1000 1500
Dauer-Ausgangsstrom Aeff 1,2 1,6 2,6 41 5,9 9,4
Eingangsspannungs- |Leistungskreis |Ein-/dreiphasig, 200 bis 240 V AC +10 bis =15 % (50/60 Hz)
§ Versorgung Steuerkreis  |Einphasig, 200 bis 240 V AC, +10 bis —15 % (50/60 Hz)
.S [Regelungsart PWM-Steuerung lber IGBT-Ausgang, Sinusantrieb
_3:: Ruckflhrung Serieller Impulsgeber (Inkremental/Absolutwert)
§ | 5 | Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis +55 °C/—20 bis 65 °C
a2 Luftfeuchtigkeit bei Betrieb Max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
% B|und Lagerung
3 g Hoéhenlage Max. 1000 m Uber Meeresspiegel
o | Vibrations-/StoBfestigkeit (max.) 5,88 m/s?, 10 bis 60 Hz (Dauerbetrieb am Resonanzpunkt nicht zulassig)/19,6 m/s?
Konfiguration Rickwandmontage
Gewicht ca. kg 0,38 | 1,1 1,6 | 1,8
Dreiphasig, 400 V
Servoantriebstyp R88D-K[] 06F[] 10FC] 15F[] 20F[] 30F[] 50F[] 75F(] 150F[]
Geeigneter Servomotor R88M-KL1 | 40020(F/C)-[] | 75030(F/C)-] | 1K030(F/C)-[1| 2K030(F/C)-[1|{ 3K030(F/C)-1| 4K030(F/C)-L1 | 6K010C-[J | 11K015C-[]
60020(F/C)-[] | 1K020(F/C)-[] | 1K530(F/C)-[]| 2K020(F/C)-[1| 3K020(F/C)-[]| 5K030(F/C)-[] | 7K515C-[] | 15K015C-[]
- - 1K520(F/C)-[] - 2K010(F/C)-[]| 4K020(F/C)-[] = -
- - 90010(F/C)-[J - - 5K020(F/C)-[] - -
= = = = = 4K510C-[] = =
= = = = = 3K010(F/C)-[] - -
Max. zuléssige Motorleistung kW 0,6 1,0 1,5 2,0 3,0 5,0 7,5 15,0
Dauer-Ausgangsstrom Aeff 1,5 2,9 4,7 6,7 9,4 16,5 22,0 33,4
Eingangsspannungs- |Leistungskreis |Dreiphasig, 380 bis 480 V AC +10 bis —15 % (50/60 Hz)
s Versorgung Steuerkreis |24V DC =15 %
S |Regelungsart PWM-Steuerung Uber IGBT-Ausgang, Sinusantrieb
E Ruckflhrung Serieller Inkremental- oder Absolutwert-Encoder Absolutwertgeber
b= Encoder
2| < |Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis +55 °C/-20 bis +65 °C
‘g “g’) Luftfeuchtigkeit bei Betrieb max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
'g 2|und Lagerung
[29] % Hoéhenlage max. 1000 m Uber Meeresspiegel
@ [Vibrations-/StoBfestigkeit 5,88 m/s® 10 bis 60 Hz (Dauerbetrieb am Resonanzpunkt nicht zulassig)/19,6 m/s®
Konfiguration Riickwandmontage
Gewicht ca. kg 1,9 2,7 | 4,7 13,5 21,0
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Allgemeine technische Daten (fir EtherCAT-Servoantriebe)

Leistungsdaten |Frequenzeigenschaﬂen 2 kHz
2|Befehlseingang EtherCAT-Befehle (fir Sequenz-, Motion-, Dateneinstellung-/Sollwert-, Uberwachungs-, Anpassungs-
% und andere Befehle)
E Antriebsprofil | CSP, CSV, CST, Nullpunktsuche- und Profilpositionierungs-Betriebsarten (CiA402-Antriebsprofil)
& Nullpunktsuche-Betriebsart
il Positionierprofil-Betriebsart
g Dual Touch-Sondenfunktion (Erfassungsfunktion)
o Kraftbegrenzungs-Funktion
=
i
_ |Sequenzeingangssignal Multifunktionseingang x 8 Uber Parametereinstellung (Sperren des Vorwarts-/Rickwartslaufs, Not-Halt, Latch-
o Funktion, Nullpunktschalter, Drehmomentbegrenzung vorwérts/riickwarts, universeller Uberwachungseingang)
.‘%’ Sequenzausgangssignal 1 x Servoantrieb-Fehlerausgang
p 2x Multifunktionsausgéqge fur Parametereinstellung (Servo bergit, ‘Bremse I6sen, Drehmoment-
o Grenzwerterkennung, Stillstandserfassung, Warnausgang, Positionierung abgeschlossen, Fehlerléschung
zugewiesen, programmierbarer Ausgang etc.)
USB- Schnittstelle PC/Mini USB-Steckverbinder
Kommunikation  [Kommunikationsstandard ~ |Erfillt den USB-2.0-Standard
Funktion Parametereinstellung, Statusiiberwachung und -optimierung
EtherCAT- Datenaustauschprotokoll IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7
Kommunikation  [Physische Schicht 100BASE-TX (IEEE802.3)
Steckverbinder RJ45 x 2
ECAT IN: EtherCAT-Eingang x 1
ECAT OUT: EtherCAT-Ausgang x 1
Datenubertragungsmedium |Kategorie 5 oder héher (Kabel mit doppelter Aluminiumlage und geflochtener Abschirmung wird empfohlen)
Max. Kabellange Abstand zwischen Knoten: max. 100 m
LED-Anzeigen RUN x 1
ERR x 1
- L/A IN (Link_/Aktivitlét. IN) x 1
e L/A OUT (Link/Aktivitat OUT) x 1
2|Autotuning Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fir Steifigkeitseinstellung. Tragheitserkennung
<€ |Generatorische Bremse (DB) Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betatigt
i [Generatorischer Bremsbetrieb In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand
2 (Option)
.g’ Endlagenschalter-Funktion (OT) Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp Uber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive
2 Endlage (P-OT) oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist
‘E|Encoder-Teilungsfunktion Getriebeubersetzungsverhéltnis
Schutzfunktionen Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Encoderfehler, Uberhitzung etc.
Analoge Uberwachungsfunktionen Analoge Uberwachung von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler,
Analogeingang etc.
Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kénnen tber Parameter angegeben werden.
Anzahl der Kanéle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)
Bedienkonsole Anzeigefunktionen Eine 2-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert Gber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.
Schalter 2 Drehschalter zur Einstellung der Knotenadresse
Ladeleuchte (CHARGE) Leuchtet beim Einschalten der Hauptstromkreis-Spannungsversorgung auf.
Sicherheitsklemme |Funktionen Safety Torque OFF zum sicheren Ausschalten des Motorstroms und Stoppen des Motors. Ausgangssignal fur
Fehleriberwachungsfunktion.
Erflllte Standards EN ISO13849-1:2008 (PL-d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)),
EN61508:2001 (SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)
Feedback externer Drehgeber Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber fiir vollsténdig geschlossenen Regelkreis

“ Die Betriebsarten CSV, CST und Nullpunktsuche werden im Servoantrieb mit Version 2.0 oder héher unterstitzt.

AC-Servosysteme
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Allgemeine technische Daten (fir MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

Regelbetriebsart

Positioniersteuerung, Drehzahlregelung, Drehmomentregelung, vollsténdig geschlossener Regelkreis

Leistungsdaten Frequenzeigenschaften

2 kHz

Geschwindigkeits-Nullhaltung

Geschwindigkeits-Sollwert kann tber den Geschwindigkeits-Nullhaltungseingang auf Null gehalten werden

Sanftanlauf-Zeiteinstellung

0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzdgerung sind getrennt einstellbar)

Befehlseingang MECHATROLINK-II
Kommunikation

MECHATROLINK-II-Befehle (fiir Sequenz-, Motion-, Dateneinstellungs-/Sollwert-, Uberwachungs-, Justierungs- und andere Befehle)

= Sequenzeingangssignal Multifunktionseingang x 8 tiber Parametereinstellung (Sperren des Vorwarts-/Rickwartslaufs, Not-Halt, Latch-Funktion,
5 Nullpunktschalter, Drehmomentbegrenzung vorwarts/riickwérts, universeller Uberwachungseingang)
ﬁ Sequenzausgangssignal Es kénnen drei der folgenden Signaltypen ausgegeben werden: Bremsfreigabe, Servo bereit, Servoalarm, Position erreicht,
<mi Motordrehzahlerfassung, Drehmoment-Grenzwerterkennung, Stillstandserfassung, Drehzahlibereinstimmungs-Erkennung,
Warnung, Positionssollwertstatus, Uberdrehzahlerkennung, Alarmausgang, Drehzahlsollwertstatus
USB- Schnittstelle PC/Mini USB-Steckverbinder
Kommunikation Kommunikationsstandard Erfiillt den USB-2.0-Standard
Funktion Parametereinstellung, Statustiberwachung und -optimierung
MECHATROLINK:-II- | Datenaustauschprotokoll MECHATROLINK-II
Kommunikation Stationsadresse 41H bis 51 FH (max. Anzahl Slaves: 30)
Ubertragungsgeschwindigkeit 10 MBit/s
Ubertragungszyklus 1,2und 4 ms
Datenlange 32 Byte
Autotuning Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fiir Steifigkeitseinstellung. Trégheitserkennung
H Generatorische Bremse (DB) Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betatigt
S Generatorischer Bremsbetrieb In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand (Option)
"xz Endlagenschalter-Funktion (OT) Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp (iber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive Endlage (P-OT) oder
2 negative Endlage (N-OT) aktiv ist
@ |Encoder-Teilungsfunktion Optionale Teilung moglich
@ |Schutzfunktionen Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Encoderfehler, Uberhitzung etc.
;5,’ Analoge Uberwachungsfunktionen Analoge Uberwachun_g von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler, Analogeingang etc.
g Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kénnen tber Parameter angegeben werden.
Anzahl der Kanéle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)
Bedienkonsole Anzeigefunktionen Eine 2-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert (iber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.
Statusanzeige-LED (COM) zur MECHATROLINK-II-Kommunikation
Schalter 2 Drehschalter zur Einstellung der MECHATROLINK-II-Knotenadresse
Ladeleuchte (CHARGE) Leuchtet beim Einschalten der Hauptstromkreis-Spannungsversorgung auf
Sicherheitsklemme Funktionen Safety Torque OFF zum sicheren Ausschalten des Motorstroms und Stoppen des Motors. Ausgangssignal fir
Fehleriiberwachungsfunktion
Erfillte Standards EN 1SO13849-1:2008 (PL-d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)), EN61508:2001
(SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)
Feedback externer Drehgeber Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber fiir vollstandig geschlossenen Regelkreis

Allgemeine technische Daten (fiir Anal

og/Impuls-Servoantriebe)

