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Linear- und Rotativ-Aktuatoren
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Uberblick liber Linear- und Rotativ-Aktuatoren
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Die Motoren bieten auBergewdhnlich gute Steuerungsmdglichkeiten und werden daher als Antriebsquellen fir
verschiedene automatisierte Anlagen verwendet.

In vielen Fallen wird ein Motor mit diversen mechanischen Komponenten wie beispielsweise einer
Kugelumlaufspindel, einem Keilriemen mit Riemenscheibe und einem Zahnstangenmechanismus kombiniert,
um die Motordrehung in eine andere Bewegung zu verwandeln, die fir den Antrieb einer Anlage bend&tigt wird.
Oriental Motor bietet diverse Linear- und Rotativ-Aktuatoren an, die einen Motor mit den erforderlichen
mechanischen Komponenten kombinieren, um automatisierte Anlagen anzutreiben.

M Eigenschaften von Linear- und Rotativ-Aktuatoren

Unsere Linear- und Rotativ-Aktuatoren, die mit Motoren mit sehr guten Steuerungsmaoglichkeiten ausgestattet sind, bieten gegentiber hydraulischen

und pneumatischen Stellantrieben folgende Vorteile:

®Der Stellantrieb ist im Betrieb sehr stabil, auch bei niedrigen Drehzahlen. Ebenso zeichnet er sich durch ruckfreien Beschleunigen/Abbremsen
Betrieb aus.

®Der Betrieb kann mit mehreren Stopppositionen programmiert werden.

®Wenn bei einem Linear- und Rotativ-Aktuator ein Schrittmotor eingesetzt wird, kdnnen die Positionen und Drehzahlen Uber eine Dateneingabe
einfach angesteuert werden. Die Anderung der Voreinstellungen ist ebenfalls einfach: Es miissen nur die eingegebenen Daten geéndert werden.

[ Vorteile von Linear- und Rotativ-Aktuatoren

Bei der Konstruktion einer automatisierten Anlage muissen diverse

Faktoren berticksichtigt werden: Die Anordnung der Produktionsanlage, die ?
Installationsumgebung, die Wartungsfreundlichkeit, die Konfiguration des Anschlusses

und des Steuersystems usw. Viele Arbeitsstunden sind daher erforderlich, um den
Motor und andere mechanische Komponenten auszuwahlen und eine Teileliste,
Zeichnungen, Betriebshandbticher usw. zu entwickeln.

Der Einsatz von Linear- und Rotativ-Aktuatoren bietet die nachstehend erlauterten
Vorteile.
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®Hobherer Wirkungsgrad der Konstruktion

Die wichtigste Eigenschaft einer automatisierten Anlage ist die Umsetzung einer Serie
von Arbeitsschritten wie "Transportieren”, "Schieben" und "Drehen". Anders gesagt,
Sie kdnnen eine automatisierte Anlage konstruieren, indem Sie Linear- und Rotativ-
Aktuatoren auswahlen und kombinieren, die diese Arbeitsschritte ausfihren. Wenn Sie
nur einen Stellantrieb auswahlen missen, sparen Sie daher Zeit und Aufwand.

®Kiirzere Produktionszeiten und héhere Qualitat Tisch

Wenn Sie eine Anlage konstruieren, indem Sie einen Motor und mechanische
Komponenten miteinander kombinieren (siehe Darstellung rechts), beeinflusst

die Qualitat der Montageanordnung den Transportwiderstand und die
Positioniergenauigkeit. Daher sind spatere Nachjustierungen erforderlich, um die
gewunschte Leistung im Betrieb zu bewirken. Unsere Linear- und Rotativ-Aktuatoren
werden andererseits als vollstdndige Baugruppen angeboten, bei denen die
Betriebsleistung geméaB Spezifikation garantiert wird. Daher reduziert der Einsatz von
Linear- und Rotativ-Aktuatoren die Einstellarbeiten und gewéhrleistet eine einheitliche
Qualitat.

Montagewinkel

Kugellagersockel

= @

Kupplt
Kugellager upplung

Kugelumlaufspindel

Oriental Motor bietet diverse Linear- und Rotativ-Aktuatoren an, um die Produktivitat
lhrer Konstruktion zu verbessern.

D-2 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



Motorisierte Linearfiihrungen

Der Motor wird mit einem linearen Bewegungsmechanismus
kombiniert, der einen Stellantrieb ideal fir das Verschieben von Lasten
macht.

Kompakte Linear-Aktuatoren

Ein Schrittmotor wird mit einer Kugelumlaufspindel kombiniert.
Dieser Stellantrieb ist ideal fir Schub und Zug von kleinen
Werkstilicken oder Feinabstimmungsanwendungen geeignet.

Zahnstangensysteme

Ein Lineargetriebe und ein Linearmotor basierend auf einem
Zahnstangenmechanismus. Diese Baugruppen sind als vertikal
und horizontal einsetzbarer Typ verfligbar und bieten daher groBere
Flexibilitdt bei der Konstruktion der Installationsanordnung.

Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle

Ein Motor wird mit einem Drehtisch kombiniert. Ideal fiir eine
Anwendung mit Indexierantrieb.
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Anleitung zur Auswahl eines Stellantriebs
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Als Komponenten automatisierter Anlagen werden Linear- und Rotativ-Aktuatoren flir unterschiedliche Zwecke
eingesetzt. Wenn die Klassifizierung nach "Bewegungsart" erfolgt, werden sie wie folgt eingeteilt.

M Transportieren

. Verschieben von Lasten . Verschieben einer
Verschieben von Lasten (vertikal) Bewegen einer CCD-Kamera  Spritzpistole

M Schieben, Ziehen

Antriebsmechanismus fiir Fokussieren einer CCD- . . .
einen X-Y-Mikrometertisch  Kamera Sortieren von Lasten Vertikaler Betrieb

M Drehen

. . . L . . . . Einstellen einer optischen
Positionieren eines Tisches  Positionieren eines Tisches  Verschieben mit einem Arm Achse P

D-4 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Wir bieten eine groBe Auswahl von Linear- und Rotativ-Aktuatoren an, die verschiedene "Bewegungen"
ausfiihren. Wahlen Sie das Gerét, das lhren erforderlichen Spezifikationen (Ubertragungsgeschwindigkeit,
Bewegungsmasse, Auflésung, Genauigkeit), Funktionen, Systemkonfigurationen und anderen Bedingungen am
besten entspricht.

Motorisierte Linearflihrungen
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Kompakte Linear-Aktuatoren Zahnstangensysteme

uaiojenpjy-reaul] apjedwoyy

uopejjeisu|
igyaqnz

sv1

awajsAsuabueisuyez
S1

uonejjeisu|
igyaqnz

Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle
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Typen von Linear- und Rotativ-Aktuatoren
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Oriental Motor bietet eine komplette Ubersicht von Linear- und Rotativ-Aktuatoren an, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.

—— Motorisierte Linearfiihrungen | EZ limo EZSII-Serie

Der Motor wird mit einem linearen Bewegungsmechanismus kombiniert,
der einen Stellantrieb ideal fur das Verschieben von Lasten macht.

—— Kompakte Linear-Aktuatoren | DRL-Serie

Ein Schrittmotor wird mit einer Kugelumlaufspindel kombiniert.
Dieser Stellantrieb ist ideal fir Schub und Zug von kleinen Werkstticken oder
Feinabstimmungsanwendungen geeignet.

—| Zahnstangensysteme : LAS-Serie
I— LS-Lineargetriebe

Ein Lineargetriebe und ein Linearmotor basierend auf einem
Zahnstangenmechanismus.

Diese Baugruppen sind als vertikal und horizontal einsetzbarer Typ verfligbar

und bieten daher groBere Flexibilitat bei der Konstruktion der Installationsanordnung.

uaJolenp{y-Alle10Y pun -ieaur

——— Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle | DG-Serie

Ein Motor wird mit einem Drehtisch kombiniert. Ideal fir eine Anwendung
mit Indexierantrieb.

D-6 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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RoHS-konform

Motorisierte Linearfithrungen o
@Zusatzinformationen®
] L]
Technische Referenz =» Seite F-1
EZ ll mo E Z S H-Se rl e Sicherheitsnormen =» Seite G-2

Das hochprazise, kompakte Hauptteil wurde durch c €
den Einsatz einer gerollten Kugelumlaufspindel
und eines FUhrungsrahmenaufbaus maéglich. Die
kompakte Konstruktion erleichtert die Installation
und Verdrahtung im System fur mehr Komfort.
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@ Sicherheitsgenormte Produkte (Modell, Normen, Datei-Nr., Prifstelle) = Seite G-10

M Eigenschaften

Schnelle Positionierung

Die EZS II-Serie verwendet den a'STEP Schrittmotor, der sich
durch sein schnelles Ansprechverhalten und die Fahigkeit auszeichnet,

Fehlschritte zu vermeiden. Durch die maximale Nutzung der 0.30
Leistung des a,STEP ist die EZS II-Serie in der Lage, schnellen ' A
Positionierbetrieb auszufihren. 0,25 » -
= B
. // _-- =
£.0,20 =
% [oe =1 -
N ,/ - L—
20,15 —F=
=] L* -
2 1 ,/, - // L
o P —
Positionierentfernung: 50 mm £ 010 /' ‘ | — a_stmaOST(Z
Lastmasse: 7,5 kg 0.05 s, --- kg
Beschleunigungsrate: 8 m/s? (0,8 G) ’ J —-=75kg
Positionierzeit: ca. 0,19 s* | ' |
* Ohne Einschwingzeit 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Positionierentfernung [mm]

D-8 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



GroBe transportierbare Masse

®Maximal transportierbare Masse: Horizontal 60 kg
EZS6 (Steigung: 6 mm) Vertikal 30 kg
®Maximale Drehzahl: 800 mm/s

EZS3, EZS4, EZS6
Steigung: 12 mm, 1-Phasen 200-230 VAC

Platzsparend

Die Gesamtlénge der Linearfiihrung ist bei jedem Hub oder Modell
kurzer, was Ihrer Anlage eine platzsparende Konstruktion ermdglicht.

(Hub)+ 209,5 mm = (Gesamtlange der Linearfiihrung)

Da der Raum auBerhalb des Betriebsbereichs der Linearfiihrung
verkleinert wird, kann die GesamtgréBe des Systems reduziert werden.

Der Stellantrieb kann in

Kontakt mit dem Aufbau
installiert werden. Die Last st6Bt nicht an den Stellantrieb.

Einfache Verdrahtung

Einfach zu verwenden

®Vermeidung von Abnutzung

Durch einen einfachen Rollenmechanismus wird eine schnelle
Abnutzung des rostfreien Blechs vermieden. Bei dem Rollenaufbau
wird weniger Staub erzeugt, da das rostfreie Blech auf dem Tisch
quasi gleitet.

®Einfacher Anschluss von Linearflihrung und
Steuergerat

Die Linearfihrung und das Steuergerat werden mit einem einzelnen

Kabel angeschlossen. Der Anschlussabstand kann auf maximal

20 m* vergroBert werden. Das Kabel ist fiir einen schnellen Anschluss

mit einem Steckverbinder ausgestattet.
s Maximal 10 m bei 24 VDC Produkten.

Das Motorkabel ist separat erhéltlich.

Fiir einen einfachen Anschluss befindet sich am Ende des Kabels ein Steckverbinder.

Flexibler Kabelkanal

Das Motorkabel ist separat erhéltlich.

Das Kabel kann in einem flexiblen Kabelkanal oder in eine Kabelverschraubung mit einem
Innendurchmesser von 16,5 mm gelegt werden.
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® Durch den Einsatz eines Closed Loop Xs7er
Schrittmotors vermeidet diese Linearfiihrung
Fehlschritte und Oszillieren bei Erreichen von
Hochgeschwindigkeits- und hohen Ansprechbetrieb.
Die Linearfiihrung hat beim Stoppen kein Oszillieren. Der Vibrations-
und Gerauschpegel konnte durch die fortschrittliche Technologie
gesenkt werden, die im Vergleich zu einem Mikroschritttreiber sehr
sanft arbeitet.

®Vibrationsunterdriickungs-Funktion
Das neu entwickelte Steuersystem ist vibrationsarm auch in solchen
Drehzahlbereichen, bei denen normalerweise Vibrationen auftreten.

Ohne Vibrationsunterdriickungs-Funktion

Mit Vibrationsunterdriickungs-Funktion

Bauteilvibrationsspannung

NENY

0 100 200 300 400
Drehzahl [mm/s]*

Steigung: 12 mm

©® Sensorfreier Hochgeschwindigkeits-Riickkehrbetrieb
zur Ausgangsstellung bei Drehzahlen bis zu 100 mm/s

Wir haben einen speziellen Anschlagpuffer entwickelt, um einen

sensorfreien Ruckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung bei einer

maximalen Drehzahl von 100 mm/s zu erreichen.

Sobald der Motor Tischkontakt mit dem Anschlagpuffer erkennt, fihrt

er den Rickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung mit 6 mm/s aus.

Spezieller Anschlagpuffer

M Aufbau

® Wartungsfrei fir lange Leistung

Das Antriebssystem verwendet eine Kugelumlaufspindel, wahrend

beim Flhrungsmechanismus die LM Guidee-Flihrung verwendet wird.

Fur die Kugelumlaufspindel wird das Schmierungssystem QZ.,

wahrend flr die LM Guides-Flihrung Ball Retainere zum Sichern der

gekuppelten Rollelemente verwendet wird. Durch diese Mechanismen

ist das System Uber einen beachtlichen Zeitraum wartungsfrei in seiner

Leistung.

® QZ. Lubrication System (THK): Ein Fasernetz mit hoher Dichte stellt ausreichende Mengen an Ol
zur Verfiigung, was Ol spart und die Belastung der Umwelt reduziert.

© Ball Retainere: Einzelne Rollen werden so gesichert, dass eine sanfte Drehung méglich ist, bei
dem der Kontakt mit benachbarten Rollen vermieden wird. Die Verwendung von Ball Retainere
ermdglicht lang andauernde wartungsfreie Betriebsbedingungen und andere Vorziige.

©® Ball Retainer und LM Guide sind eingetragene Warenzeichen der THK Co., Ltd.

©® Laufparallelitat 0,03 mm
Durch die direkte Installation der Flihrung wird eine Laufparallelitt von
0,03 mm erreicht.

®Bestellen Sie lhre Linearflihrung mit dem erforderlichen
Hub

Bereich wéahlbarer Hibe: 50 bis 850 mm

EZS3, EZS4: 50 bis 700 mm

EZS6: 50 bis 850 mm

Alle Modelle sind mit Hiiben in Schritten von 50 mm verfligbar.

0 RoHS-konform

Die EZS II-Serie entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung
von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium
untersagt.

© Informationen zur RoHS-Richtlinie = Seite G-23

® Gemeinsames Steuergerat

Ein herausnehmbarer Kennbaustein

wird verwendet, in dem die Parameter
verschiedener Modelle gespeichert sind.
Das bedeutet, dass dasselbe Steuergerét
fur alle Modelle verwendet werden kann.

Kennbaustein

©Drei Steuergeratetypen

Die Steuergerate sind fUr drei Versorgungsspannungen verfligbar:

24 VVDC, 1-Phasen 100-115 VAC und 1-Phasen 200-230 VAC. Wahlen

Sie den Steuergeratetyp, der flr Ihre Anlage geeignet ist.

== Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-
Verkaufsbiiro.

Eine kompakte, leichte Linearfihrung verwendet eine LM Guidee-Fihrung als Rahmen.
Da eine genaue LM Guidee-Fiihrung beim Installieren der Linearfiihrung als Referenz verwendet wird, kann eine hervorragende Laufparallelitdt von

0,03 mm oder darunter erreicht werden.

Tisch
Gerollte Kugelumlaufspindel

Kugelumlaufspindel-Mutter

N

Fiihrungsblock

Fiihrungsschiene

O

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Motor

Fiihrungsschiene
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Auswaihlen der motorisierten Linearfiihrungen EZSII-Serie |
5
GroBe der Linearfiihrung EZS3 EZS4 EZS6 9
Breite xHohe der Linearfiihrung 54 mmx50 mm 74 mmx50 mm 74 mmx66,5 mm 3
1-Phasen® 1-Phasen® 1-Phasen®
Versorgungsspannung 24VDC 900-230 VAC 24 VDC 200-230 VAC 24 VDC 900-230 VAC
Steigung mm] | 12 ] 12 6 12 12 6 12 12 6
Maximales Mp 4,2 8 457
Lastmoment My 42 8 37,5 s
(Nm] MR 105 27,8 55,6 2
a
60
g
50 <)
Maximal .
transportierbare 40 2
Masse in horizontaler =
Richtung 30 3
[k 8z
20 % Eg
S23
10 ,_?b S <3
=]
g
30 g9
xR
25 c
Maximal =
transportierbare 20 3 _
Masse in vertikaler z g
Richtung 15 §58
[kl 0 § 52
5
5
w
800 %
700 H
600 g -
2
Maximale Drehzahl | 20 3
[mm/s] 400— z N
LT
g5
300— g9
3
200—
g
100— Zo
0
g
Wiederhol- 2
positioniergenauigkeit [mm] 3
EE
s8¢
]
&
(]
Hub 8
«Q
[mm] 5
[
50 mm Schritte
Elektromagnetische Bremse Mit und ohne elektromagnetische Bremse verfiighar

== Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das nchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
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Kombination aller Funktionen, die fUr den Betrieb einer Linearfihrung beim Positionierbetrieb erforderlich sind

M Eigenschaften

©® Positionierdaten von bis zu 63 Punkten kénnen

problemlos festgelegt werden
Positionierdaten kénnen mit einer der drei unten angegebenen
Methoden festgelegt werden (wenn das Steuergerét im
Steuergerdtmodus verwendet wird).

(DDirekte Eingabe der gewiinschten Bewegung (mm).

(@Direct Teaching
Bewegen Sie den Tisch manuell in die Zielposition, und speichern Sie
diese Position als Positionierdaten.

(®Fernsteuerung

Bewegen Sie den Tisch mit einem Programmierhandgerat oder einer
Programmiersoftware in die Zielposition, und speichern Sie diese
Position als Positionierdaten.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

®Zwei Positionierdateneinstellungen

Sie kdnnen je nach der gewiinschten Bewegung der Anlage die
Positionierdaten im Absolutmodus und im Inkrementalmodus
festlegen.

<>Absolutmodus:

Jede Position wird in Bezug zum Referenzpunkt als absolute Position
festgelegt. Das ist geeignet, wenn die Last direkt von einer beliebigen
Position auf die festgelegte Position bewegt werden soll.

Bezugspunkt
) ” Zielposition A (100 mm)
Zielposition G 100 mm
(—50 mm)

Zielposition B (180 mm)
180 mm
=50 mm

<lnkrementalmodus:

Jede Position ist relativ. Sie wird als eine bestimmte Menge an
Bewegung von der aktuellen Position oder einer anderen Zielposition
fur die Last festgelegt.

Das wird bei einem Normalvorschub und bei einem Betrieb verwendet,
bei dem das gleiche Muster wiederholt verwendet wird.

Bezugspunkt
Zielposition G 015 5sition A (100 mm)
(—50 mm) |
100mm_|Zielposition B (180 mm)
180 mm
i [ ] ¢ H I
§ P
—230 mm
—————————
®Einstellung des Bewegungsbetrags (Beispiel)
. ” Einstellung des Bewegungsbetrags
Zielposition
Absolutmodus Inkrementalmodus
A 100 100
B 180 80
C —50 —230

®Zwei Datenausfiihrungsmodi: Selektive Positionierung
und sequentielle Positionierung
{>Selektiver Positionierungsmodus:
Die Einstellungsdaten kénnen zufallig ausgewahlt werden.
[ Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung ]

[ Auswahl der Positionierdaten |
| Start

[Daten Nr.1] [DatenNr2| ... [Daten Nr.62] [Daten Nr.63]

<> Sequentieller Positionierungsmodus:
Der Positionierbetrieb wird sequentiell von den gewtiinschten Daten
ausgefihrt.

|R[]ckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung |

1 l Der erste Betrieb lduft an.
Daten Nr.1

Der zweite Betrieb I&uft an.

¥ Der 62. Betrieb liuft an.
Daten Nr.62

Der 63. Betrieb lduft an.

Daten Nr.63

Der 64. Betrieb lduft an.

[



® Bereichsausgangsfunktion

Ein Signal wird ausgegeben, wenn der lineare Schiebetisch entlang
des Hubs in einen zuféllig eingestellten Einstellbereich gelangt. Ein
Einstellbereich kann eingestellt werden.

. P e R
Bereich-Ausgangssignal grf

® Betrieb mit externem Impulseingang

Der EZ limo kann mit Ihrem vorhandenen Steuergerét kombiniert
werden. Er funktioniert dann als Treiber, der die Linearfiihrung durch
Impulseingang steuert.

Steuergeratmodus Treibermodus

Lehrfunktion [ ] X

Uberwachungsfunktion ° X

o ,lm , X Pausenfunktion [ ] X
Bereicheingang — = Enstlbersit - Bereichausgang o——— ° »
I—I E ; ; Absoluttyp ° )

| | ' : B e s '-: Sensorfreier Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung [ ] [ ]
Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung mit Sensor [ ] [ &

Bereicheingang!

®Linked Operation

Bis zu vier Betriebsdaten kénnen miteinander verknipft werden,

sodass die Linearflihrung die Drehzahl ohne zu Stoppen &ndern kann.

eDaten mit derselben Betriebsrichtung kénnen miteinander verknipft
werden.

Drehzahl

ehzahl 2

Betri 1

Betri 3

— Zeit

® Separate Beschleunigungs- und Abbremseinstellungen

Das Beschleunigen und das Abbremsen kann separat eingestellt
werden.

Drehzahl Schnelles Beschleunigen

Langsames Abbremsen

Zeit

® Auswahl von zwei Riuckkehrbetrieben zur
Ausgangsstellung

<{>Sensorfreier Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung

Der Rickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung wird ohne externe
Sensoren ausgefihrt. Die Ausgangsstellung kann eingestellt, und die
Richtung der Riickkehr zur Ausgangsstellung kann geéndert werden.

{Rilckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung mit Sensoren
Der Rickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung wird mit
Ausgangsstellungssensoren ausgefiihrt. Die Sensoren sind als
Zubehdr verflugbar (separat erhéltlich).

® Sensor-Set -» Seite D-43

= Die Daten miissen mit dem Programmierhandgerat oder der Dateneinstellungssoftware
eingestellt werden.

®Normale Systemkonfiguration

Steuergeratmodus

Die Linearfiihrung wird durch die Auswahl von voreingestellten Positionierdaten
im Steuergerat gesteuert.

Programmierbares
Steuergerat

Linearfiihrung

Steuergerat

@®Bei Kombination mit dem Steuergerat des Kunden
Treibermodus
Die Linearfiihrung wird durch den Eingang von Impulssignalen gesteuert.

¢ Programmierbares
Steuergerat

Linearfiihrung

Steuergerat Steuergerat
des Kunden

® Ausgangsleistung der aktuellen Position und
Fehlercodes

Die aktuelle Position, Fehlercodes und bestimmte andere Daten

koénnen an eine externe Vorrichtung ausgegeben werden.

Linearbewegungs-
Steuergerat

—

Anforderung (Befehl)
Programmierbares E/A

Steuergerat — ]

Ausgang der aktuellen Position oder eines Fehlercodes, usw.
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3 ¥ Funktionen des Programmierhandgerits (EZT1) und der Programmiersoftware (EZED2)
E Q Das Programmierhandgerat und die Programmiersoftware sind verflgbar.
= Wabhlen Sie anhand der erforderlichen Funktionen geeignetes Zubehor aus.
3
S Programmiermnldgherét ©® Programmierhandgerét (EZT1)/
separat erhéltlic .
(sep ) Programmiersoftware (EZED2)
Kabel des Programmierhandgeréts Funktionsvergleichtabelle
Posten
J
oder O D Funktion Programmierhandgerét Programmiersoftware
l:l (Modell: EZTT) (Modell: EZED2)
PC-Verbind kabel — Kabellange 5m 5m*
-Verbindungskabe Anzeige LCD 17 Zeichen X 4 Zeilen PC-Bildschirm
Notstoppknopf O X
L Betriebsdaten-Einstellung @] O
Parametereinstellung O @]
Q Lehrfunktion
(Direkt/Fern) © ©
q Betriebsdaten-Uberwachung ©] O
- E/A- und Alarmverlaufiiberwachung O O
Wellenformiiberwachung X @]
Testbetrieb O O
Datenkopie X O
Druckfunktion X O*
#1 PC-Verbindungskabel (enthalten) wird verwendet.
=2 Die Druckfunktion ist nicht bei Computern verfiigbar, die mit Windows®98, Me laufen.
Programmiersoftware ® Programmiersoftware (separat erhaltlich)

(separat erhaltlich)

Modell: EZED2
©® Programmierhandgerat (separat erhaltlich)
Modell: EZT1

o Wit

EZEDZ2...«
EED.£ v

Hima

e Alle fur den Betrieb und die Einstellung erforderlichen Funktionen wie
das Einstellen der Positionierdaten, der Testbetrieb und die
E/A-Uberwachung werden zur Verfiigung gestellt.

eDie Software, ein grafisches Navigationswerkzeug, das Sie in
einfachen Schritten durch verschiedene Betriebsschritte fihrt, lauft
auf allen Windows-Computern. Durch diese benutzerfreundliche
Eigenschaft ist sie ein ideales Zubehor fiir die Bearbeitung groBer
Datenmengen.

®Sie kdnnen auch auf die Wellenformliberwachung, Datenkopie und
andere Funktionen zugreifen, die auf dem Programmierhandgerat
nicht vorhanden sind.

e Alle fur den Betrieb und die Einstellung erforderlichen Funktionen
wie das Einstellen der Positionierdaten, der Testbetrieb und die
E/A-Uberwachung werden zur Verfiigung gestellt.

®Die Benutzeroberflache ist fir einen einfachen Betrieb mit
Dialogentyp aufgebaut. Sie mussen lediglich die Werte in die
erforderlichen Felder eintragen.

o Es ist keine bestimmte Stromversorgung erforderlich. SchlieBen Sie
das Kabel einfach an das Steuergerét an.

Datenbearbeitung Testbetrieb

D-14  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Anleitung zum Lesen der Spezifikationen %3
E o
00 00 0000000000000 0000000000000 0000000000000 000000000000000000O0O0COCOCCKOCINOINOINOSNONONONONONONONONONONONONONONONONO 'n-'-
o
S
Antrissystem Gerolte Kugelumlaufspindel - Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]| 0,02 Auflasung [mm]] 0,01 Laufparallelitat [mm]] 0,03 Maximales Lastmoment [Nm] [Me: 4,2 My: 4,2 Ms: 10,5
Modell (6 Steigung | Transportierbare Masse [kg] | (7) (8)—Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse _®
[mm] | Horizontal Vertikal 50~550 mm 600 mm 650 mm 700 mm N] Haltekratft [N]
EZS3D[-K - ‘ —
— 1 12 ~7,5 600 550 460 400 ~43
EZS3DIM-K ~35 ® 43 m
EZS3E[-K - - El
-1 6 ~15 300 270 220 200 ~86 2.
EZS3E[IM-K ~7 86 c
a
(@DAntriebssystem (®Maximale Drehzahl =
Mechanismus, mit dem die Motordrehung in eine lineare Bewegung Maximale Drehzahl, mit der die maximal transportierbare Masse g-
umgewandelt wird. bewegt werden kann. o
g
@Wiederholpositioniergenauigkeit ®Hub C
Ein Wert, der den Fehlergrad bei einer wiederholten Positionierung in Maximale Distanz, tber die eine Last bewegt werden kann. 2
gleicher Richtung anzeigt. %
@Schub =
®Auflésung Schub bei einer konstanten Drehzahl ohne Last. 2
[]
=]

Distanz, die sich der Tisch mit einem Impulseingang bewegt.
(Elektromagnetische Bremse Haltekraft
@Laufparallelitat Haltekraft, wenn die elektromagnetische Bremse arbeitet.
Schlagbreiten in der Hohe und in seitliche Richtungen zwischen der
Montageflache der Linearfiihrung und der Oberflache des Tisches.

T§a

(B Maximales Lastmoment
Wenn eine Last in einer Position des linearen Schiebetisches
platziert wird, die sich nicht in der Mitte (Massenschwerpunkt)
befindet, erfahrt die Linearfihrung eine Verdrehkraft. Das maximale
Lastmoment gibt die maximale Kraft an, die unter dieser Bedingung
auf den Tisch wirkt.

Mp

)
=
S
)
=
)
[=
5
°
)
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>
=
=
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)
=3
)
=

uopejjeisu|
igyaqnz

sv1

(®Steigung
Distanz, die sich der Tisch bei einer Motorumdrehung bewegt.

@Transportierbare Masse

® Horizontale Richtung
Masse, die bei Nennbedingungen in horizontaler Richtung bewegt
werden kann.

awajsAsuabueisuyez
S1

uonejjeisu|
igyaqnz

e \ertikale Richtung
Masse, die bei Nennbedingungen in vertikaler Richtung bewegt
werden kann.
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> g Il Systemkonfiguration
X
o -
g ©® Steuergeratmodus
~
o
P —( Erforderliche Produkte (separat erhéltlich) )
: r—-r————-""""— Y- _-WV-_-WV_-WV_WV_VV_V—_ il
(MOMotorkabel @Programmierhandgerat ®Programmiersoftware
(= Seite D-43) (= Seite D-45) (- Seite D-45)

Wiahlen Sie das Programmierhandgerat
oder die Programmiersoftware.

Linearfiihrung

PC
(nicht mitgeliefert)

P

Programmierbares
Steuergerat

(nicht mitgeliefert)

N Linearbewegungs-
Kundenseitig verdrahtet Steuergerat

AC- oder DC-Stromversorgung 24 VDG Stromversorgung
(Hauptstromversorgung) (fiiir Steuerung)

Sonderzubehir und uptionalﬂ
Peripherieausriistung
(separat erhiltlich) /

@{i".’@noppelachsen- E’ - 7
Montagewinkel ~

(= Seite D-48) ®Kabelhalter ‘-77“/ f
P (> Seite D-46) 7

(®Sensor-Set @Sensor-Verlangerungskabel ~ ®E/A-Kabel

-

h Beispiel einer biaxialen Kombination (= Seite D-43) (= Seite D-44) (- Seite D-47)
Nr. Produktname Uberhlick Seite
@ | Motorkabel Spezielles Kabel fir den Anschluss der Linearfiihrung und des Steuergerats (1 bis 20 m). Dieses Kabel benétigen Sie. D-43
@ | Programmierhandgert Mit diesem Handgerat kdnnen Sie Daten manuell einstellen und Befehle ausfiihren. Geliefert mit einem 5 m-Kabel. D-45
® | Programmiersoftware Mit dieser Software konnen Sie Daten auf einem Computer bearbeiten und einstellen. Geliefert mit einem eigenen Kommunikationskabel (5 m). | D-45
@ | Doppelachsen-Montagewinkel | Halterung fiir eine einfache Kombination von zwei Achsen. D-48
® | Kabelhalter Dieser Kabelhalter schiitzt und fiihrt Kabel in Konfigurationen von zwei oder drei Achsen. D-46
® | Sensor-Set Drei Sensor-Sets, Sensor-Montagewinkel und Kabel mit Steckverbinder (2 m) sowie eine Abschirmplatte. D-43
@ | Sensor-Verléngerungskabel | Kabel fiir den Anschluss des Steuergerts und des Sensors (1 m, 2 m). D-44
E/A-Kabel Kabel fiir den Anschluss des Steuergeréts und des Host-Controllers (1 m, 2 m). D-47
@Beispiel fiir eine Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhéltlich) (separat erhéltlich)

o Motorkabel E/A-Kabel Sensor-Verlngerungskabel
EZSII-Serie 2m) (1m) 2m)
EZS3E005-C CCO20ES-2 EZT1 CC36D1-1 CC20D2-1 PAES-SY

= Nicht erforderlich, wenn der sensorfreie Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung ausgefiihrt wird.

Sensor-Set”

Programmierhandgerat

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.

D-16 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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®Treibermodus

Lesen Sie sich zum Ausfiihren des Rickkehrbetriebs zur Ausgangsstellung mit dem Linearbewegungs-Steuergerat die Systemkonfiguration auf Seite
D-16 durch.

Programmierhandgerat oder Programmiersoftware sind erforderlich, um die Parameter (E/A-Logik usw.) des Linearbewegungs-Steuergerats zu
andern.
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—( Erforderliche Produkte (separat erhéltlich) )

(®Motorkabel
(- Seite D-43)

Bunyeuig

EZSII-Serie (Hauptteil)
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Linearfiihrung

T§a

Programmierbares
Steuergerat

(nicht mitgeliefert)

Linearbewegungs-
Steuergerat
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AC- oder DC-Stromversorgung
(Hauptstromversorgung)

24 \IDC Stromversorgung
(fiir Steuerung)

Sonderzubehor und uptionalﬂ
Peripherieausriistung J

(separat erhaltlich)
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uonejjeisu|
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@Doppelachsen- E= :fp":‘ i
Montagewinkel " - N

(- Seite D-48) ®Kabelhalter & Ff,:/
(= Seite D-46)

g
/{-/ §:
25
@Sensor-Set ®E/A-Kabel zd
Beispiel einer biaxialen Kombination (- Seite D-43) (= Seite D-47) g
g
=]
Nr. Produktname Uberblick Seite % a N
® | Motorkabel Spezielles Kabel fiir den Anschluss der Linearfiihrung und des Steuergeréts (1 bis 20 m). Dieses Kabel bendtigen Sie. D-43 <3 % §
@ | Doppelachsen-Montagewinkel | Halterung fiir die einfache Kombination von zwei Achsen. D-48 E g‘ g
® | Kabelhalter Dieser Kabelhalter schiitzt und fiihrt Kabel in Konfigurationen von zwei oder drei Achsen. D-46 B
@ | Sensor-Set Drei Sensor-Sets, Sensor-Montagewinkel und Kabel mit Steckverbinder (2 m) sowie eine Abschirmplatte. D-43
® | E/A-Kabel Kabel fiir den Anschluss des Steuergerdts und des Host-Controllers (1 m, 2 m). D-47

ajesabianals

@Beispiel fiir Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhéltlich) (separat erhdltlich)

Motorkabel E/A-Kabel

EZSII-Serie @m) Sensor-Set (1m)
EZS3E005-C CCO20ES-2 PAES-SY CC36D1-1

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.
Hinweis:
® Der sensorfreie Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung ist nicht verfiigbar.