Regelbetriebsarten Externe Steuerung

(1) Positioniersteuerung, (2) Drehzahlregelung, (3) Drehmomentregelung, (4) Positioniersteuerung/Drehzahlregelung,
(5) Positioniersteuerung/Drehmomentregelung, (6) Drehzahl-/Drehmomentregelung und (7) vollsténdig geschlossener Regelkreis

Interne Positionierung

Antriebsprogrammierung: Indexer-Funktion durch Parameter aktiviert

Leistungsdaten Frequenzeigenschaften

2 kHz

Geschwindigkeits-Nullhaltung

Geschwindigkeits-Sollwert kann (iber den Geschwindigkeits-Nullhaltungseingang auf Null gehalten werden

Sanftanlaufzeiteinstellung

0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzégerung sind getrennt einstellbar). S-Kurven-Beschleunigung/Verzdgerung ist ebenfalls
verfligbar

Drehzahlregelung| Geschwindigkeitssollwertspannung

6 V DC bei Nenndrehzahl: voreingestellt (Skalierung und Polaritat Gber Parameter einstellbar)

Drehmomentgrenzwert

3 V DC bei Nenndrehmoment (Drehmoment in positiver/negativer Richtung separat begrenzbar)

voreingestellte
Geschwindigkeitsregelung

Voreingestellte Drehzahl kann (ber Digitaleingdnge aus 8 internen Einstellungen ausgewahlt werden

Drehmomentre- | Drehmomentsollwert-Spannung

3 V DC bei Nenndrehmoment: voreingestellt (Skalierung und Polaritat Gber Parameter einstellbar)

gelung Geschwindigkeitsgrenzwert

Eingangssignal

Geschwindigkeitsgrenzwert kann Giber Parameter eingestellt werden

Sollwert-Impuls | Eingangssignaltyp

Vorzeichen + Impulsfolge, 2-phasiger Impuls mit 90° Phasenversatz (A-Phase + B-Phase) oder Impulsfolge im/gegen
den Uhrzeigersinn

Eingangsimpulsfrequenz

max. 4 Mpps (max. 200 kpps bei Open Collector).

Sollwertimpulsskalierung
(elektronisches Getriebe)

Skalierungsverhéltnis: 1/1000 bis 1000
Als Zahler (Encoderaufldsung) und Nenner (Sollwertimpulsauflsung pro Motorumdrehung) kann ein beliebiger Wert von 1 bis 230
eingestellt werden. Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen

Sollwert-Impuls | Eingangssignaltyp

Vorzeichen + Impulsfolge, 2-phasiger Impuls mit 90° Phasenversatz (A-Phase + B-Phase) oder Impulsfolge im/gegen den
Uhrzeigersinn

Eingangsimpulsfrequenz

max. 4 Mpps (max. 200 kpps bei Open Collector).

Sollwertimpulsskalierung
(elektronisches Getriebe)

Eingangssignal| Eingangssignal

Skalierungsverhéltnis: 1/1000 bis 1000
Als Zahler (Drehgeberauflésung) und Nenner (Sollwertimpulsaufldsung) kann ein beliebiger Wert von 1 bis 2% eingestellt werden.
Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen

Skalierung externer Drehgeber

Skalierungsverhaltnis: 1/20 bis 160
Als Zahler %Drehgeberauflbsung) und Nenner (Auflésung des externen Drehgebers pro Motorumdrehung) kann ein beliebiger Wert
von 1 bis 2% eingestellt werden. Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen

Funktionalitdtsauswahl

Funktionalitat durch Parameter aktiviert

Unterstiitzte Funktionalitat

G5-Analog/Impuls-Servoantrieb mit Firmware 1.10 oder héher

Software CX-Drive, Version 2.30 oder hoher
Kommunikation Das Programm kann tber USB-Dateniibertragung (CX-Drive) heruntergeladen werden.
Befehlstypen Relative Bewegung, Absolutbewegung, Tippbetrieb, Nullpunktsuche, Verzégerungsstopp, Geschwindigkeits-Update, Zeitgeber,

Ausgangssignal-Steuerung, Ausblenden, Bedingte Verzweigung

Anzahl der Befehle

Bis zu 32 Befehle (0 bis 31)

Befehlsausfiihrung

Antriebsprogrammierung | Vollstdndig geschlossener Regelkreis| Positionierung | Drehzahl-/Drehmomentregelung

Abtasten des Eingangs zur Ausfiihrung des ausgewéhlten Befehls oder zur Ausflihrung einer komplexen Sequenz
(Kombination aus mehreren Befehlen)

Befehlsauswahl

Bis zu 5 digitale Eingange zur Auswahl der einzelnen Befehle oder Sequenzen

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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E/A-Signal

Positionssignalausgabe

Line-Driver-Ausgang A-Phase, B-Phase, Z-Phase und Open Collector-Ausgang Z-Phase

Sequenzeingangssi- |Externe Steuerung
gnal

— Multifunktionseingang x 10 durch Parametereinstellung: Servo EIN, Umschaltung der Regelbetriebsart, Sperren

des Vorwarts-/Ruckwartslaufs, Vibrationsfilterumschaltung, Verstarkungsumschaltung, Umschaltung elektronisches Getriebe,
Fehlerzahlerriicksetzung, Impulssperre, Alarm-Rucksetzung, interne Drehzahlauswahl, Umschaltung Drehmomentbegrenzung,
Nulldrehzahl, Not-Aus, Umschaltung Tragheitsverhéltnis, Geschwindigkeits-/Drehmoment-Sollwertvorzeichen.

— Fest zugeordneter Eingang x 1 (SEN: Sensor EIN, ABS Datenanforderung)

Interne Positionierung
(Antriebsprogrammierungs-
Betriebsart)

— Multifunktionseingang x 10 durch Parametereinstellung: Servo EIN, Sperren des Vorwérts-/Rickwartslaufs,
Dampfungsfilterumschaltung, Verstarkungsumschaltung, Alarm-Rucksetzung, Umschaltung Drehmomentbegrenzung, Not-Aus,
sofortiger Stopp, Verzégerungsstopp-Eingang, Umschaltung Tragheitsverhaltnis, Latch-Eingang, Nullpunktschalter-Eingang,
Abtasten und 5 x Eingangsbefehlauswahl.

— Fest zugeordneter Eingang x 1 (SEN: Sensor EIN, ABS Datenanforderung)

Sequenzausgangssi- | Externe Steuerung
gnal

— 3 x Ausgangssignale durch Parametereinstellung konfiguriert: Bremsfreigabe, Servo bereit, Servoalarm, Position erreicht,
Motordrehzahlerfassung, Drehmoment-Grenzwerterkennung, Stillstandserfassung, Drehzahlibereinstimmungs-Erkennung,
Warnung, Positionssollwertstatus, Uberdrehzahlerkennung, Drehzahlsollwertstatus.

— 1 Ausgang als Alarmausgang festgelegt

Interne Positionierung
(Antriebsprogrammierung

3 x Ausgangssignale durch Parametereinstellung konfiguriert: Bereit, Bremse, Position erreicht, Motordrehzahlerfassung,
Drehmoment-Grenzwertstatus, Stillstandserfassung, Drehzahliibereinstimmung, Warnung, Positionssollwertstatus, Position

Integrierte Funktionen

aktiviert) erreicht, Antriebsprogrammierungs-Befehl und Ausgang wahrend der Antriebsprogrammierung.
— 1 Ausgang als Alarmausgang festgelegt
USB- Schnittstelle PC/Mini USB-Steckverbinder
Kommunikation Kommunikationsstandard Erfiillt den USB-2.0-Standard
Funktion Parametereinstellung, Statustiberwachung und -optimierung

Autotuning

Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fiir Steifigkeitseinstellung. Tragheitserkennung

Generatorische Bremse (DB)

Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betatigt

Generatorischer Bremsbetrieb

In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand (Option)

Endlagenschalter-Funktion (OT)

Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp tber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive Endlage (P-OT)
oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist

Encoder-Teilungsfunktion

Optionale Teilung méglich

Elektronisches Getriebe (Z&hler/Nenner)

Bis zu vier Zahler des elektronischen Getriebes durch Kombination mit den Eingédngen

Interne Festgeschwindigkeit

8 Geschwindigkeiten intern einstellbar

Schutzfunktionen

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Encoderfehler, Uberhitzung etc.

Analoge Uberwachungsfunktionen

Analoge Uberwachung von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler, Analogeingang etc.
Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kénnen tber Parameter angegeben werden.
Anzahl der Kanle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)

Bedienkonsole | Anzeigefunktionen

Eine 6-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert Uber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.

|Tasten der Bedienkonsole

Zum Einstellen/Uberwachen der Parameter und Antriebszustande (5 Tasten)

Ladeleuchte (CHARGE)

Leuchtet beim Einschalten der Hauptstromkreis-Spannungsversorgung auf

Sicherheitsklemme | Funktionen

Kraftunterbrechungs-Sicherheitsfunktion zum Ausschalten des Motorstroms und Stoppen des Motors. Ausgangssignal fur
Fehlertiberwachungsfunktion

Erflllte Standards

EN 1SO13849-1:2008 (PL-d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)), EN61508:2001
(SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)

Feedback externer Drehgeber

Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber flr vollstandig geschlossenen Regelkreis

Erweiterungssteckverbinder

Serieller Bus fur Optionsmodul

Bauteilbezeichnungen der Servoantriebe

Uberwachungssteckverbinder (CN5)

Spannungsversorgungsklemmen ——+

Spannungsversorgungsklemmen —|

Schutzleiter-Erdungsklemmen —»{

EtherCAT-Statusanzeigen

7. t

Analoger \

oX0 ‘] Drehschalter fiir
[mnnann j

=

Knotenadressen-Einstellung
{——— USB-Steckverbinder (CN7)

4@4
i
| —— EtherCAT-Kommunikations-

Steckverbinder: ECAT IN

| EtherCAT- Kommunikations-

Anzeigebereich

s © ©
|_—— MECHATROLINK-II-
“1 Steckverbinder (CN6)

Uberwachungssteckverbinder
(CNs) \

e

}—Bemenungsnevemn

| ——— UsB-Steckverbinder(CN7)

}——— Erweiterungssteckverbinder (CN3)

Spannungsversorgungsklemmen —| Sicherheits-Steckverbinder (CN8)

(L1, L2 und L3) ECAT OUT

p
(—
Hauptstromkreis- [ L

&

16 und L20) 120 [E
Ladeleuchte +© o

CrangE

Steverstromkreis-

Sicherheits-

externen Bremswiderstand ——»|

Anschlussklemmen fiir
(81,82 und B3)

Anschiussklemmen fiir ——»|
Servomotor (U, V und W)

EtherCAT-Servoantriebe

Steckverbinder (CN8)

—— EJA-Steuersteckverbinder
(CN1)

_—— Steckverbinder fiir externen
Drehgeber (CN4)

|~ Gebersteckverbinder (CN2)

| —— UsB-Steckverbinder (CN7)