¥ Produkthummerncode

EZS 3 D 050 M - K ofes m
GroBe der Linearfiihrung ~ 3: Breite: 54 mm Hohe: 50 mm
@) 4: Breite: 74 mm Hohe: 50 mm
@ @ @ @ @ @ 6: Breite: 74 mm Hohe: 66,5 mm

® | Steigung D:12mm E:6 mm
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Hub  005:50 mm 010:100mm  015:150 mm
020:200mm  025:250 mm  030: 300 mm
035:350mm  040:400mm  045:450 mm

® 050:500mm  055:550 mm  060: 600 mm
065:650mm  070:700 mm  075:750 mm
080:800mm  085: 850 mm
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse
M: Mit elektromagnetischer Bremse
® Stromversorgungseingang  K:24VDC  A: 1-Phasen 100-115 VAC
C: 1-Phasen 200-230 VAC
M Produktpalette
OEZS3
Ohne elektromagnetische Bremse Mit elektromagnetischer Bremse
Hub 24VDC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC 24\DC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC
Modell Modell Modell Modell Modell Modell
50 mm EZS3(]005-K EZS3(J]005-A EZS3[1005-C EZS3[J005M-K EZS3[J005M-A EZS3[1005M-C

100 mm EZS3[1010-K EZS3[1010-A EZS3[]010-C EZS3[J1010M-K EZS3[J010M-A EZS3[]010M-C
150 mm EZS3[]015-K EZS3[1015-A EZS3[]015-C EZS3[]015M-K EZS3[J015M-A EZS3[]015M-C
200 mm EZS3[]020-K EZS3[]020-A EZS3[]020-C EZS3[]020M-K EZS3[]020M-A EZS3[1020M-C
250 mm EZS3[1025-K EZS3[1025-A EZS3[]025-C EZS3[]025M-K EZS3[]025M-A EZS3[]025M-C
300 mm EZS3[]030-K EZS3[]030-A EZS3[]030-C EZS3[030M-K EZS3[J030M-A EZS3[]030M-C
350 mm EZS3(1035-K EZS3[]035-A EZS3[1035-C EZS3[J035M-K EZS3[J035M-A EZS3[1035M-C
400 mm EZS3[1040-K EZS3[1040-A EZS3[1]040-C EZS3[]040M-K EZS3[]040M-A EZS3[]040M-C
450 mm EZS3[]045-K EZS3[1045-A EZS3[]045-C EZS3[]045M-K EZS3[]045M-A EZS3[]045M-C
500 mm EZS3(]050-K EZS3[]050-A EZS3[]050-C EZS3[J050M-K EZS3[J050M-A EZS3[1050M-C
550 mm EZS3[]055-K EZS3[1055-A EZS3[]055-C EZS3[]055M-K EZS3[J055M-A EZS3[]055M-C
600 mm EZS3[]060-K EZS3[]060-A EZS3[]060-C EZS3[]1060M-K EZS3[J060M-A EZS3[]060M-C
650 mm EZS3(]065-K EZS3[]065-A EZS3[1065-C EZS3[]065M-K EZS3[]065M-A EZS3[1065M-C
700 mm EZS3[1070-K EZS3[1070-A EZS3[]070-C EZS3[]070M-K EZS3[J070M-A EZS3[]1070M-C

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) D (12 mm) oder E (6 mm) (Steigung) ein.
s« \Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

OEZS4
Ohne elektromagnetische Bremse Mit elektromagnetischer Bremse
Hub 24VDC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC 24\VDC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC
Modell Modell Modell Modell Modell Modell

50 mm EZS4[]005-K EZS4[1005-A EZS4(]005-C EZS4[1005M-K EZS4[J005M-A EZS4[]005M-C
100 mm EZS4[]010-K EZS4[1010-A EZS4(]010-C EZS4[1010M-K EZS4[J010M-A EZS4[1010M-C
150 mm EZS4[1015-K EZS4[1015-A EZS4[1015-C EZS4[1015M-K EZS4[1015M-A EZS4[1015M-C
200 mm EZS4[020-K EZS4[]020-A EZS4(1]020-C EZS4[1020M-K EZS4[/020M-A EZS4[1020M-C
250 mm EZS4[1025-K EZS4[1025-A EZS4(1025-C EZS4[1025M-K EZS4[1025M-A EZS4[1025M-C
300 mm EZS4[1030-K EZS4[1030-A EZS4[1030-C EZS4[]1030M-K EZS4[]J030M-A EZS4[1030M-C
350 mm EZS4[]035-K EZS4[1035-A EZS4(]035-C EZS4[1035M-K EZS4[J035M-A EZS4[]035M-C
400 mm EZS4[1040-K EZS4[1040-A EZS4(1040-C EZS4[1040M-K EZS4(]1040M-A EZS4[1040M-C
450 mm EZS4[1045-K EZS4[1045-A EZS4[1045-C EZS4[1045M-K EZS4[1045M-A EZS4[1045M-C
500 mm EZS4[]050-K EZS4[]050-A EZS4(]050-C EZS4[/050M-K EZS4[J050M-A EZS4[]050M-C
550 mm EZS4[1055-K EZS4[1055-A EZS4[1055-C EZS4(]055M-K EZS4(]055M-A EZS4[1055M-C
600 mm EZS41060-K EZS4[1060-A EZS4(1]060-C EZS4[1060M-K EZS4[J060M-A EZS4[]1060M-C
650 mm EZS4[1065-K EZS4[1065-A EZS4(]065-C EZS4[1065M-K EZS4[J065M-A EZS4[]1065M-C
700 mm EZS4[1070-K EZS4[1070-A EZS4(1070-C EZS4[1070M-K EZS4[1070M-A EZS4[1070M-C

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) D (12 mm) oder E (6 mm) (Steigung) ein.
s« \Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

D-18 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



OEZS6
Ohne elektromagnetische Bremse Mit elektromagnetischer Bremse
Hub 24\DC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC 24\VDC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC
Modell Modell Modell Modell Modell Modell

50 mm EZS6(1005-K EZS6(1005-A EZS6(1005-C EZS6(1005M-K EZS6[1005M-A EZS6(1005M-C
100 mm EZS6(1010-K EZS6[1010-A EZS6[1010-C EZS6[1010M-K EZS6[1010M-A EZS6[1010M-C
150 mm EZS6[1015-K EZS6(1015-A EZS6[1015-C EZS6(1015M-K EZS61015M-A EZS6[1015M-C
200 mm EZS6(1020-K EZS6(1020-A EZS6(1020-C EZS6(1020M-K EZS6[1020M-A EZS6(1020M-C
250 mm EZS6(1025-K EZS6(1025-A EZS6[1025-C EZS6[1025M-K EZS6(1025M-A EZS6[1025M-C
300 mm EZS6[1030-K EZS6(1030-A EZS6[1030-C EZS6[1030M-K EZS6(]1030M-A EZS6[1030M-C
350 mm EZS6(1035-K EZS6(1035-A EZS6(1035-C EZS61035M-K EZS6[1035M-A EZS6(1035M-C
400 mm EZS6(1040-K EZS6(1040-A EZS6[1040-C EZS6[1040M-K EZS6[]1040M-A EZS6[]1040M-C
450 mm EZS6[1045-K EZS6(1045-A EZS6[1045-C EZS6[1045M-K EZS6(1045M-A EZS6[1045M-C
500 mm EZS6(1050-K EZS6(1050-A EZS6(1050-C EZS6[1050M-K EZS6[1050M-A EZS6(1050M-C
550 mm EZS6[1055-K EZS6[1055-A EZS6[1055-C EZS6[1055M-K EZS6[1055M-A EZS6[1055M-C
600 mm EZS6[1060-K EZS61060-A EZS6[1060-C EZS6[1060M-K EZS6(]1060M-A EZS6[1060M-C
650 mm EZS6(1065-K EZS6(1065-A EZS6(1065-C EZS6(1065M-K EZS6[1065M-A EZS6(1065M-C
700 mm EZS6(1070-K EZS6[1070-A EZS6[1070-C EZS6[1070M-K EZS61070M-A EZS6[1070M-C
750 mm EZS6[1075-K EZS6[1075-A EZS6[1075-C EZS6[1075M-K EZS6(]1075M-A EZS6[1075M-C
800 mm EZS6(1080-K EZS61080-A EZS6(1080-C EZS6]1080M-K EZS6[1080M-A EZS6(]1080M-C
850 mm EZS6[1085-K EZS6(1085-A EZS6[1085-C EZS6[1085M-K EZS6[1085M-A EZS6[]1085M-C

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld ((J) D (12 mm) oder E (6 mm) (Steigung) ein.
== Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.

Linearfiihrung, Inbusschraube zum Befestigen der Linearfiihrung, Steuergerét, Montagewinkel fiir
Steuergerat, Benutzer-E/A-Steckverbinder, Sensor-E/A-Steckverbinder, Betriebshandbuch

Il Allgemeine Spezifikationen des Motors
® Aligemeine Spezifikationen des Steuergeréts - Seite D-33
Dieses ist der Wert nach Nennbetrieb bei normaler
Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit.

©24VDC ®1-Phasen 200-230 VAC
Posten Spezifikationen Posten Spezifikationen
100 MC oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaochmmeter zwischen den folgenden 100 M) oder mehr, wenn ein 500 VDC M h zwischen den folgend:
Punkten angelegt wird: Punkten angelegt wird:
Isolationswiderstand | - Motorgeh&use — Motor-/Sensorwicklungen Isolationswiderstand | - Motorgehduse — Motor-/Sensorwi
- Motorgehduse — Wicklungen der elektromagnetischen Bremse + Motorgehduse — Wicklungen der elektromagnetischen Bremse
(nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse) (nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse)
Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten: Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten:
Dielektrische - Motorgehduse — Motor-/Sensorwicklungen 0,5 kVAC, 50 Hz Dielekrische - Motorgehause — Motor-/Sensorwicklungen EZS3, EZS4: 1,0 kVAC, 50 Hz
Festigkeit - Motorgehduse — Wicklungen der elektromagnetischen Bremse Festiakeit EZS6: 1,5 KVAC, 50 Hz
(nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse) 0,5 kVAC, 50 Hz 9 + Motorgehduse — Wicklungen der elektromagnetischen Bremse
(nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse) 1,0 KVAC, 50 Hz
Umgebungstemperatur | 0~ +40 °C (nicht gefrierend)
Umgebungstemperatur | 0~+40 °C (nicht gefrierend)
Umgebungsluftfeuchtigkeit | 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
Hinweis: Umgebungsluftfeuchtigkeit | 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
®Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Hinweis:

Festigkeitsprifung dirfen Linearfiihrung und Steuergerat nicht angeschlossen sein.

®Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen
Festigkeitspriifung diirfen Linearfiihrung und Steuergerat nicht angeschlossen sein.
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Verwenden des (¥s7eP Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS3: 54 mm (B) X 50 mm (H), 24 vDC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 15 kg/Vertikal 7 kg
Hub: 50 bis 700 mm (in 50 mm-Schritten)

M Spezifikationen der Linearfiihrung c €
Antriebssystem\ﬁero\lteKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Auflosung [mm]\ 0,01  Laufparallelitdt [mm] \ 0,03° Maximales Lastmoment [Nm] \Mp: 4.2 Mv: 42 Mp: 10,5
Modell Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse
[mm] Horizontal Vertikal 50~550 mm 600 mm 650 mm 700 mm [N] Haltekraft [N]

EZS3D[-K - -
—_— 1 12 ~75 600 550 460 400 ~43

EZS3D[M-K ~35 43

EZS3E[-K - _
— 1 6 ~15 300 270 220 200 ~86

EZS3E[IM-K ~7 86

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hublange ein.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisflache aus installiert wird.

M Produktnummerncode M Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
Die Modellnamen der Linearflihrungs- und Steuergerdatekombinationen
EZS 3 D 050 M - K werden unten aufgefuhrt.
- - = = - Elektromagnetische Bremse Modell Linearfiihrungsmodell Steuergeratmodell
@ @ @ @ @ @ . EZS3D[-K EZSM3DIK
Nicht ausgestattet

® [ Serie EZS:EZSII-Serie EZSIEL K EZSM3ELK ESMC-K2
@ | GroBe der Linearfiihrung ~ 3: Breite: 54 mm  Hohe: 50 mm Ausgestattet EZS3DLMK EZSMIDLIVK

EZS3E[IM-K EZSM3ECIMK
@ | Steigung D:12mm  E:6 mm
@ | fub 005 (50 mm) ~ 070 (700 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hubldnge ein.
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse

M: Mit elektromagnetischer Bremse

® | Stromversorgungseingang  K: 24 VDC

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Priifen Sie die (ungeféhre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungefdhre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearfiihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-14.

®EZS3D (Steigung: 12 mm)

{Horizontale Installation OVertikale Installation
18 50 T . ..
ol L ‘ L et Positionierzeit-Koeffizient
"l — okg A 40— — Okg Lastmasse
14— .- ) I
, 4kg k7 2kg Hub : ) 3 ;
@l —--75kg i -7 % [~ =-=35kg i Horizontale Installation | Vertikale Installation
B10 partad g30 ] Okg | 4kg [7,5kg| Okg | 2kg |3,5kg
gt i - :
508 s == 5 ‘/_/ ] 50~550 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
2 s F20 [ BPTad 600 10 [ 10 | 1,0 [ 10 | 1,0 | 10
£06 = 8 L -
04 Z 10 - L — 650 12 |11 |11 |12 ] 10| 10
02l % ’ — -~ 1 — 700 14 112 | 12 |13 ] 1,0 | 10
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
®EZS3E (Steigung: 6 mm)
{>Horizontale Installation OVertikale Installation
3,0 50 e s . ..
S [ L Positionierzeit-Koeffizient
25 — 0kg 40— — Ok g |
! ===35k Hub
0= —-= 15kg 7 e kg -~ — [ml:n] Horizontale Installation | Vertikale Installation
E Z 30 ~ > Okg |75kg| 15kg | Okg [35kg| 7kg
% 15 § —=° 50~550 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
2 =20 =
§1,0 ng_’ 8 e 600 11 1.1 11 1,1 1,0 1,0
,47 ‘o - 650 1,3 13 1,2 1,3 1,0 1,0
05 2% ' g = 700 14 14 1,4 14 1,1 1,0
y Z
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
Hinweise:
® Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

® Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-8 / Motorspezifikationen D-19 / Systemkonfiguration D-16 / Produktpalette D-18
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B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm) >5
5 2o
§ 12,20,6.12 g
L1=1 4X¢5,5xZylindrisch aussenken 9,5 tief X 612666 5"
12| s 18 =
So|0) (2]
= = 11 +m < =
| 3 = l\_f | 3
| [Te)
3 RO ot % g O @ 1 834
— @O |2z I = |L’ | ~
T:- | 2 == x .
‘ 8XM2,5><3 tief i i +0,014 .
Kabel kénnen in ‘ o Befestigungsloch fiir Zubehor- 388" x4 tief T
diesem Bereich Sensor-Set l
verdrahtet werden 94,5 L2 6,5 2
129,5 fir den Typ mit elektromagnetischer Bremse I i
(129, w 9 ) Detailansicht der Oberflache
des Tisches bei C H
Tischgrenzposition . . . Tischgrenzposition 53
Bereich des Riickkehrbetriebs =
18 zur Ausgangsstellung 75 o
3 Positionierungsbereich 13 © 3
| ) L2 =
. 2 72 Hub+3 || Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung s o8 5 <
Motorseiten-Ausgangsstellung 211 £ ST | 2
*” SR &l 3
- , =mo c
= i 3
Motorkabel L I 3 A-A a
(separat erhdltlich) T S B-B @
— ] Detail der
i Montage-Bezugsoberfliche §
. . & g o
Kabel kdnnen in = 2
diesem Bereich L2 6,5 N ©
verdrahtet werden / (n—1)x100 35 Anzahl der Locher (n) E
28,5 Hub . 2
11 [mm] T> 5
A by iy B 50,100 2 zie
1 _FA HiB : §58
& u'“\ ¢ & 150, 200 3 g 23
l 5 250, 300 4 <§ E
1] : 350, 400 5
12,5 |[45 nxM5x6 tief L5,5 450,500 6
550, 600 7 5
650, 700 8 3
Linearfiihrungsmodell: EZSM3DLIK, EZSM3ELIK (ohne elektromagnetische Bremse) g
EZSM3DLIMK, EZSM3ELCIMK (mit elektromagnetischer Bremse) F
Elekirc i Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen g
Bremse 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 ‘3 1y
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 z
g Nicht ausgestattet 259,5 309,5 359,5 409,5 459,5 509,5 559,5 609,5 659,5 709,5 759,5 809,5 859,5 909,5 g;
Ausgestattet 2945 3445 394,5 4445 494,5 544,5 594,5 644,5 694,5 7445 794,5 844,5 894,5 944,5 ?D
L2 Nicht ausgestattet/ausgestattet|  158,5 208,5 258,5 308,5 358,5 408,5 458,5 508,5 558,5 608,5 658,5 708,5 758,5 808,5 £ N
Nicht ausgestattet 14 15 1,7 1,8 2,0 2,1 23 24 2,6 2,7 2,9 3,0 3,2 33 2
Masse [kg] 2>
Ausgestattet 16 1,7 1,9 2,0 2,2 23 25 2,6 2,8 2,9 31 3,2 3,4 3,5 5 o
3

B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm)

94,5 ) L2 3
(129,5 fir den Typ mit elekiro-
magnefischer Bremse)

o9a

(n—1)x100 31,5

[I9M|YOH }w ualojenyyy-Aleioy

7,2| . Montage- ) L2—19 7
Bezugsoberflache J 2% $3 (Positionierungsstiftloch) ™ z N
W e = 1
~ Ny o — - — - - N 2>
< = e L <3 59
© 3 R —— ﬂ -8z g
cf & B ——\|
-y & e -
13/ ! | 4xM5 ]
Kabelloch (Referenz) = nx$5,5 g
5 (72) (Hub+6) | ||3,5 é
S
Tischgrenzposition 10,5 °
Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

== Die Montage-Bezugsoberflache kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34 D-21
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Verwenden des (Y's7e~ Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS3: 54 mm (B) X 50 mm (H), 1-Phasen 200-230 VAC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 15 kg/Vertikal 7 kg
Hub: 50 bis 700 mm (in 50 mm-Schritten)

M Spezifikationen der Linearfiihrung c €
Antriebssystem\ﬁero\lteKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Auflosung [mm]\ 0,01  Laufparallelitdt [mm] \ 0,03° Maximales Lastmoment [Nm] \Mp: 4.2 Mv: 42 Mp: 10,5
Modell Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse
[mm] Horizontal Vertikal 50~500 mm 550 mm 600 mm 650 mm 700 mm [N] Haltekraft [N]

EZS3D[-C - -
—_— 1 12 ~7,5 800 650 550 460 400 ~43

EZS3D[M-C ~35 43

EZS3E[-C - -
———— 6 ~15 400 320 270 220 200 ~86

EZS3E[]M-C ~7 86

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hublange ein.
® Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisfldche aus installiert wird.

M Produktnummerncode M Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
Die Modellnamen der Linearfiihrungs- und Steuergerdtekombinationen
EZS 3 D 05 0 M - c werden unten aufgefuhrt.
- = = =/ - Elektromagnetische Bremse Modell Linearfiihrungsmodell Steuergeratmodell
@ @ @ @ @ @ Nicht ausgestattet EZS3D[-C EZSM3DCIC

@ [ serie EZS:EZSII-Serie EZS3EL-C EZSM3ELIC ESMC-C2

- —— - ” EZS3D[M-C EZSM3DCIMC
@ | GroBe der Linearfiihrung ~ 3: Breite: 54 mm  Hohe: 50 mm Ausgestattet EZS3ECIM-C EZSMAELIMC
® | Steigung D:12mm  E:6 mm
@ | Hib 005 (50 mm) ~ 070 (700 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hubldnge ein.
6 Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse

M: Mit elektromagnetischer Bremse

® | Stromversorgungseingang  C: 1-Phasen 200-230 VAC

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Priifen Sie die (ungeféhre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungeféhre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearfiihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-14.

®EZS3D (Steigung: 12 mm)

{Horizontale Installation OVertikale Installation
2,0 T e . .
= (i Positionierzeit-Koeffizient
C— [2”':9 b Lastmasse
w1’57___35kg . Horizontale Installation | Vertikale Installation
2 [ (mm]
3 Okg | 4kg [7,5kg| Okg | 2kg |3,5kg
—= £ 10 1= 50~500 1,0 | 10 | 1,0 [ 10 | 1,0 | 10
== g = 550 12 12 | 12 |12 | 12 | 11
== a - =T
e 05 ——=T——r= 600 14 | 14 | 13 | 14 | 13 | 12
== - 650 1,7 116 | 1,6 | 1,7 | 16 | 14
/- 700 19 | 18 | 1,8 | 19 | 1,8 | 16
200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
®EZS3E (Steigung: 6 mm)
{>Horizontale Installation OVertikale Installation
20— 20— e . .
Al - = Lastmasss - Positionierzeit-Koeffizient
[ — 0kg Z [ — O0Okg Z |
1,6 7
---75k Z [ ---35k P Hub
= 1,4 g Z~ 31'57_._ J ! Horizontale Installation | Vertikale Installation
CORE 15kg B JCORNN 7kg Z [mm]
-§1,2 Z> ‘qj 7z Okg |7,5kg|15kg | Okg |3,5kg| 7kg
S v 5 Z
£ 10 Z1 €10 = 50~500 10 | 10 | 10 [ 10 | 10| 10
Z08 ZF Z pan 550 12 | 1212 |12 |12 ] 12
€06 Z 8 g ; , , : , ,
0’4 /’ 05 —Z 600 15 | 14 | 14 | 15 | 14 | 14
02 - A 650 18|18 | 18|18 | 18| 17
= i 700 20 | 19 | 19 | 20 [ 19 [ 19
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
Hinweise:
® Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

® Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-8 / Motorspezifikationen D-19 / Systemkonfiguration D-16 / Produktpalette D-18



B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm)

§ 12,20,6.12
L1=1 4X¢5,5xZylindrisch aussenken 9,5 tief Xl 612666
12) s 18
So|0)
I + o
X7 (X)) N
| 3 = l\_f | o
| [Te)
= oL Ig 3 e ©+© Qg ﬁ
— ©C B3 B C X ~
I © B9 &= [) % . ‘
‘ 8XM2,5><3 tief i i +0,014 .
Kabel kénnen in | o Befestigungsloch fiir Zubehor- o3H8("8"") x4 tef
diesem Bereich Sensor-Set
verdrahtet werden 94,5 L2 6,5
129,5 fir den Typ mit elektromagnetischer Bremse I i
(129, w 9 ) Detailansicht der Oberflache
des Tisches bei C
Tischgrenzposition . . . Tischgrenzposition
Bereich des Riickkehrbetriebs ———
18 zur Ausgangsstellung 75
3 Positionierungsbereich 13 ©
| ) .o
. 2 72 Hub+3 5 Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung é g,f_f 5
Motorseiten-Ausgangsstellung g’t., SR a|e
— ‘ =x8
= i
Motorkabel L o A-A
(separat erhaltlich) Vm IS B-B
— ] Detail der
1 Montage-Bezugsoberfliche
o LU
Kabel kdnnen in
diesem Bereich L2 6,5 N
verdrahtet werden / (n—1)x100 35 Anzahl der Locher (n)
28,5 Hub .
Il [mm]
_—Q_AL, A by =B 50,100 2
A B <
= q;\ 7o Sis 150, 200 3
l ) 250, 300 4
X ‘ 350, 400 5
125 |45 nxM5x6 tief ‘5,5 450,500 6
550, 600 7
650, 700 8
Linearfiihrungsmodell: EZSM3DLIC, EZSM3ELIC (ohne elektromagnetische Bremse)
EZSM3DIIMC, EZSM3ELIMC (mit elektromagnetischer Bremse)
Elektromagnetische Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen
Bremse 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700
" Nicht ausgestattet 259,5 309,5 359,5 409,5 459,5 509,5 559,5 609,5 659,5 709,5 759,5 809,5 859,5 909,5
Ausgestattet 294,5 344,5 394,5 44,5 494,5 544,5 594,5 644,5 694,5 744,5 794,5 844,5 894,5 944,5
L2 Nicht ausgestattet/ausgestattet| 1585 208,5 258,5 308,5 358,5 408,5 4585 508,5 558,5 608,5 658,5 708,5 758,5 808,5
Nicht ausgestattet 1,4 15 1,7 18 2,0 2,1 23 2,4 2,6 2,7 2,9 3,0 3,2 33
Masse [kg]
Ausgestattet 16 1,7 1,9 2,0 2,2 2,3 25 26 28 2,9 3,1 3,2 3.4 3,5

B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm)

94,5 ) L2 3
(129,5 i den Typ mit elekiro-
magnetischer Bremse) (n—1)x100 315
7,2| . Montage- ) L2—-19 7
Bezugsoberfléche <\> 2x 3 (Positionierungsstiftioch)
Ny AP j t&‘ - ﬂ
<| —y i 1 <=5
o 1 [ | =
*él S s Lt T 731
$13/ \ \ 4xM5
Kabelloch (Referenz) - NX 5.5
(Refererz) 5| (72 | (e | [35
Tischgrenzposition \10,5
Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

= Die Montage-Bezugsoberfldche kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34

pun -ieaur

)
)
—
)
=
o
>
=
[=
o
~—
)
S
o
=]

Bunyeuig

=
]
=
o
=
[
o
=3
@
c
5
°
)
=
o
=
=
=
=
@
[}
E]

T§a

uailojenpjy-ieaul] apjedwoy|
lgyaqnz

S1 sv1 uonejeisu|

awajsAsuabueisuyez

uonejjeisu|
loyaqnz

o9a

Joyaqnz

9||SM|YOH Hw udiojenpyy-Aleloy
uopejjeisu|

ajesabianals

D-23



pun -ieaur

o)
o
-
[V
=
5
>
=
[=
D
~
o
=
(1]
=]

D-24

Verwenden des (Y's7er~ Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS4: 74 mm (B) X 50 mm (H), 24vDC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 30 kg/Vertikal 14 kg
Hub: 50 bis 700 mm (in 50 mm-Schritten)

[ Spezifikationen der Linearfiihrung C €
Amriebssystem\GeromeKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Aufldsung [mm]\ 0,01 Laufparallelitdt [mm] \ 0,03° Maximales Lastmoment [Nm]\ Me: 8 My: 8 Mg: 27,8
Modell Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse
[mm] Horizontal Vertikal 50~550 mm 600 mm 650 mm 700 mm [N] Haltekraft [N]

EZS4D[1-K _ —
—_— 12 ~15 600 550 460 400 ~70

EZS4D[IM-K ~7 70

EZS4E[-K - -
— 1 6 ~30 300 270 220 200 ~140

EZS4E[IM-K ~14 140

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hublénge ein.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisflache aus installiert wird.

M Produktnummerncode H Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
Die Modellnamen der Linearfiihrungs- und Steuergerdtekombinationen
EZS 4 D 050 M - K werden unten aufgefihrt.
- - = =/ —— - Elektromagnetische Bremse Modell Linearfiihrungsmodell Steuergeratmodell
@ @ @ @ @ @ _ EZS4D[-K EZSM4DIK
Nicht ausgestattet

@ [ Serie EZS:EZSI-Serie EZSAE K EZSMAEL K ESMC-K2
@ | GroBe der Linearfiihrung 4 Breite: 74 mm  Hohe: 50 mm Ausgestattet EZSADLIM-K EZSMADLIMK

EZS4E[IM-K EZSMA4ECIMK
® | Steigung D:12mm E:6 mm
@ | b 005 (50 mm) ~ 070 (700 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (L) die Hublénge ein.
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse

M: Mit elektromagnetischer Bremse

® | Stromversorgungseingang  K: 24 VDC

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Priifen Sie die (ungeféhre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungeféhre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearfiihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-15.

®EZS4D (Steigung: 12 mm)

{>Horizontale Installation OVertikale Installation

2,0 T 5,0 T — . ..

- A -

s 1 (- g Positionierzeit-Koeffizient

16— __72% AE 40*:32&3 . Hub :
14— - 15kg P T [~ == Tkg o (] Horizontale Installation | Vertikale Installation
12 P %30 > Okg |7,5kg] 15kg [ 0kg [35kg| 7kg
= i 2 2 == .
g 0 . i 5 A |-~ 50~550 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
08 - 220 ] Pt 600 10|10 10]10]10] 10
<06 e = 2 ==

04 pez 10 -~ — 650 1.2 11 1,0 1,2 1,0 1,0

’ DG ' - — 700 14 11 11 13 1,0 1,0

0.2(-# Z-

0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700

Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]

®EZSA4E (Steigung: 6 mm)

<Horizontale Installation Vertikale Installation
3,0 T 10,0 T e . ..
(- | Positionierzeit-Koeffizient
— 0kg g0 " Okg L
-=-=-15kg = --- Tkg r Hub - - - -
= —-—30kg = = [ —-—14kg - i Horizontale Installation | Vertikale Installation
5 %60 ! Okg | 15kg | 30kg | Okg | 7kg | 14kg
£ 15 £ - 50~550 10 | 10 | 10 | 10 | 10| 10
210 ] g 40 A -t 600 R EERECRET
a b a —=
= 20 _ _ _|-- |_— 650 1,3 13 1,2 13 1,0 1,0
05— - | _——1 700 14 |14 |13 |14 | 10] 10
y, - -1 —
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
Hinweise:
® Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

® Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.
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B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm) >5
Li=1 E o
12 — ’ )
. £ 4X¢5,5XZylindrisch aussenken 9,5 tief 12.206.12 a..
+ -
=] o
@?"4 IN=:Rjc= l% S
3 oo o« =1
5 | — )
== @&?- EE% € E | o
i Es | &3 8| a 010 3|8/
i = i <
Kabel kénnen in i . tes =53] ‘ 5
diesem Bereich = 8xM2,5%3 tief ‘ o
verdrahtet werden 94,5 L2 6.5  Befestigungsloch fiir Zubehér- 3H8(37) x4 tef £
(129,5 fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse) Sensor-Set 4 M4 8 tief
=
Tischgrenzposition . . . Tischgrenzposition S
Bereich des Riickkehrbetriebs  /~——— I . e
18 zur Ausgangsstellung 75 Detallansmm der Obgrflache %_
3 Positionierungsbereich I3 des Tisches bei C 3
2 72 Hub+3 || Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung . oo -
Motorseiten-Ausgangsstellung ér, é 53 4 §
) i} SRa 2
R - L =58 5
Motorkabel o > L o i 5
(separat erhaltiich)\ [T ¥ 5 G ) »|9° 2
@ { @ A-A =]
—— M | )
‘ —1 17 B-B =
il Detail der g
Montage-Bezugsoberflache S o
Kabel kdnnen in L2 6,5 % 2
diesem Bereich (n—1)x100 36 Anzahl der Lécher (n) ®
=
verdrahtet werden | Hub é-
| n I B fmim] ! 2
,Q = F 50,100 2 Zan
> { & i 150, 200 3 5= §
=3
l \ 250, 300 4 S 59
[ o >
| 350, 400 5 3
I
12,5 |45 nxM5x6 tief 25 450,500 6
7 550, 600 7
- 650, 700 8 E
N
Linearfiihrungsmodell: EZSM4DLIK, EZSMA4ELIK (ohne elektromagnetische Bremse) =
EZSMAD[IMK, EZSM4ECIMK (mit elektromagnetischer Bremse) 7
Elekrc i Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen g
Bremse 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 ‘(3 o
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 g
g Nicht ausgestattet 259,5 309,5 359,5 409,5 459,5 509,5 559,5 609,5 659,5 709,5 759,5 809,5 859,5 909,5 %
Ausgestattet 294,5 3445 394,5 4445 4945 544,5 594,5 644,5 694,5 7445 794,5 844,5 894,5 9445 ?,

L2 Nicht ausgestattet/ausgestattet|  158,5 208,5 258,5 308,5 358,5 408,5 458,5 508,5 558,5 608,5 658,5 708,5 758,5 808,5 2 N
. Nicht ausgestattet 18 2,1 23 25 2,7 3,0 3,2 34 37 39 41 43 46 48 % §
asse =3

¢ Ausgestattet 2,0 23 25 2,7 2,9 3,2 34 36 39 41 43 45 48 5,0 g 9

B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm)

94,5 ) L2 4
(1295 fir den Typ mit elektro-
magnetischer Bremse)

o9a

(n—1)x100 335

3,2
2X 3 (Positionierungsstiftloch)

7.2| . Montage-
Bezugsoberflache

uopejjeisu|
1gyaqnz

L0
~
— |

. J;

[I9M|YOH }w ualojenyyy-Aleioy

=01
42
37

54

@ i \| \4xMS g
Kabelloch (Referenz) 4 znz_:ié %
%:
Tischgrenzposition 11,5
Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

= Die Montage-Bezugsoberfldche kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihnrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34 D-25
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D-26

Verwenden des (Y's7e~ Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS4: 74 mm (B) X 50 mm (H), 1-Phasen 200-230 VAC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 30 kg/Vertikal 14 kg
Hub: 50 bis 700 mm (in 50 mm-Schritten)

[ Spezifikationen der Linearfiihrung C €
Antriebssystem\Gero\lteKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Aufldsung [mm]\ 0,01 Laufparallelitdt [mm] \ 0,03 Maximales Lastmoment [Nm]\ Me: 8 My: 8 Mr: 27,8
o Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse
[mm] | Horizontal Vertikal 50~500 mm 550 mm 600 mm 650 mm 700 mm [N] Haltekraft [N]

EZS4D[1-C - -
—_— 1 12 ~15 800 650 550 460 400 ~70

EZS4D[IM-C ~7 70

EZS4E[-C - -
— 1 6 ~30 400 320 270 220 200 ~140

EZS4E[IM-C ~14 140

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hublange ein.
® Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisflache aus installiert wird.

M Produktnummerncode M Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
Die Modellnamen der Linearfiihrungs- und Steuergerdtekombinationen
EZS 4 D 050 M - C werden unten aufgefuhrt.
- - = == - Elektromagnetische Bremse Modell Linearfiihrungsmodell Steuergeratmodell
@ @ @ @ @ @ Nicht ausgestattet EZS4D[-C EZSM4DCIC
@ [ Serie EZS:EZSI-Serie EZSAEL-C EZSMAELIC ESMC-C2
@ | GroBe der Linearfiihrung 4 Breite: 74 mm  Hohe: 50 mm Ausgestattet EZS4DLM-C EZSMADLIMC
EZS4E[IM-C EZSMA4ECIMC
® | Steigung D:12mm  E:6 mm
@ | b 005 (50 mm) ~ 070 (700 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld ([]) die Hublénge ein.
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse
M: Mit elektromagnetischer Bremse
® | Stromversorgungseingang  C: 1-Phasen 200-230 VAC

[l Positionierentfernung - Positionierzeit

Prifen Sie die (ungefahre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungefahre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearfihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-16.

®EZS4D (Steigung: 12 mm)

{>Horizontale Installation OVertikale Installation
12 ; 30 : T . -
L . B Positionierzeit-Koeffizient
1,0 — 0Okg == 25 — 0kg 1
- ---75k = E---35k Hub
08— - 15kg L ’ - FyofE —- 7kg [ml:n] Horizontale Installation | Vertikale Installation
3 1= K] - Okg [7,5kg| 15kg | Okg [3,5kg| 7kg
£06 = £15 ] 50~500 1,0 | 1,0 | 10 | 10 | 10 | 10
204 I 210 — = 550 12 [ 11 1112 ] 10| 10
sl = = 600 14 13| 12 [ 14 ] 11| 10
7 =
027 05 = 650 17 115 | 14 [ 17 | 13 | 10
= 700 19 | 18 | 16 [ 19 | 15 | 10

o

0 100 200 300 400 500 600 700 0 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]

OEZSA4E (Steigung: 6 mm)

<Horizontale Installation OVertikale Installation
2,0 T 3,0 T e s . ..
1o Z = Lastmasse Positionierzeit-Koeffizient
16= — Okg Z 25— —— 0Okg 5 Lastmasse
" ---15kg A =--- T7kg Hub - ; - o
% 14— —-=30kg Z 90 == 14k i Horizontale Installation | Vertikale Installation
'§1,2 § = 1 Okg | 15kg | 30kg | Okg | 7kg | 14kg
s Z 5
£10 72 £15 50~500 10 | 10 | 10 | 1,0 | 10 | 10
S 2 S —
308 Z Z, 550 12 |12 12| 12]12] 10
< 06 2 £ 1.0 =
;) > 600 1,5 14 1,4 15 14 1,0
0,4 =
_ 0,5 650 1,8 1,7 1,7 18 1,7 11
02[7%
e 700 2,0 19 1,9 2,0 1,9 1,2
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
Hinweise:
© Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

® Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-8 / Motorspezifikationen D-19 / Systemkonfiguration D-16 / Produktpalette D-18



OZU C
=}
—
83
<T
B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm) > g
L1t § o
12 i ; [
/\ & 4x 5,5 Zylindrisch aussenken 9,5 tief 12.206.12 5
| L
[x) f [x] L ‘6‘ 26,5 ‘6‘ a
@é | = } ] 18 S
< S A O <«
—1 L I 3 ! o
[ — 1 @§ Ea | = 7%> = i 2
‘ = |<! 8| x4 ‘ &|B|<e
= <
£ ‘ = ©
Kabel konnen in ol C e o
diesem Bereich = 8xM2,5x%3 tief o)
verdrahtet werden 94,5 L2 6.5  Befestigungsloch fiir Zubehor- 05 ¢3H8(+3'014) 4 tief é
(129,5 fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse) Sensor-Set 75 A M4 X8 tief
Tischgrenzposition . . . Tischgrenzposition S
~— 7/ Bereich des Riickkehrbetriebs ,——— L . =]
18 zur Ausgangsstellung 75 Detailansicht der Oberflache @
3 Positionierungsbereich }3 des Tisches bei C %
2 72 Hub+3 || Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung . o® -
Motorseiten-Ausgangsstellung %., % o8 4 §
- 53k 2
iaa S I i =as 5
Motorkabel > = i o o S
(separat erhaltlich)\ [T S 5 @ I} 0l le 8
[} % [} A-A S
— M |
‘ —1 17 B-B =
LU Detail der -
Montage-Bezugsoberfliche S o
Kabel kénnen in L2 6,5 % ]
diesem Bereich (n—1)x100 36 Anzahl der Lécher (n) )
=
verdrahtet werden [ | Hub é-
#A L I.H 7% [mm] n o
,Q FA i 50,100 2 B 2N
S { & i 150,200 3 S=8
- 8>
l 250, 300 4 % g o
| ] 350, 400 5 g
1T
125 |45 nxM5x6 tief 25 450,500 6
7 550, 600 7
650,700 8 Y
w
N
Linearfiihrungsmodell: EZSM4DUIC, EZSMA4ECIC (ohne elektromagnetische Bremse) =
EZSM4DIIMC, EZSM4ECJMC (mit elektromagnetischer Bremse) 7
Elektromagnetische Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen g
Bremse 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 ‘§ o
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 g
g Nicht ausgestattet 259,5 309,5 359,5 409,5 459,5 509,5 559,5 609,5 659,5 709,5 759,5 809,5 859,5 909,5 %
Ausgestattet 294,5 344,5 394,5 44,5 494,5 544,5 594,5 644,5 694,5 7445 794,5 844,5 894,5 944,5 ?,
L2 Nicht ausgestattet/ausgestattet| 1585 208,5 258,5 308,5 358,5 408,5 458,5 508,5 558,5 608,5 658,5 708,5 758,5 808,5 2 N
Masse (kg Nicht ausgestattet 18 2,1 23 25 2,7 3,0 3,2 34 37 39 41 43 46 48 % §
g Ausgestattet 2,0 23 25 2,7 2,9 3,2 34 36 39 41 43 45 48 50 §' 9

B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm)

94,5 ‘ L2 4
(129,5 i den Typ mit elektro-
magnetischer Bremse)

o9a

(n—1)x100 33,5
7.2| . Montage- ) L2—-132 32
Bezugsoberflache 2x 3 (Positionierungsstiftloch)

T Tz$f@j ”i-r“ ~
‘ el q% N ﬂ

uopejjeisu|
1gyaqnz

[I9M|YOH }w uaiojenyyy-Aleioy

&
< = | i : & A Slau
© )= j ‘& ! J | =T
T 'flﬁf”f,,;if e —‘ k :
@ i - N \dxms :
Kabelloch (Referenz)  ° 5 72 (Hub+6) Qn; 5,5 g
, o
:
o

Tischgrenzposition \11,5

Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

= Die Montage-Bezugsoberflache kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34 D-27
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D-28

Verwenden des (Y's7e~ Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS6: 74 mm (B) X 66,5 mm (H), 24vbC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 60 kg/Vertikal 30 kg -,

Hub: 50 bis 850 mm (in 50 mm-Schritten) |
-
M Spezifikationen der Linearfiihrung C €
Antriebssystem\ﬁero\lteKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Auflésung [mm]\ 0,01  Laufparallelitat [mm] \ 0,03° Maximales Lastmoment [Nm] \ Mp: 45,7 My: 37,5 Mg: 55,6
Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elektromagnetische Bremse
Modell
[mm] | Horizontal Vertikal 50~650 mm 700 mm 750 mm 800 mm 850 mm [N] Haltekraft [N]

EZS6D[-K - -
—_— 12 ~30 600 550 470 420 360 ~184

EZS6DM-K ~15 184

EZS6E[1-K - -
————— 6 ~60 300 260 230 200 180 ~369

EZS6E[IM-K ~30 369

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hublange ein.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisfldche aus installiert wird.

M Produktnummerncode M Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
Die Modellnamen der Linearfiihrungs- und Steuergerdtekombinationen
Ezs 6 D 050 M - K werden unten aufgefihrt.
- - = =/ —— - Elektromagnetische Bremse Modell Linearfiihrungsmodell Steuergeratmodell
@ @ @ @ @ @ Nicht ausgestattet EZS6D[-K EZSM6DLIK

@ | serie EZS:EZSII-Serie EZSGELIK EZSMSEL K ESMC-K2
@ | GroBe der Linearfiihrung  6: Breite: 74 mm  Hohe: 66,5 mm Ausgestattet EZS6DLM-K EZSMEDLIVK

. EZS6E[IM-K EZSM6ECIMK
® | Steigung D:12mm  E:6 mm
@ | Hb 005 (50 mm) ~ 085 (850 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hubldnge ein.
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse

M: Mit elektromagnetischer Bremse

® | Stromversorgungseingang  K: 24 VDC

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Priifen Sie die (ungeféhre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungeféhre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearfiihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-16.