Hauptstromkreis-
—
(L1, 12 und L3)

Hauptstromreis-
(L1, L2 und L3)

Steuerstromkreis-
Spannungsversorgungsklemmen ——,
(L1C und L2C)

Steuerstromkreis-
Spannungsversorgungsklemmen ——,
(L1C und L2C)

Sicherheits-Steckverbinder (CN8)

Ladeleuchte

Ladeleuchte

| —— Steuerungs-E/A-Steckverbinder (CN1) —— E/A-Steuersteckverbinder (CN1)

— 26-polig — ~50-polig —
Anschlussidemmen fir pela Anschiussklemmen fir °
externen Bremswiderstand —»| externen Bremswiderstand —»|
(81, B2 und 83) (81, B2 und B3)

fir Servomotor
(U, V und W)

fir Servomotor

Anschlussklemmen [
—
(U, Vund W)

Anschiussklemmen [
—

Steckverbinder fir externen
L Drehgeber (CN4)

Steckverbinder fir externen
v Drehgeber (CN4)

Schutzleiter- Schutzleiter- ——»|
— _~— Gebersteckverbinder (CN2) chutzleiter. Gebersteckverbinder (CN2)
Erdungsklemmen { o) Erdungsklemmen

MECHATROLINK-II-Servoantriebe Analog/Impuls-Servoantriebe

Hinweis: In den Abbildungen oben sind lediglich 230-V-Servoantriebsmodelle dargestellt. Die 400-V-Servoantriebe sind mit 24 V DC
Spannungsversorgungs-Eingangsklemmen fiir den Steuerkreis statt mit L1C- und L2C-Klemmen ausgestattet.

AC-Servosysteme
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E/A-Spezifikationen
Klemmen Spezifikationen (fiir alle Servoantriebe)

Symbol |Bezeichnung Funktion

L1 Leistungsklemmen des AC-Netzeingangsklemmen fur den Hauptstromkreis

L2 Hauptstromkreises

3 Hinweis: Bei Einphasen-Servoantrieben ist der Spannungsversorgungseingang an L1 und L3 anzuschlieBen.
L1C Eingang fur AC-Netzeingangsklemmen fur Steuerkreis

L2C Steuerspannungsversorgung (nur bei 200-V-Einphasen/Dreiphasen-Servoantrieben)

24V DC-Netzeingangsklemmen fur Steuerkreis

oV (nur bei 400-V-Dreiphasen-Servoantrieben)

B1 Anschlussklemmen fiir externen |Servoantriebe 200 V unter 750 W: es wird kein interner Widerstand angeschlossen. B2 und B3 offen lassen.
B2 Bremswiderstand Zwischen B1 und B2 einen externen Bremswiderstand anschlieBen

B3

Servoantriebe von 600 W bis 5 kW: Brucke zwischen B2 und B3 fur internen Bremswiderstand. Wenn der interne
Bremswiderstand nicht ausreicht, einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 anschlieBen und die Bricke
zwischen B2 und B3 entfernen.

Servomotor-Anschluss Klemmen fir Ausgédnge zum Servomotor

U
\
W

E/A-Signale (CN1) — Eingangssignale (fiir EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)
PIN-Nr. [Signalbezeichnung Funktion

6 I-COM +-Pol der externen DC-Spannungsversorgung. Die Versorgungsspannung muss 12 V bis 24 V (5 %) betragen.
5 E-STOP Not-Halt Die Signalbezeichnung entspricht der Werkseinstellung. Die Funktion kann
7 P-OT Vorwartslauf gesperrt per Parametereinstellung geéndert werden
8 N-OT Rickwartslauf gesperrt
9 DEC Nullpunktschalter
10 EXT3 Externer Latch-Eingang 3
11 EXT2 Externer Latch-Eingang 2
12 EXT1 Externer Latch-Eingang 1
Universeller
13 SI-MONO Uberwachungseingang 0
14 BTP-I Anschlusspin fur die Speicherbatterie des Absolutwertgebers. Nicht anschlieBen, wenn eine Batterie
15 BTN-I an das Drehgeberkabel angeschlossen ist (Steckverbinder CN2)
17 - Nicht belegte Klemmen. Nicht anschlieBen
18 -
19 -
20 -
21 -
22 -
23 -
24 -
- PCL Drehmomentgrenze Mit diesen Optionen kann die Funktion der den Pins 5 und 7 bis 13 zugeordneten
bei Vorwaértslauf Eingangssignale mit entsprechenden Parametereinstellungen geéndert werden.
NCL Ruckwarts-
Drehmomentgrenzwert
SI-MON1 Universeller
Uberwachungseingang 1
SI-MON2 Universeller
Uberwachungseingang 2
Stecker- FG Abschirmungserdung. Angeschlossen an die Gehduseerdung, wenn die Abschirmung des E/A-Signalkabels mit
gehéuse dem Steckverbindergehause verbunden ist.
16 GND Signalmasse. Isolation gegen Spannungsversorgung (I-COM) fur Steuersignal im Servoantrieb.

E/A-Signale (CN1) — Ausgangssignale (fiir EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

PIN-Nr. Signalbezeichnung Funktion
1 BRK-OFF+ Externes Bremsfreigabesignal
2 BRK-OFF
25 S-RDY+ Servo bereit: EIN, wenn kein Servoalarm vorliegt und die Steuer-/Leistungsversorgung eingeschaltet ist.
26 S-RDY-
3 ALM+ Servoalarm: Schaltet AUS, wenn ein Fehler erkannt wird.
4 ALM-
- INP1 Position erreicht Ausgang 1 Mit diesen Optionen kann die Funktion der den Pins 1, 2, 25 und 26 zugeordneten
TGON Drehzahlerfassung Ausgangssignale mit entsprechenden Parametereinstellungen gedndert werden.
T_LIM Drehmomentgrenzwert
ZSP Nullgeschwindigkeit
VCMP Geschwindigkeitssollwertstatus
INP2 Position erreicht Ausgang 2
WARN/1 Warnung 1
WARN2 Warnung 2
PCMD Positionssollwertstatus
V_LIM Geschwindigkeitsgrenzwert
Fehlerldschattribut
ALM-ATB (nur bei ECT-Modell)
Programmierbarer Ausgang 1
R-OUT (nurg bei ECT-Modell) gan9
Programmierbarer Ausgang 2
R-OUT2 (nurgl bei ECT-Modell) 99

Accurax G5 rotatorischer Antrieb 7
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E/A-Signale (CN1) — Eingangssignale (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)

PIN-Nr. Regelbetriebsart |Signalbezeich- |Funktion
nung
1 Position/ +24 Vim Sollwert-Impulseingang fiir Line-Driver und offenen Kollektor gemaB Parametereinstellung
Vollstandig Uhrzeigersinn
3 geschlossener +im Eingangsbetriebsart:
Regelkreis Uhrzeigersinn Vorzeichen + Impulsfolge
4 - Ruckwaérts-/Vorwartsimpuls: (Impuls gegen/im Uhrzeigersinn)
-m Zweiphasiger Impuls (90° Phasendifferenz)
Uhrzeigersinn weiphasiger Imp!
2 +24 Vim
Uhrzeigersinn
5 + gegen
Uhrzeigersinn
6 —gegen
Uhrzeigersinn
44 +CWLD Sollwert-Impulseingang nur fiir Line-Driver
45 —-CWLD - betrieb
6 +CCWLD ingangsl etriel s_grtl ) . .
yes —COWLD Ruckwaérts-/Vorwartsimpuls: (Impuls gegen/im Uhrzeigersinn)
14 Drehzahl REF Geschwindigkeitssollwerteingang: +10 V/Motornenngeschwindigkeit (Eingangsverstéarkung mittels Parameter &nderbar).
Drehmoment TREF1 Drehmomentsollwerteingang: +10 V/Motornennkraft (Eingangsverstarkung mittels Parameter dnderbar).
VLIM Eingang fir den Geschwindigkeitsgrenzwert: £10 V/Motornenngeschwindigkeit (Eingangsverstarkung mittels Parameter anderbar).
15 - AGND1 Masse Analogsignal
16 Drehmoment TREF2 Drehmomentsollwerteingang: +10 V/Motornennkraft (Eingangsverstarkung mittels Parameter anderbar).
Position/ PCL Eingang Vorwarts-Drehmomentgrenzwert +10 V/Motornennkraft (Eingangsverstarkung mittels Parameter anderbar).
18 Se"schwiindigkeit NCL Eingang Rickwérts-Drehmomentgrenzwert +10 V/Motornennkraft (Eingangsverstérkung mittels Parameter &nderbar).
ollstandig
geschlossener
Regelkreis
17 - AGND1 Masse Analogsignal
7 Bezugspotenzial +24 VIN Steuerspannungsversorgungs-Eingang fir Sequenzsignale: Die 24-V-Spannungsversorgung (12 bis 24 V) muss vom Anwender
bereitgestellt werden.
29 RUN Servo EIN: Schaltet den Servo ein.
26 Position/vollstandig | DFSEL1 Vibrationsfilterumschaltung 1 Aktivierung des Vibrationsfilters gemaB Parametereinstellung
geschlossener
Regelkreis
27 Bezugspotenzial GSEL Verstérkung Aktivierung der Verstarkung geméaf Parametereinstellung
28 Position/vollstandig | GESEL1 Umschaltung elektronisches Getriebe 1|Umschaltung des Zahlers fir das elektronische Ubersetzungsverhéltnis
geschlossener
Regelkreis
Drehzahl VSEL3 Interne Geschwindigkeitsauswahl 3 Eingang fiir die Auswahl der gewiinschten Geschwindigkeitseinstellung bei internem
Geschwindigkeitsbetrieb.
Fur die Geschwindigkeitsauswahl wird dieser Eingang mit den Eingangen VSEL1 und VSEL2
kombiniert.
30 Position/vollstandig | ECRST Fehlerzéhler-Riicksetzeingang Setzt den Positionsfehlerzéhler zurlick.
geschlossener
Regelkreis
Drehzahl VSEL2 Interne Geschwindigkeitsauswahl 2 Eingang fiir die Auswahl der gewlnschten Geschwindigkeitseinstellung bei internem
Geschwindigkeitsbetrieb.
Fir die Geschwindigkeitsauswahl wird dieser Eingang mit den Eingédngen VSEL1 und VSEL3
kombiniert.
31 Bezugspotenzial RESET Alarm-Ricksetzeingang Hebt den Alarmstatus auf. Der Fehlerzahler wird zuriickgesetzt, wenn der Alarm zurlickgesetzt wird.
32 Position/Drehzahl/ | TVSEL Regelbetriebsart Umschaltung
Drehmoment Position <> Drehzahl
. Erméglicht Umschaltun
Position <> Drehmoment oglicht U nscha tung
der Regelbetriebsart
Drehmoment <> Drehzahl
33 Position IPG Impulssperre-Eingang. Digitaler Eingang zum Sperren des Positionsimpuls-Sollwerts.
Drehzahl VSEL1 Interne Geschwindigkeitsauswahl 1 Eingang fiir die Auswahl der gewlinschten Geschwindigkeitseinstellung bei internem
Geschwindigkeitsbetrieb.
Fur die Geschwindigkeitsauswahl wird dieser Eingang mit den Eingédngen VSEL2 und VSEL3
kombiniert.
8 Bezugspotenzial |NOT Rickwaértslauf gesperrt Nachlaufweg gesperrt: Der Servomotor wird gestoppt, wenn das bewegliche Teil die Grenze
9 POT Vorwaértslauf gesperrt des zulassigen Bewegungsbereichs Uberschreitet.
20 Position/Drehzahl/ |SEN Eingang Sensor EIN. Anfangs-Datenanforderungssignal bei Verwendung eines Absolutwertgebers
13 Drehmoment SENGND Signalmasse Sensor EIN
42 Bezugspotenzial BAT (+) Sicherungsbatterie-Anschlussklemmen fur die Spannungsversorgung, wenn die Spannungsversorgung des Absolutwertgebers
43 BATGND (-) unterbrochen ist. Hier keinen Anschluss vornehmen, wenn fiir die Sicherung ein Absolutwertgeber-Batteriekabel verwendet wird.
50 FG Gehé&useerdung
- - TLSEL Drehmomentgrenzwertschalter Mit diesen Optionen kann die Funktion der den Pins 8, 9 und 26 bis 33 zugeordneten
DFSEL2 Vibrationsfilterumschaltung 2 Eingangssignale mit entsprechenden Parametereinstellungen geandert werden.
GESEL2 Umschaltung elektronisches Getriebe 2
VZERO Nullgeschwindigkeit
VSIGN Geschwindigkeitssollwertsignal
TSIGN Drehmomentsollwertsignal
E-STOP Not-Halt
JSEL Umschaltung Tragheitsverhaltnis
EXT1 Halteeingang 1
HOME Nullpunktschalter-Eingang
H-STOP Eingang fiir sofortigen Stopp
S-STOP Verzégerungsstopp-Eingang
Antriebsprogram- | STB Abtasten
mierung B-SEL1 Sollwertauswahl-Eingang 1
B-SEL2 Sollwertauswahl-Eingang 2
B-SEL4 Sollwertauswahl-Eingang 4
B-SEL8 Sollwertauswahl-Eingang 8
B-SEL16 Sollwertauswahl-Eingang 16
12 - Nicht belegte Klemmen. Nicht anschlieBen.
40 -
41 -
8 AC-Servosysteme
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E/A-Signale (CN1) — Ausgangssignale (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)