®EZS6D (Steigung: 12 mm)

<Horizontale Installation OVertikale Installation
25 9,0 e . .
El otmases. 5o Lo ] Positionierzeit-Koeffizient
= — 0kg 2 = — 0Okg Lastmasse
20 5k 70— ---75kg Hub : : : .
= [ ---30kg 2 @60 —-- 15kg i Horizontale Installation | Vertikale Installation
s ‘§50 Okg | 15kg [ 30kg | Okg |7,5kg | 15kg
g A 40 - 50~650 10 [ 10 | 1,0 [ 10 | 1,0 | 10
g10 z 240 T — 700 1,0 | 1,0 | 1,0 [ 10 | 1,0 | 1,0
[ &3 — 4=
05 =¥ 2 20 r 750 11 11 1,0 11 1,0 1,0
: 2 o =TT —— T 800 12 1111 [ 12] 10| 10
7?‘ =TT 850 14 | 13| 12| 14| 10 | 10
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0" 100 200 300 400 500 600 700 800
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
®EZS6E (Steigung: 6 mm)
<Horizontale Installation {Vertikale Installation
4,0 T T T 90— e . .
I C -
i g0l Lastmasse Positionierzeit-Koeffizient
% 7ol T Ok 28 1
[ ---15k g
= Z 60— ---30 kg [:::] Horizontale Installation | Vertikale Installation
T Tso P Okg | 30kg | 60kg | Okg | 15kg | 30kg
5 59 v -
5 sS40 _|=f 50~650 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
3 %40 - P e 700 1110 [ 10| 1] 10 10
a - a Y 4 -~
1.0 20 I - — 750 1,2 12 11 12 1,0 1,0
Z d Pl —
0552 10—L L= 1~ 800 13 13 1,3 1,4 1,0 1,0
ra = 850 15 | 1,5 | 14 [ 15 | 1,0 | 1,0
0 100 200 300 400 500 600 <700 800 0" 100 200 300 400 500 600 700 800
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
Hinweise:
® Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

® Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.
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B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm) > g
L1=1 E o
12| o
o
4x 5,5 Zylindrisch aussenken 9,5 tief P
1 :
=] =] -
L. — L 8XM2,5x3 tief )
/—r @o [ \ Befestigungsloch fiir Zubehor-Sensor-Set
X ® & o =x 12 555 12
—. ©o |\ - 6 61,5 6
T: A Ea | E=A T 34
| = = z
Kabel kdnnen in L ﬂ X S — %
diesem Bereich ~ / i C § N — o 3
verdrahtet werden 99 L2 65 2 EX E', ® ® % E J;‘.
(139,5 fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse) =T 9 3 H
& =
o
“TJos . o
| 45500 oot 3™) xatiet 3
Tischgrenzposition Tischgrenzposition 75 4xM5x8 tief :D_
34 Bereich des Riickkehrbetriebs zur Ausgangsstellung /13,5 86 §
5 Positionierungsbereich 5 Detailansicht der Oberfldche =
2 108 Hub+3 || Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung  des Tisches bei C =3
Motorseiten-Ausgangsstellung 2/ - é
] gu8 4 g
] [ I S3s
L i =mo A
= i I o £
Motorkabel 8 ofl| ==/8 o3| 3o
(separat erhéltlich) o = © A=A % 2
= = B-B P
3
Detail der 3
Montage-Bezugsoberflache I =
Kabel kénnen in E a N
) ) g 8o
diesem Bereich S 53
verdrahtet werden L2 6,5 Anzahl der Locher (n) % §- &
(n—1)x100 16,5 Hub >
100 10 m] n
‘hLA L 8 50,100 3
I 150, 200 4
= & 5
_ 1 ! 1 ;N 250, 300 5
2 i 4 o 350, 400 6 D
2l 450,500 7 g
[l 550, 600 8 ‘?g'
27 4 nxM5x6tief || |2 650, 700 9 G
7 750, 800 10 2
850 11 ﬁ
3
Linearfiihrungsmodell: EZSM6DLIK, EZSM&ELK (ohne elektromagnetische Bremse) @ -
EZSM6DIIMK, EZSMSELCIMK (mit elektromagnetischer Bremse) g. N
L T
Elektr Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen § %
Bremse 005 | 010 | 015 | 020 | 025 | 030 | 035 | 040 | 045 | 050 | 055 | 060 | 065 | 070 | 075 | 080 | 085 S
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
g Nicht ausgestattet 326 376 426 476 526 576 626 676 726 776 826 876 926 976 | 1026 | 1076 | 1126 2
Ausgestattet 3665 | 4165 | 4665 | 5165 | 566,5 | 6165 | 6665 | 7165 | 7665 | 8165 | 8665 | 9165 | 966,5 | 10165 | 1066,5 | 1116,5 | 1166,5 8
L2 Nicht ausgestattet/ausgestattet| 220,5 | 270,5 | 320,5 | 3705 | 4205 | 4705 | 520,5 | 5705 | 6205 | 6705 | 720,5 | 7705 | 8205 | 8705 | 9205 | 970,5 | 10205 f, 8
Masse [kl Nicht ausgestattet 34 36 3,9 41 44 47 49 5.2 54 57 6,0 6,2 6,5 6,7 7,0 73 75 g
¢ Ausgestattet 38 4,0 43 45 48 5,1 53 56 58 6,1 6,4 6,6 6,9 71 74 7,7 7.9 g
(]
=]
3z,
B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm) g % s
=83
99 ‘ L2 4 53¢
(139,5 iir den Typ mit elektro- @
magnetischer Bremse) (n=1)x100 14
7.2 . Montage- L2-27.4 3 g
Bezugsoberfliche 2 ¢3 (Positionierungsstiftioch)™ S
[]
- " " _/<T77 B:
T e | o Y i~ 7
<5 *L L =
N ; o1 ® 1 S
e PN PN N N Y
"T"»,LT‘/ 1 = [ -
s/l T T B T N,
Kabelloch (Referenz) o n :
7 (108) (Hub+8) 25
Tischgrenzposition 17,5
Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

== Die Montage-Bezugsoberfldche kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34
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D-30

Verwenden des (Y's7e~ Motors,
gerollte Kugelumlaufspindelspezifikation

EZS6: 74 mm (B) X 66,5 mm (H), 1-Phasen 200-230 VAC

Maximal transportierbare Masse: Horizontal 60 kg/Vertikal 30 kg e

Hub: 50 bis 850 mm (in 50 mm-Schritten) i |
-
I Spezifikationen der Linearfiihrung C €
Antriebssystem\Gero\IteKugelumlaufspindel Wiederholpositioniergenauigkeit [mm]\ +0,02  Auflosung [mm]\ 0,01  Laufparallelitdt [mm] \ 0,03° Maximales Lastmoment [Nm] \ Mp: 45,7 Mv: 37,5 Mg: 55,6
Modell Steigung | Transportierbare Masse [kg] Maximale Drehzahl (Hub) [mm/s] Schub | Elekiromagnetische Bremse
[mm] | Horizontal Vertikal 50~550 mm ‘ 600 mm 650 mm 700 mm 750 mm 800 mm 850 mm [N] Haltekraft [N]
EZS6D[-C - -
—_— 1 12 ~30 800 640 550 470 420 360 ~184
EZS6D[IM-C ~15 184
EZS6E[]-C - -
— 1 6 ~60 400 350 300 260 230 200 180 ~369
EZSG6E[JM-C ~30 369

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Hubldnge ein.
® Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
= Das trifft zu, wenn die Linearfiihrung von der Basisfldche aus installiert wird.

M Produktnummerncode M Linearfiihrungs-/Steuergeratekombinationen
EZS D M C Die Modellnamen der Linearflihrungs- und Steuergerdatekombinationen

6 5 - werden unten aufgefihrt.

- Elektromagnetische Bremse Modell Linearfihrungsmodell Steuergerétmodell

@ @ @ @ @ @ . EZS6D[-C EZSM6DIC
Nicht ausgestattet
® [ serie EZS:EZSII-Seri EZS6E ¢ EZSMEELIC ESMC-C2
@ Gef: d L'. rfiih : eneb'B ite: 74 Hohe: 66,5 Ausgestattet EZS6DLIM-C EZSMEDLIMC
robe der Linearfuhrung . preite: mm ohe: 66,0 mm g EZS6ELIM-C EZSMGELIMC
® | Steigung D:12mm E:6mm
@ | Hub 005 (50 mm) ~ 085 (850 mm) ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld ((J) die Hublénge ein.
® Elektromagnetische Bremse  Keine: Ohne elektromagnetische Bremse
M: Mit elektromagnetischer Bremse

(® | Stromversorgungseingang  €: 1-Phasen 200-230 VAC

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Prifen Sie die (ungefahre) Positionierzeit von der Positionierentfernung.

Als ungeféhre Richtlinie entspricht die Positionierzeit der Linearflihrung der aus der Grafik berechneten Positionierzeit multipliziert mit dem
Positionierzeit-Koeffizienten entsprechend des zu verwendenden Hubs.

Informationen zur Betriebsdrehzahl und Beschleunigung finden Sie auf Seite F-17.

®EZS6D (Steigung: 12 mm)

{Horizontale Installation OVertikale Installation
16 4,0 e . ..
R = macse Positionierzeit-Koeffizient
1,4 ~ 35 astmasse
L —1gtg = = —7gtg b Lastmasse
71'27___ 2 LT 73’05_._ 1 kg ! Horizontale Installation | Vertikale Installation
@ 30 kg = = 5k [mmj
5! T z 25 Okg | 15kg | 30kg | Okg [7,5kg] 15kg
g08 SRS £20 50~600 10 | 10 | 10 | 1,0 | 10 | 10
goe Ao = i;hs : E 650 110 11 | 1,0 | 11 ] 1,0 | 1,0
04 e 1,0 = 700 13 12 | 1,1 |13 ] 10| 10
02 "/ 05 = 750 15 | 14 | 1,3 |15 | 12 | 1,0
. . 800 1,7 |15 | 1,4 | 17 | 13 | 11
100 200 300 400 500 600 700 800 100 200 300 400 500 600 700 800
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm] 850 20 18 1.7 24 15 12
®EZS6E (Steigung: 6 mm)
{Horizontale Installation OVertikale Installation
25T —T 40———— e . .
EL - = e Positionierzeit-Koeffizient
20— 0Okg ‘% "E — Ok Lastmasse
= ---30kg Z ---15kg Hub - - - -
= [ ---60kg //é —-=30kg = i Horizontale Installation | Vertikale Installation
3 Okg | 30kg | 60kg | Okg | 15kg | 30 kg
2 P 50~600 1,0 | 10 | 1,0 | 10 | 1,0 | 1,0
-§1,0 2 650 10011 11011 ] 11 ] 10
o .
0s / 700 13 13 | 1,3 |13 | 12 | 10
i } 05 750 15 | 15 | 1,4 | 15 | 14 | 10
. — . 800 17 16| 16| 17 ] 15| 12
100 200 300 400 500 600 700 800 100 200 300 400 500 600 700 800
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm] 850 1.9 1.9 1.9 1.9 18 13
Hinweise:
® Die Positionierzeit in der Grafik umfasst nicht die Einschwingzeit. Verwenden Sie als Referenz eine Einschwingzeit von 0,15 Sekunden (die Einschwingzeit ist mit der Drehzahlfilterfunktion
einstellbar).

@ Die Anlaufdrehzahl sollte 6 mm/s oder weniger betragen.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-8 / Motorspezifikationen D-19 / Systemkonfiguration D-16 / Produktpalette D-18
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B Abmessungen der Linearfiihrung (Einheit = mm) > g
L1=1 E o
12 o
o
4% $5,5xZylindrisch aussenken 9,5 tief o
1 :
=] =] -
L. — L 8XM2,5x3 tief )
@o [ \ Befestigungsloch fiir Zubehor-Sensor-Set
X ® & o =x 12 555 12
— oo |\ / 6] 615 |6
T: A Ea | = T 34
| L = o
Kabel kdnnen in L M &= [ %
diesem Bereich ~ / 1] ¢ =N —— o a
verdrahtet werden 99 L2 65 2 EX E', ® ® % E J;‘.
(139,5 fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse) =T 9 3 H
& =
] e
0,5 . [}
| 45500 oot 3™) xatiet 3
Tischgrenzposition Tischgrenzposition 75 4xM5x8 tief :D_
34 Bereich des Riickkehrbetriebs zur Ausgangsstellung /13,5 86 g
5 Positionierungsbereich 5 Detailansicht der Oberfldche =
2 108 Hub+3 || Gegenmotorseiten-Ausgangsstellung  des Tisches bei C =3
Motorseiten-Ausgangsstellung 2/ @ 5
Qr b, 5 Q
- a8 4 s
|| L] | I ST
T SRS
L i =mo A
i P J s LLro)" L g
Motorkabel S| o3 ofT| =33 o3 3 o
(separat erhaiich) S = © A-A x 7
= ‘_% il 5 g s
3
Detail der 3
Montage-Bezugsoberflache I =
Kabel kénnen in E g. N
diesem Bereich §g58
verdrahtet werden L2 6,5 Anzahl der Locher (n) % §' =
(n=1)x100 16,5 Hub >
100 10 (] n
‘bLA L . 50,100 3
I 150,200 4 5
—A =B @
_ 1 1 1 a 250, 300 5
2 i ‘K\ 4 o 350, 400 6 D
2l 450,500 7 g
[l 550, 600 8 ‘?g'
27 4 nxM5x6tief || |2 650, 700 9 G
7 750, 800 10 2
850 11 ﬁ
3
Linearfiihrungsmodell: EZSM6DLIC, EZSMGELIC (ohne elektromagnetische Bremse) @ 5
EZSM6DLIMC, EZSMSELIMC (mit elektromagnetischer Bremse) EF g
Elektromagnetische Im Feld (CJ) des Linearfiihrungs-Modellnamens festlegbare Zahlen E %
Bremse 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080 085 =
Hub Nicht ausgestattet/ausgestattet| 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
g Nicht ausgestattet 326 376 426 476 526 576 626 676 726 776 826 876 926 976 | 1026 | 1076 | 1126
Ausgestattet 366,5 | 416,5 | 4665 | 5165 | 5665 | 6165 | 6665 | 7165 | 7665 | 8165 | 866,5 | 9165 | 966,5 | 1016,5 | 1066,5 | 1116,5 | 1166,5
L2 Nicht ausgestattet/ausgestatiet| 220,5 | 270,5 | 3205 | 3705 | 4205 | 4705 | 5205 | 5705 | 6205 | 6705 | 7205 | 7705 | 8205 | 8705 | 9205 | 9705 | 10205 8
. Nicht ausgestattet 3,4 36 3,9 41 44 4,7 49 5.2 54 57 6,0 6,2 6,5 6,7 7,0 73 75
asseliQ Ausgestattet 38 4,0 43 45 48 5,1 53 56 58 6,1 6,4 6,6 6,9 71 74 77 7.9

B Abmessungen fiir die Installation der Linearfiihrung (Einheit = mm)

uopejjeisu|
1gyaqnz

[I9M|YOH }w uaiojenyyy-Aleioy

99 ) L2 4
(139,5 fir den Typ mit elekiro-
magnefischer Bremse) (n—1)x100 14
7.2],_ Montage- L2274 3 §
Bezugsoberfliche g 2x$3 (Positionierungsstiftioch) &
[]
SRR i TS T =
o T exﬁLJ—LJ@:ﬁ%r€$7§[ H
~| ! ‘ 1
— 1 } ! | b1 g

Kabelloch (Referenz) -/ 1X$b5.5
7 (108) (Hub+8) | |25
Tischgrenzposition 17,5
Tischposition bei Riickkehr zur Ausgangsstellung Tischgrenzposition

= Die Montage-Bezugsoberfldche kann auf beiden Seiten festgelegt werden.
Bei der Abbildung oben wird davon ausgegangen, dass die Linearfiihnrung auf der Oberflache montiert wird.

Spezifikationen, Abmessungen des Steuergerites D-32 / Anschluss und Betrieb D-34 D-31
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I Spezifikationen des Steuergerats

©® Steuergeratmodus

Posten

Steuergeratmodell

ESMC-K2 ESMC-C2

Typ

Datenspeichertyp

Steuerungsstromversorgung

24VDC+=5% 1,0A
[Nur Steuergerét: 0,5 A (Kalkulieren Sie einen Sicherheitsspielraum von +0,2 A fiir das Programmierhandgerét und/oder +0,3 A fiir den Typ mit
elektromagnetischer Bremse ein.)]

rqunas-
eingang Spannung 24\VDC=10 % 1-Phasen 200-230 VAC —15~+10 %
Hauptstrom Frequenz - 50/60 Hz
Strom 4,0A% 35A"
Einstellmodus Absolutmodus (Absolutpositions-Spezifikationen, Inkrementalmodus (Relativpositions-Spezifikationen)
Positionierdaten ~ Nummer 63
Einstellmethode Daten werden mit dem Programmierhandgerét (EZT 1) oder der Programmiersoftware (EZED2) (im EEPROM gespeichert) eingestellt
Modus Selektive Positionierung  Sequentielle Positionierung
Bewegungseinstellbereich —83886,08~ +83886,07 mm (Wert wird in Einheiten von 0,01 mm eingestellt)
Positioniersteuerung™  Anlaufdrehzahl 0,01~250,00 mm/s (Wert wird in Einheiten von 0,01 mm/s eingestellt)
Betriebsdrehzahl 0,01~1500,00 mm/s (Wert wird in Einheiten von 0,01 mm/s eingestellt)
Beschleunigen/Abbremsen 0,01~20,00 m/s? (Wert wird in Einheiten von 0,01 m/s? eingestellt)
- Externer Eingangsmodus (EXT): In diesem Modus kénnen der durch externe Signale gesteuerte Betrieb, die Befehlsposition, die E/A-Status- und
Alarmbetriebsbedingungen tiberwacht werden.
Steuerungsmodus - Programmmodus (PRG): In diesem Modus kénnen Betriebsdaten erstellt, gedndert oder geléscht werden.
- Parametermodus (PAR): In diesem Modus konnen Betriebsparameter und Funktionseinstellungsparameter eingestellt oder gedndert werden.
+ Prifmodus (TST): In diesem Modus kénnen der manuelle Betrieb und die E/A-Priifung ausgefiihrt werden.
Betriebsmodus - Positionierbetrieb, Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung, Linked Operation (maximal 4 Daten), Dauerbetrieb

Eingangssignal/Eingangsmodus

START, STOP, HOME/PRESET, FREE, M0~M5, REQ, ACL/CK

24 VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 4,7 k()
FWD, RVS

5VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 180 () oder 24 VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 2,7 k)
+LS, —LS, HOMELS

24 \IDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 4,7 k)

Ausgangssignal/Ausgangsmodus

ALM, END/OUTR, MOVE, AREA/OUTO, OUT1 Optokoppler, Open Collector Output (24 VDC, 10 mA oder weniger)
ASG1,BSG1  Optokoppler, Open Collector Output (24 VDC, 15 mA oder weniger)
ASG2,BSG2  Line-Driver Ausgangsleistung

UberméBige Positionsabweichung, Uberstromschutz, Uberspannungsschutz, Uberhitzungsschutz, Uberlastung,

Schutzfunktion Sensorfehler, Drehzahl-Uberschreitung, nichtfliichtiger Speicherfehler usw.
Anzeige (LED) PWR, ALM ‘ PWR, ALM, CHARGE
Kihimethode Nattirliche Belliftung
Masse 0,44 kg | 0,77 kg
®Treibermodus
Steuergeratmodell
Posten
ESMC-K2 | ESMC-C2

Steuerungsstromversorgung

24VDC+=5% 1,0A
[Nur Steuergerat: 0,5 A (Kalkulieren Sie einen Sicherheitsspielraum von +0,2 A fiir das Programmierhandgerat und/oder +0,3 A fiir den Typ mit
elekiromagnetischer Bremse ein.)]

Stromversorgungs-
eingang Spannung 24VDC=10 % 1-Phasen 200-230 VAC —15~+10 %
Hauptstrom Frequenz — 50/60 Hz
Strom 4,0A% 35A%

Maximale Ansprechfrequenz

1-Impulseingangsmodus, 2-Impulseingangsmodus: 80 kHz, Phasendifferenz-Eingangsmodus: 20 kHz

Betriebsmodus

Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung, Impulseingangsbetrieb (1-Impulseingangsmodus, 2-Impulseingangsmodus, Phasendifferenz-Eingangsmodus)

Eingangssignal/Eingangsmodus

ACL/CK, FREE, C.OFF, HOME/PRESET, REQ

24 VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 4,7 kQ
FP,RP

5VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 180 () oder 24 VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 2,7 k()
+LS, —LS, HOMELS

24 VDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 4,7 k()

Ausgangssignal/Ausgangsmodus

MOVE, END/OUTR, ALM, TIM/OUTO, OUT1  Optokoppler, Open Collector Output (24 VDC, 10 mA oder weniger)
ASG1,BSG1  Optokoppler, Open Collector Output (24 VDC, 15 mA oder weniger)
ASG2,BSG2  Line-Driver Ausgangsleistung

UbermaBige Positionsabweichung, Uberstromschutz, Uberspannungsschutz, Uberhitzungsschutz, Uberlastung,

Schutzfunktion Sensorfehler, Drehzahl-Uberschreitung, nichtfliichtiger Speicherfehler usw.

Anzeige (LED) PWR, ALM ‘ PWR, ALM, CHARGE
Kiihimethode Natiirliche Beliiftung

Masse 0,44 kg 0,77 kg

=1 Der maximale Strom variiert je nach angeschlossener Linearfihrung.

[ESMC-K2]
[ESMC-C2]

EZSM3/EZSM4: 1,7 A EZSMé6: 4,0 A
EZSM3/EZSM4: 21 A EZSMé: 3,0 A

=2 Die Werte variieren je nach angeschlossener Linearfiihrung. Priifen Sie die Spezifikationen der einzelnen Serien.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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[l Allgemeine Spezifikationen des Steuergerits 3
Dieses ist der Wert nach Nennbetrieb bei normaler E Q
Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit. %
©®24VDC ®1-Phasen 200-230 VAC P
Posten Spezifikationen Posten Spezifikationen S
100 M€ oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen den 100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen den
solationswiderstand folgenden Punkten angelegt wird: folgenden Punkten angelegt wird:
solationswidersta - FG - Hauptstromversorgungsklemme - E/A-Steckverbinder — Hauptstromversorgungsklemme, Motorsteckverbinder,
- FG — E/A-Steckverbinder Isolationswiderstand Batteriesteckverbinder
. . - Steuerungsstromversorgung — Hauptstromversorgungsklemme,

) ) Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten: A 3 A m
Dielektrische Motorsteckverbinder, Batteriesteckverbinder =
Festigkeit + F6 - Hauptstromversorgungsilemme O5SKUAG 50 Hz + PE — Hauptstromversorgungsklemme, Motorsteckverbinder, gl

9 - FG - E/A-Steckverbinder 05KVAC 50 Hz AUpISTOMVErsorgung ’ ' g
Batteriesteckverbinder S
Umgebungstemperatur | 0~ +40 °C (nicht gefrierend) Ausreichend, um an den folgenden Klemmen 1 Minute lang standzuhalten:
Umgebungsluffeuchtigkeit | 85 % oder weniger (nicht kondensierend) - Signal-E/A-Klemme, Steuerungsstromversorgung — Hauptstromversorgung 1,8 kV
Hinweis: Dielekirische - Signal-E/A-Klemme, Steuerungsstromversorgung — Motorausgangsleistung 1,8 kV
® Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Festigkeit - Signal-E/A-Klemme, Steuerungsstromversorgung - Batterieeingang 18KV
Festigkeitspriifung diirfen Linearfiihrung und Steuergerat nicht angeschlossen sein.  PE - Hauptstromversorgungskiemme 15KV
+ PE — Motorausgangsleistung 1,5kV
- PE — Batterieeingang 1,5kV

Umgebungstemperatur | 0~ +40 °C (nicht gefrierend)

Umgebungsluftfeuchtigkeit | 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
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B Abmessungen des Steuergeréts (Einheit = mm)

©24VDC 2
Steuergeratmodell: ESMC-K2 46 © Montagewinkel 3 =
Masse: 0,44 kg 45 (enthalten) (2 St.) 22
1025 25 5
3 100 max. 39_ 4 [
- 45 Wi 3 C
Il V7 i — [ @
L R | 2
I h 3] '> S
I < N
=) X 2c
o e —= ‘ ¢ i c 2T
DIN-Schigne [ -{—&—- ‘ ! 32z
. s = 9 =
Mittelpunkt™ 2x$3,5 kegelig aussenken g =
o T 1‘ 45
o i | 3 E/A-Steckverbinder (enthalten)
I ~ T Gehéuse: 54331-1361 (MOLEX) S
e | i RIS Steckverbinder: 54306-3619 (MOLEX) &2
06 8 | ‘ T E/A-Steckverbinder fir Sensor (enthalten) N
=] . 1 ] 3 Gehause: 54331-1201 (MOLEX) )
¢ © | Steckverbinder: 54306-2019 (MOLEX) 2
" ! N i‘ 3XM3 /1 ) 4 é
g/t S = 85
Schlitz - 2
(7]
o
3
o

DI =

uonejjeisu|
igyaqnz

:«Der Mittelpunkt der DIN-Schiene, wenn eine Platte fiir DIN-Schienenbefestigung (PADPO1, separat erhéltlich) fiir die Installation verwendet wird.

®1-Phasen 200-230 VAC 3
Steuergeratmodell: ESMC-C2 46 ® Montagewinkel %
Masse: 0,77 kg 45 (enthalten) (2 St.) T8
10 25 25 45 3 =
3. 122 max. 41_ 45 | . "—*ﬂﬂ—; 2 2
o o me— TUTE SHARII(E g
MR ’ 2 35,
| ! ; 2c
IS ‘ Sl > i é,z‘ %5
Schi . L 25 58
“D/ll.'t\lt fC“'i'IS M 2x$3,5 kegelig aussenken % E]
ittelpun . 45
T ] olole E/A-Steckverbinder (enthalten) 2
o S s i 338 Gehause: 54331-1361 (MOLEX) 5
[ Steckverbinder: 54306-3619 (MOLEX) ‘g
o I NI E/A-Steckverbinder filr Sensor (enthalten) ES
o 10 - ‘ Sy~ | Gehduse: 54331-1201 (MOLEX)
i E— @ ‘ ! - Steckverbinder: 54306-2019 (MOLEX)
. 7 e
¥ ¢ =) | ﬁ max. 5
\ @l i T 3xM3 / 1
a3/ ] M4 A
S 1
[ iE

Schlitz
=:Der Mittelpunkt der DIN-Schiene, wenn eine Platte fiir DIN-Schienenbefestigung (PADPO1, separat erhéltlich) fir die Installation verwendet wird.
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M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnung und Funktion der Steuergeréteteile
ESMC-K2

Kennbaustein*

- - .
Handsteuerung-Steckverbinder Batterie-

Steuerungsstromversorgungsklemmen Steckverbinder

Notstopp Ausgangsklemme

Motorsteckverbinder

Hauptstromversorgungsklemme
Programmierhandgeréat-Schalter
Anzeige Funktion
Programmierhandgerat aktivieren/deaktivieren.
PENDANT ON: Aktivieren des Programmierhandgeréts
OFF: Deaktivieren des Programmierhandgerats (der Notstoppknopf am
Programmierhandgerét ist auch deaktiviert.)
Modusschalter
Anzeige Funktion
4 Ungiiltig (nicht verwendet)
3 ABS/INC-Schalter
ON: Absoluttyp  OFF: Inkrementaltyp
2 Impulseingangsmodus einstellen (im Treibermodus)
ON: 1-Impulseingangsmodus, OFF: 2-Impulseingangsmodus
1 Schaltmodi
ON: Treibermodus ~ OFF: Steuergeratmodus
LED-Anzeige
Anzeige Farbe Name
PWR Griin Steuerungsstromversorgungsanzeige
ALM Rot Alarmanzeige
Sensor-E/A-Steckverbinder
Anzeige Eingang Stift-Nr. Signalbezeichnung Funktion
1
1" IN-COM2 Stromversorgung fiir Sensor
19
SENSOR Eingang -
13 +LS -+Koordinatenendsensor
14 -LS —Koordinatenendsensor
15 HOMELS Sensor fiir mechanische Ausgangsstellung

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Kennbaustein*

i s
Handsteuerung-Steckverbinder A2

Steuerungsstromversorgungsklemmen
Notstopp Ausgangsklemme

Batterie-
Steckverbinder

Motorsteckverbinder

CHARGE LED
Hauptstromversorgungsklemme

Schutzerdungsklemme (PE) 4

= Stellen Sie sicher, dass der Modellname der Linearfihrung auf dem Kennbaustein mit dem
Modellnamen auf der angeschlossenen Linearfiihrung iibereinstimmt. Anderenfalls kann
die Linearfiihrung nicht wie angegeben betrieben werden.



E/A-Steckverbinder

©® Steuergeratmodus ®Treibermodus
Anzeige E/A Stift-Nr. | Signalbezeichnung Funktion Anzeige E/A Stift-Nr. | Signalbezeichnung Funktion
18 IN—COM1 | Stromversorgung fiir Eingangssignale 18 IN—COM1 | St gung fiir Eingar
Eingang 19 GND Stromversorgung fiir E/A-Signale Eingang 19 GND Stromversorgung fiir E/A-Signale
1 OUT—COM | Stromversorgung fiir Ausgangssignale 1 OUT—COM | Stromversorgung fiir Ausgangssignale
2 ALM Dieses Signal wird ausgegeben, wenn eine 2 ALM Dieses Signal wird ausgegeben, wenn eine
Schutzfunktion aktiviert wurde. Schutzfunktion aktiviert wurde.
3 MOVE D.|eses "S|gna| wird _ausgegeben, waéhrend die 3 MOVE D.leses "Slgnal wird §usgegeben, wiéhrend die
Linearfiihrung arbeitet. Linearfiihrung arbeitet.
END: Dieses Signal wird ausgegeben, wenn ein END: Dieses Signal wird ausgegeben, wenn ein
4 END/ Positionierbetrieb oder ein Riickkehrbetrieb zur 4 END/ Positionierbetrieb oder ein Riickkehrbetrieb zur
OUTR Ausgangsstellung abgeschlossen wurde. OUTR Ausgangsstellung abgeschlossen wurde.
OUTR: Ausgangsleistung der aktuellen Position OUTR: Ausgangsleistung der aktuellen Position
AREA: Diese Ausgangsleistung bedeutet, dass das Ausgang ™ Dieses Signal wird ausgegeben, wenn die
5 AREA/ bewegliche Teil der Linearfiihrung innerhalb 5 ouTo Erregungssequenz bei STEP "0" ist.
Ausgang ouTo eines festgelegten Bereichs bleibt. OUTO: Ausgangsleistung der aktuellen Position
OUTO: Ausgangsleistung der aktuellen Position 6 ouT1 0UT1: Ausgangsleistung der aktuellen Position
TUp/ T-UP: Dieses Signal wird ausgegeben, wenn ein 20 ASG1 Impulsausgang A-Phase (Open Collector)
6 U1 Push-Motion-Betrieb abgeschlossen wurde. 21 BSG1 Impulsausgang B-Phase (Open Collector)
0UT1: Ausgangsleistung der aktuellen Position 22 ASG2
— Imp ] A-Phase (Line-Driver)
20 ASG1 Impulsausgang A-Phase (Open Collector) o 23 ASG2
21 BSG1 Impulsausgang B-Phase (Open Collector) 24 BSG2 . .
—— Impulsausgang B-Phase (Line-Driver)
22 ASG2 o 25 BSG2
— Imp 1g A-Phase (Line-Driver)
23 ASG2 ACL: Abbrechen der aktuell aktiven Schutzfunktion
8 ACL/CK ) -
24 BSG2 CK: Ausgangsleistung der aktuellen Position
E/A —— Impulsausgang B-Phase (Line-Driver)
25 BSG2 9 FREE Stoppen der Motorerregung und Losen der
7 START Starten des Positionierbetriebs elektromagnetischen Bremse
8 AclL/ck | ACL:Abbrechen der aktuell aktiven Schutzfunktion 10 C.OFF | Ausschalten des Ausgangsstroms zum Motor
CK: Ausgangsleistung der aktuellen Position " HMSTOP | Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung stoppen
9 FREE Stoppen der Motorerregung und Losen der 17 HOME/ HOME: Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung starten
elektromagnetischen Bremse PRESET* | PRESET: Voreinstellung der aktuellen Position
10 STOP Stoppen eines Positionierbetriebs, eines Riickkehrbetriebs Eingang 30 REQ Ausgangsleistung der aktuellen Position anfordern
zur Ausgangsstellung und eines Dauerbetriebs 31 P+ FP: Betriebsbefehis-Impulseingang (Der
1 Mo 32 P Betriebsbefehls-Impulseingang
12 M1 in der Koordinatenrichtung + im
13 M2 33 P24—FpP 2-Impulseingangsmodus)
Wahlen Sie den Positionierbetrieb Nr.
Eingang 14 M3 34 RP+ RP: Bewegungsrichtungseingang (Der
15 M4 Betriebsbefehls-Impulseingang
35 RP— . . N .
16 M5 in der Koordinatenrichtung — im
17 HOME/ | HOME: Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung starten 36 P24—RP 2-Impulseingangsmodus)
PRESET | PRESET: Voreinstellung der aktuellen Position “ Programmierhandgerat (EZT1) oder Programmiersoftware (EZED?2) ist erforderlich,
30 REQ Ausgangsleistung der aktuellen Position anfordern wenn der HOME/PRESET-Eingang des Treibermodus gewechselt oder die Parameter
31 FWD+ geédndert werden.
FWD: Bewegen des linearen Schiebetisches in der
32 FWD— N .
Koordinatenrichtung +
33 P24—FWD
34 RVS+
RVS: Bewegen des linearen Schiebetisches in der
35 RVS— N .
Koordinatenrichtung —
36 P24—RVS
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® Anschlussdiagramm

pun -ieaur

Programmiersoftware (separat erhéltlich)
(mit PC-Verbindungskabel)

o)
o
-
[V
=
5
>
=
c
D
~
o
=
(1]
=

Steuergerat
C.KEY

(@]
oder Kabel des Programmierhandgeréts PENDANT/PC
::u--»@

24\/DC Stromversorgung ?‘AViDC 5y
s
EMG

Notstoppschaltung Sensor-Verldnger 24\DC
§ od_er .
2 mit
&

Wandlereinheit -
- Sensor (separat erhaltlich)

Motorkabel
Motorisierte Linearfilhrung _. ) | MOTOR
LWenn ein Sensor benutzt wird,

it R ] ist ein Anschluss erforderlich.
E/A-Kabel Siehe Verdrahtung des Sensors im Steuergeratmodus
zum Thema Sensor und Sensorkabelanschluss.

24 \/IDC Stromversorgung

1/0

oder
Trei mit K
Wandlereinheit

Host-Controller

{ESMC-K2 | Programmierbares
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, - Steuergerat, usw.

s« Informationen zur Schaltungskonfiguration finden Sie unten unter "Notstoppschaltung".

® Notstoppschaltung

Wenn eine Notstoppfunktion verwendet wird, sollte eine Schaltung vorhanden sein, mit der die Hauptstromversorgung und die

Steuerungsstromversorgung durch Driicken des Notstoppknopfs ausgeschaltet werden.

e \Wenn eine Notstoppschaltung vorhanden ist, sollten Sie eine geeignete Schaltungskonfiguration auf der Grundlage der Risikobewertung der
hergestellten Anlage finden.

® Wenn die Risikobewertung ergibt, dass eine Notstoppfunktion nicht erforderlich ist, kann die unter "Anschlussbeispiel, wenn keine
Notstoppfunktion verwendet wird" gezeigte Schaltung verwendet werden.

e SchlieBen Sie die Notstopp-Ausgangsklemme nicht direkt an GND (0 V) an. Anderenfalls kommt es zum Durchbrennen der
Uberstromschutzsicherung im Programmierhandgerét, und der Notstopp kann nicht mehr abgebrochen werden.

e Treffen Sie an der Maschinenseite MaBnahmen, sodass die Maschine beim Stoppen des motorisierten Aktuators gestoppt wird.

Ausfuhrliche Informationen finden Sie im Betriebshandbuch.

{>Anschlussbeispiel bei Verwendung einer Notstoppfunktion <Anschlussbeispiel bei Nicht-Verwendung einer
Ein Anschlussbeispiel eines Steuergeratstromversorgungs- und Notstoppfunktion

Notstoppsystems wird unten gegeben. Es entspricht Kategorie 1

gemanB der Sicherheitsnorm EN 954-1 und der Stoppkategorie 0

gemaB der Sicherheitsnorm EN 60204-1.

Steuergerat Programmierhandgerat
(separat erhdltlich) Steuergerét

Notstoppknopf
& 8B3

PENDANT/P
Handsteuerungsschalter ! 1© /e Handsteuerungsschalter

Uberstrom-
schutzsicherung

N.C. (Kein Anschluss)
24 \VDC
A

—r
Uberstrom-
schutzsicherung

Relais KA1 Notstopp

Ausgangsklemme

Notstopp

S
L INotstopp Notstopp- EMG
24 yDC | Quitterungsknop SB1~ Knop $B2 Ausgangsklemme
: 7
ov : 1©® n Steuerungsstrom-
| e

Hauptstrom-
versorgungsklemme

! ESMC-C2

Hauptstrom-
versorgungsklemme

Hauptstrom-

Hauptstrom-
versorgungklemme

versorgungklemme

Wenn auf dem Programmierhandgerat der Notstoppknopf (SB3) gedriickt wird, wird
ein Notstoppalarm (Err68) erzeugt, und der motorisierte Aktuator stoppt den Betrieb.
Diese Stoppmethode basiert auf der Softwaresteuerung. Sie entspricht nicht den
Notstoppanforderungen entsprechend den Sicherheitsnormen.

- KA1, SB2: Verwenden Sie ein EN-gepriiftes Produkt.
+ KA1: Kenndaten 24 VDC, 30 mA
- In dieser Abbildung steht der Schalter des Programmierhandgeréts auf ON.