PIN-Nr. Regelbetriebsart | Signalbezeich-| Funktion
nung
21 Position/ +A Encoder Phase A+ Encodersignale (bzw. Signale von externer Skala bei vollstandig geschlossenem Regelkreis)
20 Vollsténdig —A Encoder Phase A— werden entsprechend der Einstellung des Parameters Encoder-Teilungszéhler ausgegeben.
48 geschlos_sener B Encoder Phase B+ Dies ist ein Line—Driver—Ausgang (entspricht R422). Die maximale Ausgangsfrequenz
29 Regelkreis B Encoder Phase B— betragt 4_MB_n‘/s. . ) ) ) o
Phase Z ist ein Ausgang fiir Encodersignale (bzw. Signale von externer Skala bei vollstandig
23 +Z Encoder Phase Z+ geschlossenem Regelkreis). Dies ist ein Line-Driver-Ausgang (entspricht R422).
24 -Z Encoder Phase Z—
19 Z Ausgang Drehgeber Phase Z Phase Z ist ein Ausgang fiir Encodersignale (bzw. Signale von externer Skala bei vollstandig
25 ZCOM Bezugspotenzial Encoder Phase Z |9eschlossenem Regelkreis). Open Collector-Ausgang.
11 Bezugspotenzial |BKIR Signalausgang Bremsfreigabe Zeitgebersignal flir den Betrieb der elektromagnetischen Bremse an einem Motor
10 BKIRCOM
35 READY Servo bereit: EIN, wenn beim Einschalten der Steuer-/Hauptkreis-Spannungsversorgung kein Servoalarm vorliegt.
34 READYCOM
37 /ALM Servoalarm: Schaltet AUS, wenn ein Fehler erkannt wird.
36 ALMCOM
39 Drehzahl/ TGON Motorgeschwindigkeitserfassung. Dieser Ausgang wird eingeschaltet, wenn die Motorgeschwindigkeit die in einem
Drehmoment entsprechenden Parameter eingestellte Geschwindigkeit erreicht.
39 Position/ INP1 Positionierung-abgeschlossen-Ausgang 1: Wird eingeschaltet, wenn der Positionsfehler gleich der Parametereinstellung ist.
38 Vollstandig INP1COM
geschlossener
Regelkreis
- - INP2 Position erreicht Ausgang 2 Mit diesen Optionen kann die Funktion der den Pins 11, 10, 34 bis 39 zugeordneten
P-CMD Positionssollwertstatus Ausgangssignale mit entsprechenden Parametereinstellungen gedndert werden.
ZSP Nullgeschwindigkeit
WARN1 Warnung 1
WARN2 Warnung 2
ALM-ATB Fehlerléschattribut
VCMP Ausgang
Geschwindigkeitsiibereinstimmung
V-CMD Geschwindigkeitssollwertstatus
V-LIMIT Ubergeschwindigkeitserfassung
T-LIMIT Drehmoment-Grenzwerterfassung
Antriebsprogram- |B-CTRL1 Antriebsprogrammierung-Ausgang 1
mierung B-CTRL2 Antriebsprogrammierung-Ausgang 2
B-CTRL3 Antriebsprogrammierung-Ausgang 3
B-BUSY Ausgabe wéhrend der
Antriebsprogrammierung
HOME-CMP Nullpunktsuche abgeschlossen

Steckverbinder fiir externen Enc

oder (CN4) — (fiir alle Servoantriebe)

PIN-Nr. Signalbezeichnung Funktion

1 E5V Spannungsversorgungsausgang fir externe Skala. Betrieb mit 5,2 V +5 % und nicht mehr als 250 mA.
2 EOV Verbunden mit der Steuerkreismasse am Steckverbinder CN1.

3 PS Signal-E/A externe Skala (serielles Signal).

4 /PS

5 EXA Signaleingang externe Skala (Signale Phasen A, B und Z). Eingabe und Ausgabe der Signale der Phasen A, B und Z.
6 JEXA

7 EXB

8 /EXB

9 EXZ

10 /EXZ

Steckerge- |FG Abschirmungserdung

héuse

Uberwachungssteckverbinder (CN5) — (fiir alle Servoantriebe)

PIN-Nr.

Signalbezeichnung

Funktion

1

AM1

Analoger Uberwachungsausgang 1. Ausgabe des Analogsignals fiir die Uberwachung. Die Auswahl des Ausgabesignals fiir
die Uberwachung erfolgt Uber die Parametereinstellung.
Werkseinstellung: Motordrehzahl 1 V/1000 U/min

AM2

Analoger Uberwachungsausgang 2. Ausgabe des Analogsignals fiir die Uberwachung. Die Auswahl des Ausgabesignals fiir
die Uberwachung erfolgt Uber die Parametereinstellung.
Werkseinstellung: Motordrehzahl 1 V/1000 U/min

GND

Masse fr analoge Uberwachung 1 und 2

ola|H|w

Nicht belegte Klemmen. Nicht anschlieBen

Sicherheits-Steckverbinder (CN8) — (fiir alle Servoantriebe)

PIN-Nr. Signalbezeichnung Funktion

1 - Nicht verwendet Nicht anschlieBen

2 _

3 SF1- Sicherheitseingang 1 und 2. Uber diesen Eingang werden die Leistungstransistor-Ansteuersignale im Servoantrieb und somit
4 SFi1+ der Motor abgeschaltet.

5 SF2—

6 SF2+

7 EDM- Zur Erfassung einer Stérung der Sicherheitsfunktion wird ein Uberwachungssignal ausgegeben.
8 EDM+

Steckerge- |FG Gehauseerdung

hause

Accurax G5 rotatorischer Antrieb



OmRON

Servoantriebe
R88D-KT01/02H, R88D-KN01/02H-[1 (230 V, 100 bis 200 W)

130 (fiir Analog/Impuls-Modell)
70 132 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)

40 !
2Zwei x M4
I
EJ
£y
= 7 [ g §
[ N
VZaa
(i v
58]
p“ﬂi% ik J R
o 6 | [28405
1! 2
4 (409
R88D-KT04H, R88D-KNO04H-[ ] (230 V, 400 W)
130 (fiir Analog/Impuls-Modell)
55 ) 70 132 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
2Zwei x M4
— T R T
s !
i A 8 e
i N
a
I
/“/" 6| 43405
4 (55)
R88D-KT08H, R88D-KNO8H-[ | (230 V, 750 W)
170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
65 ‘ 70 172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
Zwei x M4
T
= 5 o
:; ! = = =
2
J‘Wg:
P ay 1
75 50405
(65)
R88D-KT10/15H, R88D-KN10/15H-[1 (230 V, 1 bis 1,5 kW)
85 (fiir Analog/Impuls-Modell) 170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
86 (fiir ML2- und EtherCAT-Modelle) 70 172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
|14 Zwei x M4

.

[ g I

-
N\
i
(150)
140 *0°

(- —
7 —
i —
L =
e = .
// 85 L 7005
il (85)

10 AC-Servosysteme



OMmRON

R88D-KT06/10/15F, R88D-KN06/10/15F-[] (400 V, 600 W bis 1,5 kW)

91 (fiir Analog/Impuls-Modell)

92 (fiir ML2- und EtherCAT-Modelle)

70

- gy

170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle

Zwei x M4
T &
i = -
HH
i L.
i
/;;qﬁﬁﬂ LN
7 P
U’ 14,5 70 %08
92
R88D-KT20F, R88D-KN20F-[1 (400 V, 2 kW)
94
85
17,5 50 193,5 (fiir Analog/Impuls-Modell)
425 195 (fiir EtherCAT- und ML2-Modell) , . 1.5
52 Sechs x M4
25 0,5
;J o @ —
g 3
R2.6 L _ ‘
u_H & o o
52 26,5, |, 50%0°
17,5 94
R88D-KT30/50F, R88D-KN30/50F-[] (400 V, 3 bis 5 kW)
212 (fur Analog/Impuls-Modell)
130 214 (fiir EtherCAT- und ML2-Modell) Sechs x M4
15 100 . 70 3 0,
65 95,2 ‘ J;LOS" p
52 52
e i P +
i 7 U
|
7 ]
ol o o U J =~ «
& J ] Vi iy
o] o
=0 E=lE
Vz
7
o . v
@lel_| i 1
~ x — 15 100205
w52 52, || ~\BR2.6 (130)
65 95,2
15 100

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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OmRON

R88D-KT75F, R88D-KN75H-ECT (400 V, 7,5 kW)

233
)
90 90
210 - 11 70 334 <35 5 10-M4
R2,6 R26 | /Ro6 t—j
/_lf:féilf: ( 77‘777777@7”@7”“ _
. I
1 I
L=
77
i 2 2
N — ] Q
o N //’1 i
[[.=
e
i
| @ \ L J :
]
5Te L e e e e e
NS; A X ) 27 180
\R26 R26 |\ R28 25 - 233 ‘
210 | \05.2 1
90 90
) 71
R88D-KT150F, R88D-KN150H-ECT (400 V, 15 kW)
261 261
231 270 (fr Analog/Impuls-Modell) *U_A 200 30.5
o7 y_\‘ 31 70 271 (fur EtherCAT-Modell) 4M6
ﬂ'_ljl‘ B@;@;@ ‘ 3
— ‘
— \
— |
— |
— \ 38
— |
|
ol o ® |
|
\
W@ | I 2
R3.5 R3.5 [31
231
Filter
Filtermodell Abmessungen Montageabmessungen
H w M M2 W
M D—
RBBA-FIK102-RE 190 42 44 180 20 — —
R88A-FIK104-RE  |190 57 30 180 30 fofal % mﬁﬂ
R88A-FIK107-RE 190 64 35 180 40 Antricbs o
R88A-FIK114-RE 190 86 35 180 60 halterungen
R88A-FIK304-RE 196 92 40 186 70
R88A-FIK306-RE 238 94 40 228 70
R88A-FIK312-RE 291 130 40 278 100
H M1
o
Ausgangskabel

12

AC-Servosysteme



OMmRON

Installation
Einphasenanschluss, 230 V AC (fir EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

L1 ——
L2 —

B —

“1
N T— Q S

B1 B3 B2 U "\ I A (1)Servomotor

Thermoschal(e% N v .
W

—_
|
|
|
'
'

smuu Accurax G5 @
S
EtherCAT- o 16
Entstérﬁlter B und R
L3 MECHATROLINK-II-
- CNA Servoantrieb ‘
Einphasig, L1c |
200 bis 230 V AC I
CN1
BRK-OFF+ _.
} Signalausgang Externe Spannungsversorgung
Bremsfreigabe i
BRK-OFF— g 12 bis 24V DC
S-RDY+ Servo-bereit- Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
abgeschlossen-Ausgang
S-RDY-
ALM+ Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC
I-coMm 16 47 kQ } Servo-Alarmausgang
W
12 bis 24V DC = L ALM-
NOT-AUS o= EU
| E-STOP 15
4,7 kQ
Vorwartslauf = A
gesperrt Tho= Jé!/<
POT 17
4,7 kQ
Ruickwartslauf = 4
gesperrt Tkoz Jé!/ <
| NOT 18
4,7 kQ
AVAVAV
Nullpunktschalter 1kQ= Jé[§<
| DEC 19
4,A7Mk£2
Externes o L
Latch-Signal 3 1kQ= Jég(
EXT3 |10
4,A7Mk£2
Externes o L
Latch-Signal 2 1kO= Jé[;{\/\:
EXT2 |11
4,&1«9
Externes o
Latch-Signal 1 1kO= Jé[{,(
| ExT1 112
4,7 kQ
AMA
W
1kQ= Jé[;(
SI-MONO |13
Universeller
Uberwachungseingang 0
BTP-l [14
Speicherbatterie?
+24V 424V (3,6V) BTN-I {15
e
S1
FG 16 | GND
Abschirmung mit ﬁ Gehéauseerdung
Steckverbindergehause = -
verbinden
sF1+la , HW CN8
10, \ 8| EDM+
+24V = r W
L 1kW. Ez}
SF1- y EDM-Ausgang: Uberwachungssignal
4 KW zur Erkennung einer Stérung
SF2+ 16 4 7 ) _EDM- | der Sicherheitsfunktion
v (Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
1 kW ![} Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)
SF2- |5
Q¢

*1 Bei Servoantrieben ab 750 W wird zwischen B2 und B3 eine Briicke eingelegt. Entfernen Sie die Leitung zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand
unzureichend ist, und schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.

*2 Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an die E/A-Steckverbindung CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-
Kabel mit Batterie erforderlich. ;

*3 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 5 und 7 bis 13 und die Ausgangsfunktion der Pins 1, 2, 25 und 26 kann Uber die Parametereinstellungen gedndert werden.

Accurax G5 rotatorischer Antrieb 13



OmRON

Dreiphasig, 400 V AC (fiir EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

Dreiphasig
400V AC

[N
Thermoschalter

Schiitz -

B1 B3 B2

CNB

Accurax G5 EtherCAT-
und
MECHATROLINK-II-
Servoantrieb

L1

Entstorfilter L2

-
Spannungsversorgung
24V DC £15 %

CNA CN2
24V

ov

& & =<c

CN1

I-COM |6

12bis 24V DC e
NOT-AUS

| . Estop)s

Vorwartslauf
gesperrt

| poT |7

Ruckwartslauf
gesperrt

- NOT 18

-

Nullpunktschalter
DEC |9

Externes
Latch-Signal 3
EXT3

Externes
Latch-Signal 2
EXT2 |11

Externes
Latch-Signal 1
EXT1

SI-MONO

4,7 kQ

1 kO

Universeller
Uberwachungseingang 0

BTP-l [14

BTN-I 115

Speicherbatterie 2
(36V)

+24V +24V

FG

Abschirmung mit!
Steckverbindergehause
verbinden

SF1+]4

4 kw

A

+24V = ’

SF1-13

Wy

>
1W<

SF2+16

4 kW

sF2-15
T

AN
VWV

J
1KWS

VW

I iy =
o | (1) Servomotor !
: : 1 B(2) M !
' Ci3) '
V! " D(4) i
S !
| |
= i Encoder i
i )
: H
[
BRK-OFF+ Signalausgang Externe Spannungsversorgung 12 bis 24 V DC
Bremsfreigabe
BRK-OFF-
Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
S-RDY+
Servo-bereit-
abgeschlossen-Ausgang
S-RDY— .
Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC
ALM+
Servo-Alarmausgang
ALM-
GND
Gehauseerdung

EDM+

EDM-

*1
einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.
*2
Kabel mit Batterie erforderlich.
*3
belassen.

EDM-Ausgang: Uberwachungssignal
zur Erkennung einer Stérung
der Sicherheitsfunktion
(Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

B2 und B3 sind normalerweise Uberbriickt. Entfernen Sie die Leitung zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand unzureichend ist, und schlieBen Sie
Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an die E/A-Steckverbindung CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-

Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 5 und 7 bis 13 und die Ausgangsfunktion der Pins 1, 2, 25 und 26 kann Uber die Parametereinstellungen geéndert werden.
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OMmRON

Einphasig, 230 V AC (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)
L —
L2 —

B
N —rF— e ="

I I A (1)Servomotor
Thermoschal(erﬁ%

Schiitz

Accurax G5

l
i
i
|
|
|
i

_ S Analog/Impuls-
Entstorfilter Servoantrieb Encoder
L
Einphasig,
200bis230VAG koo e _

+24 V im Uhrzeigersinn
Q

Ruckwarts-Impuls _ +CW L

BKIR
% Signalausgang Bremsfreigabe |Externe Spannungsversorgun
Max. 500 kpps N 10 | BKIRCOM 12 bis 24 5 DC ? e
+24V gegen Uhrzeigersinn [2 2,2 kQ e
35 | READY
Vorwérts-Impuls  +CCW & ¢ Servo-bereit-Ausgang Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
34 | READYCOM
Positionssollwert e
37 |/ALM Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC
Riickwarts-Impuls _+CWLD 144 3kQ [j43 ko ¢ Alarmausgang
N 36 | ALMCOM
Max. 2 Mpps %
INP
Vorwérts-Impuls  +CCWLD 146 3kQ 43 kQ Position-erreicht-Ausgang
|NF‘COM

Z Phase Z-Ausgang
(mit offenem Kollektor)
47kQ 25 | zcom

12 bis 24V DC

+24VIN |7
O

Servo EIN

+A

Vibrationsfilter- Ausgang Drehgeber Phase A | Line-Driver-Ausgang entspricht

umschaltun
o DFSEL1 |26 der Kommunikationsmethode
e EIA RS-422A
(Lastwiderstand min. 120 Ohm)

Verstérkung Ausgang Drehgeber Phase B

GSEL |27
Umschaltung
elektronisches Ausgang Drehgeber Phase Z
Getriebe GESEL1 |28

Sensor EIN

Schleppfehler-Reset
ECRST |30

Alarm-Ruicksetzung
RESET | 31

Speicherbatterie
(3.6V)
Regelbetriebsart
Umschaltung TVSEL

Drehzahl-/Drehmomentsollwert
oder Drehzahlgrenzwert *
(£10 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Impulssperre

+24V 424V | IPG 183
PCL/TREF2
[\‘\—\\ Vorwérts-Drehmomentgrenzwert/
Q = o Rickwértslauf Drehmomentsoliwert *
gesperrt (£12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

S1
| — NOT |8

Riickwérts-Drehmomentgrenzwert

Vorwartslauf
gesperrt G

POT |9 :
L~ "N e ! Gehauseerdung

Ruckwérts-Drehmomentgrenzwert *
(+12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Sicherheitsmodul G9SX

EDM-Ausgang: Uberwachungssignal
zur Erkennung einer Stérung

der Sicherheitsfunktion

(Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

H?gfﬁg\ﬁgjg%&

*1 Bei Servoantrieben ab 750 W wird zwischen B2 und B3 eine Briicke eingelegt. Entfernen Sie die Leitung zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand
unzureichend ist, und schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.

*2 Nurin Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an die E/A-Steckverbindung CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-
Kabel mit Batterie erforderlich.

*3 Nur im Positioniersteuerungsmodus verflgbar.

*4 Die Eingangsfunktion hdngt vom verwendeten Steuerungsmodus ab (Positions-, Geschwindigkeit- oder Kraftsteuerung).

*5 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul GISX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 8, 9 und 26 bis 33 und die Ausgangsfunktion der Pins 10, 11, 34, 35, 38 und 39 kann Uiber die Parametereinstellungen geéndert werden.