<>Antriebe <Hinweise zur Verdrahtung

® Zwei Antriebstypen sind erforderlich, der Hauptstrom und der Steuerungsstrom. Beide ® Verdrahten Sie die Steuerungs-E/A-Signalleitungen (iber einen kiirzestmdglichen Abstand,
Antriebe miissen mindestens die angegebene Kapazitdt haben. und verwenden Sie abgeschirmte Kabel [AWG28 (0,08 mm2) oder dicker].
Spezifikationen des Steuergerats =» Seite D-32 ® Verwenden Sie ein Motorkabel aus dem Zubehér, um die Linearfiihrung und das

® Wenn die Stromversorgungskapazitat nicht ausreicht, kann die Motorausgangsleistung Steuergerdt anzuschlieBen.
fallen, was zu einer Funktionsstérung der Linearfiihrung fihren kann (aufgrund fehlenden @ Verdrahten Sie die Steuerungs-E/A-Signalleitungen so, dass sie in einem minimalen
Schubs). Abstand von 30 cm zu den Stromleitungen liegen (Hochstromkreise wie die

Stromversorgungs- und die Motorleitung). Die Steuerungs-E/A-Signalleitungen diirfen
nicht durch dieselben Kanéle wie Stromleitungen gefiihrt oder mit den Stromleitungen
gebiindelt werden.
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{>Steuergeratmodus

® Treibermodus im Ruickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung mit dem Linearbewegungs-Steuergerat

Host-Controller

24VDC A

—

Steuergerit

<

—-

=+

—
=+

<

=+

E/A-Steckverbinder

Mo a7k | [J1ko [AV=(]

=

P24-FWD 2,7kQ

—
-
=
@
(GO0

—

P24-RVS 2,7kQ

>< RVS-

%f(
($)VAN=p}

i

+H

IN-COM1

€

24 VDCL% A2

200 mA oder weniger— QUT-COM

Ro <10 mA oder weniger  ALM

R —

Ro «—10 mA oder weniger MOVE

P n—

Ro «10mA oder weniger END/OUTR

i

R A—

Ro «—10 mA oder weniger AREA/OUTO

R E—

> m>—@—@—@<?<
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ovv
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<FWD- (FP) und RVS-Signale (RP)

Bei Anschluss an 5 VDC
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Bei Anschluss an eine Line-Driver-

Ausgangsschaltung

Host-Controller Steuergerat
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H

Ro «10 mA oder weniger MOVE

tH

Ro «10 mA oder weniger END/OUTR

1

Ro 10 mA oder weniger TIM/OUTO

Ro «10 mA oder weniger -UP/OUT1

ovv
<FWD- (FP) und RVS-Signale (RP)
Bei Anschluss an 5 VDC Bei Anschluss an eine Line-Driver-
Ausgangsschaltung
Host-Controller Steuergerét Host-Controller Steuergerét
5VDC @ @ 27kQ @ @ 2,7kQ
{ 180 Q @ @ 180 Q
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Glossar

M Linearfiihrung

©® Positionierzeit-Koeffizient

Wenn die Linearfihrung mit absoluten Grenzdaten betrieben wird,
kann durch Multiplizieren des Positionierzeit-Koeffizienten mit

der bendtigten Positionierzeit die erforderliche Positionierzeit bei
der maximalen Drehzahl entsprechend dem zu verwendenden
Hub berechnet werden. Je langer der Hub, um so niedriger

wird die maximale Antriebsdrehzahl, um zu vermeiden, dass die
Kugelumlaufspindel eine kritische Drehzahl erreicht. (Informationen
zum Positionierzeit-Koeffizienten jedes Produkts finden Sie unter
"Positionierentfernung — Positionierzeit".)

©® Schalthaufigkeit

Das Verhaltnis der Zeit, die die Linearfihrung benétigt, um einen
Betrieb auszufiihren, bis zu der Zeit, an der sie gestoppt wird

(= Betriebsverhaltnis des Motors).

Die Linearfiihrungen von Oriental Motor sollten mit einer
Schalthaufigkeit von nicht mehr als 50 % verwendet werden. Wenn die
Schalthaufigkeit 50 % Uberschreitet, steigt die Oberflachentemperatur
des Motors auf 100 °C oder dariiber, wodurch sich die Lebensdauer
des Motors verringert.

Wenn die Umgebungstemperatur bei oder unter der fiir jedes Produkt
angegebenen maximal zulassigen Umgebungstemperatur von +40 °C
bleibt, sollte die Oberflachentemperatur des Motors 100 °C nicht
Ubersteigen, solange die Schalthaufigkeit 50 % nicht Uberschreitet.
Wenn die Schalthaufigkeit 50 % Uberschreitet, missen geeignete
MaBnahmen getroffen werden, um die Oberflachentemperatur des
Motors bei unter 100 °C zu halten.

®Beschleunigen/Abbremsen Rate

Die Beschleunigungsrate ist die Anderung der Drehzahl pro Zeiteinheit.
Die Beschleunigungsrate wird entsprechend dem internationalen
Einheitssystem (Sl) mit "m/s?" oder mit der Gravitationseinheit "G"
ausgedriickt, wenn von einer Gravitationsbeschleunigungsrate die
Rede ist. Die Umrechnungsformel ist:

1G=9,807 m/s?

Bei den Steuergeraten von Oriental Motor (auBer Linearbewegungs-
Steuergeraten) wird die Beschleunigungsrate "Beschleunigen/
Abbremsen Rate" genannt. Die Einheit der Beschleunigen/Abbremsen
Rate ist ms/kHz. Die Umrechnungsformel ist:

Aufldsung [mm] x 10°

Beschleunigen/Abbremsen Rate [ms/kHz] = -
Beschleunigen Rate [m/s?]

® Wiederholpositioniergenauigkeit
Ein Wert, der den Fehlergrad bei einer wiederholten Positionierung in
gleicher Richtung anzeigt.

®Schmierung

Die Klasse der Schmiermittel, die aufgetragen werden, um eine

glatte Bewegung der Fiihrungen und beweglichen Teile auf der
Kugelumlaufspindel zu erméglichen.

Die Schmierung erzeugt auf Metalloberflachen einen Olfilm, um
Abnutzung und Reibung zu verhindern, wodurch sich die Lebensdauer
verlangert und Rost vermieden wird. Linearfiihrungen mussen
entsprechend ihren Betriebsbedingungen regelméaBig geschmiert
werden.

®Maximales Lastmoment

(Nickrichtung, Gierrichtung, Rollrichtung)
Die Lebensdauer jeder Linearfiihrung ist definiert als eine
entsprechende Bewegungsdistanz, die von dem Moment beeinflusst
wird, der vom Tisch toleriert wird. Das maximale Lastmoment gibt
den maximalen Wert des Moments an, mit dem die Linearfihrung ihre
angegebene Lebensdauer erreichen kann.

®Lebensdauer

Die Lebensdauer einer Linearfihrung wird generell von der
Rolllebensdauer der Kugelumlaufspindel oder Linearfiihrung
beeinflusst. Wenn wiederholt Druck auf die Rollbahnen und
Rollenelemente der Kugelumlaufspindel ausgelibt wird, blattern
aufgrund des WerkstoffverschleiBes, der durch die Rolllebensdauer
bestimmt wird, von der Metalloberflache kleine Schuppen ab. Die
Rolllebensdauer ist die Zeit, bis das Abblattern beginnt.

Da die Lebensdauer der Linearfiihrung und der Kugelumlaufspindel
unterschiedlich ist, wird die Nennlebensdauer fiir jedes Produkt
anhand seiner absoluten Grenzdaten (maximal transportierbare
Masse, maximale Drehzahl usw.) als Referenz fur die Berechnung der
Lebensdauer des Produkts berechnet.

Die Angaben fur die Lebensdauer unserer Produkte kénnen

nicht garantiert werden. Eine Referenz fir die Angabe der
Bewegungslebensdauer der EZS II-Serie ist 5000 km (3000 km bei
EZS[IE).

® Lubrication System QZ.. (hergestellt von THK)

Ein Schmiersystem, mit dem eine geeignete Menge an Schmierdl auf
die Rollbahnen der Kugelumlaufspindel aufgebracht wird. Ein Olfilm
wird zwischen dem Rollelement und der Rollenoberflache erhalten,
sodass das Wartungsintervall beachtlich vergréBert wird.

®Montage-Bezugsoberflache

Bezugsoberflachen, die fur die Montagearten verwendet

werden, befinden sich am Hauptteil der Linearfiihrung. Diese
Bezugsoberflaichen werden verwendet, um die Linearfiihrung nach
dem Entfernen z. B. fur Wartung wieder in derselben Position zu
installieren.

®Lange Wartungsfreiheit

Hier ist mit "Wartung" speziell die Schmierung gemeint. Bei der
Verwendung des Schmiersystems QZ.. kann das Wartungsintervall
beachtlich vergréBert werden.

® Getriebespiel

Ein Getriebespiel entlang der Kugel innerhalb der Rollbahnen der

Kugelumlaufspindel und Schraubenmutter.
Tisch

[ il

Getriebespiel

B
s
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®Lastmoment

Wenn die Last, die auf den Tisch wirkt, langs Uber den Tisch seitlich
oder vertikal herausragt, erfahrt die Linearfiihrung eine Verdrehkraft.
Diese Drehkraft wird auch als "Lastmoment" bezeichnet. Das Moment
wirkt in die Nickrichtung (MP), Gierrichtung (MY) und Rollrichtung (MR)
(siehe unten). Wenn das Moment in zwei dieser drei Richtungen nicht
wirkt, wird nur das in einer Richtung wirkende zuldssige Moment als
der maximale Wert des Moments definiert. Das zul&dssige Moment
hinsichtlich der Richtungen wird fur jedes Produkt angegeben.

©®Ball Retainers (Hergestellt von THK)

Ball Retainere hélt die einzelnen Kugeln so, dass der Kontakt zwischen

benachbarten Kugeln vermieden wird, was eine sanfte Drehung der

Kugeln ermdglicht. LM Guidee-Flihrungen mit Ball Retainere sind so

aufgebaut, dass sich die Kugeln von einem Ball Retainere gehalten

entlang eines gekrimmten Wegs bewegen.

Dieser Aufbau hat die folgenden Vorziige:

(®Da die Kugeln sich gegenseitig nicht beriihren, halt die Schmierung
langer, was wiederum die Lebensdauer und die Wartungsperioden
verlangert. Da die Schmierung nicht spritzt, wird auch weniger Staub
produziert.

(@Die Kugeln laufen sanft und leise, ohne aneinander zu stoBBen.

(®Da sich die Kugeln gegenseitig nicht bertihren, wird weniger
Warme erzeugt, sodass dieser Aufbau ideal geeignet flr den
Hochgeschwindigkeitsbetrieb ist.

® Ball Retainer und LM Guide sind eingetragene Warenzeichen der THK Co., Ltd.

® Lost Motion

Die Differenz zwischen Positionen, die durch den
Wiederholpositionierbetrieb in Bezug auf den Positionierungspunkt in
positiver und negativer Richtung entstehen.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

M Steuergerét

® A-Phasen/B-Phasen-Ausgang

Wahrend sich der Linearfiihrungstisch bewegt, werden ununterbrochen

A-Phasen- und B-Phasen-Impulse ausgegeben.

® A-Phasen-Ausgang: Die Tischposition kann durch Zahlen der Anzahl
der Ausgangsimpulse Uberwacht werden.

®B-Phasen-Ausgang: Der B-Phasen-Ausgang hat eine 90°-
Phasendifferenz im Vergleich zum A-Phasen-
Ausgang.

Die Bewegungsrichtung des Tisches kann an der B-Phasen-
Ausgangsebene am vorderen Ende des A-Phasen-Ausgangsimpulses
abgelesen werden.

ks

|
|
|
L

Aset |
wo L L

DIR-A Impulseingang (2-Impulseingang)

ASG1-Ausgang: Impulse entsprechend dem Linearfihrungsbetrieb
werden ausgegeben.

BSG1-Ausgang: Mit diesem Ausgang wird die Bewegungsrichtung
des Tisches identifiziert. Es gibt eine 90°
-Phasendifferenz im Vergleich zum ASG1-Ausgang.
Die Bewegungsrichtung des Tisches kann an der
BSG1-Ausgangsebene am vorderen Ende des ASG1-
Ausgangsimpulses abgelesen werden.

®HOMELS (Ausgangsstellungssensor)

Dieser Sensor wird verwendet, um den Bezugspunkt beim
Positionierbetrieb zu bestimmen. Er wird beim Rlckkehrbetrieb zur
Ausgangsstellung im 3-Sensor-Modus verwendet.

O E/A-Netzteil

Diese Stromversorgung ist erforderlich, um E/A-Signale wie START-
Eingang und END-Ausgang zu verwenden. SchlieBen Sie immer ein
E/A-Netzteil an.

® +LS/-LS

Dieses sind Endsensoren in der positiven und negativen Richtung.
Mit ihrer Hilfe wird vermieden, dass der Linearfiihrungstisch die
mechanischen Grenzen einer Tischposition Uberschreitet.

Wenn ein +LS oder —LS-Sensorsignal erkannt wird, wird der Betrieb
gestoppt und ein Alarm erzeugt. Wahrend des Rickkehrbetriebs zur
Ausgangsstellung im 2-Sensor-Modus kann die Position, an dem

ein +LS- oder —LS-Sensorsignal erkannt wird, als Ausgangsstellung
verwendet werden.

® Positionierabschlussbereich

Ein Band um die im Positionierbefehl angegebene Position, in der die
Positionierung fast abgeschossen ist. Wenn der Linearfiihrungstisch
in diesen Positionierabschlussbereich gelangt (angegeben in mm),
wird der END-Ausgang (Positionierungsabschluss-Ausgang) auf ON
geschaltet.



®Versatz von Ausgangsstellung

Ein Versatz von Ausgangsstellung wird verwendet, um die
Ausgangsstellung (aktuelle Position = 0 mm) an einem in einem
bestimmten Abstand stehenden Punkt zu definieren (mechanisches
Ende oder +LS oder HOMELS-Position).

Wenn ein Versatz von Ausgangsstellung eingestellt ist, schlieBt

die Linearfiihrung den Rickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung

ab, und bewegt sich dann vor dem Stoppen in den Versatz von
Ausgangsstellung.

Diese Einstellung ist ntzlich, wenn die Ausgangsstellung vom
mechanischen Ende entfernt sein soll oder wenn kein Sensor in der
gewlinschten Ausgangsstellung installiert werden kann.

(Beispiel) Versatz von Ausgangsstellung = 100 mm, Ruickkehrbetrieb
zur Ausgangsstellung = Sensorfreier Modus

—

i —

100 mm

i
|
i
Mechanisches Ende 0 mm
v v

g

Eine Position 100 mm entfernt vom mechanischen Ende wird als
Ausgangsstellung festgelegt.

®Riuckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung
Ein Betrieb zum Bestéatigen der Ausgangsstellung (aktuelle Position
= 0 mm) fiir den Positionierbetrieb. Der Riickkehrbetrieb zur
Ausgangsstellung wird auf die folgenden drei Arten ausgefuhrt:
e Sensorfreier Modus: Die Position, an der der Tisch ein mechanisches
Ende der Linearfiihrung berihrt, wird als
Ausgangsstellung festgelegt. Da kein
Sensor verwendet wird, wird dieser Modus
auch "Sensorfreier Riickkehrbetrieb zur
Ausgangsstellung" genannt.
e2-Sensor-Modus: Ein Riickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung
mit Sensoren. Die Position, an der ein +LS-
oder —LS-Sensorsignal erkannt wird, wird als
Ausgangsstellung festgelegt. Welcher Sensor
als Ausgangsstellung verwendet wird, wird im
Steuergerét festgelegt.
®3-Sensor-Modus: Es werden drei Sensoren, namlich +LS, —LS und
HOMELS verwendet. Bei diesem Rickkehrbetrieb
zur Ausgangsstellung wird die Position, an der
das HOMELS-Sensorsignal erkannt wird, als
Ausgangsstellung festgelegt.

®Kennbaustein

Der Kennbaustein wird in Linearbewegungs-Steuergeraten verwendet.

Der Kennbaustein speichert Parameter bezlglich der Steuerung der

Linearfiihrung.

Die folgenden Parameter werden entsprechend den Spezifikationen

der Linearflihrung kombiniert mit dem Steuergerat automatisch

eingestellt.

eE/A-Parameter: LS-Erkennung aktivieren oder deaktivieren

® Ausgangsstellungs-Parameter: Rlickkehrmodus zur
Ausgangsstellung

®Drehzahlparameter: Anlaufdrehzahl, Beschleunigung, Abbremsen,
gemeinsame Betriebsdrehzahl

®Gemeinsamer Parameter: Obere sanfte Grenze

e|nterne Einstellungen (kdnnen nicht geéndert werden): Auflésung,
Betriebsdrehzahl (maximaler Wert), Beschleunigen/Abbremsen
(maximaler Wert), Einstellungen beziiglich der Motorsteuerung

Stellen Sie immer sicher, dass der auf dem Kennbaustein angegebene
Linearfihrungs-Modellname mit dem Modellnamen der physikalisch
angeschlossenen Linearfiihrung Ubereinstimmt. Anderenfalls kann

die Linearfihrung nicht entsprechend den Spezifikationen betrieben
werden.

LINEAR MOTION CONTROLLER

ESMC
controLLerkey CK1
FOR
EZSM6D05OMA <4~ |
SUBHM03801
ORIENTAL MOTOR CO.LTD. WADE IN JAPAN
OR

OFF [—H’El

Kennbaustein
Linearfiihrungs-
Modellname

© Steuergeratmodus, Treibermodus
e Steuergerdtmodus: Ein Modus, bei dem Daten im Steuergerét
gespeichert werden, um mit diesem die
Linearfihrung zu steuern.
e Treibermodus: Ein Modus, bei dem Impulssignale, die vom
Steuergerat des Benutzers ausgehen, zum Betrieb der
Linearfihrung benutzt werden.

®Hauptstromversorgung

Diese Stromversorgung ist notwendig, um den Motor anzutreiben.
Stellen Sie immer eine Verbindung zur Hauptstromversorgung her.
Der erforderliche Strom, der von der Hauptstromversorgung jedes
Linearbewegungs-Steuergeréts vorhanden sein muss, hangt von der
an das Steuergerat angeschlossenen Linearfiihrung ab.

©® Steuerungsstromversorgung

Diese Stromversorgung wird benétigt, um die Steuerfunktionen des
Steuergerats wie Dateneinstellung und Betrieb von Befehlen zu
steuern. SchlieBen Sie immer eine Steuerungsstromversorgung an.

® Sensorstromversorgung

Diese Stromversorgung wird benétigt, wenn Sensoren wie =LS und
HOMELS an das Steuergerat angeschlossen werden. SchlieBen Sie
immer eine Sensorstromversorgung an, wenn Sensoren verwendet

werden.

©® Auf Software basierender Smooth-Drive

Eine Funktion, mit der der Mikroschrittantrieb automatisch
entsprechend den Betriebsbefehlen auf der Grundlage von
Eingangsimpulsen ausgefihrt wird. Mit dieser Funktion kénnen
Gerausche und Vibrationen wéhrend langsamen Betriebs wie beim
Rickkehrbetrieb zur Ausgangsstellung reduziert werden.

©® Soft Limits

Der Bewegungsbereich, der dem Hub entspricht, ist im Steuergerat
vordefiniert. Der obere und untere Grenzwert des im Steuergerat
festgelegten Bewegungsbereichs wird auch als "+ Soft Limit" und

"— Soft Limit" genannt. Wenn der Linearfiihrungstisch zu einer Position
hinter einem Soft Limit betrieben wird, stoppt der Tisch an der Soft-
Limit-Position, und ein Alarm wird erzeugt.

®Voreinstellung

Eine Voreinstellung wird verwendet, um die vordefinierte aktuelle
Position zu &ndern. Sie kdnnen eine beliebige Voreinstellungsposition
aufrufen.

(Beispiel) Wenn die Voreinstellungsposition auf 0 mm eingestellt ist
(Dstoppt der Linearfiihrungstisch an der Position 150 mm und schaltet
dann den Voreinstellungs-Eingang auf ON.

150 mm

(@Bei jedem nach (D) durchgeflihrten Positionierbetrieb wird die bei (D
erreichte Position 0 mm verwendet.

0mm

1 IR .
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Eine Funktion, um die Maschine durch einen einzigen menschlichen
Eingriff zu stoppen, und dadurch mégliche Gefahren fir die Maschine
und Personen wéhrend des Prozesses zu reduzieren.

Jc

3

—

29

<T . .
> g M Sicherheitsnormen
a

e ® Notstopp
2

o

=

o

=]

Im Allgemeinen wird eine Notstoppschaltung durch eine Kombination
von mechanischen Teilen wie Relais und Schalter konfiguriert, um die
Stromversorgung zu unterbrechen (oder im Fall einer Linearfiihrung
den Motorstrom im Gehause auszuschalten). Das Stoppen des
Motors, wenn er noch erregt wird, das Stoppen des Motors mit

der Stoppfunktion des Steuergerats oder das Stoppen mit einer
softwarebetriebenen Vorrichtung wie einem programmierbaren
Steuergerat oder PC kann zu Funktionsstérungen aufgrund eines
Programmierfehlers oder Rauschens fihren. Ein Notstopp kann also
zuverlassiger ausgefliihrt werden, wenn der Motorstrom ohne Software
ausgeschaltet wird.

[Ausflhrliche Informationen finden Sie unter EN 418 (ISO 13850)]

®Risikobewertung

Eine Methode, um eine systematische Bewertung méglicher Gefahren
durchzufiihren, die mit der Maschine im Zusammenhang stehen.
[Ausflhrliche Informationen finden Sie unter EN 1050 (ISO 14121).]

Schétzen Sie Risiken aus der Nutzung der Maschine und potentielle
Gefahren ein, die mit der Maschine selbst im Zusammenhang

stehen, und bestimmen Sie die notwendigen GegenmaBnahmen.
Verwenden Sie das Ergebnis der Risikobewertung, um die erforderliche
Notstoppkategorie und Steuersystemkategorie zu wahlen.

Maschinen, die dieselbe Linearfihrung verwenden, kdnnen

aufgrund der Konstruktion, den Installationsbedingungen von
Sicherheitsabdeckungen an der AuBenseite und anderen Bedingungen
jeder einzelnen Maschine unterschiedliche Ergebnisse bei der
Risikobewertung haben. Sie miussen eine Risikobewertung fir lhre
spezifische Maschine ausfihren, um geeignete Kategorien wahlen zu
kénnen.

© Stoppkategorie
Funktionen, mit denen eine Maschine gestoppt wird, werden in die
folgenden drei Kategorien eingeteilt:

Stoppkategorie 0: Die Maschine wird gestoppt, indem die
Stromversorgung zum Stellantrieb der Maschine
direkt unterbrochen wird. (Im Gehause einer
Linearfihrung wird der Motorstrom ausgeschaltet.)

Stoppkategorie 1: Ein kontrollierter Stopp, bei dem der Strom zum
Stoppen des Stellantriebs der Maschine verwendet
wird. Sobald der Stellantrieb steht, wird der Strom
ausgeschaltet. (Diese Methode wird in Situationen
verwendet, bei denen eine sofortige Unterbrechung
des Motorstroms andere Gefahren mit sich bringt.)

Stoppkategorie 2: Ein kontrollierter Stopp, bei dem der Stellantrieb
der Maschine weiterhin mit Strom versorgt wird.
(Im Falle einer Linearfihrung wird die Linearfiihrung
gestoppt, wéhrend der Motor weiterhin erregt wird.)

Ein Notstopp muss die Stoppkategorie 0 oder 1 erfiillen.
Welche Kategorie gewéhlt werden sollte, wird anhand der
Risikobewertung der Benutzeranlage bestimmt.
[Ausfuhrliche Informationen finden Sie unter EN 60204-1
(IEC 60204-1).]

® Kategorie

Eine Klassifizierung in finf Stufen von B und 1 bis 4 hinsichtlich der
Fahigkeit, eine sichere Funktion zu gewahrleisten, auch wenn ein
Sicherheitssteuersystem ausfallt.

[Ausflhrliche Informationen finden Sie unter EN 954-1 (ISO 13849-1).]
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Motorisierte Linearfiihrungen

Zubehor (separat erhaltlich)

M Motorkabel

Diese speziellen Kabel werden verwendet, um die Linearfiihrung der
EZSII-Serie mit dem Steuergerat zu verbinden. Verwenden Sie bei
Anwendungen, bei denen die Kabel wiederholt gebogen werden,
flexible Kabel. (Sowohl fir den Typ mit elektromagnetischer Bremse als
auch fiir den Typ ohne elektromagnetische Bremse.)

©® Produktpalette
Standardkabel (ohne elektromagnetische Bremse/ Flexible Kabel (ohne elektromagnetische Bremse/
mit elektromagnetischer Bremse) mit elektromagnetischer Bremse)
Modell Lénge (L) Modell Lénge (L)

CCO10ES-2 1m CCO10ESR-2 1m

CCO20ES-2 2m CCO20ESR-2 2m

CCO30ES-2 3m CCO30ESR-2 3m

CCO50ES-2 5m CCO50ESR-2 5m

CCO70ES-2 7m CCO70ESR-2 7m

CC100ES-2 10m CC100ESR-2 10m

CC150ES-2 15m* CC150ESR-2 15m"

CC200ES-2 20 m* CC200ESR-2 20 m*
= Bei 24 VDC-Linearfiihrungen sollte das Kabel nicht l&nger als 10 m sein. * Bei 24 VDC-Linearfiihrungen sollte das Kabel nicht I&nger als 10 m sein.

® Abmessungen (Einheit = mm)

CCJES-2/CCLJESR-2
Motorseite Steuergerateseite
§ 8,28 8
gm%ﬁ
<l 8,28 48 L 4
M Sensor-Set
Das. Sensor-Set, das flr d.le EZSII-Serie vorgesehen ist, bes.teht aus @ Spezifikationen
drei Sets von Sensoren, einem Sensormontagewinkel und einem -~ P rery—
flexiblen Sensorkabel mit Stecker (2 m) und einer Abschirmplatte. o osten S 20 VG <10 B° ot 'P > 10("/ . ) -
. e . . . . +10 %, -
Die Schrauben, die fur die Installation erforderlich sind, sind auch TOMVersorgung s b, Brummen (P—P) 10 % oder weniger
Stromverbrauch 30 mA oder weniger
enthalten.
Steverausgan PNP Open Collector Output, 5 bis 24 VDC, 50 mA oder weniger
[ ] Produktpalette 9ang Restspannung 1,3 V oder weniger (bei einem Laststrom von 50 mA)
Modell Anzeigelampe Erkennungsanzeige (rot)
PAES-SY Sensorlogik Normalerweise offen/normalerweise geschlossen
9 (je nach Anschluss schaltbar)

Sensormontagewinkel:
3 Stiick

Abschirmplatte: 1 Stiick

* £
g &
: Flexibles Sensorkabel mit Steckverbinder
2 m: 3 Stiick
Leiter: AWG24 (0,2 mm?)
Sensor: 3 Stiick [EE-SX674R (OMRON)]

® Abmessungen der empfohlenen Sensorinstallationspositionen (Einheit = mm)

—LS-Sensor-Erkennungsposition HOME-Sensor Erkennungsposition
(wenn der —LS-Sensor verwendet wird) (wenn der HOME-Sensor verwendet wird)  +LS-Sensor-Erkennungsposition
Tischgrenzposition 21 (wenn der +LS-Sensor verwendet wird)
Hub—21 Tischgrenzposition
L2\ (wenn der HOME-Sensor 5| / | 6 L7
‘ verwendet wird) ‘
LT~ — L -
L & o o D =
C 5= —op = El
7’ -
—LS-Sensor L1 21 L4 T
HOME-Sensor +LS-Sensor
GroBe der Linearfiihrung| L1 L2 L3 L4 L5 L6 L7 L8 L9 L10 L1
EZS3 9 18 5 44 6 75 373 433 258 20,4 8,1
EZS4 9 18 5 44 6 75 473 53,3 258 20,4 8,1
EZS6 13,5 34 7 87,5 8 13,5 473 53,3 423 36,9 24,6
Hinweis:

® Wenn der Hub 60 mm oder darunter ist, kénnen nicht alle drei Sensoren installiert werden.
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M Sensor-Verldangerungskabel

Diese Kabel werden flir den Anschluss zwischen dem Steuergerat und

den Sensoren verwendet.

® Produktpalette
Modell Lénge (L)
€C20D1-1 im
€C20D2-1 2m

M Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit

Eine Wandlereinheit, die einen Treiber Uber einen Klemmenblock mit

einem Host-Controller verbindet.

® Mit einer Signalbezeichnungsplatte fiir einen schnellen Uberblick
Uber die Treibersignalbezeichnungen

® Fiir DIN-Schienenmontage

e Kabellange: 1 m

® Produktpalette
Modell Lénge
CC20T1 im
CC36T1 1m

® Abmessungen (Einheit = mm)
CC20T1

2X 4,5 Befestigungsldcher
2X¢8 Zylindrisch aussenken X 3,5 tief
61

I
]
DIN-Schiene
A3
54
%
Klemmenblock Stift-Nr.
[Tt 2ftsftafislreli7lreftglog
[12[3[4]5]6[7[8[s[td[]
1000
™| @)
& 3
= < U L s
13,9 39 8| ‘8 39 13,9

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

~‘_".:@

® Abmessungen (Einheit = mm)

CC20D[ -1
Leiter: AWG28 (0,08mm?)
Abschirmung

<<§/ 103 103
| —
1,27
Laminieren
10=3
Steuergerateseite Sensorseite
4
4
CC20T1 CC36T1
CC36T1
2X 4,5 Befestigungsldcher
) 162 2X b8 Zylindrisch aussenken X< 3,5 tief
‘ ‘ 120 61
I
ol* 1]
© <
“‘ DIN-Schiene
‘ L3
635 | 127 762, 81 o
EEIEEEEE === === == = |
©
o
Klemmenblock Stift-Nr.
9op1f22l3lo4eslslel28eof30p1[32]33[34[3536]
1[2]3[4]5]6]7]8]9 1011121514151615]1&
1000
o [}
< <
< 2
= o it b =
118 39 |8 18] 39 18]
QETpfohlener Kabelschuh c min. 3.2 mm
* GréBe der Klemmenschraube: M3 5 —
* Anzugsdrehmoment: 1,2 Nm &
» Mindestens zu verwendender Zuleitungsdraht: % l |__/|—
AWG22 (0,3 mm2) £

|
/ 'min. 5,8 mm
max. 4,2 mm



B Programmierhandgerat ] Dieses Produkt erfiillt nicht die RoHS-Richtlinie.

Mit dem Programmierhandgerat kdnnen Sie verschiedene Daten manuell einstellen und ausfiihren sowie die eingestellten Daten, die aktuelle Position

und den E/A-Status in Echtzeit Gberwachen.

M Programmiersoftware

Mit dieser Software kénnen Sie verschiedene Daten auf einem PC einstellen. Sie wird flir den Anschluss des Steuergerats und PCs mit einem
PC-Verbindungskabel geliefert. Die Software bietet auBerdem verschiedene Uberwachungsfunktionen.

® Produktpalette
Modell
EZED2

®Ver 1.11 oder neuer

®PC-Verbindungskabel
Kabellange 5m
PC-Steckverbindertyp D-sub 9-Stift

Kommunikationsanschluss

Ein RS-232C-Kommunikationsanschluss

E
11,2

©® Produktpalette ® Abmessungen (Einheit = mm)
114,5 55,5
Modell 90 54 (1,5)
EZT1 25) ‘ 29
i i
(A - m bl i
&) 3 l
!
a i —
® Spezifikationen e 2 i
Anzeige LCD mit zweifarbigem Hintergrundlicht e ‘
Kabellange 5m (] }
Masse 0,37 kg _ :
Umgebungstemperatur 0~+40 °C (nicht gefrierend)
Kabel des F &4,7,5m Linge
12
75

©® Spezifikationen (Betriebsumgebung)
Posten Modell: EZED2
Microsoft® Windows® 2000 Professional, Service Pack 4 oder neuer (nachfolgend bezeichnet als "Windows®
2000")

Betriebssoftware

Microsoft® Windows® XP Home Edition, Service Pack 2 oder neuer (nachfolgend bezeichnet als "Windows® XP")
Microsoft® Windows® XP Professional Edition, Service Pack 2 oder neuer (nachfolgend bezeichnet als
"Windows® XP")

Microsoft® Windows® XP Media Center Edition 2004, Service Pack 2 oder neuer (nachfolgend bezeichnet als
"Windows® XP")

Microsoft® Windows® XP Media Center Edition 2005, Service Pack 2 oder neuer (nachfolgend bezeichnet als
"Windows® XP")

Microsoft® Windows® 98, Service Pack 1 oder neuer” (nachfolgend bezeichnet als "Windows® 98")

Microsoft® Windows® 98 Second Edition™ (nachfolgend bezeichnet als "Windows® 98")

Microsoft® Windows® Millennium Edition” (nachfolgend bezeichnet als "Windows® Me")

Speicher

Windows® 2000: 128 MB oder mehr (192 MB oder mehr werden empfohlen.)

Windows® XP Home Edition oder Professional Edition: 256 MB oder mehr

Windows® XP Media Center Edition 2004 oder 2005: 320 MB oder mehr

Windows® 98: 64 MB oder mehr (128 MB oder mehr werden empfohlen.)

Windows® 98 Second Edition: 64 MB oder mehr (128 MB oder mehr werden empfohlen.)
Windows® Me: 96 MB oder mehr (160 MB oder mehr werden empfohlen.)

PC

Pentium® I 500 MHz oder mehr (Das Betriebssystem muss unterstiitzt werden.)

Anzeigeauflosung

Videoadapter und Monitor XGA (1024 768) oder héher

Freier Festplat

Freier F 1speicher von 60 MB oder mehr

Serieller Anschluss

RS-232C-Anschluss, 1 Kanal

Diskvorrichtung

CD-ROM-Laufwerk

== Microsoft® Internet Explorer 5.01 oder neuer ist ebenfalls erforderlich.

®"Service Pack" ist ein von

der Microsoft Corporation zur Verfiigung gestelltes Servicepaket.

® Microsoft und Windows sind eingetragene Warenzeichen der Microsoft Corporation in den USA und in anderen

Léndern.

® Pentium ist ein Warenzeichen oder eingetragenes Warenzeichen der Intel Corporation oder ihrer
Zweigunternehmen in den USA und in anderen Landern.
® Der Betrieb der Programmiersoftware wurde in einer englischen Betriebssystemumgebung geprift.

©® Programmierhandgeréat (EZT1)/
Programmiersoftware (EZED2)
Funktionsvergleichtabelle

Posten
Funktion Prog ierhandgerét | Prog
(Modell: EZT1) (Modell: EZED?2)
Kabellange 5m 5m*

. LCD . .
Anzeige 17 Zeichen x 4 Zeilen PC-Bildschirm
Notstoppknopf @] X
Betriebsdaten-Einstellung @] O
Parametereinstellung @] O
Lehrfunktion
(Direkt/Fern) © ©
Betriebsdaten-Uberwachung @] @]
E/A-Uberwachung (@] O
Wellenformiiberwachung X O
Testbetrieb O O
Datenkopie X O
Druckfunktion X o*

#1 PC-Verbindungskabel (enthalten) wird verwendet.

=2 Die Druckfunktion ist nicht bei Computern verfiigbar, die mit Windows®

98/Me laufen.
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gl C
-3
23
< T
>5 W Kabelhalter
E Q ®Dieser Kabelhalter schitzt und fiihrt Kabel in Konfigurationen von zwei oder drei Achsen.
= ®Er kann mit den mitgelieferten Halterungen ganz einfach auf einem Doppelachsen-Montagewinkel befestigt werden.
2 Zu verwendender Kabelhalter
g Hub Lénge (L)
[mm] (] Modell
50~70 396 PACH65-11
80~120 468 PACH65-13
130~170 504 PACH65-14
180~220 540 PACH65-15
230~270 612 PACH65-17
280~320 648 PACH65-18
330~370 720 PACH65-20
380~420 756 PACH65-21
430~470 792 PACH65-22
480~520 864 PACH65-24
530~570 900 PACH65-25
580~620 972 PACH65-27
630~670 1008 PACH65-28
680~720 1044 PACH65-29
730~770 1116 PACH65-31
780~820 1152 PACH65-32
830~850 1224 PACH65-34
® Abmessungen (Einheit = mm)
40 Modell L (mm)
4xb7 8| | 24
PACH65-11 396
5 o) S PACH65-13 468
o Jg PACH65-14 504
[y — = PACH65-15 540
PACH65-17 612
95 - PACH65-18 648
‘ ~ PACH65-20 720
ey PACH65-21 756
X N ] PACH65-22 792
2 PACH65-24 864
36 PACH65-25 900
’(—)‘ PACH65-27 972
N 1\ PACH65-28 1008
e Ao o Aol PACH65-29 1044
| s PACH65-31 1116
‘ PACH65-32 1152
PACH65-34 1224
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M E/A-Kabel

Diese Kabel werden fur den Anschluss zwischen dem Steuergerét und
dem Host-Controller verwendet.

An einem Ende des Flachkabels befindet sich ein half-pitch Stecker
fir einen einfachen Anschluss an das Steuergerat.

©® Produktpalette
Modell Lénge (L)
CC36D1-1 im
CC36D2-1 2m

M Platte fiir DIN-Schienenbefestigung

Mit dieser Befestigungsplatte kann das Steuergerét des EZ limo
problemlos auf DIN-Schienen installiert werden.
(Befestigungsschrauben sind enthalten.)

©® Produktpalette
Modell
PADPO1

® Abmessungen (Einheit = mm)
PADPO1
Masse: 20 g
® Schrauben (enthalten)
M3 Lange 8 mm - 3 Stck.

34 8
18 45
=
S ‘@ -
DIN-Schienenmitte/ o | = §
4
N
==

16,8

® Abmessungen (Einheit = mm)
Leiter: AWG28 (0,08mm?)
Abschirmung

5 b
A =
d .
12,7
=T .
Linearbewegungs- ’
Steuergerateseite Host-Controllerseite

Platte fiir DIN-Schienenbefestigung )
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M Doppelachsen-Montagewinkel

Montagewinkel fiir die Verwendung von zwei Achsen der motorisierten Linearfiihrung der EZSII-Serie.
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©X-Y-Montagearten ©®X-Z-Montagearten

X-Achse
®Eigenschaften
{Einfache Verwendung der biaxialen Konfiguration bei der Einfache stromlinienférmige Verdrahtung mit speziellem
EZSII-Serie. Kabelhalter (Kabelhalter ist separat erhaltlich)
Mit dem speziellen Montagewinkel kdnnen zwei motorisierte Spezielle Kabelhalter sind verfugbar.

Linearfihrungen biaxial konfiguriert werden. Verschiedene
Kombinationen wie X-Y oder X-Z sind moglich.

Verfligbare Kombinationen

X-Y-Montagearten X-Z-Montagearten
X-Achse Y-Achse | Transportierbare Masse (kg) X-Achse Z-Achse | Transportierbare Masse (kg)
EZS4D EZS3D 2,3 oder weniger EZS4D EZS3D | 3,5oder weniger
EZS6D EZS3D | 5,7 oder weniger EZS6D EZS3D | 3,5oder weniger
EZS6D EZS4D | 12,7 oder weniger EZS6D EZS4D | 6,7 oder weniger

® Die maximale Lange einer Linearfiihrung fir die zweite Achse (Y und Z) betrdgt 300 mm.

® Das betrifft Produkte mit 12 mm Steigung. Die Drehzahl verringert sich um die Halfte bei
Produkten mit 6 mm Steigung.

® Die Spezifikationswerte basieren auf solchen, bei denen die X-Achse horizontal montiert
ist.

® Produktnummerncode
P AB S 4 S 3 R o 5 @ | Doppelachsen-Montagewinkel
-
® Linearfiihrung der ersten Achse S4:EZS4D
S6:EZS6D
® @ @ @ @ ® Linearfilhrung der zweiten Achse ~ $3: EZS3D
S4:EZS4D
® Kombinationsmuster R:R-Typ
L:L-Typ

(® | Hubin zweiter Achse
® Die erste Achse bezieht sich auf die X-Achse, die zweite Achse bezieht sich auf die Y- oder

Z-Achse.
©® Produktpalette
Kombination von EZS4 und EZS3 Kombination von EZS6 und EZS3 Kombination von EZS6 und EZS4
R-Typ L-Typ R-Typ L-Typ R-Typ L-Typ
PAB-S4S3R005 PAB-S4S3L005 PAB-S6S3R005 PAB-S6S3L005 PAB-S6S4R005 PAB-S654L005
PAB-S4S3RO10 PAB-S4S3L010 PAB-S6S3RO10 PAB-S6S3L010 PAB-S6S4R0O10 PAB-S654L010
PAB-S4S3R015 PAB-S4S3LO15 PAB-S6S3RO15 PAB-S6S3LO15 PAB-S6S4R015 PAB-S654L015
PAB-S4S3R020 PAB-5453L020 PAB-S653R020 PAB-5653L020 PAB-S65S4R020 PAB-5654L020
PAB-S4S3R025 PAB-S4S3L025 PAB-S6S3R025 PAB-S6S3L025 PAB-S6S4R025 PAB-5654L025
PAB-S4S3R030 PAB-S4S3L030 PAB-S6S3R030 PAB-56S3L030 PAB-565S4R030 PAB-S654L030
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>5 [l Abmessungen (Einheit = mm)
X -
S ®X-Y (Kombination von EZS4 und EZS3)
~
9 OR-Typ
(1] L1
S 2 114
(n—1)x100 L3
100 47
- 5 ] s g S
I
o & { P L
=1k
- s S I ° of—=1 -
o|nf< . =) = =
';j“ nxBefestigungsloch 4xBefestigungsloch i ; v—‘l
¥
4 |
120
0 g S
[ . ~
o~
! - * — :,E
o |
4xBefestigungsloch o
X-Achse Tischmittelpunkt 46 60
A B
(kann frei verwendet werden) (fir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 L3 n |Masse [kg]
PAB-S4S3R005 50 279 |1585| 144 | 2 1,58
PAB-S4S3R0O10 100 329 |2085| 194 | 2 1,72
PAB-S4S3R015 150 379 |2585| 144 | 3 1,86
PAB-S4S3R020 200 429 |3085| 194 | 3 2,00
PAB-S4S3R025 250 479 |3585| 144 | 4 2,14
PAB-S4S3R030 300 529 |4085| 194 | 4 2,21
OL-Typ
L1
114 L2
L3 (n—1)x100
47 100
i
o o ‘ B o
Ll S 3 @ o
o
—|= [e—lo o [ s s
9—# I” ; = 4xBefestigungsloch nxBefestigungsloch "%o
¥
46
120
5 g g
S = 35 ]
ot : r 4
™ o
4 xBefestigungsloch
6(?3 76 | \X-Achse Tischmittelpunkt 74
P
-
U 0
A B
(kann frei verwendet werden)  (fir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 | L3 n | Masse [kg]
PAB-54S3L005 50 279 | 1585 | 144 2 1,58
PAB-S4S3L010 100 329 | 2085 194 2 1,72
PAB-S4S3LO15 150 379 |2585| 144 3 1,86
PAB-5453L020 200 429 |3085| 194 3 2,00
PAB-S4S3L025 250 479 | 3585 | 144 4 2,14
PAB-S4S3L030 300 529 |4085| 194 4 2,27
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®X-Z (Kombination von EZS4 und EZS3) S
~
OR-Typ g
83 405, 205
3714 535 =
4xBefestigungsloch m
3
o
£
3
«Q
A A= NS
o] ) =
- nx Befestigungsloch 1.5 S
S 410115 =]
X o
T A 2
= (kann frei verwendet werden) (]
=
=
8
3 B 8.4 32N
| o= 0 54| 585
( o ‘,\ g E%
W LEe—] & i o) §8°
""3‘01_ PR ol ~_£E S
. o ; '—‘ Ki‘\ B
46 375 (fiir Kabelhaltermontage) 3‘
|40 |00 3
i Befestinunn :]2 120 87 Modell Hub 11 | L2 | n |Masse[kg] -l
igun
SXERIESIGUIGSIon, PAB-S4S3R005 50 | 263 [1585| 2 | 1,58 ZF
X-Achse Tischmitielpunkt N, | | Lo PAB-S4S3R0O10 100 | 313 [2085] 2 1,72 C
Ni= N PAB-S4S3RO15 150 | 363 [2585| 3 1,86 2
Py
a ° gﬁ PAB-5453R020 200 | 413 [3085| 3 | 200 >
[adt <] o N
. PAB-S4S3R025 250 | 463 [3585| 4 2,14 2EE
=0
46 | 60 PAB-S4S3R030 300 | 513 [4085| 4 2,27 % %_g
3
OL-Typ =
83
205, 405 535 14 31
M CITITTS B
w
o of N
- Y
=2
4 xBefestigungsloch 3
- 1 &
=]
i e &
3
2
M= = o
nxBefestigungsloch M - CBD _
loch, g5 2N
x|~ A 55
"I: (kann frei verwendet werden) E [
= 59
3
8.4
B 8 54 3
0 =il |~ < g
r <o
( w0 oo > @
= =1l | |lo ol | =
D/Ei ~o o b—=a+al| £ ©ln B -
I - — o |5 (fiir Kabelhaltermontage) )
T T T o
875, |46 | g _
87 120 12 ZaN
Modell Hub L1 L2 n | Masse [kg] g 5=’§
4 Befestigungsloch PAB-5453L005 50 | 263 [1585| 2 | 158 £23
S [§ | §} XAchse Tischmitielpunkt PAB-5453L010 100 | 313 2085 2 | 172 o
S A PAB-S4S3L015 150 | 363 [2585| 3 1,86
a9 [ o PAB-S453L020 200 | 413 [3085| 3 2,00 @
83 PAB-5453L025 250 | 463 [3585| 4 2,14 5
60 | 46 PAB-5453L030 300 | 513 [4085| 4 | 227 ‘|
Q:
T
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>5 B Abmessungen (Einheit = mm)
X -
S ®X-Y (Kombination von EZS6 und EZS3)
=
° OR-Typ
o L1
=) 2 114
(n—1)x100 L3
100 47
&
S S | © S S
o i i 0L
(=i
- A s ] o of—=1 -
©|wlx . . =t o C’l
5|7 nxBefestigungsloch 4xBefestigungsloch — =
T U
L4 |
120
s 5 S
[ s o
[ U I <
L 0 ("3’»_,
84 4xBefestigungsloch o «
: 83
o 54 X-Achse Tischmittelpunkt /| & 60
I.r,C\l
N
A B
(kann frei verwendet werden) (fir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 L3 n |Masse [kg]
PAB-S6S3R005 50 279 | 1585 | 144 2 1,58
PAB-S6S3RO10 100 329 |2085| 194 2 1,72
PAB-S6S3RO15 150 379 | 2585 | 144 3 1,86
PAB-S653R020 200 429 |308,5| 194 3 2,00
PAB-S6S3R025 250 479 |358,5| 144 4 2,14
PAB-S6S3R030 300 529 |408,5| 194 4 2,27
OL-Typ
L1
114 L2
L3 (n—1)x100
47 100
4L
O o o ‘ ° o
1
©ln ] @ &
=9
- [E—lo ° [ S B T
o 4,3_,3_! . R v‘l.q ©|
,-‘[ : ; 4xBefestigungsloch nxBefestigungsloch ™ 'r5
t t
,M
120
S 5 g
o =S ]
g l - 1
N‘rl o .
4% Befestigungsloch
83| | . 74 84
50 ‘ 16 X-Achse Tischmittelpunkt 4 4 - 54 -
— < I N
wn I L
— Lo
A B
(kann frei verwendet werden)  (fiir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 L3 n | Masse [kg]
PAB-56S3L005 50 279 |158,5| 144 2 1,58
PAB-S6S3LO10 100 329 |2085| 194 2 1,72
PAB-S6S3LO15 150 379 |2585| 144 3 1,86
PAB-5653L020 200 429 |3085| 194 3 2,00
PAB-S6S3L025 250 479 |358,5| 144 4 2,14
PAB-S6S3L030 300 529 [408,5| 194 4 2,27
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®X-Z (Kombination von EZS6 und EZS3) S
~
OR-Typ o
.83 g
3114 535 405, 205
]
4 Befestigungsloch m
- r 3
o
£
|| (g
M~ <
= =
ol -
- M nxBefestigungsloch all1.5 o
Sl s — * 5]
N2 =.
X ®,
= [}
| =
= o
C
=]
o
s B 28
2 = 0 =i}
= =0
( g 8 g:
- ol |ld— 8 é\m . g s°
e = = - S
ng s i 2] S (fiir Kabelhaltermontage)
‘ ] ‘ =
46 375 )
12 120 87 S o
4xBefestigungsloch Modell Hub L1 L2 n |Masse [kg] % -]
PAB-S6S3R005 50 | 263 [1585| 2 1,58 e
X-Achse Tischmittelpunkt Yo oo PAB-S6S3R010 100 | 313 [2085| 2 1,72 3
\e= e PAB-S6S3R015 150 | 363 [2585| 3 1,86 B
Sl : Q'E PAB-5653R020 200 | 413 [3085| 3 | 200 Zan
o PAB-S6S3R025 250 | 463 |3585| 4 2,14 s %g
=
46 | 60 PAB-S6S3R030 300 | 513 |4085| 4 2,27 gs 9
=1
OL-Typ
83
205 405 535 14 31
] 5
o o w
N
o o o
=2
I 2
4xBefestigungsloch o
=]
e &
3
[}
b
e o
H
nxBefestigungsloch, ] o s N
Sl 85
X g5
T (kann frei verwendet werden) o 9
= 3
84 o
B g 54, 8
© — NI < g g
(d 8 =) Lo ol | £
D/EL;\D ol 2t all ]2 B g
r} ; i ®| i (fiir Kabelhaltermontage) e
375 46 254
e -~ 0
87 20 12 Tag
Modell Hub L1 L2 n | Masse [kg] S § o
4xBefestigungsloch PAB-S653L005 50 | 263 |1585| 2 1,58 53¢
¢ [o 1=}~ Xhohse Tischmittelpunkt PAB-5653L010 100 | 313 |2085] 2 | 172 o
2 1 i PAB-S6S3L015 150 | 363 |2585| 3 1,86 °
A9 @g PAB-5653L020 200 | 413 [3085| 3 2,00 &
0 PAB-S653L025 250 | 463 |3585| 4 2,14 S
60 | 46 PAB-5653L030 300 | 513 [4085| 4 2,27 §_
]
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>5 [l Abmessungen (Einheit = mm)
X -
S ®X-Y (Kombination von EZS6 und EZS4)
~
° OR-Typ
(1] L1
= 2 114
(n—1)x100 L3
100 47
&
S S | © © S
1
& —] # el
Sl
~ A S ] o of—=1 -
©|wuf< . =) =1 =
E* nxBefestigungsloch 4xBefestigungsloch i ; v—#
T T
46
120
g g S
i T 2
| <
r = 5'—’
4xBefestigungsloch 2 ™
83
Zi X-Achse Tischmittelpunkt / | 4z 60
“ A
|+
9
A B
(kann frei verwendet werden)  (fiir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 L3 n | Masse [kg]
PAB-S65S4R005 50 279 |158,5| 143 2 1,58
PAB-S6S4R010 100 329 |2085| 193 2 1,72
PAB-S654R015 150 379 |2585| 143 3 1,86
PAB-S654R020 200 429 |3085| 193 3 2,00
PAB-S654R025 250 479 |358,5| 143 4 2,14
PAB-S654R030 300 529 |4085| 193 4 2,27
OL-Typ
L1
205, 405 114 L2
23;5? L3 (n—1)x100
} 47 100
Al —
o0 —— i —t
I
0 ©ln A = &
a -2 o X i 5 o
<
% El e — 4xBefestigungsloch nxBefestigungsloch '—‘E’@
T I T T
T ¥
87 46
120
S 5 g
]
w0
< :"jT \l %, }
NS
&S e 4xBefestigungsloch 84
83 -
60 16 X-Achse Tischmittelpunkt 54| o
“ [N
e
A T
A B
(kann frei verwendet werden) (fiir Kabelhaltermontage)
Modell Hub L1 L2 L3 n | Masse [kg]
PAB-5654L005 50 279 |158,5| 143 2 1,58
PAB-5654L010 100 329 |2085| 193 2 1,72
PAB-S654L015 150 379 |2585| 143 3 1,86
PAB-5654L020 200 429 |3085| 193 3 2,00
PAB-5654L025 250 479 |358,5| 143 4 2,14
PAB-5654L030 300 529 |4085| 193 4 2,21
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®X-Z (Kombination von EZS6 und EZS4) S
~
OR-Typ °
.8 o
3774 535 405, 205 =]
4xBefestigungsloch m
3
[}
£
3
A\
< |=|
=S . P~ysr =
- nxBefestigungsloch S
S o
N2 1,5 =
X 41,5 ‘g.
< A S
(kann frei verwendet werden) c
2
S B 84 35N
T S — |© 54] R
< 2z
W L 5 (B 4 g%
o L [T21fN] =]
SiSgr==—=El= -
| ‘ B =
46 375 (fiir Kabelhaltermontage) g
AxBefestionn Slolﬁ 120 87 Modell Hub 11 | L2 | n |Masse[kg] )
9ung PAB-S6S4R005 50 | 263 [1585] 2 | 1,58 zF
X-Achse Tischmittelpunkt | N+« PAB-56S4R010 100 | 313 |2085]| 2 | 172 C
AR e PAB-S654R015 150 | 363 |2585| 3 1,86 2
o] St T _
Sl : Q'E PAB-5654R020 200 | 413 [3085| 3 2,00 2z,
a3 PAB-5654R025 250 | 463 [3585| 4 | 214 ZES
=0
46 |60 PAB-S654R030 300 | 513 [4085| 4 | 227 2 22
3
OL-Typ ]
83
205, 405 535 14 31
] I
LTIl 5
w
L[ Lo N
[] =
4xBefestigungsloch =
5
=]
i e &
3
<
=i 3
(1]
nxBefestigungsloch, M o= ?D _
S|y~ a N
X 55
T 53
= 59
3
B s o
W = |i[lo] | ~ 8
( $9
4 8 =
D/ He~r ‘_ol : :1 ] :1 BE’ B g
r? '_+ — o |5 (fiir Kabelhaltermontage) %
375 46 3 _
87 120 12 SR
Modell Hub L1 L2 n | Masse [kg] T 55
. =
4xBefestigungsloch PAB-5654L005 50 | 263 |158,5] 2 1,58 =23
g s s X-Achse Tischmittelpunkt £ o9
PAB-5654L010 100 | 313 |2085| 2 1,72 g3
w0 ala PAB-5654L015 150 | 363 |2585| 3 1,86
] s
<9 o PAB-5654L020 200 | 413 |3085| 3 2,00 )
a3 PAB-5654L025 250 | 463 |3585| 4 | 214 g
60 | 46 PAB-5654L030 300 | 513 |4085| 4 | 227 g
3
T

D-55



o
g3
= Q
£T . .
3 [ Betriebsbereich (Einheit = mm)
X
o ®X-Y-Montagemuster 1
=
) OR-Typ
o L4 oder weniger
5 o
X-Achse S o T
o
\ OO0 | [0 -
[T
H o H[°
NS
I o 1L
.IE Ausgangsstellung s
©
=
ol +
= 3
Betriebsbereich 3| =
5| 8
<l S
>
=
(]
o } X-Achse Hub 145
Y-Achse
163
755
67,5
o
X-Achse Hub+L3
(Kabelhalter-Montageposition)
OL-Typ
X-Achse Hub+L3
(Kabelhalter-Montageposition)
]
—
hart J (
S
J -
g
w0} — =
Bl o
67,5
755
163
Y-Achse X-Achse Hub 14,5

Betriebsbereich

Y-Achse Hub
Y-Achse Hub+146

[\ Ausgangsstellung

90

74

(e i

= ——

weo) [ * SOOI | T A

@aa

75

Doppelachsen-Montagewinkel | X-Achse | Y-Achse | L1 L2 L3 L4

PAB-S4S3R(L)CIC1C] EZS4 |EZS3 | 117 161 102 170

PAB-S6S3R(L)II] EZS6 |EZS3 | 1335 | 1775 | 128 150

PAB-S6S4R(L) L] EZS6 |EZS4 | 1335 | 1775 | 128 150

®Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Y-Achsen Hub ein.
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g3
= Q
< T
c
3
®X-Y-Montagemuster 2 s
~
OR-Typ °
X-Achse Hub+L3 o
‘ (Kabelhalter-Montageposition) 3
s - E
b N
— [ =i T
-
S
| v
P 3
o A, :
gl T ) ol
67.5 a
75,5
163
=
o
=
(=]
X-Achse Hub 1495 )
Y-Achse g
()
] c
© 5
]
EXAY
=5 9 T
= =0
SEZ
@ o
o ® S
Ejs S
I+
Betriebsbereich 3 =
5 = A
I g e
> 2 3
2 T O
> % 'E
\ :
Ausgangsstellung /| é.
4 Je o o
/== ) 55
]
H ) - x 2 N
o c 2o
U =] 255
= - o
e —— 852
0 o 3
v/ | I | :
L4 oder weniger
OL-Typ 3
L4 oder weniger
N
X-Achse — — g_
LTI [ = :
ool L W WAL L] 2
m s )
M = Hel &g
N —— o 0
u Lk o) o
Ausgangsstellung AR S E
3
U o _
a N
2 28
— & =3
2L §¢
Betriebshereich 8
22
s g =
> S
2
9
> @
=t
=
=L
o (=]
g
Y-Achse 3 =
X-Achse Hub 1495 = E@ i
T
5%
= 3
i
163 @
755
67.5 (7]
]
B0} © s
™| 0, =
i b g
I 40 o
0 [
S
pary (= 1

‘ X-Achse Hub+L3
(Kabelhalter-Montageposition)

Doppelact Montagewinkel | X-Achse | Y-Achse | L1 L2 L3 L4

PAB-S4S3R(L)(1C1] EZS4 |EZS3 | 117 161 90 170
PAB-S6S3R(L)IC] EZS6 |EZS3 | 1335 | 1775 | 116 150
PAB-S6S4R(L)] 1] EZS6 |EZS4 | 1335 | 1775 | 116 150

®Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Y-Achsen Hub ein.
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M Betriebsbereich (Einheit = mm)

®X-Z-Montagearten

<Muster 1
R-Typ L4 oder weniger
— —
INmNIE .
o iy T T T o =
il foe 1o
N
I :
=] -
L-Typ o
R
T =1F
=
W feHb "
T [ =
2
N0 iy T T T o j—
L4 oder weniger
Z-Achse X-Achse Hub 14,5
(/| Ausgangsstellung
E i E—
=
2
Betriebshereich 8
<
N
8
X-Achse A4
S

L1

X-Achse Hub+L3

(Kabelhalter-Montageposition)

Doppelachsen-Montagewinkel | X-Achse | Z-Achse L1 L2 L3 L4
PAB-S4S3R(L) 1] EZS4 |EZS3 137 161 102 170
PAB-S6S3R(L)ICI] EZS6 |EZS3 | 1535 | 1775 | 128 150
PAB-S6S4R(L)11] EZS6 |EZS4 | 1535 | 1775 | 128 150

®Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Z-Achsen Hub ein.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

{Muster 2
RTyp o
(=11
H o0 ° -~
NS
U e :
— ——1— -
2
(LTI I
L4 oder weniger
L-Typ Ma&a
— 11— —
LI .
o o -~ T T T = a
{_r o N =
NS
0 et A
B
X-Achse Hub 149,5
Z-Achse
Ausgangsstellung ﬁj@
H
4|
=
z
Betriebsbereich o
2
£
~N
8
| id DN
X-Achse o
S
U = | 1 =1 o
67,5
75,5
163
X-Achse Hub+L3
(Kabelhalter-Montageposition)
Doppelachsen-Montagewinkel | X-Achse | Z-Achse L1 L2 L3 L4
PAB-S4S3R(L)ICIC] EZS4 |EZS3 | 137 161 90 170
PAB-S6S3R(L)1C1C] EZS6 |EZS3 | 1535 | 1775 | 116 150
PAB-S6S4R(L)11] EZS6 |EZS4 | 1535 | 1775 | 116 150

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Z-Achsen Hub ein.



Motorisierte Linearfithrungen

Installation

M Installation von motorisierten Linearfiihrungen

@ Installationsmethode

Befestigen Sie die Linearfiihrung von der Basisseite (D) oder von
der Tischseite ((2) aus mit den Befestigungsschrauben auf der
Befestigungsplatte. Im Fall @ darf die Lange der Schrauben nicht die
Dicke der Befestigungsplatte zuziiglich 6 mm Uberschreiten.

(DBefestigen von der Basisseite aus
¢ Anzugsdrehmoment: 5 Nm

Plattendicke: 5 mm oder mehr (Eisen)
10 mm oder mehr (Aluminium)

M5 Befestigungsschraube
(nicht mitgeliefert)

Befestigungsloch M5 x 6 mm tief g
Die Anzahl der Locher hangt vom

Produkt ab. Eine Angabe zu den Abmessungen

finden Sie bei den zu verwendenen Produkten.

Hinweise:

® Stellen Sie eine Parallelitat von 0,06 mm (EZS3: 0,05 mm) oder weniger pro 200 mm
Fiihrungsldnge entlang der Befestigungsplatte sicher.

® Wenn die Linearfiihrung nicht horizontal installiert wird, sodass kein Lastmoment wirkt,
muss die Linearfiihrung an allen an ihrer Unterseite vorhandenen Ldchern befestigt
werden.

® Wenn die in die Linearfiihrung eingefiihrten Schrauben langer sind als 6 mm, konnen die
Schrauben den Hauptteil der Linearfiihrung beriihren und zu Funktionsstérungen oder
Ausfall fiihren.

(@Befestigen von der Tischseite aus
* Anzugsdrehmoment: 5 Nm

Parallelitdt
EZS3: 0,05 mm oder weniger (auf 200 mm)
EZS4/EZS6: 0,06 mm oder weniger (auf 200 mm)

Befestigungsschraube (enthalten)

EZS3/EZSA4: M5x45 mm 4 Stck.
EZS6: M5x65 mm 4 Stck.

Befestigungsloch

Plattendicke: 5 mm oder mehr (Eisen)
10 mm oder mehr (Aluminium)

® Anleitung zum Verwenden der Montage-
Bezugsoberflachen

Um beim Entfernen und Wiedereinbauen der Linearfihrung

sicherzustellen, dass sich die Position nicht andert, kénnen Sie die

Montage-Bezugsoberflachen verwenden, die sich an der Unterseite

der Linearflihrung befinden.

Bezugsoberflache auf
Halterungsseite

Seitenmontage-
Bezugsoberfliche auf
Flanschseite

Léngsmontage-

Bezugsoberflache auf
i flédche

Halter

Seitenmontage-
Bezugsoberfléche auf
Flanschseite

® Fiihren Sie die Stifte in die Installationsoberflache der Linearfiihrung ein, und sorgen Sie
dafiir, dass die Montage-Bezugsoberfléche die Stifte beriihrt, um die Linearfiihrung zu
positionieren.
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®Installationsbedingungen

Installieren Sie die Linearfiihrung an einem Ort, der die folgenden

Bedingungen erfllt, anderenfalls kann das Produkt beschadigt

werden.

®In geschlossenen Rdumen (Dieses Produkt ist fir die Verwendung in
Anlagen als interne Komponente konstruiert und hergestellt worden.)

®Umgebungstemperatur: 0 bis +40 °C (nicht gefrierend)

®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

@®Nicht in der Nahe von explosiven, leicht entziindlichen oder
korrosiven Gasen

®An gut belufteten Orten

®Nicht in direktem Sonnenlicht

®Nicht in staubigen Umgebungen

®Nicht an Orten, an denen es Wasser, Ol oder einer anderen
FlUssigkeit ausgesetzt ist

®An Orten, an denen Warme der Linearfiihrung problemlos abgeleitet
werden kann

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

®Verwenden Sie den Typ mit elektromagnetischer Bremse bei
Anwendungen, bei denen die Last bei Motorstillstand gehalten
werden muss. Die elektromagnetische Bremse kann nicht verwendet
werden, um Bremskraft auszuiiben.

M VorsichtsmaBnahmen bei der Handhabung

®Ldsen Sie nicht die Befestigungsschrauben der Linearfiihrung, und
versuchen Sie nicht, die Einheit auseinander zu nehmen.

®Die Genauigkeit und andere Daten werden bei einer bestimmten
Temperatur und Last gemessen.

®Wenn die Anlage mit einer Last am Tisch befestigt transportiert wird,
kann der Tisch externen Kréften ausgesetzt werden, die aufgrund
von Vibrationen und StéBen wahrend des Transports den zuldssigen
Grenzwert Uberschreiten, und dadurch beschédigt werden. Daher
muss die Last gut befestigt werden, damit sie sich beim Transport
nicht bewegt.

®Verwenden Sie den Typ mit elektromagnetischer Bremse bei
Anwendungen, bei denen die Last bei Motorstillstand gehalten
werden muss. Die elektromagnetische Bremse kann nicht verwendet
werden, um Bremskraft auszutiben.

M VorsichtsmaBnahmen beim Betrieb

®Wenn keine ausreichende Motorableitung garantiert ist, muss mit
einem Lufter (ORIX FaN, usw.) eine direkte (erzwungene) Kiihlung
erfolgen.

®Der Tisch darf keinen StéBen ausgesetzt werden. Insbesondere darf
der Tisch nicht durch AnstoBen an einen Zapfen gestoppt werden, da
sich dadurch die Genauigkeit verringert, der Gerauschpegel erhéht
und Funktionsstérungen auftreten kénnen.

M Installation des Steuergerats/Treibers

@ Installationsrichtung und -methode
Olnstallieren mit einem Steuergerat-Montagewinkel

Wenn Montagewinkel vorhanden sind

1. Installieren Sie die Steuergerat-Montagewinkel mit den
mitgelieferten Schrauben Uiber den Befestigungslochern an der
Ruckseite des Steuergeréts.

2. Installieren Sie das Steuergerat an den Befestigungsléchern an der
Ruckseite der Steuergerat-Montagewinkel und vier Schrauben so,
dass entlang der Metallebene keine Licken offen sind.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

\ Steuergerdt-Montagewinkel

>

—~— Metallebene

£ Schraube M4
& (nicht mitgeliefert)
Hinweise:
@ Installieren Sie das Steuergert vertikal auf einer flachen Metallebene in dem in
geschlossenen Raumen installierten Gehduse.
® Verwenden Sie die Montagewinkelldcher an der Riickseite des Steuergerats nicht fiir
andere Zwecke.

Olnstallationsspielraum

Wenn zwei oder mehr Steuergeréte/Treiber angeschlossen sind, steigt
aufgrund des Anstiegs der Temperatur der einzelnen Steuergeréte/
Treiber auch die Umgebungstemperatur. Achten Sie auf einen
minimalen Abstand von 20 mm zwischen den zwei benachbarten
Steuergeréten/Treibern und einen minimalen Abstand von 20 mm
zwischen den Steuergeraten/Treibern und anderen Anlagen oder dem
Aufbau in allen Richtungen. Wenn die Umgebungstemperatur 40 °C
Uberschreitet, ist eine Zwangskuhlung mit einem Lufter erforderlich.

¢ 20mm menr

20 mm men

®Installationsbedingungen

Installieren Sie das Steuergerat/den Treiber an einem Ort, der die

folgenden Bedingungen erfillt, da das Produkt anderenfalls beschadigt

werden kann.

®In geschlossenen Rdumen (Dieses Produkt ist fir die Verwendung in
Anlagen als interne Komponente konstruiert und hergestellt worden.)

®Umgebungstemperatur: 0 bis +40 °C (nicht gefrierend)

®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

@®Nicht in der Nahe von explosiven, leicht entziindlichen oder
korrosiven Gasen

®Nicht in direktem Sonnenlicht

@®Nicht in staubigen Umgebungen

®Nicht an Orten, an denen es Wasser, Ol oder einer anderen
FlUssigkeit ausgesetzt ist

®An Orten, an denen Warme des Steuergerats/Treibers problemlos
abgeleitet werden kann

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

Hinweise:

® Wenn das Steuergerét/der Treiber in einem umschlossenen Raum wie einem Steuerkasten
oder in der Nahe eines Warme abstrahlenden Gegenstands montiert wird, miissen
Liiftungsdffnungen vorhanden sein, um das Steuergerét/den Treiber vor Uberhitzung zu
schiitzen.

@ Installieren Sie das Steuergerat/den Treiber nicht an Orten, an denen eine Vibrationsquelle
das Steuergerdt/den Treiber zum Vibrieren bringen kann.

@ In Situationen, bei denen sich das Steuergerat/der Treiber in der Néhe einer
starken Rauschquelle wie eines Hochfrequenz-SchweiBgerats oder eines grofen
elektromagnetischen Schalters befindet, miissen Sie versuchen, die Rauschinterferenzen
entweder durch Einsetzen von Rauschfiltern oder AnschlieBen des Steuergerats/des
Treibers an einen anderen Stromkreis zu vermeiden.

® Achten Sie darauf, dass keine leitenden Werkstoffe (Feilstaub, Stifte, Drahtstiicke usw.) in
das Steuergerat/den Treiber gelangen.
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RoHS-konform

Kompakte Linear-Aktuatoren

DRL-Serie

Der Antriebsmechanismus besteht aus einem
5-Phasen Schrittmotor mit einer Kugelumlaufspindel.
Mit der DRL-Serie wird eine hohe
Positioniergenauigkeit mit platzsparendem Design
angeboten.

@Zusatzinformationen®
Technische Referenz =» Seite F-1
Sicherheitsnormen =» Seite G-2

¢ C€

® Sicherheitsgenormte Produkte (Modell, Normen, Datei-Nr., Priifstelle) = Seite G-10

M Eigenschaften

©® Kompaktes Design und hohe Positioniergenauigkeit

Die GroBe des Stellantriebs wurde mit Hilfe der Originaltechnologie von Oriental Motor stark reduziert. Im kompakten und leichten Hauptteil sind die
rotierenden Teile und der Mechanismus fiir den linearen Bewegungsmechanismus des Schrittmotors untergebracht. Mit der DRL-Serie kénnen Sie
die Dimensionen |hrer Anlage und des Systems merklich verringern.

Um die Anforderungen der Anwender nach héherer Positioniergenauigkeit zu erfiillen, kdnnen alle Modelle mit einer Spezifikation fir eine
geschliffene Kugelumlaufspindel geliefert werden (Wiederholpositioniergenauigkeit: 0,005 mm)

Hohlrotor

Spindel

Bewegt sich linear vor und zurtick.
Es muss immer ein externer
Antischlupfmechanismus vorhanden
sein.

Stator
® Die Abbildung oben zeigt den Aufbau eines Standardtyps (gerollte Spindel). Schraubenmutter
Der Begrenzungsring (an der Spindel), der verhindert, dass die Spindel Die Schraubenmutter drent mitdem © GroBe Kugellager
vollstdndig in das Geh&use eingezogen wird, ist in der Abbildung nicht Rotor.

enthalten.

® Deutlich weniger Teile und Arbeitsaufwand

Im kompakten Hauptteil ist der komplette lineare
Bewegungsmechanismus untergebracht, wobei einige
herkdmmliche Teile entfernt wurden, um den Aufbau zu
verschlanken. Damit wird der Aufwand an Mannstunden fiir die
Konstruktion und Montage lhrer Anlage deutlich reduziert und
der Wirkungsgrad der Produktionsanlage erhoht.

® Verléssliche Konstruktion und solider Aufbau

Die Hohlrotorwelle verfligt Uber groBe Axiallager fur die direkte
Handhabung von Axiallasten. Durch die Verringerung der Teile
fir die Umwandlung in lineare Bewegung ergibt sich eine
héhere Zuverlassigkeit.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

®Vergleich mit "Schraubenmechanismus und Motor"

DRL-Serie

T \%‘Illlllllllllllllll

Deutlich weniger Teile
und erforderlicher

Arbeitsaufwand

!

GroBes Kugellager
+
Hohlrotor




extern vom Stellantrieb. die als Antischlupfmechanismus fungiert.
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©® Standardtyp, Lineartischtyp > §

<>Standardtyp Olineartischtyp E o
Installation einer Lastiibertragungsfiihrung Ein Stellantrieb wird mit einer Fiihrung geliefert, =
3
3

-
-

e .
; ! m

=

o)
® Geschliffene Kugelumlaufspindel, gerollte Kugelumlaufspindel §
< Typ mit geschliffener Kugelumlaufspindel O Typ mit gerollter Kugelumlaufspindel
Ideal fir Anwendungen, bei denen eine hohe Positioniergenauigkeit Dieser Standardstellantrieb ist gut fur allgemeine Positionieraufgaben
und niedrige Schwingungen erforderlich sind, etwa optische Anlagen geeignet, bei denen Zuverlassigkeit und problemlose Einsatzfahigkeit mi
und Halbleitersysteme, die Mikrovorschubschritte verwenden. Der vorrangig sind. 2 ?,

DRL-Typ mit geschliffener Kugelumlaufspindel erzielt eine hohe
Zuverlassigkeit durch Maximierung der Leistungsvorteile eines
5-Phasen Schrittmotors.

uabuniynyieaui] a}49ISLI0J0N
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720 mm

® Zusatzfunktionen
Der Standardtyp und der Lineartischtyp sind mit einer elektromagnetischen Bremse bzw. einem Handrad als Zusatzfunktion verfligbar.

)
3
5
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)
=

< Mit elektromagnetischer Bremse <>Mit Handrad

Die Lastposition kann gehalten werden, wenn der Strom abgeschaltet Die Lastposition kann manuell justiert werden, wenn der Strom
wird. Da die Last bei Stromausfall oder Stromabschaltung nicht abgeschaltet wird. Diese Funktion ist bei Servicearbeiten an der
herunterféllt, konnen Sie die Anlage auch bei Aufbauten verwenden, in Anlage sinnvoll.

sv1

denen die Last vertikal bewegt wird. .
Anwendungsbeispiele

Bei abgeschaltetem Strom
wird die Z-Position der CCD-
Kamera gehalten.

awajsAsuabueisuyez
S1
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Die X-Y-Position kann bei
abgeschaltetem Strom
feineingestellt/bewegt
werden.
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® Anwendungsbeispiele

X-Y-Mikrometertisch

Stiftheber

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Automatische
Mikroplattenausfuhrung

Feinabstimmung eines
Durchflussmengenreglers
Ventileinstellung

Vertikale Feinabstimmung der
Tischposition

Justierung einer
Spiegelpositioniervorrichtung

Fokussierung einer CCD-Kamera

Antrieb einer
Pumpenstellantriebsvorrichtung




®Kompakte DC-Treiberkarte ist sehr platzsparend

Der kompakte, leichte Treiber setzt einen Mikroschrittantrieb um. Der
neue IC bietet eine Reihe von Funktionen, darunter:
®Smooth-Drive-Funktion

®1-Impuls-/2-Impulseingangsmodus

®25 Mikroschrittantrieb-Aufldsungen

®Stromanzeige-LED

®Optokopplereingang

®Steckverbinder mit Schloss (von MOLEX)

®Entspricht wichtigsten Sicherheitsnormen

<{Kompakter Mikroschrittantrieb

Das Mikroschritt-Antriebssystem ermdéglicht die Einstellung hoher
Auflésung bis zu einem 250stel der Grundeinstellung der Auflésung
des Stellantriebs. Diese Funktion ist besonders gut fir Anforderungen
an einen vibrations- und gerduscharmen Betrieb bei niedrigen
Drehzahlen geeignet. Der Hochleistungstreiber ist kompakt und leicht. -
Im Vergleich mit herkémmlichen Vollschritttreibern werden rund 47 % Real e G rOBe

der Gerdtabmessungen eingespart. CSD58CICIN-T Masse: 140 g
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Masse: 40 g
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®Vergleich von TreibergroBe und -masse
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<>Smooth-Drive-Funktion bewirkt leiseren Betrieb 2
Die Smooth-Drive-Funktion steuert automatisch den Betrieb des
Motors mit dem Mikroschrittantrieb mit derselben Bewegungsdistanz
und Drehzahl wie im Vollschrittmodus, ohne dass der Bediener

die Impulseingangseinstellungen dndern muss. Diese Funktion ist
besonders dann nitzlich, wenn das System im Vollschritt- oder
Halbschrittmodus verwendet wird.
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®Vergleich der Drehzahlschwankung

Smooth-Drive-Funktion: OFF

500 STEP/R

/{ mm
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Die DRL-Serie entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung
von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium
untersagt.