Accurax G5 rotatorischer Antrieb 15



OmRON

Dreiphasig, 400 V AC (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)

Dreiphasig
400V AC
"1
Thermoschater . B1 B3 B2
Schiitz —
P Accurax G5
. Analog-/Impuls-
Entstorfilter L2 .
Servoantrieb
CN2
Spannungsversorgung
24V DC +15 %
CN1
Ruckwarts-Impuls 11 | BKIR
Max. 500 k DQ N Signalausgang Bremsfreigabe |Externe Spannungsversorgung
ax. PPS O—{1 N 10 BKIRCOM 12 bis 24V DC
35 | READY
Vorwérts-Impuls  +CCW & N ¢ Servo-bereit-Ausgang Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
N 34 READYCOM

Positionssollwert

Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC

Ruickwarts-Impuls Alarmausgang
}§ <: 36 | ALMCOM
Max. 2 Mpps ¢
INP
O

Vorwérts-Impuls _+CCWLD Position-erreicht-Ausgang

INPCOM
O

-CCWLD

Z Phase Z-Ausgan

9
N (mit offenem Kollektor)
N 25 | zcom

12 bis 24 V DC +24V IN

Servo EIN RUN

+A
Ausgang Drehgeber Phase A | Line-Driver-Ausgang entspricht der

Vibrationsfilterum-

schaltung DFSEL1 [26 | i 1. .- 5 -A Kommunikationsmethode EIA RS-422A
- (Lastwiderstand min. 120 Ohm)
Verstarkung <: Ausgang Drehgeber Phase B

GSEL ;
Umschaltung
elektronisches Ausgang Drehgeber Phase Z

Getriebe GESEL1

Sensor EIN
Schleppfehler-Reset

ECRST

Alarm-Riicksetzung
RESET

Speicherbatterie
(36V)
Regelbetriebsart

Umschaltun,
9 TvseL
Drehzahl-/Drehmomentsollwert
oder Drehzahlgrenzwert *
Impulssperre (+10 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)
424V 124V | PG
Ih Vorwarts-Drehmomentgrenzwert/
Q =) Riickwartslauf Drehmomentsollwert *
S1 gesperrt NOT (x12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)
|
Vorwartslauf % Riickwarts-Drehmomentgrenzwert *
gesperrt FG (+12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)
Gehéauseerdung

Sicherheitsmodul G9SX ©

sFi+la AW CN8
Al
VT | 1 kw% EZ}
SF1-13 L 4
F\F\P\P\ [
T sro+le W
v
1 kW% El} g
SF2-15
i
*1 B2 und B3 sind normalerweise Uberbriickt. Entfernen Sie die Leitung zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand unzureichend ist, und schlieBen Sie
einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.
*2 Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an die E/A-Steckverbindung CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-
Kabel mit Batterie erforderlich.
*3 Nur im Positioniersteuerungsmodus verfigbar.

*4 Die Eingangsfunktion héngt vom verwendeten Steuerungsmodus ab (Positions-, Geschwindigkeit- oder Kraftsteuerung).
*5 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

EDM-Ausgang: Uberwachungssignal
zur Erkennung einer Stérung

der Sicherheitsfunktion

(maximale Betriebsspannung: 30 V DC
Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 8, 9 und 26 bis 33 und die Ausgangsfunktion der Pins 10, 11, 34, 35, 38 und 39 kann Uber die Parametereinstellungen geéndert werden.
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Bestellinformationen

o T

Standard-Servomotor
3000 U/min (50 bis 750 W)

=

Standard-Servomotor

3000 U/min (1 bis 5 kW),
2000 U/min (400 W bis 5 kW),
1000 U/min (900 W bis 3 kW)

Servomotor mit hohem @

Tragheitsmoment
2000 U/min (1 bis 5 kW)

| I
Standard-Servomotor
1500 U/min (7,5 bis 15 kW),
1000 U/min (4,5 bis 6 kW)

Servomotor mit hohem Tragheitsmoment

1500 U/min (7,5 kW)

(® Accurax G5-Serie EtherCAT-Servoantrieb

Filter

Externer
Bremswi-
derstand

®

Accurax G5-Serie EtherCAT-Referenzkonfiguration

Sysmac Studio

| @8]

@ Analog-Uberwachungskabel -
N == oot P>

CN7
-—

— USB-Kabel ® EtherCAT-

. Controller

CN6

| P ey

EthercAT—
CN8 (1D Sicherheitskabel

- =
r -D (@ E/A-Signal-Steckverbinder
CN1

— > > — — E] (5) E/A-Signalkabel

CN2

Kabel fiir externen

(@) Klemmenblock fiir

Encoder E/A-Signale

R88D-KNLICI[-ECT

Hinweis: Die Nummern )@@ ... geben die empfohlene Reihenfolge zur Auswahl der Komponenten in einem Accurax G5-Servosystem an.

Servomotoren, Spannungsversorgungs- und Impulsgeberkabel

Hinweis: (1)@ Informationen zur Auswahl von Servomotor, Servomotorkabel und Steckverbindern finden Sie im Kapitel zu den Accurax G5-
Servomotoren.

Servoantriebe

Symbol

Spezifikationen

Servoantriebsmodelle

(1) Kompatible rotatorische Servomotoren der G5-Serie

Standardmodelle

Modelle mit hohem
Tragheitsmoment

Einphasig, 230 V AC

100 W

R88D-KNO1H-ECT R88M-K05030(H/T)-[J

R88M-K10030(H/T)-[]

200 W

R88D-KNO2H-ECT R88M-K20030(H/T)-[J

400 W

R88D-KNO4H-ECT R88M-K40030(H/T)-[]

750 W

R88D-KNO8H-ECT R88M-K75030(H/T)-[]

1,0 kW

R88D-KN10H-ECT R88M-K1K020(H/T)-[]

1,5 kW

R88D-KN15H-ECT R88M-K1K030(H/T)-[]

R88M-K1K530(H/T)-0)

R88M-K1K520(H/T)-0]

R88M-K90010(H/T)-C]

Dreiphasig 400 V AC

600 W

R88D-KNO6F-ECT R88M-K40020(F/C)-[]

R88M-K60020(F/C)-[]

1,0 kW

R88D-KN10F-ECT R88M-K75030(F/C)-[J

R88M-K1K020(F/C)-]

1,5 kW

R88D-KN15F-ECT R88M-K1K030(F/C)-[J

R88M-KH1K020(F/C)-C]

R88M-K1K530(F/C)-0]

R88M-K1K520(F/C)-L]

R88M-KH1K520(F/C)-L]

R88M-K90010(F/C)-]

2,0 kW

R88D-KN20F-ECT R88M-K2K030(F/C)-[]

R88M-K2K020(F/C)-0)

R88M-KH2K020(F/C)-CJ

3,0 kW

R88D-KN30F-ECT R88M-K3K030(F/C)-[]

R88M-K3K020(F/C)-]

R88M-KH3K020(F/C)-C]

R88M-K2K010(F/C)-0]

5,0 kW

R88D-KN50F-ECT R88M-K4K030(F/C)-[]

R88M-K5K030(F/C)-0)

R88M-K4K020(F/C)-]

R88M-KH4K020(F/C)-L]

R88M-K5K020(F/C)-0)

R88M-KH5K020(F/C)-CJ

R88M-K4K510C-[]

R88M-K3K010(F/C)-]

7,5 kW

R88D-KN75F-ECT R88M-K6K010C-[]

R88M-K7K515C-[]

R88M-KH7K515C-[]

15 kW

R88D-KN150F-ECT R88M-K11K015C-[]

R88M-K15K015C-[]

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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Signalkabel fiir Mehrzweck-E/A (CN1)

Symbol Beschreibung Angeschlossen an Produktbezeichnung
@ E/A-Steckverbindersatz (26 Pins) Fur Mehrzweck-E/A - R88A-CNWO01C
@ E/A-Signalkabel Fir Mehrzweck-E/A im R88A-CPKB001S-E
2m |R88A-CPKB002S-E
@ Klemmenblockkabel Far Mehrzweck-E/A im XW2Z-100J-B34
2m  [XW2Z-200J-B34
@ Klemmenblock (M3-Schrauben, fiir Anschlusspins) - XW2B-20G4
Klemmenblock (M3,5-Schrauben, fiir Kabelschuhe/Aderendhlilsen) - XW2B-20G5
Klemmenblock (M3-Schrauben, fir Kabelschuhe/Aderendhiilsen) - XW2D-20G6
Kabel (CN4) fiir externen Encoder EtherCAT-Controller
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung
Kabel fir externen Encoder 5m R88A-CRKMO005SR-E @ NJ-Serie CPU-Baugruppe NJ501-1500 (64 Achsen)
10 m |R88A-CRKMO10SR-E NJ501-1400 (32 Achsen)
20 m |R88A-CRKMO020SR-E NJ501-1300 (16 Achsen)
NJ301-1200 (8 Achsen)
Kabel fiir Analogiiberwachung (CN5) NJ301-1100 (4 Achsen)
S -|NJ-PA3001 (220 V DC
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung Bgﬁgrﬁggsversorgungs NJ-PD3001 ((24 v DC))
® Analog-Uberwachungskabel Tm |R8BA-CMKOO1S Trajexia Standalone |[Motion-Controller- TJ2-MC64 (64 Achsen)
Baugruppe
USB-Kabel (CN7) fir PC EtherCAT-Master- TJ2-ECT64 (64 Achsen)
Baugruppe R
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung grupp ;ﬁ 5812)2 (lGAAEhsen)
USB-Mini-Steckverbinderkabel [2m  |AX-CUSBMO02-E _ _ i - (4 Achsen)
Positionierbaugruppe fiir SPS der Serie CJ1|CJ1W-NCF8[] (16
Achsen)
Sicherheitskabel (CN8) CJ1W-NC88[] (8
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung éj??/:lenl\)lC%D @
an Sicherheitskabel 3m R88A-CSKO003S-E Achsen)
CJ1W-NC281 (2
Achsen)
Externer Bremswiderstand
Symbol [Produktbezeichnung Bremswiderstand |Spezifikationen
® R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
R88A-RR22047S 47 O, 220 W
R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
Filter
Symbol Geeigneter Servoantrieb Filtermodell Hersteller Nennstrom |Fehlerstrom Nennspannung
R88D-KNO1H-ECT, R88D-KNO2H-ECT R88A-FIK102-RE Rasmi Electronics |2,4 A 3,5mA 250 V AC, einphasig
R88D-KNO4H-ECT R88A-FIK104-RE Ltd 41A 3,5mA
R88D-KNO8H-ECT R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KN10H-ECT, R88D-KN15H-ECT R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5mA
R88D-KNO6F-ECT, R88D-KN10F-ECT, R88A-FIK304-RE 4A 0,3 mA/32 mA™"  |400 V AC, dreiphasig
R88D-KN15F-ECT
R88D-KN20F-ECT R88A-FIK306-RE 6A 0,3 mA/32 mA"1
R88D-KN30F-ECT, R88D-KN50F-ECT R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3 mA/32 mA™
R88D-KN75F-ECT R88A-FIK330-RE - -
R88D-KN150F-ECT R88A-FIK350-RE - -

" Kurzzeitiger Fehlerstrom fiir den Filter beim Ein-/Ausschalten.