® Informationen zur RoHS-Richtlinie -» Seite G-23
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Auswahl der DRL-Serie
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Sie kénnen unter den zahlreichen Funktionen ein Modell auswéhlen, das Ihren Anforderungen am besten entspricht.

Standardtyp
GroBer Hub
Lineartischtyp
Zusatzfunktion Keine Mit elektromagnetischer Bremse Mit Handrad
Schraubentyp (Antriebssystem)
Typ mit gerollter Kugelumlaufspindel Typ mit geschliffener Kugelumlaufspindel
Wiederholpositioniergenauigkeit: Wiederholpositioniergenauigkeit:
+0,02 mm +0,005 mm
Zusatzfunktion
2 2= = N 2= =
s |27 | 2 S |gz7 | 2
® g3 g ® g s 5
3 = 2 S
E 2 E =
RahmengrdBe Schubkraft Stellantriebtyp Hublénge 4 4
Standardtyp
%‘ 25 mm - - - ® - [}
[720 mm 15N
Lineartischtyp
% 25 mm - - - [ J - [ J
.'Illi '
Standardtyp 60 mm Y _ _ ° - -
g‘ 30 mm [ J - [} [} - [}
[128 mm 30N
Lineartischtyp
\ 30 mm [} - [} [ ] - [}
.
Standardtyp 100 mm ° _ _ ° _ _
40 mm [ ] [ ] [ J [ J o [ J
[742 mm 100N
Lineartischtyp
40 mm [ ] [ ] [ J [ J [ J [ J
Standardtyp 100 mm ° _ _ ° _ _
50 mm [ J [ J [ J [ J [ J [ J
160 mm 300N
Lineartischtyp
50 mm [ J ® [ [ ] [ [

D-66  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Anleitung zum Lesen der Spezifikationen 2
c
00 00 0000000000000 0000000000000 0000000000000 000000000000000000O0O0COCOCCKOCINOINOINOSNONONONONONONONONONONONONONONONONO 'n-'-
o
@ Stellantrieb Lineartischtyp w
DRL42PB2G-04G DRL60PB4G-05G
Modell DRL42PB2G-04NG DRL42PB2G-04MG DRL6OPBA4G-05NG DRL60PB4G-05MG
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet
(1) Maximal horizontal transportierbare Masse (Abb. A) kg 2 3
@— Maximal vertikal transportierbare Masse (Abb.B) kg 5 15 m
(3)— Maximale Drehzahl mm/s 30 32 %
(4)—— Maximale Beschleunigung m/s? 0,4 0,26 §
(5)—— Maximale Schubkraft N 100 300
Bei Erregung —(BN 100 300
Haltekraft Bei Nichterregung —(7)N 0 0 0 0 g -
Elektromagnetische Bremse N - 100 - 300 a E ;
(9)— Maximales Lastmoment Nm Mp: 0,5 My: 0,25 Mg: 0,8 Mp: 0,6 My: 0,35 Mg: 2,2 g‘ l:lg
Wiederholpositioniergenauigkeit mm ®=0,005 @+0,01 'ﬂl
(11— Lost Motion mm 0,05 ‘SD'
(12— Auflésung mm 0,004 0,008 g 5.
(13— Steigung mm 2 4 S&s
Hub mm 40 50 £5%
Masse (Masse mit Handrad) kg 0,8(0,8 1 1,8 (1,85) 2,2 ‘8 g -
Stellantrieb-Abmessungs-Nr. figl °

(9Wiederholpositioniergenauigkeit
Ein Wert, der den Fehlergrad bei einer wiederholten Positionierung in
gleicher Richtung anzeigt.

(MMaximal transportierbare Masse (horizontale Richtung)
Abbildung A

Die maximale Masse, die unter
Nennbedingungen in horizontaler Richtung
bewegt werden kann. Beim Standardtyp

)
3
S
9
2
)
=
5
®
=
>
=
£
2
(]
)
=

wird die Axialkraft um den Wert des @
Reibungswiderstands der Gleitflache und die ’*E:}'*'

Masse der Fuhrung reduziert, daher kann der == ®—
Wert nicht angezeigt werden. T

(Die Wiederholpositioniergenauigkeit wird am Vorderende
der Flihrung gemessen.

@Die Wiederholpositioniergenauigkeit wird am Vorderende
der Linearfiihrung gemessen.

Wenn keine FuBnote (D oder () angegeben ist, sind die

Genauigkeitswerte identisch.

(®@Maximal transportierbare Masse (vertikale Richtung)
Die maximale Masse, die unter Abbildung B
Nennbedingungen in vertikaler Richtung

bewegt werden kann.

sv1

@Lost Motion
Ein Positionierfehler, der bei der Positionierung an einem bestimmten
D Punkt in der entgegengesetzten Richtung auftritt.

= =

awajsAsuabueisuyez
S1

@Auflésung

Distanz, um die sich die Schraubenwelle bei einem Impulseingang
(®Maximale Drehzahl voranbewegt. an
Maximale Drehzahl, mit der die maximal transportierbare Masse ®Steigung % §

= o

bewegt werden kann. Distanz, um die sich die Schraubenwelle linear bei einer Motordrehung s~
@Maximale Beschleunigung voranbewegt.
Die maximale Beschleunigung mit der maximal transportierbaren @Hub
Masse. Maximaler Distanz, Gber den eine Last bewegt werden kann. g
(BMaximale Schubkraft

Die maximale Schubkraft bei konstanter Drehzahl ohne Last.

(®Maximale Haltekraft bei Erregung
Die maximale Haltekraft bei eingeschaltetem Strom.

@Maximale Haltekraft bei Nichterregung
Die maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Strom.

9||SM|YOH Hw udiojenpyy-Aleloy
uopejjeisu|
1gyaqnz

(®Maximale Haltekraft (elektromagnetische Bremse)
Die maximale Haltekraft bei elektromagnetischer Bremse.

(®Maximales Lastmoment

Die maximale Kraft, die an die Fiihrung angelegt werden kann,
wenn der Massenschwerpunkt des Stellantriebs und der Last nicht
Ubereinstimmen.

ajesabianals
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Il Systemkonfiguration
Beispiel fiir eine Systemkonfiguration mit dem SG8030JY-Steuergerét.

—(Steuergerit (separat erhiltlich)———

(DSteuergerat
(- Seite D-156)

Programmierbares
Steuergerét

(nicht mitgeliefert)

DRL-Serie (Hauptteil)

Kompakter Linear-Aktuator Treiber

24\DC
Stromversorgung

(nicht mitgeliefert)

Endsensor
(nicht mitgeliefert)

Sonderzubehdr und optionale
Peripherieausriistung
(separat erhdltlich) J

g

J
JJ’ J
) vy
o 4 4
(@Befestigungsplatten (@Treiberzuleitungsdraht-Set @Molorzuleitungsdraht] (®Motorsteckverbindersatz
(= Seite D-87) (=> Seite D-88) Steckverbinder-Set” (= Seite D-88)
(> Seite D-88)
-:Das DRL20-Modell enthalt einen Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set (0,6 m).
Nr. Produktname Uberhlick Seite
@ | Steuergerat Dieses Steuergerdt erteilt die fiir den Antrieb des Stellantriebs erforderlichen Befehle. D-156
@ | Befestigungsplatten Spezielle Montagewinkel fiir die Installation des Stellantriebs. D-87
® | Treiberzuleitungsdraht-Set | Kabel zum AnschlieBen des Treibers und des Motors, der DC-Stromversorgung oder des Host-Controllers (0,6 m). D-88
@ | Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set | Zuleitungsdraht mit Crimp-Steckverbinder gequetscht fiir Stellantrieb mit Steckern (0,6 m, 1 m). D-88
(® | Motorsteckverbindersatz Steckverbindergehdusesatz und Kontakte fiir Stellantriebe mit Steckerbindungen (fiir 30 Einheiten). D-88

@Beispiel fiir Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhéltlich)

Treiberzuleitungsdraht-Set

DRL-Serie Steuergerdat (0,6 m) Befestigungsplatte
DRL28PB1-03G SG8030JY-U LCS04SD5 PADRL-28

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.
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M Produktnummerncode

DRL 2 8 P B 'I G - o 3 N G ® | serie DRL: DRL-Serie
e — ® RahmengroBe 20:[120 mm 28:[J28 mm
42:[142mm 60: 160 mm
@ @ @ @ @ @ @ @ ® | Motortyp P: Schrittmotor
@ | Antriebssystem A: Typ mit gerollter Kugelumlaufspindel B: Typ mit geschliffener Kugelumlaufspindel
® Steigung 1:1 mm ((J20 mm, 28 mm) 2:2 mm (142 mm)
4: 4 mm (160 mm)
® | Typ Keine: Standardtyp (ohne Fiihrung) G: Lineartischtyp
Hub 02: 25 mm ((J20 mm) 03: 30 mm (128 mm)
@ 04: 40 mm ((J42 mm) 05: 50 mm (160 mm)
06:60 mm (128 mm) 10: 100 mm ((J42 mm, 60 mm)
Zusatzfunktion Keine: Ohne Zusatzfunktion M: Mit elektromagnetischer Bremse
N: Mit Handrad
® | Treibertyp G: CRD5101CIP
M Produktpalette
©® Gerollte Kugelumlaufspindel
RahmengrdBe Zusatzfunktion Keine Mit elektromagnetischer Bremse Mit Handrad
(mm) Typ Modell Modell Modell
DRL28PA1-03G - DRL28PA1-03NG
Standardtyp
128 DRL28PA1-06G - -
Lineartischtyp DRL28PA1G-03G - DRL28PA1G-03NG
DRL42PA2-04G DRL42PA2-04MG DRL42PA2-04NG
Standardtyp
[J42 DRL42PA2-10G - -
Lineartischtyp DRL42PA2G-04G DRL42PA2G-04MG DRL42PA2G-04NG
DRL60PA4-05G DRL60PA4-05MG DRL60PA4-05NG
Standardtyp
[Jeo DRL60PA4-10G - -
Lineartischtyp DRL60PA4G-05G DRL60PA4G-05MG DRL60PA4G-05NG

©® Geschliffene Kugelumlaufspindel

RahmengrdBe Zusatzfunktion Keine Mit elektromagnetischer Bremse Mit Handrad
(mm) Typ Modell Modell Modell
20 Standardtyp DRL20PB1-02G - DRL20PB1-02NG
Lineartischtyp DRL20PB1G-02G - DRL20PB1G-02NG
DRL28PB1-03G - DRL28PB1-03NG
Standardtyp
128 DRL28PB1-06G - -
Lineartischtyp DRL28PB1G-03G - DRL28PB1G-03NG
DRL42PB2-04G DRL42PB2-04MG DRL42PB2-04NG
Standardtyp
142 DRL42PB2-10G - -
Lineartischtyp DRL42PB2G-04G DRL42PB2G-04MG DRL42PB2G-04NG
DRL60PB4-05G DRL60PB4-05MG DRL60PB4-05NG
Standardtyp
60 DRL60PB4-10G - -
Lineartischtyp DRL60PB4G-05G DRL60PB4G-05MG DRL60PB4G-05NG

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt

Stellantrieb, Treiber, Treibersteckverbinder, Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set+!, Betriebshandbuch,

Uberspannungsschutz+?

bei.

<=1 Nur fiir Stellantriebe mit der RahmengréBe von 20 mm
=2 Nur fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse

Spezifikationen, Kennwerte D-70 / Abmessungen D-74 / Anschluss und Betrieb D-82 / Stellantrieb- und Treiberkombinationen D-86

pun -ieaur

o)
o
-
[V
=
5
>
=
c
Y
~—
o
=
(1]
=

Bunyeuig
ownza

nsz3

uabuniynyieaui] a}49ISLI0J0N
uolje|jeisu|
ioyagnz

2
3
S
53
=
®
=
5
®
=
>
=t
£
=
(=]
o
5

awajsAsuabueisuyez
uone|jesuj 9a uone|jesuj s1 sv1
ioyagnz ioyagnz

[I9M|YOH }w ualojenyyy-Aleioy

ajesabianals

D-69



o
g3
= Q
T gt e
3 ¥ Spezifikationen
g = © Stellantriebseinheit
~
% {>Geschliffene Kugelumlaufspindel ¢ CE
S DRL20PB1-02G DRL28PB1-03G DRL42PB2-04G DRL60PB4-05G
Modell DRL20PB1-02NG DRL28PB1-06G DRL42PB2-10G DRL42PB2-04MG DRL60PB4-10G DRL60PB4-05MG
DRL28PB1-03NG DRL42PB2-04NG DRL60PB4-05NG
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet
Maximal vertikal transportierbare Masse™' kg 15 3 10 30
Maximale Drehzahl** mm/s 20 24 30 32
Maximale Beschleunigung m/s? 0,2 0,2 0,4 0,26
Maximale Schubkraft* N 15 30 100 300
o Bei Erregung™ N 15 30 100 300
Haltekraft Bei Nichterregung N 0 0 0 0 0 0
Elekiromagnetische Bremse N - - - 100 - 300
Wiederholpositioniergenauigkeit mm +0,005
Lost Motion mm 0,05
Auflosung™ mm 0,002 0,002 0,004 0,008
Steigung mm 1 2 4
Hub mm 25 03:30 06:60 04:40 10:100 40 05:50 10:100 50
Masse (Masse mit Handrad) kg 0,08 (0,08) 03:0,18(0,19) 06:0,18 04:0,6 (0,6) 10:0,63 038 05:1,3(1,35) 10:1,38 1,7
Stellantrieb-Abmessungs-Nr. 03:[2]06: 04:[6110: 05:[9]10: 0
{>Geschliffene Kugelumlaufspindel, Lineartischtyp c“us c €
DRL20PB1G-02G DRL28PB1G-03G DRL42PB2G-04G DRL60PB4G-05G
Model DRL20PBIG-02NG | DRL28PBIG-0ING | DRL42PB2G-0aNG | DRUAZPB2G-0MG | ppy goppggosng | DRLSOPBAG-0SMG
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet
Maximal horizontal transportierbare Masse (Abb. A) kg 0,5 1 2 3
Maximal vertikal transportierbare Masse (Abb. B)*'kg 1 1,5 5 15
Maximale Drehzahl** mm/s 20 24 30 32
Maximale Beschleunigung m/s? 0,2 0,2 0,4 0,26
Maximale Schubkraft™’ N 15 30 100 300
. Bei Erregung™ N 15 30 100 300
Haltekraft Bei Nichterregung N 0 0 0 0 0 0
Elektromagnetische Bremse N - - - 100 - 300
Maximales Lastmoment Nm Mp:0 My:0 Mg: 0 Mp:0 My:0 Mg: 0 Mp: 0,5 My: 0,25 Mg: 0,8 Mp: 0,6 My: 0,35 Mg: 2,2
Wiederholpositioniergenauigkeit mm 0,005 @+0,01 0,005 @+0,02 ®=+0,005 @+0,01
Lost Motion mm 0,05
Auflosung™ mm 0,002 0,002 0,004 0,008
Steigung mm 1 2 4
Hub mm 25 30 40 50
Masse (Masse mit Handrad) kg 0,14 (0,15) 0,25 (0,26) 0,8(0,8) 1 1,8 (1,85) 2,2
Stellantrieb-Abmessungs-Nr. f3 i fi5 L&) 7

=1 Wenn der Strom oder der Ausgangsstrom abgeschaltet ist (nichterregter Zustand), verliert der Stellantrieb seine Schubkraft oder Haltekraft. Daher kann er die Last nicht mehr in Position
halten oder einer externen Kraft eine Gegenkraft entgegensetzen.

=2 Benutzen Sie jeden Stellantrieb bei oder unter der folgenden maximalen Drehzahl in Umgebungen mit niedrigen Temperaturen (0 bis +10 °C).
DRL20: 13 mm/s, DRL28: 15 mm/s, DRL42: 20 mm/s, DRL60: 24 mm/s

#3 Die maximale Schubkraft wird bei horizontalem Konstantdrehzahlbetrieb ohne Last an den beweglichen Teilen (Schraubenwelle und Anschluss) gemessen. Die Schubkraft variiert mit
Lastmasse und Beschleunigung.

=4 Die maximale Haltekraft bei Erregung ist der Wert, wenn die Funktion fiir automatische Stromreduzierung ON ist (50 % des Nennstroms).

5 25 Aufldsungen konnen eingestellt werden.

Hinweis:

® Setzen Sie den Stellantrieb unter Bedingungen ein, bei denen die Oberflichentemperatur nicht Giber 90 °C steigt. Die Wiederholpositioniergenauigkeit wird bei definierter Temperatur unter

spezifizierter Last gemessen.
® Anleitung zum Lesen der Spezifikationen =» Seite D-67

®Maximal transportierbare Masse ®Lastmoment ®Wiederholpositioniergenauigkeit
Abbildung A Abbildung B Mp My
I_I 77N 57N
T
O —]
1 |—L| -
2 o vor il
= el cov
|—L| (@ Wiederholpositioniergenauigkeit wird am Ende der Fiihrung
52 _D_ gemessen.
(@ Wiederholpositioniergenauigkeit wird an der Linearfiihrung

gemessen.
Wenn FuBnote (O oder @ nicht angegeben ist, sind die
Genauigkeitswerte identisch.
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<> Gerollte Kugelumlaufspind

ol (RohS)

¢ C€

DRL28PA1-03G

DRL42PA2-04G

DRL60PA4-05G

Modell DRL28PA1-06G DRL42PA2-10G DRL42PA2-04MG DRL60PA4-10G DRL60PA4-05MG
DRL28PA1-03NG DRL42PA2-04NG DRL60PA4-05NG
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet
Maximal vertikal transportierbare Masse™' kg 3 10 30
Maximale Drehzahl** mm/s 24 30 32
Maximale Beschleunigung m/s? 0,2 0,4 0,26
Maximale Schubkraft™ N 30 100 300
) Bei Erregung™ N 30 100 300
m’t‘;m; Bei Nichterregung N 0 0 0 0 0
Elektromagnetische Bremse N - - 100 - 300
Wiederholpositioniergenauigkeit mm +0,02
Lost Motion mm 0,1
Auflsung™ mm 0,002 0,004 0,008
Steigung mm 1 2 4
Hub mm 03:30 06:60 04:40 10:100 40 05:50 10: 100 50
Masse (Masse mit Handrad) kg 03:0,18(0,19) 06:0,18 04:0,6(0,6) 10:0,63 0,8 05:1,3(1,35) 10:1,38 1,7
Stellantrieb-Abmessungs-Nr. 03:[4]106: 5] 04:(6]110: 05:[9]10: 0
{>Gerollte Kugelumlaufspindel, Lineartischtyp c“us c €
DRL28PA1G-03G DRL42PA2G-04G DRL60PA4G-05G
Hodel DRL28PAIG-03NG | DRLA2PA2G-04NG | DR-12PA2G-04MG | o gopasc-osnG | PRIGOPA4G-0SMG
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet Ausgestattet
Maximal horizontal transportierbare Masse (Abb. A) kg 1 2 3
Maximal vertikal transportierbare Masse (Abb. B)*'kg 1,5 5 15
Maximale Drehzahl** mm/s 24 30 32
Maximale Beschleunigung m/s? 0,2 0,4 0,26
Maximale Schubkraft™* N 30 100 300
Bei Erregung™ N 30 100 300
Haltekratt Bei Nichterregung N 0 0 0 0 0
Elektromagnetische Bremse N - - 100 - 300
Maximales Lastmoment Nm Mp: 0 My:0 Mg: 0 Mp: 0,5 My: 0,25 Mg: 0,8 Mp: 0,6 My: 0,35 Mg: 2,2
Wiederholpositioniergenauigkeit mm +0,02
Lost Motion mm 0,1
Auflosung™ mm 0,002 0,004 0,008
Steigung mm 1 2 4
Hub mm 30 40 50
Masse (Masse mit Handrad) kg 0,25 (0,26) 0,8(0,8) 1 1,8 (1,85) 2,2
Stellantrieb-Abmessungs-Nr. iz iE] fig 7

=1 Wenn der Strom oder der Ausgangsstrom abgeschaltet ist (nichterregter Zustand), verliert der Stellantrieb seine Schubkraft oder Haltekraft. Daher kann er die Last nicht mehr in Position

halten oder einer externen Kraft eine Gei

genkraft entgegensetzen.

=2 Benutzen Sie jeden Stellantrieb bei oder unter der folgenden maximalen Drehzahl in Umgebungen mit niedrigen Temperaturen (0 bis +10 °C).

DRL28: 15 mm/s, DRL42: 20 mm/s,

DRL60: 24 mm/s

:3 Die maximale Schubkraft wird bei horizontalem Konstantdrehzahlbetrieb ohne Last an den beweglichen Teilen (Schraubenwelle und Anschluss) gemessen. Die Schubkraft variiert mit

Lastmasse und Beschleunigung.

#=4 Die maximale Haltekraft bei Erregung ist der Wert, wenn die Funktion fir automatische Stromreduzierung ON ist (50 % des Nennstroms).
5 25 Auflésungen kénnen eingestellt werden.

Hinweis:

© Setzen Sie den Stellantrieb unter Bedingungen ein, bei denen die Oberflachentemperatur nicht iiber 90 °C steigt. Die Wiederholpositioniergenauigkeit wird bei definierter Temperatur unter

spezifizierter Last gemessen.

© Anleitung zum Lesen der Spezifikationen -» Seite D-67

®Maximal transportierbare Masse ®Lastmoment
Abbildung A Abbildung B Mp My
27N 77N
I_I 0
,-J_‘ ers
—— ‘—I—‘ @+
=, | Uk

®Wiederholpositioniergenauigkeit

.

|_I_l

O—

@ Wiederholpositioniergenauigkeit wird am Ende der Fiihrung

gemessen.

@ Wiederholpositioniergenauigkeit wird an der Linearfiihrung

gemessen.

Wenn FuBnote (D oder (@ nicht angegeben ist, sind die

Genauigkeitswerte identisch.
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[l Spezifikationen

©® Spezifikationen fiir elektromagnetische Bremse

Bremstyp Typ mit Strom-Aus-Aktivierung
Stromeingang Spannung/Strom DRL42:24VDC+5%0,08A DRL60O:24VDC+5 % 0,25A
Zeit fiir Aktivierung/Freigabe der Bremse Zeit fiir Aktivierung: 20 ms ~ Zeit fiir Freigabe: 30 ms
Zeitdaten Dauerbetrieb
O Treiberspezifikationen
Treibermodell CRD5103P \ CRD5107P \ CRD5114P
i Spannung 24VDC+10 %
Antriebe
Strom 0,7A \ 1,4A \ 2,5A
Einganasmodus Optokopplereingang, Eingangswiderstand 220 ), Eingangsstrom 10 bis 20 mA
gang Optokoppler ON: +4,5 bis 5,25V, Optokoppler OFF: 0 bis 1V (Spannung zwischen den Klemmen)
Betriebsbefehl-Impulssignal (Uhrzeigersinnbetriebsbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus), negativer Logikimpulseingang
Impulssignal Impulsbreite: minimal 1 s, Impuls-Anstiegs-/Abfallzeit: maximal 2 s, Impulsbelastung: maximal 50 %
[Drehrichtungssignal (rechts)] Die Schraubenwelle bewegt sich einen Schritt vorwérts, wenn der Impulseingang von Optokoppler ON auf OFF geschaltet wird.
Maximale Eingangsimpulsfrequenz: 500 kHz (bei einer Impulsbelastung von 50 %)
Drehrichtungssignal, Optokoppler ON: CW, Optokoppler OFF: CCW (CCW-Richtungsbetriebsbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus), negativer
. . Logikimpulseingang
Drehrichtungssignal
Eingangssignal [Drehrichtur? ssig nal (inks)] Impulsbreite: minimal 1 s, Impuls-Anstiegs-/Abfallzeit: maximal 2 s, Impulsbelastung: maximal 50 %
05519 Die Schraubenwelle bewegt sich einen Schritt riickwérts, wenn der Impulseingang von Optokoppler ON auf OFF geschaltet wird.
Maximale Eingangsimpulsfrequenz: 500 kHz (bei einer Impulsbelastung von 50 %)
. . Aufldsung laut DATA1, wenn "Optokoppler OFF"
Auflésun hisignal
utlosungswanisigna Auflésung laut DATA2, wenn "Optokoppler ON"
Alle Wicklunaen aus-Sianal Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, wird der Ausgangsstrom zum Stellantrieb abgeschaltet.
9 0 Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird der Ausgangsstrom zum Stellantrieb eingeschaltet.
Stromreduzierunas-Freioabesianal Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, wird die Funktion fiir automatische Stromreduzierung bei Stillstand des Stellantriebs freigegeben.
g 9 9 Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird die Funktion fiir automatische Stromreduzierung bei Stillstand des Stellantriebs (ca. 100 ms) aktiviert.
Ausgangsmodus Optokoppler, Open Collector Output, Externe Anwendungsbedingungen: maximal 24 VDC, maximal 10 mA
. Das Signal wird jedes Mal ausgegeben, wenn die Erregungssequenz zum Anfangspunkt "0" zuriickkehrt (Optokoppler ON).
Ausgangssignal . . . i o
Erregungs-Taktsignal Wenn die Aufldsung auf 1 eingestellt ist: Signalausgang alle 10 Impulse.
Wenn die Auflésung auf 10 eingestellt ist: Signalausgang alle 100 Impulse.
Funktion Automatische Stromreduzierung, Wahl der Aufldsung, Impulseingangsmodus-Schalter, Smooth-Drive-Funktion, Alle Wicklungen aus, Erregungstakt
Kiihimethode Natiirliche Beliiftung
Masse 0,04 kg
Abmessungs-Nr.
M Allgemeine Spezifikationen
Dies ist der Wert nach Nennbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit.
Posten Stellantriebeinheit Treibereinheit

Motor-Isolationsklasse

Klasse B (130 °C) [GemaB UL/CSA-Norm als Klasse A (105 °C) zugelassen] -

100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen den Motorwicklungen und dem Gehause

Isolationswiderstand )
angelegt wird.
Ausreichend, um 1 Minute lang 0,5 kV* bei 50 Hz oder 60 Hz zwischen der Motorwicklung und dem Gehéuse

Dielektrische Festigkeit standzuhalten. -
-<DRL42P: 1,0 kV, DRL60P: 1,5 kV

Betrieb Umgebungstemperatur 0~+40 °C (nicht gefrierend)

etriebst ]
(in Betrieb) Umgebungsluftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
Atmosphare Keine Korrosiven Gase, Staub, Wasser oder 01
Hinweis:

@ Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Festigkeitspriifung diirfen Stellantrieb und Treiber nicht angeschlossen sein.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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©® Positionierentfernung — Positionierzeit (Referenz)
Die Positionierzeit (Referenz) kann aus der Positionierentfernung geprift werden. Die nachstehenden Grafiken zeigen die Charakteristiken bei einem
Betrieb mit maximaler Drehzahl und maximaler Beschleunigung.

DRL20 DRL28
1,6 3,0
14 25
_ 12
= —
= 10 = 20
8 2
2 08 @
s g 15
§ 06 § 1,0
“ 04 = /
0,2 0,5
0 0
0 5 10 15 20 25 0 10 20 30 40 50 60
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
DRL42 DRL60
4,0 35
3,5 / 3,0 /
3,0
= = 25
= 25 =
g 8 20
2 20 7 2
2 £ 15
3 15 B
o o
1o L~ & 10 /
0,5 0,5
00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]

® Die Anlaufdrehzahl muss im folgenden Bereich liegen:
DRL20, DRL28: 0,2 mm/s oder weniger

DRL42: 0,4 mm/s oder weniger

DRL60: 0,8 mm/s oder weniger
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B Abmessungen (Einheit = mm)

pun -ieaur

© Stellantriebseinheit

O Typ mit geschliffener Kugelumlaufspindel/gerollter Kugelumlaufspindel

o)
o
-
[V
=
5
>
=
c
D
~
o
=
(1]
=

Stellantriebmodell Masse
DRL20PB1-02G (ohne Zusatzfunktion) DRL20PB1-02 0,08 kg
DRL20PB1-02NG (mit Handrad) DRL20PB1-02N 0,08 kg

5
Handrad M3 8 - o%
._ _cg 3 g 3 5 2 4xXM2
E B
© TH — =) ( @
-‘é | R — < B o
I J | B ) j&e
185 B-B A-A
10 10
8 3
3
(10,5) 50+1 1,5
60,5+2 20,5~4§,5 (Nutzhub 25)

® Jeder Stellantrieb enthdlt ein Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set (0,6 m). UL 3265, AWG24

Stellantriebmodell  Masse

[2]DRL28PB1-03G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PB1-03 0,18 kg
DRL28PB1-03NG (mit Handrad) DRL28PB1-03N 0,19 kg
2 28
3 23+0;3
Handrad M3 g .-
=7 & 1 6 o AxM25
™| < N 3
[ Slo & @— 6
,_n_‘ B l - 8\J\,H
gl 8 g | @)= . )
H -}
\_u_l s NINZIE
Gﬁ ) Q0+ | B-B A=A
85 AT
110 |
3 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
8 3 UL 3265, AWG26
(10,5) 581 1,5
68,5+2 20,5~50,5 (Nutzhub 30)
1
Stellantriebmodell  Masse
[SIDRL28PB1-06G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PB1-06 0,18 kg
2 28
- a 23+03
M3 T & 1
[seld N ~ 6 2
o < [ e e J S 3 4XxM2,5
L AREE —— : e
uOJ [N ks p: g
I \_M_l s | ) <

B A \ ] B-B A-A
18.5] A
10 ]
3113 . i
14 i5 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lange
LE LN R
max. 28 581 20,5~80,5 (Nutzhub 60) UL 3265, AWG26

® Abmessungen [1] und [2] gelten fiir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad miissen die Welle und das Handrad in [__Bereichen ignoriert werden.
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Stellantrieomodell  Masse o
[4DRL28PA1-03G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PA1-03 0,18 kg o
DRL28PA1-03NG (mit Handrad) DRL28PAT1-03N 0,19 kg =]
E 28
© g 23+03
Handrad M3 =) - i 1
T | ™) o~ 4XxXM2,5
[ 2 3 3 (o | o — 3 6 2 "5“
e g g 3 Qg g
I i 1l 2| " (& kS ¢ 3] E
< i [t ; < & V)T ) a
( | B-B A-A
185 A g
10 S mE
3 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge @ @ g
8 3 UL 3265, AWG26 T
(10,5) 581 1,5 g
68,5+2 20,5~50,5 (Nutzhub 30) % 5
l c: 8 E‘
Iz
czs
Stellantriebmodell  Masse c?b g8
[5IDRL28PA1-06G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PA1-06 0,18 kg S
— =
g 28 3
° 8 23=03 g
= 7 1 =
M3 T « &
«~ T s S AN £ o) ey 3 4xM2,5 3
il 5 = | m J & :
o 17 kS ‘ :
R == 2 @JJ ch =R 5
f=
(]i B — B-B A-A 2
85, 3
10 =3
3 3
14 115 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
max. 28 58=1 20,5~80,5 (Nutzhub 60) UL 3265, AWG26 5
w
Stellantriebmodell Masse N
[6IDRL42PB2-04G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PB2-04 0,6 kg =
DRL42PA2-04G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PA2-04 0,6 kg '&
DRL42PB2-04NG (mit Handrad) DRL42PB2-04N 0,6 kg @ =
DRL42PA2-04NG (mit Handrad) DRL42PA2-04N 0,6 kg g “
S
— 42 @
2 _ 31eas | M4x10 tief 3 _
Handrad g 6 a2 N
. | BE
n g & 1| GH 23
< I o T //\Z< %C\I =
- ] RS k J = %
i 5 3
>
| PR | &f z
ll]lll]‘ 6 4xM4 i g-
8 6 X M4 %8 tief @
=]
(10.5) 86+1 2 35
96,52 20~60 (Nutzhub 40) 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lange T & =
* UL 3265, AWG26 =z%
§ 8%
5

ajesabianals

® Abmessungen [4] und [6] gelten fiir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad miissen die Welle und das Handrad in [__J-Bereichen ignoriert werden.
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a" Stellantriebmodell  Masse
o [7IDRL42PB2-10G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PB2-10 0,63 kg
=] DRL42PA2-10G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PA2-10 0,63 kg
— 42
E 31+03
8 8, M4 10 tief
ii g
T = @® " -

\J
3103
42

i I \k
‘ﬂ[ﬂ]’ ] 6] . 4 M4x8 tief /* & Oid

2
max. 73 861 [ 20~120,(Nutzhub 100)

5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
UL 3265, AWG26

Stellantriebomodell  Masse
[8]DRL42PB2-04MG (ohne Zusatzfunktion) DRL42PB2-04M 0,8 kg
DRL42PA2-04MG (mit elektromagnetischer Bremse) DRL42PA2-04M 0,8 kg

3103 M4 x10 tief

$25-0.033(h8)

~B

2z Tl
] &/ b=
] VoG
Iﬂﬂl]j 6 6 4xM4x8 tief
(33) 861 2 2 Bremszuleitungen, 600 mm Lénge

119+2 20~60 (Nutzhub 40) UL 1430, AWG22
‘ 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lange
UL 3265, AWG26

Stellantriebmodell Masse

[9IDRL60PB4-05G (ohne Zusatzfunktion) DRL60PB4-05 1,3 kg
DRL60PA4-05G (ohne Zusatzfunktion) DRL60PA4-05 1,3 kg
DRL60PB4-05NG (mit Handrad) DRL60PB4-05N 1,35 kg
DRL60PA4-05NG (mit Handrad) DRL60PA4-05N 1,35 kg
60
50+03 M8x15 tief
Handrad 12

ii | <

36
50+03
60

o =

ot

="
=L=‘;l
(= | 6 el

s M 10 |8, A— |

(105) 98+1 15
108,5+2 24,5~74,5 (Nutzhub 50)
1

$26
<b3648,039(h8)

5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
UL 3266, AWG22

10 .4 4xM5

—~— ]

P

v
[s)
<

® Abmessung [9] gilt fiir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad miissen die Welle und das Handrad im [__J-Bereich ignoriert werden.
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Stellantriebmodell Masse

DRL60PB4-10G (ohne Zusatzfunktion) DRL60PB4-10 1,38 kg
DRL60PA4-10G (ohne Zusatzfunktion) DRL60PA4-10 1,38 kg
60
. ) 50+03 M8x15 tief
=) ‘ 12
T C'i
|| g [0® %
| :r_ . -
p LC = s 7 s
S ===k N 2
| .8 o

34 _W

max. 64 98+1

A
110 ®@

s A—
24,5~124,5 (Nutzhub 100)

DRL60PB4-05MG (mit elektromagnetischer Bremse)
DRL60PA4-05MG (mit elektromagnetischer Bremse)

5 Motorzuleitungen, 600 mm Lange
UL 3266, AWG22

10 4

4xM5
—~
o)
¢ g
A-A
Stellantriebmodell Masse
DRL60PB4-05M 1,7 kg
DRL60PA4-05M 1,7 kg
60
50=03 M8x15 tief
12

< €

$36-0.039(h8)
/2
50+0,3
60

r|=—| zl g
=L=';|

S

0] 8] A
(40) 981 1,5
1382

24'5~74'5i (Nutzhub 50) 2 Bremszuleitungen, 600 mm Lénge

UL 1430, AWG22
5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
UL 3266, AWG22

10 .4 4xM5

— T

T~

P

m[
[t}
<

Spezifikationen, Kennwerte D-70 / Abmessungen D-74 / Anschluss und Betrieb D-82 / Stellantrieb- und Treiberkombinationen D-86
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O:U C
]
—
28
< T
»C
=]
X . . . . . .
5 Olineartischtyp mit geschliffener Kugelumlaufspindel/gerollter Kugelumlaufspindel
a'- Stellantriebmodell  Masse
o DRL20PB 1G-02G (ohne Zusatzfunktion) DRL20PB1G-02 0,14 kg
=] DRL20PB 1G-02NG (mit Handrad) DRL20PB1G-02N 0,15 kg
10
4xXM2x4 tief
4xM2
— yra 5.2
& = i S
S Ue o4 f=13
A-A
18=03 47,8+05
2~27 |, 69
4,5 19
g
Handrad g ‘ al
3 = @ K
~ o © N
B F—F_ﬁ I < ‘ Ty
© ol o)
g PR e, ORI
n 1ls |24
(10,5) 501 15
60,52 21~46 (Nutzhub 25)
1

® Jeder Stellantrieb enthdlt ein Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set (0,6 m). UL 3265, AWG24

Stellantriebmodell Masse

DRL28PB1G-03G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PB1G-03 0,25 kg
DRL28PA1G-03G (ohne Zusatzfunktion) DRL28PA1G-03 0,25 kg
DRL28PB1G-03NG (mit Handrad) DRL28PB1G-03N 0,26 kg
DRL28PA1G-03NG (mit Handrad) DRL28PATG-03N 0,26 kg

ﬁ 4xM2,5%3,5 tief 6 o AxM25
] |~
- 4 @ 8\ _
N ] ) 'GI
e @ ¢
— A-A
‘1410,3‘ 59,8=05 | 08
25
- 2xM2,5
15~315 773 28 ~— 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge

UL 3265, AWG26

Handrad 1

=
\_M_l

[
1505

$8
23+03
1603

o
N

2

-2-bh

.
1

0 i !
8 s |5
(105) 581 1,5
68,5=2 21~51 (Nutzhub 30)
il

® Abmessungen [12 und [13 gelten fir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad miissen die Welle und das Handrad in [__1-Bereichen ignoriert werden.
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Stellantrieomodell  Masse o
DRL42PB2G-04G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PB2G-04 0,8 kg o
DRL42PA2G-04G (ohne Zusatzfunktion) DRL42PA2G-04 0,8 kg =]
DRL42PB2G-04NG (mit Handrad) DRL42PB2G-04N 0,8 kg
DRL42PA2G-04NG (mit Handrad) DRL42PA2G-04N 0,8 kg
’mm 4xM4x5,5 tief
T I T 1 m
1 5
] o,
T HHe® ¢ £
& £ @
HHe@ 09 2
T T —] § o fu]
24+03 82+05 42 ‘é' A ?,.
37 i
3~43 111 ‘ 31 || 2xM4 §
‘ ‘ | ‘ 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge ;-:‘; Z N
| o N } / UL 3265, AWG26 I3
+| =
Handrad |- ' 1 N\ sl [ / R
ii ; % %
il =5 )
a | = ! E
] = = sls \?<\,CD ~F 3
< = ° =S P ~ =
I : (]
0 ot , 2
If 0 ]
: = A gy g
8 6. | |75 , 16 ) Lz
1 4 M4 %8 tief =1
(10,5) 861 2 31=03 2
96,5+2 28~68 (Nutzhub 40) '_'o:
(1]
=]

Stellantriebmodell ~ Masse
DRL42PB2G-04MG (mit elektromagnetischer Bremse) ~ DRL42PB2G-04M 1 kg
DRL42PA2G-04MG (mit elektromagnetischer Bremse) ~ DRL42PA2G-04M 1kg

3

,ﬂ]]]]‘ 4xM4x5,5 tief

Ho® @

31
19+03

awajsAsuabueisuyez
S1

o0 O¢

T T | I| M § N
2403 82+05 42 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge % §
37 UL 3265, AWG26 s g
3
3~43 31
i m i | 2 Bremszuleitungen, 600 mm Lénge
UL 1430, AWG22 =
il 2 ||l @ g
| £l =
|I \_ g ‘/ | / ; g
. 1 g
I [z ! S g_
I N S 2
o
™ | 2 =3
HEE | 2 iZ 7(“6& N 3z,
H -9 = 4 c
0 ) 1 @ 25-4 £5¢
I ‘ 03311 £33
f ‘: Vi ‘ i 8) g S
6 75 ) 16 ‘
(33) 861 9 1 4x M4 <8 tief 3105
119+2 28~68 (Nut;hub 40)
1

ajesabianals

® Abmessung [14 gilt fiir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad missen die Welle und das Handrad in __J-Bereichen ignoriert werden.
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a" Stellantriebmodell  Masse

o DRL60PB4G-05G (ohne Zusatzfunktion) DRL60PB4G-05 1,8 kg

=] DRL60PA4G-05G (ohne Zusatzfunktion) DRL60OPA4G-05 1,8 kg
DRL60PB4G-05NG (mit Handrad) DRL60PB4G-05N 1,85 kg
DRL60PA4G-05NG (mit Handrad) DRL6OPA4G-05N 1,85 kg

M 4XM5x%5,5 tief

] I ‘—-‘_—-‘
=6 ® L~
| o
g & | 4 gl
e~ ® @f A-A

22+03 10405
60
52
3~83 || 131 N ‘ 46 | 2xM5
| | i L
| - 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lange
7 UL 3266, AWG22
| — o~
—J

Handrad -
TN ii | o9

I
| r
| =

I
i

60
66

$36

X
I
p

il
$26
g
o /T eel>

0
36\0,039(,, 8)

] A :
18] 10 11,5 97
(105) 981 15 50+03

108,52 36~86 (Nutzhub 50)
|

Stellantriebmodell ~ Masse

DRL60PB4G-05MG (mit elektromagnetischer Bremse) ~ DRL60PB4G-05M 2,2kg

DRL60PA4G-05MG (mit elektromagnetischer Bremse) ~ DRL60PA4G-05M 2,2kg
.HI]]L 4xM5x5,5 tief

I T
1 10 4, 4xM5

lo @ o B
|
I ©
) .
! ! _"8_
|

7

2\
N
7o-® ©- Ao
I |
T T |
22+03 10405 60 2xM5
52 5 Motorzuleitungen, 600 mm Lénge
3~53 131 i 46 UL 3266, AWG22

%
26,5+05

|
i
| Y 2 Bremszuleitungen, 600 mm Lange
B | / UL 1430, AWG22
- ] i ]
ii T

/1
r — o 3¢ A o8
L |- < o \ 7/\ o
Y 3 €; 36 0
|| e 00 g
I R

10 11,5 27
(40) 981 1,5 50+03
1382 36~86 (Nutzhub 50)
i

® Abmessung [18 gilt fiir eine Konfiguration mit Handrad. Bei Modellen ohne Handrad miissen die Welle und das Handrad in __]-Bereichen ignoriert werden.
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®Treibereinheit »C
[i§ Treibermodell: CRD5103P, CRD5107P, CRD5114P % 3_
Masse: 0,04 kg 5
—
4x 3,5 durchgehend R B %
\
| | ! =}
,*(TD, o — ‘
N e | “ls :
SR HeEe
o ol S LI B |
=~ 1 12 = ‘
€9~@@“"“"""|0 L” | m
o 5
3 59 E_
32,4 ® Steckverbindergehduse (enthalten) a
44 51103-1200 (MOLEX)
65 51103-0500 (MOLEX) =
(]
51103-0200 (MOLEX) Smm
7777777777777777777 - ® Kontakt (enthalten) 7 a 5
‘ I 50351-8100 (MOLEX) g Ho
| \ Y @
: r
_I | wf & =
—| £ g
[ | h =
S ——— i gap
I 9T
< £ 5%
& 3 5%
IS o 3
=]
Hinweis:

@ Verwenden Sie beim Einbauen der Steckverbinder die Handquetschzange fir den Kontakt 57295-5000 (MOLEX) oder den geklemmten Treiberzuleitungsdraht-Set (separat erhéltlich). Die
Quetschzange ist nicht im Lieferumfang enthalten. Sie muss separat erworben werden.
Treiberzuleitungsdraht-Set -» Seite D-88
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D-82

M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnungen und Funkt

ionen der Treiberteile

DRL20, DRL28

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

® Die Auflésungen sind theoretische Werte.

R1 R2
Aufidsungs-Einstellschalter | Mikroschritt/ | Auflésung 1 |Aufidsungs-Einstellschalter [Mikroschritt/|  Auflgsung 2
DATA1 DATA2 Schritt 1 (mm) DATA1 DATA2 Schritt 2 (mm)
0 1 0,002 0 X2,5 0,005
Stromeingang- . 1 2 0,001 1 1,25 0,0025
Steckverbinder Motor
steckverbinder 2 25 0,0008 2 1,6 0,00125
3 4 0,0005 3 2 0,001
4 5 0,0004 4 32 0,000625
5 8 0,00025 5 4 0,0005
6 10 0,0002 6 6,4 0,0003125
7 20 0,0001 7 10 0,0002
L ‘ 8 25 0,00008 8 12,8 0,00015625
9 40 0,00005 9 20 0,0001
A 50 0,00004 A 25,6 0,000078125
[{JStromeingangsanzeige B 80 0,000025 B 40 0,00005
Farbe Funktion Wenn aktiviert ¢ 100 0,00002 ¢ 50 0,00004
- - - D 125 0,000016 D 51,2 0,0000390625
Grin Stromversorgungsanzeige Leuchtet, wenn Strom an ist
E 200 0,00001 E 100 0,00002
F 250 0,000008 F 102,4 0,00001953125
[2]Stromeinstellpotentiometer
Anzeige Potentiometerbezeichnung Funktion DR|.42
RUN Motorbetriebsstrom- Zur Einstellung und Justierung des Betriebsstroms
Einstellpotentiometer des Motors Bl 2
Aufldsungs-Einstellschalter | Mi i b} Aufidsungs-Einstellschalter | Mi i b
STOP Potentiometer fiir Stromjustierung | Zur Einstellung und Justierung des Stillstandsstroms A E R M':r;s_ﬂ]:'w Gicunog g Ml{r&:}s?;ﬂ/ QUiclioE
bei Motorstillstand des Motors PAIRINATE il (mm) DATNIDATAZ sl (mm)
0 1 0,004 0 %25 0,01
1 2 0,002 1 x1,25 0,005
Funktionsschalter 2 25 0,0016 2 1,6 0,0025
Anzeige Schalterbezeichnung Funktion 3 4 0,001 3 2 0,002
. Schalten zwischen 1-Impulseingangsmodus und 4 5 0,0008 4 32 0,00125
1P/2P Impul -Schalt
/ mpulseingangsmodus-Schalter 2-Impulseingangsmodus 5 ) 0,0005 5 4 0,001
OFF/SD Smooth-Drive- Zum Aktivieren oder Deaktivieren der Smooth-Drive- 6 10 0,0004 6 6.4 0,000625
Funktionsschalter Funktion 7 20 0,0002 7 10 0,0004
i - @ i 8 25 0,00016 8 12,8 0,0003125
. Schaltet die Basisauflosung zwischen R1 ’ i ’
R2/R1 Aufldsungswahlschalter und B2 um 9 40 0,0001 9 2 0,0002
A 50 0,00008 A 25,6 0,00015625
B 80 0,00005 B 40 0,0001
[4]Eingangs-/Ausgangssignal c 100 0,00004 c 50 0,00008
Anzeige E/A | StiftNr. | Signalbezeichnung Funktion D 125 0,000032 D 51,2 0,000078125
1 Impulssignal Betriebsbefehl-Impulssignal E 200 0,00002 E 100 0,00004
[Drehrichtungssignal | (Der Motor dreht sich im 2-Impulseingangsmodus F 250 0,000016 F 102,4 0,0000390625
2 (rechts)] im Uhrzeigersinn.)
X . Drehrichtungssignal
3
[%r;:rrﬁ Ttll']':]gs:s'f':gl Optokoppler ON: CW, Optokoppler OFF: CCW DRL60
4 (Iinks)si g (Der Motor dreht sich im 2-Impulseingangsmodus R1 R2
Eingangs- im Gegenuhrzeigersinn.) Aufigsungs-Einstellschalter | Mikroschritt/| Aufigsung 1 | Auflssungs-Einstellschalter|Wikroschrity| ~ Aufidsung 2
o signal 5 Alle Unterbricht den Ausgangsstrom zum Motor und DATA1 DATA2 Schritt 1 (mm) DATA1 DATA2 Schritt 2 (mm)
aus-Signal ermdglicht ein Drehen der Motorwellen mit externer 0 1 0,008 0 x2,5 0,02
6 Kraft. 1 2 0,004 1 X125 0,01
7 Auflosung- Schaltet auf die Aufldsung in DATA1 2 2,5 0,0032 2 1,6 0,005
8 Wahlsignal und DATA2 um 3 4 0,002 3 2 0,004
9 Stromreduzierungs- | Zum Deaktivieren der Funktion fiir automatische 4 5 0,0016 4 32 0,0025
10 Freigabesignal Stromreduzierung 5 8 0,001 5 4 0,002
1 ) Signal wird ausgegeben, wenn die 6 10 0,0008 6 6,4 0,00125
) Erregungs-Taktsignal . iy
signal 12 Erregungssequenz bei Schritt "0" ist. 7 20 0,0004 7 10 0,0008
8 25 0,00032 8 12,8 0,000625
. . 9 40 0,0002 9 20 0,0004
Auflésungs-Einstellschalter
A 50 0,00016 A 25,6 0,0003125
Anzeige Schalterbezeichnung Funktion B 80 0.0001 B 20 0.0002
DATA1 i i
————— Auflésungs-Einstellschalter Jeder Schalter kann auf die gewtinschte c 100 0,00008 c 50 0,00016
DATA2 Auflésung der 16 Auflésungsstufen eingestellt werden. D 125 0,000064 B 52 0.00015625
E 200 0,00004 E 100 0,00008
F 250 0,000032 F 102,4 0,000078125
Hinweise:

®Die Auflésung wird berechnet, indem die Basis-Auflosung durch die Anzahl der
Mikroschritte geteilt wird.

® Die Anzahl der Mikroschritte, die mit dem C/S-Signal (Aufldsungswahl) eingestellt werden
kann, ist beschrénkt auf die, die in den Auflésungen 1 und 2 festgelegt wurden.

@ Andern Sie das C/S-Eingangssignal oder den Auflésungswahlschalter nicht, wahrend der
Stellantrieb lauft. Dies kann zu einer Funktionsstérung fiihren.
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® Anschlussdiagramme
Ihr Steuergerét

Vo (+5 VDC bis 24 VDC)
JAN

aia WM ala

Treiber
CN2
Impulssignal D
[Drehrichtungssignal
(rechts)]
Drehrichtungssignal
[Drehrichtungssignal
(links)]
Alle Wicklungen aus- Eingangs-|
Signal signale

Vo (+5 VDC bis 24 VDC)

ovv

i

Stromreduzierungs-
Freigabesignal

Erregungs-Taktsignal 1
1

Ausgangs-|
signal

<>AnschlieBen des Eingangssignals

® Behalten Sie das Eingangssignal Vo zwischen 5 VDC und 24 VDC bei.
Wenn Vo 5 VDC betrdgt, ist der externe Widerstand R1 nicht notwendig. Wenn Vo iiber
5 VDC liegt, muss R1angeschlossen werden, damit der Strom zwischen 10 mA und
20 mA bleibt.
Beispiel: Wenn Vo 24 VDG Ri: 1,5 bis 2,2 k€, 0,5 W oder mehr

® Behalten Sie die Ausgangssignalsspannung Vo zwischen 5 VDC und 24 VDG, Stromstarke
10 mA oder weniger, bei. Wenn Vo (iber 10 mA liegt, muss Rz angeschlossen werden,
damit der Strom unter 10 mA bleibt.

Stellantrieb

e

CN3 Rot/WeiB*

Schwarz (5.

P
Uberspannungs-
schutz

GND +24VDC*5 %

“#Nur Typ mit elektromagnetischer Bremse
(Auf die richtige Polaritét muss geachtet
werden.)

Die Zahlen in Klammern zeigen die

Steckverbinder Stift-Nr. von DRL20.

CN1
+24VDC=10 %
GND

<{>Stromversorgung

Verwenden Sie eine Stromversorgung mit ausreichendem Eingangsstrom.

Wenn die Kapazitat der Stromversorgung nicht ausreicht, kann eine

Verschlechterung der Stellantriebausgangsleistung die folgenden

Fehlfunktionen verursachen:

® Der Stellantrieb bewegt sich bei Hochgeschwindigkeit nicht richtig
(unzureichender Schub).

® Das Anlaufen und Stoppen des Stellantriebs erfolgt langsam.

<>AnschlieBen einer Stromversorgung fir die

elektromagnetische Bremse

®Fihren Sie die rot/weiBe Zuleitung vom Stellantrieb an die +24 VDC-
Klemme auf der DC-Stromversorgung und die schwarz/weiBe Zuleitung
an die GND-Klemme. (Die Kabel der elektromagnetischen Bremse haben
Polaritét. Die elektromagnetische Bremse funktioniert nicht, wenn die
Zuleitungen mit falscher Polaritat angeschlossen werden.)

@ Fiir die elektromagnetische Bremse benutzen Sie eine Stromversorgung
von 24 VDC+5 %, 0,1 A oder dariiber fir DRL42 oder 24 VDC+5 %,
0,3 A oder dariiber fiir DRL60.

® Um die elektromagnetische Bremse an die DC-Stromversorgung
anzuschlieBen, benutzen Sie einen abgeschirmten Draht AWG24 (0,2 mm2)
oder dicker, und sorgen Sie fiir einen méglichst kurzen Anschlussabstand.
Achten Sie darauf, den mitgelieferten Uberspannungsschutz zu verwenden,
um den Schaltkontakt zu schiitzen und Gerdusche zu unterdriicken.

Hinweise zur Verdrahtung

® Verwenden Sie verdrillte Doppelleiterkabel AWG24 bis 22 (0,2 bis 0,3 mm2)
mit einer Lénge von hdchstens 2 m fiir die Signalleitungen.

®Beachten Sie, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei ldngerer
Impulssignalleitung sinkt.

® Verwenden Sie als Stromversorgungsleitungen Kabel des Typs AWG22
(0,3 mm2).
Verwenden Sie beim Einbauen des Steckverbinders die Handquetschzange
oder das geklemmte Treiberzuleitungsdraht-Set (separat erhéltlich). Die
Quetschzange ist nicht im Lieferumfang enthalten. Sie muss separat
erworben werden.

® Signalleitungen sollten mindestens 2 cm von Stromleitungen
(Stromversorgungs- und Stellantriebsleitungen) entfernt sein. Die
Signalleitungen diirfen nicht durch dieselben Kanéle wie Stromleitungen
gefiihrt oder gebiindelt werden.

®Die Verlangerung der Motorzuleitungen dirfen 10 m nicht Gberschreiten.

® Wenn ein von Motorkabel oder Stromkabel verursachtes Rauschen
Probleme bereitet, verwenden Sie abgeschirmte Kabel oder fiihren Sie
Ferritkerne in die Kabel ein.

®Ein falscher Anschluss des DC-Stromeingangs fiihrt zu Schiaden am
Treiber. Stellen Sie sicher, dass die Polaritat richtig ist, bevor Sie die
Spannung einschalten.
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®Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale

Anzeige fur Eingangs-/Ausgangssignal "ON""OFF"
Optokoppler m

Eingang (Ausgang) "ON" bedeutet, dass der Strom in

den Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird. Eingang
(Ausgang) "OFF" bedeutet, dass der Strom nicht in den
Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird.

PLS (CW), DIR. (CCW) Eingangssignal
{>Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel

Ihr Steuergerat
Open Collector
Output Vo
Innere Schaltung
Stift-Nr.
Ri 1,3 220 Q B
ed
ov ST'E'N“TA 0~20 mA
Hinweise:

® Behalten Sie die Eingangssignalsspannung Vo zwischen 5 VDC und 24 VDC bei.

®Wenn Vo 5 VDC betrdgt, ist der externe Widerstand R1 nicht notwendig. Wenn Vo (iber
5VDC liegt, muss Rt angeschlossen werden, damit der Strom zwischen 10 mA und 20 mA
bleibt.

<lmpulswellenform

&

ON 90 %
PLS-Eingan
ingang OFF 10 %
min. | [ min. min. | min.
1ps||1ps 10 ps|10 ps
max. 2 s max. 2 us
DIR.-Eingang ON
OFF CCW cw

Impulsbelastung: 50 % und darunter
= Der schattierte Bereich zeigt, wann die Optokopplerdiode ON ist. Der Stellantrieb bewegt
sich, wenn der Optokopplerstatus von ON nach OFF wechselt.
® Die minimale Intervalldauer zum Andern der Drehrichtung 10 s wird als Ansprechzeit der
Schaltung angezeigt. Dieser Wert hangt stark vom Stellantriebtyp und der Lasttragheit ab.

<{lmpulseingangsmodus

¢ 1-Impulseingangsmodus

Der 1-Impulseingangsmodus verwendet die "Impuls"- (PLS)

und "Drehrichtungssignale" (DIR.). Wenn der PLS-Eingang von ON auf
OFF geschaltet wird, wéhrend der DIR.-Eingang ON ist, bewegt sich
die Schraubenwelle um einen Schritt vorwérts. Wenn der PLS-Eingang
von ON auf OFF geschaltet wird, wéahrend der DIR.-Eingang OFF ist,
bewegt sich die Schraubenwelle um einen Schritt riickwarts.

Hinweis:

® Die werkseitige Voreinstellung ist der 1-Impulseingang.

Impulseingang (PLS) SSF 1nnn 1nnn
Drehrichtung (DIR.) gyF Vorwarts Riickwirts

cw

Bewegung der
Schraubenwelle ¢y

® 2-Impulseingangsmodus

Der 2-Impulseingangsmodus verwendet "CW"- und "CCW"-
Impulssignale.

Die Schraubenwelle bewegt sich einen Schritt vorwérts, wenn der
CW-Eingang von ON auf OFF geschaltet wird. Die Schraubenwelle
bewegt sich einen Schritt rliickwarts, wenn der CCW-Eingang von ON
auf OFF geschaltet wird.

Cw-Eingang oy, MY
CCW-Eingang SEF 1000

Bewegung der
Schraubenwelle

Alle Wicklungen aus- (A.W.OFF)/Auflésungswahl-
Eingangssignal (C/S)/Stromreduzierungs-
Freigabeeingangssignal (C.D.INH)

<{>Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel
Ihr Steuergerat

Open Collector
Output Vo

Innere Schaltung

=

- |
Stift-Nr. ™~
6,8,10 | ==10~20 mA
Hinweis:

® Behalten Sie die Eingangssignalsspannung Vo zwischen 5 VDC und 24 VDC bei. Wenn Vo
5 VDC betrdgt, ist der externe Widerstand R1 nicht notwendig. Wenn Vo iiber 5 VDC liegt,
muss R1 angeschlossen werden, damit der Strom zwischen 10 mA und 20 mA bleibt.

{Alle Wicklungen aus-Eingang (A.W.OFF) Stift-Nr.®), (®

®Dieses Signal wird benutzt, wenn die Schraubenwelle fiir die
manuelle Positionierung bewegt wird.

®Wenn der A.W.OFF-Eingang auf "ON" geschaltet ist, wird der
Motorstrom abgeschaltet und der Stellantrieb verliert sein
Haltedrehmoment.

®Wenn der A.W.OFF-Eingang auf "OFF" geschaltet ist, wird der
Motorstrom eingeschaltet und der Stellantrieb gewinnt sein
Haltedrehmoment wieder.

y ON
AW.OFF-Signal OFF f ON |

oV

¥ v
Motorstrom ON OFF

' v
Motor- i
Haltedrehmoment Freigabe

Hinweis:
® Wenn der Stellantrieb in Betrieb ist, muss dieser Schalter auf "OFF" stehen.

OAuflésungsauswahl-Eingangssignal (C/S)
Stift-Nr.(®),

®Diese Signal wird verwendet, um zwischen den durch den
Auflosungs-Einstellschalter (DATA1, DATA2) definierten Aufldsungen
umzuschalten. Wenn der C/S-Eingang im Zustand "Optokoppler
OFF" ist, wird die Auflésung nach Auflésungs-Einstellschalter DATA1
gewahlt. Wenn der C/S-Eingang im Zustand "Optokoppler ON" ist,
wird die Auflésung nach Auflésungs-Einstellschalter DATA2 gewahit.

Beispiel: Anderung der Auflésung von 0,0004 mm (10 Schritte) auf

0,004 mm (1 Teilung) (DRL42P)

o ON (DATA1) (DATA2)
OFF
10 Impulse 1 Impuls

Impuls NN 1

,,,,,,,,, X . Y
Stellantrieh — -+ } }

0 0,004 mm 0,004 mm 0,008 mm

I}

0,0004 mm/STEP | 0,004 mm/STEP

<>Stromreduzierungs-Freigabeeingangsignal (C.D.INH)
Stift-Nr.(9),

®Wenn der C.D.INH-Eingang auf "ON" steht, wird die Funktion fir
automatische Stromreduzierung deaktiviert, wenn der Stellantrieb
stillsteht. Wenn der C.D.INH-Eingang auf "OFF" steht, wird die
Funktion fir automatische Stromreduzierung aktiviert. Wenn die
Funktion flr automatische Stromreduzierung aktiviert ist, wird der
Ausgangsstrom zum Motor innerhalb von 0,1 Sekunden nach dem
Wegfall des Impulseingangs automatisch gestoppt und verhindert
damit weitere Warmeentwicklung vom Motor und Treiber.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Erregungs-Takt-Ausgangssignal (TIM.)

<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel
Ihr Steuergerat

Vo
Stift-Nr.11

Innere Schaltung

| —
o L LELT

):%

Hinweis:

Stift-Nr.12 —max 10 mA

® Behalten Sie die Ausgangssignalsspannung Vo zwischen 5 VDC und 24 VDC, Stromstérke

10 mA oder weniger, bei.
Wenn Vo iiber 10 mA liegt, schlieBen Sie den externen Widerstand
dargestellt an, damit er hdchstens 10 mA betragt.

Rz wie in der Abbildung

®Dieses Signal wird flr eine prazise Erkennung der Ausgangsstellung

usw. benutzt.

Der TIM.-Ausgang wird bei jedem Betrag (siehe nachstehendes
Diagramm) der Schraubenwellenbewegung eingeschaltet.

Modell Bewegungsdistanz der Schraubenwelle
DRL20, DRL28P 0,02 mm
DRL42P 0,04 mm
DRL60OP 0,08 mm

Bewegung der Schraubenwelle | Vorwérts \ Stopp /Riickwéirts Stopp

TIMING-Ausgang ¢ 11

L0

Bewegungsdistanz

©® Ablaufdiagramm
/ Vorwarts \
Stellantrieb
\ Rickwérts / \ Riickwarts /
4 min.5s
— —
Treiber-Stromversorgungseingang OOFNF
1mpul dus min. 0,5 s min. 10 ws|*1 1 |min. 10 ps 3 _|min. 300 ps min. 30 ms
PLS-Eingangssignal ON
OFF — - i e e Ho- -
min. 30 ms
) . ON
DIR.-Eingangssignal
gangssig OFF
2-Impulseingangsmodus oN | e
Impuls-Eingang (drehen/rechts) OFF —| s
min. 10 s | =1
- e ONC | T T
Impuls-Eingang (drehen/links) OFF |]_|][[ _______ - . —
*2 min. ms
A.W. OFF-Eingangssignal O(::NF
min. 20 ms 4 min. 300 s
C/S-Eingangssignal OOFNF DATA1 | DATA2
_| [ min.02s min. 100 ms min. 100 ms

Elektromagnetische Bremse ON
Stromversorgungseingang 5 QFF

Der schattierte Bereich zeigt, wann der Optokoppler ON ist.

#1 Die Intervalldauer zum Andern der Drehrichtung (1-Impulseingangsmodus) und die Intervalldauer zum Andern des Drehrichtungssignals (rechts/links) (2-Impulseingangsmodus) von

mindestens 10 s wird als eine Ansprechzeit der Schaltung gezeigt. Maglicherweise bendtigt der Stellantrieb eine Idngere Zeit.
=2 Héngt von der Lasttrdgheit, dem Lastdrehmoment und der Anlauffrequenz ab.
= 3 Geben sie ein Impulssignal niemals sofort nach dem Schalten des "Alle Wicklungen aus"-Signals in den "Optokoppler OFF'-Status ein. Der Motor startet dann méglicherweise nicht.
=4 Warten Sie mindestens 5 Sekunden, bevor Sie den Strom wieder einschalten.

=5 Nur fiir den Typ mit elektromagnetischer Bremse

Spezifikationen, Kennwerte D-70 / Abmessungen D-74 / Anschluss und Betrieb D-82 / Stellantrieb- und Treiberkombinationen D-86
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s [ Liste der Stellantrieb- und Treiberkombinationen
(3 . .
©® Geschliffene Kugelumlaufspindel
RahmengroBe (mm) Typ Zusatzfunktionen Modell Stellantriebmodell Treibermodell
Keine DRL20PB1-02G DRL20PB1-02
Standardtyp -
Mit Handrad DRL20PB1-02NG DRL20PB1-02N
720 - CRD5103P
L Keine DRL20PB1G-02G DRL20PB1G-02
Lineartischtyp -
Mit Handrad DRL20PB1G-02NG DRL20PB1G-02N
Kei DRL28PB1-03G DRL28PB1-03
eine
Standardtyp DRL28PB1-06G DRL28PB1-06
128 Mit Handrad DRL28PB1-03NG DRL28PB1-03N
o Keine DRL28PB1G-03G DRL28PB1G-03
Lineartischtyp -
Mit Handrad DRL28PB1G-03NG DRL28PB1G-03N
, DRL42PB2-04G DRL42PB2-04
Keine CRD5107P
DRL42PB2-10G DRL42PB2-10
Standardtyp - -
Mit elektromagnetischer Bremse DRL42PB2-04MG DRL42PB2-04M
[142 Mit Handrad DRL42PB2-04NG DRL42PB2-04N
Keine DRL42PB2G-04G DRL42PB2G-04
Lineartischtyp Mit elektromagnetischer Bremse DRL42PB2G-04MG DRL42PB2G-04M
Mit Handrad DRL42PB2G-04NG DRL42PB2G-04N
Kei DRL60PB4-05G DRL60PB4-05
eine
DRL60PB4-10G DRL60PB4-10
Standardtyp " -
Mit elektromagnetischer Bremse DRL60PB4-05MG DRL60PB4-05M
160 Mit Handrad DRL60PB4-05NG DRL60PB4-05N CRD5114P
Keine DRL60PB4G-05G DRL60PB4G-05
Lineartischtyp Mit elektromagnetischer Bremse DRL60PB4G-05MG DRL60PB4G-05M
Mit Handrad DRL60PB4G-05NG DRL60PBAG-05N
©® Gerollte Kugelumlaufspindel
RahmengroBe (mm) Typ Zusatzfunktionen Modell Stellantriebmodell Treibermodell
Kei DRL28PA1-03G DRL28PA1-03
eine
Standardtyp DRL28PA1-06G DRL28PAT-06
128 Mit Handrad DRL28PA1-03NG DRL28PAT1-03N
o Keine DRL28PA1G-03G DRL28PA1G-03
Lineartischtyp -
Mit Handrad DRL28PA1G-03NG DRL28PA1G-03N
, DRL42PA2-04G DRL42PA2-04
Keine CRD5107P
DRL42PA2-10G DRL42PA2-10
Standardtyp - -
Mit elektromagnetischer Bremse DRL42PA2-04MG DRL42PA2-04M
[42 Mit Handrad DRL42PA2-04NG DRL42PA2-04N
Keine DRL42PA2G-04G DRL42PA2G-04
Lineartischtyp Mit elektromagnetischer Bremse DRL42PA2G-04MG DRL42PA2G-04M
Mit Handrad DRL42PA2G-04NG DRL42PA2G-04N
Kei DRL60PA4-05G DRL60PA4-05
eine
DRL60PA4-10G DRL60PA4-10
Standardtyp - -
Mit elektromagnetischer Bremse DRL60PA4-05MG DRL60PA4-05M
160 Mit Handrad DRL60PA4-05NG DRL60PA4-05N CRD5114P
Keine DRL60PA4G-05G DRL60PA4G-05
Lineartischtyp Mit elektromagnetischer Bremse DRL60PA4G-05MG DRL60PA4G-05M
Mit Handrad DRL60PA4G-05NG DRL60PA4G-05N

D-86  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Kompakte Linear-Aktuatoren

Zubehor (separat erhaltlich)
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M Befestigungsplatten

Ein spezieller Montagewinkel flr die Installation des Stellantriebs der

DRL-Serie.
Jede Befestigungsplatte wird mit Befestigungsschrauben zur
Befestigung des Stellantriebs auf der Platte geliefert. J m
® Kundenseitig miissen Schrauben fiir die Befestigung der Platte an der Anlage bereitgestellt %
werden. g
Werkstoff: Eisen @
Oberflachenbehandlung: Vernickelt
©® Produktpalette E
Modell Zu verwendendes Produkt Masse (g) % E g
PADRL-20 DRL20 25 g H3
PADRL-28 DRL28 45 2
PADRL-42 DRL42 165 3
PADRL-60 DRL60 570 §, i
©® Abmessungen (Einheit = mm) § g s

PADRL-20 PADRL-28 =
o
// 10.02]8] 24 [ L [001[A}+ ~{// [0.02]8] 30 3
16+ 3
CLREHEH 55 [ To0sA8}— m 2
(]
. . r
T %’
;[ % © g
L = % Zan
o S B ] = 5 S-
© - N N E, 50
oy = [/ [001]B] © g 2o
4, R
9 zylindrisch ausgesenkt d4,4x2,5 tief 2 : 2| 4xb2,8, S

zylindrisch ausgesenkt $6,5x3,5 tief

2xM4, — zylindrisch ausgesenkt 53 tief ‘
zylindrisch ausgesenkt 6,535 tief M 2xM4, /" 1152005
2102

2xXM3x6 tief
2xM3x8 tief E
=
o
5
PADRL-42 oG
=
[_L To,01]A}— . - // 10,02[B] 3144 PADRL-60 2
+0,2
B 25| [_L[0.03]ATB] T 10 s (// [0,02]8] 62 &
W{: 171 B . (L 003IAT) ez 8
@) @ = o N
T N 8
oo ]
$c o~ == 2
s ki © -
g ” 2
- g g ® 2
g9 £ S 5
4045, NEE = 8 g
QE zylindrisch ausgesenkt 84,5 tief { ™~ © - g @
2x M6, e < =) =
zylindrisch ausgesenkt $9,5x5,5 tief \ ! § g—
M 220,05 4555 — @ o uo“;‘ g
3102 e - T 3 =
zylindrisch ausgesenkt $9,5x5,5 tief | 9 22N
= O o= Tsg
) 16+02 2xM8, E
2XM5X10 tief zy||ndr|sch ausgesenkt ¢11x6,5 tief i = g
23 31=005 5
4802
1)
2XXMEX 10 tief 28202 o g
5 4
o:
@
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3 M Treiberzuleitungsdraht-Set M Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set -

E o Diese Zuleitungsdrahte werden fiir die Verbindung N Diese Zuleitungsdrahte und

= des Treibers mit dem Stellantrieb, dem Steuergeréat Steckverbinder sind fir den Anschluss

2 und der DC-Stromversorgung verwendet. von DRL20 verfuigbar, wodurch sich die

g Das Treiberzuleitungsdraht-Set enthélt drei Montage eines Steckers eribrigt. (Ein
Zuleitungsdraht/Steckverbinder-Sets (flir den Motorzuleitungsdraht/Steckverbinder-Set
Stellantrieb, die Stromversorgung, das Eingangs-/ von 0,6 m ist im Lieferumfang des DRL20
Ausgangssignal). Ein Ende des Zuleitungsdrahts ist enthalten.)
bereits angeschlossen, daher ist keine Klemmverbindung nétig. @ Produktpalette
®Produ ktpalette Modell Zu verwendendes Produkt Lénge (m)

Modell Lénge (m) LC5NO6A DRL20 0,6
LCS04SD5 06 LC5N10A 1

M Motorsteckverbindersatz

Ein Steckverbindergehdusesatz und Kontakte fir Motoren mit
Steckverbindungen. Jedes Paket enthélt gentigend Gehause und
Kontakte fiir 30 Motoren.

® Produktpalette
Modell Zu verwendendes Produkt
CS5N30A DRL20

D-88  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



Kompakte Linear-Aktuatoren

Installation

[ Stellantrieb installieren

®Installationsmethode

1. Fihren Sie den Fuhrungsstift auf der Montageflache des
Stellantriebs in die Ausnehmung oder das Loch auf der Metallebene
ein.

2. Installieren Sie den Stellantrieb auf einer Metallebene oder
einer Vorrichtung mit Befestigungsschrauben, indem Sie
die Befestigungslécher des Stellantriebs (1) oder eine
Befestigungsplatte (2) (Zubehor) verwenden.

® Details des Befestigungslochs (Einheit = mm)

]

AN
N

i

Anzugsdrehmoment | Abmessungen des Befestigungslochs (mm)
Modell Nenndurchmesser :
Nm oM | Lo L (effektive Tiefe)
DRL20 M2 0,4 23 2 5
DRL28 M2,5 0,6 3 2 6
DRL42 M4 18 - - 8
DRL60 M5 50 55 4 10

(MBefestigungslocher eines Stellantriebs verwenden

Fiihrungsloch

Metallebene 5 mm oder mehr

Befestigungsschraube A
Federscheibe

(Die Abbildung zeigt die Installation fiir den Standardtyp.)

(@Befestigungsplatte verwenden (Zubehor)

®Standardtyp

Befestigungsplatte

Befestigungsplatte Befestigungsschraube

Befestigungsschraube fir DRL20 PADRL-20
fir DRL28 PADRL-28
fir DRL42 PADRL-42
fir DRL60 PADRL-60
(Zubehér =» Seite D-87)

Es gibt drei Methoden, einen Stellantrieb auf einer Vorrichtung zu

befestigen.

S -
EBefestigungsschrauben 2 Stiick

(nicht mitgeliefert)

®Installationsbedingungen

Installieren Sie den Stellantrieb an einem Ort, der die folgenden

Bedingungen erfiillt, anderenfalls kann das Produkt beschadigt

werden.

®Verkapselt installiert in geschlossenen Rdumen (mit vorhandenen
Beluftungséffnungen)

®Umgebungstemperatur: 0 bis +40 °C (nicht gefrierend)

®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

®Nicht einer explosiven Atmoshpére, giftigen Gasen (schwefelige
Gase usw.) oder Flussigkeiten ausgesetzt

®Nicht in direktem Sonnenlicht

®Nicht wesentlichen Mengen Staub oder Eisenpulver ausgesetzt

®Nicht Wasser (Regen, Wassertropfen), Ol (Oltropfen) oder anderer
FlUssigkeit ausgesetzt

®Nicht Luft mit einem hohen Salzgehalt ausgesetzt

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

®Nicht stetigen elektromagnetischen Einstreuungen ausgesetzt, die
von SchweiBmaschinen oder Stromanlagen usw. herrihren.

®Nicht radioaktiven Werkstoffen, Magnetfeldern oder
Vakuumbedingungen ausgesetzt

M Antischlupfmechanismus

Der bewegliche Teil des Standard-Stellantriebs ist nicht mit einem
Antischlupfmechanismus ausgestattet. Sorgen Sie flr einen

externen Antischlupfmechanismus, etwa eine Fuhrung fir den
Positionierbetrieb. AuBerdem achten Sie darauf, dass die Last mit einer
Linearflihrung usw. gestitzt wird.

M Last installieren

Standardtyp
1. FUhren Sie die Spindel zurtick, bis sie am Anschlag ankommt.
DRL20, DRL28 DRL42, DRL60

Anschlag Anschlag

2. Halten Sie den flachen Abschnitt der Kugelspindelwelle mit einem
Schraubenschlissel und bringen Sie die Last mit einer Schraube
(oder Mutter bei DRL20 und DRL28) an.

DRL20, DRL28 DRL42, DRL60

Beilagscheibe
Mutter (nicht mitgeliefert)

Schraube (nicht mitgeliefert)

Modell |Nenndurchmesser der Schraube/Mutter|  Anzugsdrehmoment Nm
DRL20 M3 Mutter 0,6
DRL28 M3 Mutter 0,6
DRL42 M4 Schraube 18
DRL60 M8 Schraube 5,0
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@ Installationsgenauigkeit
Beim Anschluss einer Last miissen Sie die Installationsgenauigkeit
wie nachstehend angegeben priifen. Eine mangelnde
Installationsgenauigkeit kann sich in Funktionsstérungen oder einer
kirzeren Lebensdauer auswirken.

Rechtwinkligkeit

DRL20: Rechtwinkligkeit .
DRL28: 1 DRL-Serie

DRL42, DRL60: .
G n
m

Parallelitat
Fiihrung

Parallelitdt ———=

DRL20:
DRL28:
DRL42, DRL60: [#/] 0,05 [A

Lineartischtyp
1. FUhren Sie die Spindel zuriick, bis sie am Anschlag ankommt.