Steckverbinder

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Steckverbinder fur externen Drehgeber (fir CN4)

R88A-CNK41L

Sicherheits-E/A-Signalsteckverbinder (flir CN8)

R88A-CNK81S

Computersoftware

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Sysmac Studio Version 1.0 oder héher

SYSMAC-SE2(][1[]

CX-Drive Version 2.10 oder héher

CX-DRIVE 2.10

CX-One Softwarepaket einschlieBlich CX-Drive Version 2.10 oder hdher

CX-ONE

Hinweis: Die gemeinsame Installation von CX-One und Sysmac Studio auf einem Computer bedingt die Verwendung von CX-One Version 4.2 oder héher.
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Bestellinformationen

Accurax G5 MECHATROLINK-II — Referenzkonfiguration

(® Accurax G5-Serie MECHATROLINK-II
Servoantrieb

omRoh CN5 @ Analog-Uberwachungskabel
1 - g -—-—-E% (1) MECHATROLINK-II
O} | Motion-Controller
) - CN6 MECHATROLINK-II-Kabel T T — — "
Standard-Servomotor —-l}i:llE ﬂ:ﬁ'_” - i |
3000 U/min (50 bis 750 W) | I! I |
5
CN7 X v
Filter '---® USB-Kabel /L : Trgt\ja(li_zStandalone :
g mi
® CN8 ®) Sicherheitskabel 7
@ Kabel = [ |
- @ E/A-Signal-Steckverbinder | ; |
® — i‘ | 200 |
L Externer -Si
Bremswider- _Cm-_-___ @ E/A-Signalkabel SPS der CJ-Serie: Trajexia in |
Standard-Servomotor stand 1'— SPS NC MECHATROLINK-II-
3000 U/min (1 bis 5 kW) ' @ Baugruppe |
2000 U/min (400 W bis 5 kW) oNa e L ——— -
1000 U/min (900 W bis 4,5 kW) e %
Servomotor mit hohem CN2
Tragheitsmoment Kabel furr externen @ Klemmenblock fir
2000 U/min (1 bis 5 kW) Encoder

E/A-Signale
R88D-KNLII[J-ML2
Hinweis: Die Nummern )@@ @)(®) ... geben die empfohlene Reihenfolge zur Auswahl der Komponenten in einem Accurax G5-Servosystem an.

Servomotoren, Spannungsversorgungs- und Impulsgeberkabel

Hinweis: 1)@ Informationen zur Auswahl von Servomotor, Servomotorkabel und Steckverbindern finden Sie im Kapitel zu den
Accurax G5-Servomotoren.

Servoantriebe

Symbol Spezifikationen Servoantriebsmodelle (1) Kompatible rotatorische Servomotoren der G5-Serie

Standardmodelle Modelle mit hohem
Tragheitsmoment

R88M-K05030(H/T)-0J -
R88M-K10030(H/T)-0] -
R88M-K20030(H/T)-0] -
R88M-K40030(H/T)-0] -
R88M-K75030(H/T)-L] -
R88M-K1K020(HT)-O |-
R88M-K1K030(H/T)-L] |-
R88M-K1K530(H/T)-] |-
R8BM-K1K520(HM)-0 |-
R88M-K90010(H/T)-C] -
R88M-K40020(F/C)-0] -
R88M-K60020(F/C)-L] -
R88M-K75030(F/C)-0] -
R88M-K1K020(F/C)-0] R88M-KH1K020(F/C)-J
R88M-K1K030(F/C)- |-

® Einphasig, 230 V AC 100 W R88D-KNO1H-ML2

200 W
400 W
750 W
1,0 kW
1,5 kW

R88D-KNO2H-ML2
R88D-KNO4H-ML2
R88D-KNO8H-ML2
R88D-KN10H-ML2
R88D-KN15H-ML2

600 W R88D-KNO6F-ML2

Dreiphasig, 400 V AC

1,0 kW R88D-KN10F-ML2

1,5 kW R88D-KN15F-ML2

R88M-K1K530(F/C)-0]

R88M-K1K520(F/C)-]

R88M-KH1K520(F/C)-L]

R88M-K90010(F/C)-0]

2,0 kW

R88D-KN20F-ML2

R88M-K2K030(F/C)-]

R88M-K2K020(F/C)-]

R88M-KH2K020(F/C)-L]

3,0 kW

R88D-KN30F-ML2

R88M-K3K030(F/C)-C]

R88M-K3K020(F/C)-]

R88M-KH3K020(F/C)-[]

R88M-K2K010(F/C)-0]

5,0 kW

R88D-KN50F-ML2

R88M-K4K030(F/C)-]

R88M-K5K030(F/C)-[]

R88M-K4K020(F/C)-0]

R88M-KH4K020(F/C)-]

R88M-K5K020(F/C)-]

R88M-KH5K020(F/C)-0]

R88M-K4K510C-[]

R88M-K3K010(F/C)-]

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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Steuerkabel (CN1)

Symbol Beschreibung Angeschlossen an Produktbezeichnung
@ E/A-Steckverbindersatz (26 Pins) Fir Mehrzweck-E/A - R88A-CNW01C
® E/A-Signalkabel 1m |R88A-CPKBO001S-E
2m |R88A-CPKB002S-E
@ Klemmenblockkabel Fir Mehrzweck-E/A im XW2Z-100J-B34
2m  [XW2Z-200J-B34
@ Klemmenblock (M3-Schrauben, fiir Anschlusspins) - XW2B-20G4
Klemmenblock (M3,5-Schrauben, flr Kabelschuhe/Aderendhiilsen) - XW2B-20G5
Klemmenblock (M3-Schrauben, fiir Kabelschuhe/Aderendhdilsen) - XW2D-20G6

Kabel (CN4) fiir externen Encoder

USB-Kabel (CN7) fiir PC

Symbol Bezeichnung Lénge |Produktbezeichnung Symbol Bezeichnung Lénge |Produktbezeichnung
Kabel fiir externen Encoder 5m R88A-CRKMO005SR-E @ USB-Mini-Steckverbinderkabel [2 m AX-CUSBMO002-E
10m |R88A-CRKMO10SR-E
20 m  |R88A-CRKMO020SR-E Kabel fiir Sicherheitsfunktionen (CN8)
Kabel fiir Analogiiberwachung (CN5) Symbol B.eschre?bung . . Produktbezeichnung
® Sicherheits-Steckverbinder mit 3 m Kabel | R8B8A-CSK003S-E
Symbol Bezeichnung Lange |Produktbezeichnung (mit losen Dréhten an einem Ende)
@ Analog-Uberwachungskabel im R88A-CMKO001S
Externer Bremswiderstand
MECHATROLINK:-lI-Kabel (CN6) Symbol Produktbezeichnung Bremswiderstand|Spezifikationen
Symbol  [Spezifikationen Linge |Produktbezeichnung R88A-RR08050S 500, 80 W
MECHATROLINK-II - JEPMC-W6022-E R88A-RR080100S 1000, 80 W
Abschlusswiderstand R88A-RR22047S 47 O, 220 W
MECHATROLINK-II-Kabel 0,5m |JEPMC-W6003-A5-E R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
im JEPMC-W6003-01-E
3m JEPMC-W6003-03-E
5m JEPMC-W6003-05-E
10m |JEPMC-W6003-10-E
20m |JEPMC-W6003-20-E
30m |JEPMC-W6003-30-E
MECHATROLINK-II Motion-Controller
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung
@ Trajexia Standalone Motion-Controller-Baugruppe TJ2-MC64 (64 Achsen)
TJ1-MC16 (16 Achsen)
TJ1-MCO04 (4 Achsen)
ML2-Master-Baugruppe TJ1-ML16 (16 Achsen)
TJ1-MLO4 (4 Achsen)
Trajexia-SPS Motion-Controller CJ1W-MCH72 (30 Achsen)
CJ1W-MC472 (4 Achsen)
Positionierbaugruppe fur CJ1-SPS CJ1W-NCF71 (16 Achsen)
CJ1W-NC471 (4 Achsen)
CJ1W-NC271 (2 Achsen)
Positionierbaugruppe fir CS1-SPS CS1W-NCF71 (16 Achsen)
CS1W-NC471 (4 Achsen)
CS1W-NC271 (2 Achsen)
Filter
Symbol Geeigneter Servoantrieb Filtermodell Hersteller Nennstrom Fehlerstrom Nennspannung
® R88D-KNO1H-ML2, R88D-KNO2H-ML2 R88A-FIK102-RE Rasmi Electronics (2,4 A 3,5mA 250 V AC, einphasig
R88D-KNO04H-ML2 R8BA-FIK104-RE  |Ltd 4,1A 3,5 mA
R88D-KNO8H-ML2 R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5mA
R88D-KN10H-ML2, R88D-KN15H-ML2 R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5 mA
R88D-KNO6F-ML2, R88D-KN10F-ML2, R88A-FIK304-RE 4 A 0,3mA/32 mA™ [400 V AC, dreiphasig
R88D-KN15F-ML2
R88D-KN20F-ML2 R88A-FIK306-RE 6A 0,3mA/32 mA”™
R88D-KN30F-ML2, R88D-KN50F-ML2 R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3mA/32 mA”

"1

Kurzzeitiger Fehlerstrom fir den Filter beim Ein-/Ausschalten.

Steckverbinder

Spezifikationen Produktbezeichnung
Steckverbinder fiir externen Drehgeber (fir CN4) R88A-CNK41L
Sicherheits-E/A-Signalsteckverbinder (flir CN8) R88A-CNK81S

Computersoftware

Spezifikationen

Produktbezeichnung

CX-Drive Version 1.91 oder héher

CX-DRIVE 1.91

CX-One Softwarepaket einschlieBlich CX-Drive Version 1.91 oder hdher

CX-ONE
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Bestellinformationen

Accurax G5-Serie — Analog/Impuls-Referenzkonfiguration

@ Accurax G5-Serie

=

® [

Standard-Servomotor
3000 U/min (50 bis 750 W)

(OMRON

Analog/Impuls-Servoantrieb

CN5 .
- e el — -@% @ Analog-Uberwachungskabel

. USB-Mini-Steckverbinderkabel

CN7 PC:
_Ehﬁ__ N Software CX-One
Fitter | —5 CNs Sicherheitskabel
@ — ) @ - —-
! (2) Kabel = @
.
Standard-Servomotor 1 [P—= Motion-Controller-
3000 U/min (1 bis 5 kW), ! l Baugruppe Klemmegblocll(fl']r
2000 U/min (400 W bis 5 kW), Externer S CN1 externe Signale
1000 U/min (900 W bis 3 kW) Bremswider- @ -L @ Positionierbaugrup- @
stand ) = - - pe — Highspeed- D:ﬂ
Servomotor mit hohem @ 1 l Ausfihrung — @
Trégheitsmoment . l
2000 U/min (1 bis 5 kW) ! == g
: F—-D:C::[ D:C:[ Positionierbaugruppe

=

L]
Standard-Servomotor RSBD'KTDDD|

1500 U/min (7,5 bis 15 kW),
1000 U/min (4,5 bis 6 kW) l

CN4

b e o

Servomotor mit hohem l
Tragheitsmoment
1500 U/min (7,5 kW)

LT gy

2
= Universalkabel
@

Klemmenblock fiir
Servoantrieb-E/A-Signalbaugruppe

. Kabel fiir externen Encoder

Hinweis: Die Nummern ®@®@@(®)... geben die empfohlene Reihenfolge zur Auswahl der Komponenten in einem Accurax G5-Servosystem an.

Servomotoren, Spannungsversorgungs- und Impulsgeberkabel

Hinweis: 1)@ Informationen zur Auswahl von Servomotor, Servomotorkabel und Steckverbindern finden Sie im Kapitel zu den

Accurax G5-Servomotoren.

Servoantriebe

Symbol Spezifikationen

Servoantriebsmodelle™

@ Kompatible rotatorische Servomotoren
der Accurax G5-Serie

Standardmodelle

Modelle mit hohem
Tragheitsmoment

® Einphasig, 230 V AC 100 W R88D-KTO1H

R88M-K05030(H/T

200 W R88D-KT02H

(H/T)-
R88M-K10030(H/T)-
R88M-K20030(H/T)-

400 W R88D-KT04H

R88M-K40030(H/T,

750 W R88D-KT08H

)-
R88M-K75030(H/T)-!

1,0 kW R88D-KT10H

R88M-K1K020(H/T

1,5 kW R88D-KT15H

R88M-K1K030(H/T
R88M-K1K530(H/T
R88M-K1K520(H/T
R88M-K90010(H/T)

600 W R88D-KTO6F

Dreiphasig, 400 V AC

R88M-K40020(F/C)

1,0 kW R88D-KT10F

)
R88M-K75030(F/C)
R88M-K1K020(F/C

1,5 kW R88D-KT15F

R88M-KH1K020(F/C)-0J
R88M-K1K030(F/C -
RB88M-K1K530(F/C
R88M-K1K520(F/C
RB88M-K90010(F/C)

)
)
)
)
(
(
R88M-K60020(F/C
(
)
)
)
)

R88M-KH1K520(F/C)-[]

O
O
O
O
O
O
O
O
O
0 —
O
O
O
O
O
O
O
O

2,0 kW R88D-KT20F

R88M-K2K030(F/C
R88M-K2K020(F/C

R88M-KH2K020(F/C)-[]

3,0 kW

R88D-KT30F

R88M-K3KO030(F/C

R88M-KH3K020(F/C)-]

5,0 kW

R88D-KT50F

R88M-K4K030(F/C

(

(

(
R88M-K3K020(F/C

(

(

(

R88M-K5K030(F/C

R88M-K4K020(F/C

R88M-KH4K020(F/C)-0J

)-0
)-0
)-0
)-0
R88M-K2K010(F/C)-[]
)-0
)-0
)-0
)-0

R88M-K5K020(F/C

R88M-K4K510C-[]

R88M-KH5K020(F/C)-0J

R88M-K3K010(F/C)-0]

7,5 kW

R88D-KT75F

R88M-K6K010C-[]

R88M-K7K515C-[]

R88M-KH7K515C-[]

15 kW

R88D-KT150F

R88M-K11K015C-[]

R88M-K15K015C-[]

1

Antriebsprogrammierung — eingebaute Indexer-Funktion — ist in den Analog-/Impulsmodellen der Accurax G5-Serie mit Firmware-Version 1.10 oder hoher verfugbar.

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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Steuerkabel (CN1)

Symbol |Beschreibung Angeschlossen an Produktbezeichnung
@ Steuerkabel Motion-Controller-Baugruppen 1m |R88A-CPGO0O1M1
(1 Achse) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M!1
CS1W-MC421 3m |RBBA-CPGOO3MT
5m |R88A-CPG0O05M1
Steuerkabel Motion-Controller-Baugruppen 1m |R88A-CPGO01M2
(2 Achsen) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M2
CS1W-MCa21 3m |R88A-CPGOOBM2
5m |R88A-CPG005M2
@ Steuerkabel Positionierbaugruppen (High Speed Ausflihrung) 1m [XW2Z-100J-G9
(Line-Driver-Ausgang fiir 1 Achse) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G9
CJIW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G9
Steuerkabel Positionierbaugruppen (High Speed Ausflihrung) 1m [XW2Z-100J-G13
(Open Collector-Ausgang fir 1 Achse) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G13
CJ1W-NC414
Steuerkabel Positionierbaugruppen (High Speed Ausflihrung) 1m [XW2Z-100J-G1
(Line-Driver-Ausgang fur 2 Achsen) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G1
CJIW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G1
Steuerkabel Positionierbaugruppen (High Speed Ausflihrung) 1m [XW2Z-100J-G5
(Open-Collector-Ausgang) fiir 2 Achsen) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G5
CJ1W-NC414
@ Klemmenblockkabel fur externe Signale Positionierbaugruppen (High Speed Ausflihrung) 0,5m [XW2Z-C50X
(fur Eingangs-Bezugspotenzial, Eingénge fir Vorwartslauf-/  |CJ1W-NC234 1m |[XW2Z-100X
Ruckwartslaufsperre, Not-Halt-Eingang, Nullpunktschalter- CJ1W-NC434
Eingang und Int‘:errupt-Eingang) 9eng P CJ1W-NC214 i 2 ia;;gggi
CJ1W-NC414
5m XW2Z-500X
10m |XW2Z-010X
@ Klemmenblock fiir externe Signale - XW2B-20G4
(M3-Schrauben, Anschlusspins)
Klemmenblock fiir ext. Signale - XW2B-20G5
(M3.5-Schrauben, Gabelschuhe/Aderendhdiilsen)
Klemmenblock fiir ext. Signale - XW2D-20G6
(M3-Schrauben, Gabelschuhe/Aderendhlilsen)
Kabel von Servoklemmenblock zu Servoantrieb CS1W-NC1[13, CJ1W-NC1[]3, C200HW-NC113, 1m [XW2Z-100J-B25
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[]3, m | XW2Z-200J-B25
C200HW-NC213/413, CQM1H-PLB21 oder CQM1-
CPU43
CJ1M-CPU21/22/23 1m |XW2Z-100J-B31
2m  [XW2Z-200J-B31
@ Servoklemmenblock Positionierbaugruppen - XW2B-20J6-1B (1 Achse)
CS1W-NC1[13, CJIW-NC1[J3 oder C200HW-NC113
Positionierbaugruppen - XW2B-40J6-2B
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[13 oder (2 Achsen)
C200HW-NC213/413
CQM1H-PLB21 oder CQM1-CPU43 - XW2B-20J6-3B (1 Achse)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 Achse)
XW2B-40J6-9A (2 Achsen)
Anschlusskabel fiir Positionierbaugruppe CQM1H-PLB21 0,5m [XW2Z-050J-A3
1m |XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 oder C200HW-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A6
1m |XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 oder C200HW-NC213/413 0,5 m (XW2Z-050J-A7
1m |XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A10
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A11
1m |XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A14
im XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A15
1m |XW2Z-100J-A15
CJ1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A18
1m |XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A19
1m |XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m [XW2Z-050J-A33
1m |XW2Z-100J-A33
@ Universalkabel Fir Universal-Controller im R88A-CPG001S
2m |R88A-CPG002S
@ Klemmenblockkabel Far Universal-Controller 1m [XW2Z-100J-B24
2m XW2Z-200J-B24
@ Klemmenblock (M3-Schrauben, fiir Anschlusspins) - XW2B-50G4
Klemmenblock (M3,5-Schrauben, - XW2B-50G5
fur Kabelschuhe/Aderendhilsen)
Klemmenblock (M3-Schrauben, - XW2D-50G6
fur Kabelschuhe/Aderendhilsen)
22 AC-Servosysteme
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Kabel (CN4) fiir externen Encoder

Externer Bremswiderstand

Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung Symbol Produktbezeichnung Spezifikationen
Kabel fiir externen Encoder 5m |R88A-CRKMO05SR-E Bremswiderstand
10m |R8BA-CRKMO10SR-E @ R88A-RR08050S 500, 80 W
20m |R88A-CRKMO20SR-E R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
R88A-RR22047S 47 Q, 220 W
Kabel fiir Analogiliberwachung (CN5) R88A-RR50020S 20 ©, 500 W
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung Kabel fiir Sicherheitsfunktionen (CN8)
@ Analog-Uberwachungskabel im R88A-CMKO001S
Symbol Beschreibung Produktbezeichnung
icherheits-Steckverbinder mit 3 m Kabel | R88A-CSK -E
USB-Kabel (CN7) fiir PC (mitlosen Drinen an Gnem Ende) |+
Symbol Bezeichnung Produktbezeichnung
USB-Mini-Steckverbinderkabel [2 m AX-CUSBMO002-E
Filter
Symbol Geeigneter Servoantrieb Filtermodell Hersteller Nennstrom Fehlerstrom Nennspannung
R88D-KT01H, R88D-KT02H R88A-FIK102-RE Rasmi Electronics (2,4 A 3,5 mA 250 V AC, einphasig
R88D-KT04H R88A-FIK104-RE Ltd 41A 3,5 mA
R88D-KTO8H R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KT10H, R88D-KT15H R88A-FIK114-RE 142 A 3,5 mA
R88D-KT06F, R88D-KT10F, R88A-FIK304-RE 4A 0,3mA/32 mA™ 400 V AC, dreiphasig
R88D-KT15F
R88D-KT20F R88A-FIK306-RE 6A 0,3 mA/32 mA'
R88D-KT30F, R88D-KT50F R88A-FIK312-RE 12,1A 0,3 mA/32 mAT
R88D-KT75F R88A-FIK330-RE - -
R88D-KT150F R88A-FIK350-RE - -

1

Steckverbinder

Kurzzeitiger Fehlerstrom fir den Filter beim Ein-/Ausschalten.

Spezifikationen

Produktbezeichnung

E/A-Steckverbindersatz — 50-polig — (fir CN1)

R88A-CNU11C

Steckverbinder fur externen Drehgeber (fir CN4)

R88A-CNK41L

Sicherheits-E/A-Signalsteckverbinder (flir CN8)

R88A-CNK81S

Computersoftware

Spezifikationen

Produktbezeichnung

CX-Drive Version 2.10 oder héher

CX-DRIVE 2.10

CX-One Softwarepaket einschlieBlich CX-Drive Version 2.10 oder héher

CX-ONE

Accurax G5 rotatorischer Antrieb
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OmRON

SAMTLICHE ABMESSUNGEN IN MILLIMETER.
Umrechnungsfaktor Millimeter — Zoll: 0,03937. Umrechnungsfaktor Gramm — Unzen: 0,03527.

Cat. No. I1101E-DE-03A Im Sinne der standigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige Ankiindigung vor.
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