2. Bringen Sie die Last mit einer Schraube an.

® Wenn die Lastbefestigungslécher auf der Seite der Spindel
verwendet werden

Installieren Sie die Last unter Verwendung der Lastbefestigungslocher

auf dem Anschlussstiick und den Schraubenbolzen (nicht mitgeliefert).

? olzenschraube (nicht mitgeliefert)
Last-Befestigungsloch

g
ilE
- SIS 3 || Anschlussstiick
Nenndurchmesser | Anzugsdrehmoment | Effektive Tiefe L
Modell
der Schraubenbolzen Nm mm mm
DRL20 M2 0,4 4 15
DRL28 M2,5 0,6 5 16
DRL42 M4 1,0 75 20
DRL60 M5 2,0 11,5 30

® Wenn die Lastbefestigungslécher auf der Seite der
Linearfihrung verwendet werden

Installieren Sie die Last unter Verwendung der Lastbefestigungslocher

auf dem Anschlussstilick und den Schraubenbolzen (nicht mitgeliefert).

Benutzen Sie Schraubenbolzen, die nicht langer sind als die effektive

Tiefe auf der Linearflihrung. B DO B
/ Last 1
? ?*Bolzenschraube !
1 (nicht mitgeliefert) (/ /-a Effektive Tiefe
/

Last-Befestigungsloch

Nenndurchmesser | Anzugsdrehmoment Effektive Tiefe L w
Modell
der Schraubenbolzen Nm mm mm mm
DRL20 M2 0,4 4 18 12
DRL28 M2,5 0,6 35 14 12
DRL42 M4 1,0 55 24 19
DRL60 M5 2,0 55 22 28

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Hinweise:

® Wenn Sie eine Last auf dem Lineartischtyp installieren, entfernen Sie nicht die
Kugelumlaufspindel vom Anschlussstiick. Dies kann bei der Montage zu einer Fehlstellung
flihren und Funktionsstdrungen verursachen.

® Legen Sie keine Radiallast am Anschlussstiick des Lineartischtyps an. Legen Sie auch kein
Lastdrehmoment am Anschlussstiick des Lineartischtyps DRL20 und DRL28 an. Das
kénnte sich in Funktionsstorungen oder einer kiirzeren Lebensdauer auswirken.

®Beim Transport entfernen Sie die am Stellantrieb installierte Last, da sonst die Anlage
beschadigt werden kénnte.

M Treiber installieren

Unter Beruicksichtigung der Warmeabstrahlung montieren Sie den
Treiber wie folgt:

Installation in vertikaler Richtung
- Mit Befestigungslochern an der Riickseite

Installation in horizontaler Richtung
« Mit Befestigungsldchern in der Schaltkarte
M3 Schraube

E/ Feder-

& scheibe

Distanzstiick
(Isolator)

]
gFederscheibe
M3 Schraube

Distanzstiick
(Isolator)

©® Installationsspielraum

Es muss fir einen Abstand zwischen Treiber und Gehause oder
anderer Anlage von mindestens 25 mm und 50 mm in horizontaler
und vertikaler Richtung gesorgt werden. Wenn zwei oder mehr Treiber
parallel installiert werden, ist ein minimaler Abstand von 20 mm und
50 mm horizontal und vertikal zwischen benachbarten Treibern
vorzusehen.

®Installationsbedingungen

Installieren Sie den Treiber an einem Ort, der die folgenden

Bedingungen erfllt, anderenfalls kann das Produkt beschadigt

werden.

®In geschlossenen Rdumen (Dieses Produkt ist fir die Verwendung in
Anlagen als interne Komponente konstruiert und hergestellt worden.)

®Umgebungstemperatur: 0 bis +40 °C (nicht gefrierend)

®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

@®Nicht in der Nahe von explosiven, leicht entziindlichen oder
korrosiven Gasen

@®Nicht in direktem Sonnenlicht

®Nicht in staubigen Umgebungen

®Nicht an Orten, an denen es Wasser, Ol oder einer anderen
FlUssigkeit ausgesetzt ist

®Ein Ort, an dem der Treiber Warme einfach abstrahlen kannn

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

Hinweise:

@ Wenn ein Treiber in einem umschlossenen Raum wie einem Steuerkasten oder in der
Néhe eines Warme abstrahlenden Gegenstands montiert wird, missen Liftungséffnungen
vorhanden sein, um den Treiber vor Uberhitzung zu schiitzen.

@ Installieren Sie den Treiber nicht an Orten, an denen eine Vibrationsquelle den Treiber zum
Vibrieren bringen kann.

@ In Situationen, bei denen sich der Treiber in der Ndhe einer starken Rauschquelle wie
eines Hochfrequenz-SchweiBgerdts oder eines groBen elektromagnetischen Schalters
befindet, miissen Sie versuchen, die Rauschinterferenzen entweder durch Einsetzen von
Rauschfiltern oder AnschlieBen des Treibers an einen anderen Stromkreis zu vermeiden.

® Achten Sie darauf, dass keine leitenden Werkstoffe (Feilstaub, Stifte, Drahtstiicke usw.) in
den Treiber gelangen.



Linear- und EZlimo Zubehbr Zubehdr Zubehdr Zubehér

Rotativ-Aktuatoren Einleitung EZSI Installation DRL Installation LS Installation DG Installation
Motorisierte Linearfiihnrungen Kompakte Linear-Aktuatoren Zahnstangensysteme Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle

Steuergerate

LAS-Serie
LS-Lineargetriebe
Zubehor
Installation

LS-Lineargetriebe
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Eigenschaften der Zahnstangensysteme

Ein Zahnstangensystem ist ein Linear- und Rotativ-Aktuator, der einen Zahnstangenmechanismus mit
Motorvariationen kombiniert. Standard AC-Motoren und ¥s7e~-Komponenten werden als Antriebseinheit

verwendet.

M Der lineare Bewegungsmechanismus kann einfach realisiert werden

Mit einem Zahnstangensystem kann die Motordrehung in eine lineare Bewegung umgewandelt werden. Die Drehung der Ritzelwelle des Motors
wird von Getriebezahnen (Reduktionseinheit) aufgenommen und tber das Antriebsrad auf die Zahnstange libertragen, wo eine lineare Bewegung

ausgefuhrt wird.

Zahnstange

Zahnstangentille

Elektromagnetische Bremse

Motor

Reduktionseinheit

Zahnstangengehduse

Ritzel

M Deutlich weniger Bauteile und Personalstunden

Ein Zahnstangensystem ist viel kleiner als ein kundenseitig konstruierter Zahnstangenmechanismus. AuBerdem werden damit im Vergleich zu
bestehenden linearen Bewegungssystemen die Anzahl der Bauteile und der Aufwand fiir Konstruktions- und Montagestunden deutlich reduziert.

Kundenseitiges System Zahnstangensystem

Motorbefestigungsplatte

|
Grundplatte
| ~-_Ritzel
[
Getriebemotor

Zahnstangentillle l
Zahnstange

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



M Bessere Raumnutzung

Die Schraubenlécher an beiden Enden der Zahnstange kénnen festgestellt werden, damit sich der Stellantrieb bewegen kann.
Dieser Aufbau ist besonders wirkungsvoll, wenn der verfligbare Raum fiir den Motor begrenzt ist.

E ?5 \

b~ \ 1 Platzsparend
|
|

Zahnstangenmechanismus

Kugelumlaufspindel-Mechanismus

M GroBe Lasten kénnen in einem vertikalen Betrieb transportiert werden

Mit einem Zahnstangensystem kénnen Werkstlicke direkt ohne Berechnung von Drehmomentwerten installiert werden. Wenn Drehmomentwerte
ignoriert werden kdnnen, kann die maximal transportierbare Masse direkt beférdert werden.
Last

Last

Massenschwerpunkt

B Anwendungsbeispiele

Unsere Zahnstangensysteme konnen in unterschiedlichen Anwendungen eingesetzt werden. Sie sind einfach zu bedienen und kénnen wie jede
andere Komponente einfach ausgewahit werden.

Der Motor selbst bewegt sich, Mit der hohen Schubkraft kann Die Modelle gibt es mit Die Schraublécher an der
sodass Sie den verfligbaren eine Presse oder ein Tisch direkt unterschiedlichen Hiben und Spitze der Zahnstange kdnnen
Raum effizient nutzen kdnnen. angehoben werden. Geschwindigkeiten. zum Befestigen einer Last

oder Sichern der Zahnstange
verwendet werden.

Die Zahnstange bewegt sich nach Die Montageflache kann Auch der vertikale Betrieb ist Die schlanke, sehr steife
rechts und nach links. verwendet werden, um die einfach. Damit die Last nicht Zahstange kann einen
Motorrichtung dem System herunterfallt, sind auch Modelle Vorschubbetrieb auf sehr kleinem
anzupassen. mit elektromagnetischer Bremse Raum umsetzen.
verfugbar.
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M Linearmotoren (Steuerungsmotoren)

Ein flr einen gesteuerten Betrieb verwendeter "Linearmotor" besteht
aus einem Schrittmotor oder einem XSTEP mit einem Lineargetriebe.
Die Linearmotoren sind gut fir Anwendungen geeignet, die

eine Mehrpunktpositionierung oder einen vertikalen Betrieb mit
Drehzahleinstellung erfordern.

®Eigenschaften

{>Zuverlassige Steuerung im vertikalen und horizontalen
Betrieb

Linearmotoren kdnnen fiir viele lineare Bewegungsablaufe eingesetzt

werden, etwa mit Feinjustierung der Geschwindigkeit oder mit

Mehrpunktpositionierung, indem ein Schrittmotor oder ein XsTerP

als Antriebsmotor eingesetzt wird.

Linearmotoren mit einem Steuerungsmotor kénnen bei dem

Abwartsbetrieb eine Drehzahleinstellung durchfihren.

Die LAS-Serie enthélt darliber hinaus Modelle mit elektromagnetischen

Bremsen, die die Last in Position halten kénnen, wenn der Strom

ausfallt, und ein Alarmsignal abgeben, wenn eine Uberlastung oder

Funktionsstérung festgestellt wird.

{>Einfache Einstellung der Bewegungsdistanz und der
Drehzahl

Mit dem QY'STEP kénnen Sie flexible Bewegungsdistanzen

einstellen, indem Sie die Anzahl der Impulse fur das Steuergerat

(Impulsgenerator) festlegen.

7N p

olos Al

———

[

M Lineargetriebe

Ein "Lineargetriebe" kann eine lineare Bewegung durch Kombination
mit einem Standard AC-Motor erzeugen.

Lineargetriebe kdnnen mit einer groBen Anzahl von Standard
AC-Motoren kombiniert werden und sind auch mit unterschiedlichen
Hiben verfugbar, die bei einfachen Vorgangen wie Schub, Zug,
Anheben und Absenken eingesetzt werden kénnen.

®Eigenschaften

{Einfaches Umwandeln in Linearbewegung

Die lineare Bewegung wird einfach Uber einen
Zahnstangenmechanismus erzeugt.

Flr den einfachen Aufbau ist kein Kupplungs- oder Wandelgetriebe
erforderlich.

<{>Zu verwendende Motortypen

Lineargetriebe kénnen mit einem Standard AC-Motor kombiniert
werden, um technische Spezifikationen fur unterschiedliche
Anwendungen zu erfillen.

e World K-Serie
Motor

Induktionswendemotor Motoren mit elektromagnetischer Bremse Bremspack

D-94  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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Auswahl von Zahnstangensystemen 1

OO0 0 0000000 OO OO0 00000000 0 00 00000000 0 0000000000 0900000000090 00000000000000000000000000090900 a
o
-

M Linearmotoren (Steuerungsmotoren) w

RahmengrdBe Max. transportierbare Hub™ Max. Drehzahl "
Mo [mm] Masse [kg] [mm] [mm/s] Seie
LAS-Serie
g 60 30 100~800
m
500 D-96 5
80 100 100~1000 é

= Der Hub kann in Einheiten von 100 mm angegeben werden.

=
9" m
SRE
. . [
M Lineargetriebe g =3
()
RahmengroBe Max. transportierbare Hub* Max. Drehzahl ’ E
Modell Seite o
[mm] Masse [kg] [mm] [mm/s] % 5
T o N
LS-Lineargetriebe S‘- ES
60 30 100~800 S & <
@ o9
® =
45 D-114 S
80 100 100~1000

T§a

<= Der Hub kann in Einheiten von 100 mm angegeben werden.

Anleitung zum Lesen der Spezifikationen

uailojenpjy-ieaul] apjedwoy|
uonejjeisu|
ioyagnz

I LAS-Serie
RahmengroBe 60 mm RahmengroBe 80 mm
1-Phasen 100-115 VAC
Modell LAS2(1500AW-H LAS2[1500MW-IH LAS4[1500AW-I LAS4[1500MW-H N
1-Phasen 200-230 VAC g‘
Motortyp Ols1er 2
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet ‘ Ausgestattet ‘ Nicht ausgestattet ‘ Ausgestattet g
(1) Betriebsdrehzahlbereich mm/s 0~500 %
) ) 10 (250 mm/s) 20 (250 mm/s) =
2)—
(2)— Maximal transportierbare Masse kg 7 (500 mm/s) 7 (500 mm/s) g
(3)—— Maximale Beschleunigung m/s? 1 () 5
N
) 110 (250 mm/s) 220 (250 mm/s) E g
@~ Maximale Schubkaft N 77 (500 mm/s) 77 (500 mm/s) 5%
= 3
StomON -5 110 220 s=
Strom OFF (¢ 0
Maximale Haltekraft N ok N =
ektromagnetische
—® - 110 - 220 S
Bremse 2
<
(8)— Auflgsung mm/Impuls 19,9948x10°° 20,0176x10° B 8
(9)— Rotortragheit J: kgm? 405%x107 564x107 405x107 564x107 g
Drehzahl- und Positioniersteuerungsbefehle Impulseingang '_'O:
(]
(10— Hub 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 ;
3 5
100:2,8 (3,1) 200:3,1(3,4) 300:3,4 (3.7) =alN
. 100:1,7 (2,0) 200: 1,9 (2,2) 300: 2,1 (2,4) 00:2,8(3,1) 200:3,1 (3.4) 300:3,4(3,7) I o 5
Linearmotormasse 400: 3,6 (3,9) 500: 3,9 (4,2) 600: 4,2 (4,5) g 52
. . kg 400:2,3 (2,6) 500: 2,5 (2,8) 600:2,7 (3,0) = = g‘
(): mit elektromagnetischer Bremse 700:2.9.(3.2) 800:3.1 (3.4) 700:4,5 (4,8) 800:4,8 (5,1) g g =
e B 900: 5,1 (5,4) 1000:5,4 (5,7) =
Zahnstangenmasse K 100: 0,5 200:0,6 300:0,8 400:1,0 100: 0,7 200:1,0 300:1,3 400:1,5 500: 1,8 ©
9 9 500:1,2 600: 1,4 700:1,6 800:1,8 600: 2,1 700: 2,4 800: 2,7 900: 3,0 1000: 3,3 g’
(]
[~}
( Betriebsdrehzahlbereich (® Maximale Haltekraft (Strom ON) Auflosung g
Der Bereich der Zahnstangengeschwindigkeitseinstellung Die maximale Kraft, mit der die Zahnstange die Position Die Distanz den die Zahnstange zuriicklegt, wenn der E
fiir die Bewegung der Last. halten kann, wenn die Zahnstange bei eingeschaltetem Motor eine Impulsdrehung durchfihrt.
(@ Maximal transportierbare Masse Strom stoppt. @ Rotortragheit
Die maximale Masse, die in horizontaler oder vertikaler (® Maximale Haltekraft (Strom OFF) Die Trégheit des Rotors im Motor einschlieBlich
Richtung transportiert werden kann. Die maximale Kraft, mit der die Zahnstange die Position Linearmotor. Die Rotortrdgheit muss in Betracht
(® Maximale Beschleunigung halten kann, wenn die Zahnstange nach Abschalten des gezogen werden, wenn das Drehmoment
Die zuldssige maximale Beschleunigung, wenn die Stroms stoppt. (Beschleunigungsdrehmoment) berechnet wird, das der
maximal transportierbare Masse bewegt wird. @ Maximale Haltekraft (elektromagnetische Bremse) Motor erzeugen muss.
@ Maximale Schubkraft Die maximale Kraft, mit der die Zahnstange mit einer Hub
Eine berechnete Kraft, die Beschleunigung und Reibung elektromagnetischen Bremse die Position halten Die Distanz, die von der Zahnstange zuriickgelegt werden
einbezieht. Die maximale Schubkraft gibt die maximale kann, wenn die Zahnstange stoppt. (nur Typen mit kann. Die Gesamtlange der Zahnstange wird als Summe
Kraft an, mit der die Last geschoben oder gezogen elektromagnetischer Bremse ) dieses Hubs und der Breite des Zahnstangehduses
werden kann. Sie unterscheidet sich von der maximal berechnet.

transportierbaren Last.

D-95
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RoHS-konfom

Zahnstangensysteme

LAS-Serie

Durch die Kombination des
Zahnstangenmechanismus und eines Closed Loop
Schrittmotors ¥s7er erreichen die Modelle der
LAS-Serie eine hohe Positioniergenauigkeit und hohe
Schubkraft. Damit entsteht ein schneller Linearmotor
mit hoher Schubkraft, der Arbeitsvorgange wie
"Schieben, Ziehen, Anheben und Absenken" bei
begrenzt verfligbarem Raum ausflihren kann.

M Eigenschaften

®Verwendung des Xs7ep fir hohe Zuverlassigkeit

@Zusatzinformationen®
Technische Referenz =» Seite F-1
Sicherheitsnormen =» Seite G-2

cM\us C€

® Sicherheitsgenormte Produkte (Modell, Normen, Datei-Nr., Priifstelle) =» Seite G-10

Vertikale Richtung (F-Typ)

Horizontale Richtung (B-Typ)

Durch die Verwendung des OYs7EP kann die LAS-Serie Zusatzinformationen erfassen, z. B. Positionierabschluss und Alarmsignale, um eine hdhere

Zuverlassigkeit zu erreichen.

[ [ L5z VY insskDisimomzsnt 9T Charu.’siar]si]kﬂ

(@®Wenn die Positionierungsabweichung
weniger als +1,8° betrégt, lduft der Motor wie
T, ein Schrittmotor im Open Loop Modus.

T
@Closed Loop Modus (D0pen Loop Modus

Impulssignal
Motorstrom /
Rotorpositions- Positionierungs-
Erkennungssensor | abschluss-
Signal |
mpuls-
Alarmsignal P

generator

Treiber

Linearmotor

®Horizontaler und vertikaler Betrieb nach Belieben
Durch die Verwendung des ¥s7ep als Antriebsmotor kann die
LAS-Serie viele Anforderungen flr lineare Bewegungen abdecken,
z. B. Drehzahleinstellung und Mehrpunktpositionierung.

©®ldeal fir den vertikalen Betrieb

Da ein Alarmsignal ausgegeben wird, wenn eine Uberlastung oder
Funktionsstérung auftritt, kann die LAS-Serie beim vertikalen Betrieb
mit hoher Zuverlassigkeit eingesetzt werden. Die Verwendung eines
Typs mit elektromagnetischer Bremse wird beim vertikalen Betrieb
empfohlen.

®Einfache Einstellung der Bewegungsdistanz

Mit dem QYSTEP kénnen Sie flexible Bewegungsdistanzen
einstellen, indem Sie die Anzahl der Impulse flr das Steuergerat

(Impulsgenerator) festlegen.

7 X .

Programmierbares Steuergerat

(@Wenn die Positionierungsabweichung +1,8°
oder mehr betragt, lauft der Motor im Closed

Drehmoment

' ; Loop Modus und die Position wird basierend
’ L/ auf der Rotorposition korrigiert.
@Closed Loop Modus

72 54 36 18 0 18 36 54 72
Position

AsTeP
------- Schrittmotor

®Platzsparend
Die Schraubenlécher an beiden Enden der Zahnstange kénnen
festgestellt werden, damit sich der Stellantrieb bewegen kann. Dieser
Aufbau ermdglicht eine effiziente Raumnutzung bei begrenztem
Montage- oder Installationsplatz.

| 5

oA \ l Platzsparend
|
|

Linearmotor

N

Kugelumlaufspindel-Mechanismus

® Zahnstangenspezifikationen von bis zu 1000 mm
Lange

Um bei der Konstruktion mehr Flexibilitat zu bieten, stehen diverse

Zahnstangenspezifikationen von 100 bis 1000 mm Lange zur

Verfligung. Wahlen Sie den Typ, der zu lhrem System am besten passt.

ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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wenn der Installationsraum begrenzt ist. Wahlen Sie den Typ, der zu
lhrem System am besten passt.
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® Zwei Installationsrichtungen ®Flexible Montageart »C
Zwei Montageflachen werden angeboten. Wahlen Sie die Jedes Modell wird mit zwei Typen geliefert — horizontal und vertikal —, 5 3_
Installationsrichtung, die zu Ihrem System am besten passt. um eine Montageart in unterschiedlichen Richtungen zu ermdglichen, 5
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B-Typ F-Typ
2
3
- g [~
®Zwei Linearmotortypen = =
N Max. transportierbare Masse | Betriebsdrehzahlbereich Hub* C
RahmengroBe Typ 5
ka] [mmy/s] [mm] ]
3
>35S
[7]
FE5
2 g5
10 0~500 o g. =
<
o =S
=
Standardtyp
60 mm 100~800
30 0~90 3‘
Typ mit hoher g-
Schubkraft a
)
3
Q
)
3
7]
<
20 0~500 &
@
3
o _
Standardtyp H] N
80 mm 100~1000 85
g5
g8
100 0~40
Typ mit hoher
Schubkraft -
@

= Der Hub kann in Einheiten von 100 mm angegeben werden.

O RoHS-konfom

Die LAS-Serie entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium untersagt.
@ Informationen zur RoHS-Richtlinie - Seite G-23
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> g Il Systemkonfiguration
E o Beispiel fir eine 1-Achsen Systemkonfiguration mit dem SG8030JY-Steuergerét.
)
~
% ~( Erforderliche Produkte (separat erhltlich) 1 ——( Steuergerit (separat erhiiltlich) ——
= (Verlangerungskabel @Steuergerit SG8030JY

(- Seite D-123) (= Seite D-156)

24\VDC
Stromversorgung

(nicht mitgeliefert)

Die Modelle mit elektromagnetischer Bremse erfordern ein
Verldngerungskabel fir Motoren mit elektromagnetischer
Bremse.

LAS-Serie (Hauptteil)

Programmierbares
Steuergerat

Linearmotor (nicht mitgeliefert)

Treiber /

AC-Stromversorgung
(Hauptstromversorgung)

Endsensor
(nicht mitgeliefert)

(separat erhiltlich)

@

( Sonderzubehdr und optionale Peripherieausriistung \

.
S~
SN
.'

@Treiberkabel Allzwecktyp @Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit ®FPlatte fiir DIN-Schienenbefestigung
(= Seite D-124) (= Seite D-124) (= Seite D-125)
Nr. Produktname Uberblick Seite
® Verlangerungskabel Kabel zum Verldngern des Kabelabstands zwischen Linearmotor und Treiber (1 ~ 20 m). D-123
Flexibles Verldngerungskabel Flexibles Kabel zum Verléngern des Kabelabstands zwischen Linearmotor und Treiber (1~10 m). D-123
@ | Steuergerét Dieses Steuergerat erteilt die fiir den Antrieb des Linearmotors erforderlichen Befehle. D-156
® | Treiberkabel Allzwecktyp Allzweckkabel zum Verbinden des Treibers mit dem Steuergerat (1 m, 2 m). D-124
@ | Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit | Klemmenblock- und Kabelsatz fiir den Anschluss des Treibers und Steuergeréts (1 m). D-124
® | Platte fiir DIN-Schienenbefestigung Verwenden Sie diese Platte, wenn Sie den Treiber auf einer DIN-Schiene befestigen. D-125

@Beispiel fiir Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhaltlich) (separat erhéltlich)

Verlangerungskabel Platte fiir DIN- Treiberkabel mit

LA HETEEEL Schienenbefestigung| Klemmenblock Wandlereinheit

(3m)
LAS2B500MW-1 |  CCO3AIPM SG8030JY-U | PADPOI1 CC36T1

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.
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M Produktnummerncode

LAS2F500MW-5 T oo
@ | RahmengroBe 2:60mm 4:80 mm
- — Bewegungsrichtung der F: Die Zahnstange bewegt sich vertikal zum Montageflansch.
CD @ @ @ @ @ @ ® Zahnstange B: Die Zahnstange bewegt sich horizontal zum Montageflansch.
@ | Maximale Zahnstangengeschwindigkett ~ 40: 40 mm/s  90: 90 mm/s  500: 500 mm/s
® Elektromagnetische A: Nicht ausgestattet
Bremse M: Ausgestattet
® Stromversorgungseingang W' 1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC
S: 3-Phasen 200-230 VAC
Hub 1:100mm  2:200mm  3:300 mm  4:400 mm
@ 5:500mm 6:600mm 7:700 mm 8:800 mm
9:900 mm  10:1000 mm
M Produktpalette
©® Standardtyp
1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC 3-Phasen 200-230 VAC
Modell Seite Modell Seite
LAS2[]500AW-1 LAS2[1500AS-1 *
LAS2[]500AW-2 LAS2[]500AS-2 *
LAS2[]500AW-3 LAS2[]500AS-3 *
LAS2[]500AW-4 LAS2[1500AS-4 *
LAS2[]500AW-5 LAS2[]500AS-5 *
LAS2[]500AW-6 LAS2[]500AS-6 *
LAS2[]500AW-7 LAS2[1500AS-7 *
LAS2[]500AW-8 LAS2[]500AS-8 *
LAS4[]500AW-1 D-101 LAS4[]500AS-1 *
LAS4[]500AW-2 LAS4[1500AS-2 *
LAS4[]500AW-3 LAS4[]500AS-3 *
LAS4[]500AW-4 LAS4[]500AS-4 *
LAS4[]500AW-5 LAS4[1500AS-5 *
LAS4[1500AW-6 LAS4[]500AS-6 *
LAS4[]500AW-7 LAS4[1500AS-7 *
LAS4[]500AW-8 LAS4[1500AS-8 *
LAS4[1500AW-9 LAS4[]500AS-9 *
LAS4]500AW-10 LAS4[]500AS-10 *
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
== Wenden Sie sich fiir die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
©® Standardtyp mit elektromagnetischer Bremse
1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC 3-Phasen 200-230 VAC
Modell Seite Modell Seite

LAS2C]500MW-1
LAS2[1500MW-2
LAS2[1500MW-3
LAS2[]500MW-4
LAS2[1500MW-5
LAS2[]500MW-6
LAS2[]500MW-7
LAS2[1500MW-8
LAS4[]500MW-1
LAS4[]500MW-2
LAS4[1500MW-3
LAS4[]500MW-4
LAS4]500MW-5
LAS4[1500MW-6
LAS4[]500MW-7
LAS4[]500MW-8
LAS4[1500MW-9
LAS4[]500MW-10

D-101

LAS2[1500MS-1

s

LAS2[1500MS-2

%k

LAS2[1500MS-3

LAS2[1500MS-4

s

LAS2[1500MS-5

%k

LAS2[1500MS-6

LAS2[1500Ms-7

s

LAS2[1500MS-8

£

LAS4[1500Ms-1

LAS4[1500MS-2

s

LAS4[1500MS-3

£

LAS4[1500Ms-4

LAS4[1500MS-5

o8

LAS4[1500MS-6

£

LAS4[1500Ms-7

LAS4[1500MS-8

o8

LAS4[1500MS-9

£

LAS4[1500Ms-10

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.

= Wenden Sie sich fiir die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.

Linearmotor, Uberspannungsschutz*, Treiber, Steckverbinder fiir Eingangs-/Ausgangssignal, Betriebshandbuch

== Nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse

Abmessungen D-104 / Motor- und Treiberkombinationen D-107 / Anschluss und Betrieb D-108

pun -ieaur

o)
o
-
[V
=
5
>
=
c
Y
~—
o
=
(1]
=

uabuniynyieaui] a}49ISLI0J0N
uone|jeisu] osza Bunyiajuig
ioyagnz ownzi

T§a

uopejjeisu|
igyaqnz

)
=
S
)
=
)
[=
5
°
)
T
>
=
=
2
)
=3
)
=

awajsAsuabueisuyez

o9a

uopejjeisu|
1gyaqnz

o
S
£
T
=
=t
=
=L
8
8
(]
=]
3
=
=5
5
=
5
@

ajesabianals

D-99



o:ﬂ C

95

82

<T

> § ®Typ mit hoher Schubkraft

E o 1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC 3-Phasen 200-230 VAC

5 Modell Seite Modell Seite

§' LAS20190AW-1 LAS20190AS-1 *

g LAS2(190AW-2 LAS2[190AS-2
LAS2[190AW-3 LAS2(]90AS-3
LAS2(]90AW-4 LAS2(]90AS-4
LAS2[190AW-5 LAS2190AS-5
LAS2[190AW-6 LAS2(]90AS-6
LAS2C190AW-7 LAS2(]90AS-7
LAS2[190AW-8 LAS2(190AS-8
LAS4[140AW-1 LAS4140AS-1
LAS4C]140AW-2 p-102 LASA140AS-2
LAS4[140AW-3 LAS4[140AS-3
LAS4C140AW-4 LAS4140AS-4 %
LAS4(140AW-5 LAS4[140AS-5
LAS4[J40AW-6 LAS4140AS-6
LAS4C140AW-7 LAS4140AS-7
LAS4140AW-8 LAS4[140AS-8
LAS4C140AW-9 LAS4140AS-9
LAS4C140AW-10 LAS4]40AS-10

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
:=\Wenden Sie sich fiir die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

®Typ mit hoher Schubkraft mit elektromagnetischer Bremse

1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC 3-Phasen 200-230 VAC
Modell Seite Modell Seite

LAS2[190MW-1 LAS2[190MS-1 *
LAS2[190MW-2 LAS2[190MS-2 ’
LAS2[190MW-3 LAS2[190MS-3 *
LAS2[190MW-4 LAS2[190MS-4 *
LAS2[190MW-5 LAS2[190MS-5 !
LAS2[190MW-6 LAS2[190MS-6 *
LAS2[190MW-7 LAS2[190MS-7 *
LAS2[190MW-8 LAS2[190MS-8

LAS4(]40MW-1 D102 LAS4[140MS-1 %
LAS4[140MW-2 LAS4[140MS-2 *
LAS4[140MW-3 LAS4[]40MS-3 *
LAS4(]40MW-4 LAS4[40MS-4 5
LAS4(140MW-5 LAS4[140MS-5 *
LAS4[]40MW-6 LAS4[]40MS-6 !
LAS4(]40MW-7 LAS4[140MS-7 *
LAS4(140MW-8 LAS4[140MS-8 *
LAS4[140MW-9 LAS4[]40MS-9 3
LAS4(]40MW-10 LAS4[40MS-10 *

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
s« \Wenden Sie sich fiir die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Linearmotor, Uberspannungsschutzf‘, Treiber, Steckverbinder fiir Eingangs-/Ausgangssignal, Betriebshandbuch

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
’( == Nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse
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Il Spezifikationen

©®Linearmotor

{>Standardtyp

cMus C€

RahmengroBe 60 mm RahmengroBe 80 mm
1-Phasen 100-115 VAC
Modell LAS2(1500AW-H LAS2[ 1500MW-H LAS4[1500AW-H LAS4[1500MW-H
1-Phasen 200-230 VAC
Motortyp Xster
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet ‘ Ausgestattet ‘ Nicht ausgestattet ‘ Ausgestattet
Betriebsdrehzahlbereich mm/s 0~500
) ) 10 (250 mm/s) 20 (250 mm/s)
Maximal transportierbare Masse kg 7 (500 mm/s) 7 (500 mm/s)
Maximale Beschleunigung m/s? 1
) 110 (250 mm/s) 220 (250 mm/s)
31
Maximale Schubkat N 77 (500 mmys) 77 (500 mmys)
Strom ON 110 220
Maximale Haltekraft N Strom OFF 0
Elektromagnetische Bremse - ‘ 110 - ‘ 220
Auflosung mm/Impuls 19,9948x10°° 20,0176x10°
Rotortragheit J: kgm? 405%107 \ 564%107 405107 \ 564107
Drehzahl- und Positioniersteuerungsbefehle Impulseingang
Hub 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
100: 2,8 (3,1) 200: 3,1 (3,4) 300:3,4 (3,7
- 100:1,7 (2,0) 200:1,9 2,2) 300:2,1 (2.4) @1 @4 @7
Linearmotormasse™* K 400:2,3 (2.6) 500: 25 (2,8) 600: 2.7 (3.0) 400: 3,6 (3,9) 500:3,9 (4,2) 600:4,2 (4,5
(): mit elektromagnetischer Bremse ! 700: 249 (SYZ) 800j 3Y1 (3’4) B 700: 4,5 (4,8) 800:4,8 (5,1)
U e 900: 5,1 (5,4) 1000: 5,4 (5,7)
Zahnstangenmasse ke 100: 0,5 200:0,6 300:0,8 400:1,0 100: 0,7 200:1,0 300:1,3 400:1,5 500:1,8
0 ¢ 500: 1,2 600:1,4 700:1,6 800:1,8 600:2,1 700: 2,4 800:2,7 900:3,0 1000: 3,3
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® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
©® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
® Neben den oben gezeigten Produkten sind auch Produkte fiir 3-Phasen 200-230 VAC verfiighar. Wenden Sie sich an das ndchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
=1 Achten Sie darauf, dass die Summe aus Schubkraft und Beschleunigungs-Schubkraft der Last nicht die maximale Schubkraft iibersteigt.
=2 Die Masse des Linearmotors enthalt die Zahnstangenmasse.

® Elektromagnetische Bremse (nur Typ mit elektromagnetischer Bremse)
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Typ Typ mit Strom-Aus-Aktivierung
Versorgungsspannung 24\VDC+5 %
Versorgungsstrom 0,25A

Strom OFF: Die Bremse ist aktiviert.

Betriebsmuster
! ! Strom ON: Die Bremse ist gelost.

M Positionierentfernung - Positionierzeit

Prifen Sie die (ungefahre) Positionierzeit nach der Positionierentfernung. Die Positionierzeit hangt von der Lastmasse ab.
®Die Anlaufdrehzahl sollte 10 mm/s oder weniger betragen.

awajsAsuabueisuyez

<>RahmengréBe 60 mm <>RahmengréBe 80 mm

S - ] - T
//
30| Lastmasse = ” Lastmasse | | §
— 7kg (500 mm/s) ) 4= —— 7 kg (500 mm/s) p =
- - ”
= 25 10 kg (250 mm/s) 1. = 20 kg (250 mm/s) P L~ %
5 2 3 i ig
g 20 1 g ’ /” >0
g . e / g J - | — E
= = z 8
z R = z? - — g
a 1’0 ” - [a - b // g
>~ 1 8 35
05— 2= T8¢
53
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 E g
Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm] @

M Wiederholpositioniergenauigkeit (Bezugswert)

Die nachstehende Grafik zeigt gemessene Werte bei der maximal transportierbaren Masse. Der spezifische Wert variiert nach Last,
Antriebsbedingung und Installationsrichtung.

ajesabianals

Horizontalantrieb

Vertikalantrieb

L 1 1 1 1 1 1
—-0,25 -0,07 0 +0,07
Positioniergenauigkeit [mm]

+0,25
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>5 M Spezifikationen
22 .
o ®Linearmotor
~
o ©
o {Typ mit hoher Schubkraft ¢\ us C €
=]
RahmengrdBe 60 mm RahmengroBe 80 mm
1-Ph: 100-115 VAC
Modell asen LAS2190AW-I LAS2190MW-I LAS4(]40AW-II LAS4(140MW-
1-Phasen 200-230 VAC
Motortyp As1er
Elektromagnetische Bremse Nicht ausgestattet Ausgestattet Nicht ausgestattet ‘ Ausgestattet
Betriebsdrehzahlbereich mm/s 0~90 0~40
. . 100 (20 mm/s)
M: | f rti M: ke
laximal transportierbare Masse 9 30 70 (40 mm/s)
Maximale Beschleunigung m/s? 0,187 0,074
. 1008 (20 mm/s)
M: le Schubkraft™ N
laximale Schubkra 306 705 (40 mm/s)
Strom ON 306 1008
Maximale Haltekraft N Strom OFF
Elektromagnetische Bremse - ‘ 306 - ‘ 1008
Auflosung mm/Impuls 3,7364x10°% 1,4835x10°
Rotortrégheit J: kgm? 405x107 ‘ 564x107 405x107 ‘ 564x107
Drehzahl- und Positioniersteuerungsbefehle Impulseingang
Hub 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
100: 2,8 (3,1) 200: 3,1 (3,4) 300: 3,4 (3,7
. - 100: 2,1 (2,4) 200:2,2 (2,5) 300:2,4 (2,7) G B4 67
Linearmotormasse”™ 400: 3,6 (3,9) 500: 3,9 (4,2) 600: 4,2 (4,5)
. . kg 400: 2,6 (2,9) 500:2,8 (3,1) 600: 3,0 (3,3)
(): mit elektromagnetischer Bremse 700:3.2 (3.5) 800:34 (3.7) 700: 4,5 (4,8) 800: 4,8 (5,1)
e e 900: 5,1 (5,4) 1000: 5,4 (5,7)
Zahnstangenmasse K 100: 0,5 200:0,6 300:0,8 400:1,0 100: 0,7 200:1,0 300:1,3 400:1,5 500: 1,8
g g 500:1,2 600: 1,4 700:1,6 800:1,8 600: 2,1 700:2,4 800:2,7 900:3,0 1000: 3,3

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
® Neben den oben gezeigten Produkten sind auch Produkte fiir 3-Phasen 200-230 VAC verfiighar. Wenden Sie sich an das nichste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.
1 Achten Sie darauf, dass die Summe aus Schubkraft und Beschleunigungs-Schubkraft der Last nicht die maximale Schubkraft iibersteigt.
=2 Die Masse des Linearmotors enthélt die Zahnstangenmasse.

® Elektromagnetische Bremse (nur Typ mit elektromagnetischer Bremse)

Typ Typ mit Strom-Aus-Aktivierung
\lersorgungsspannung 24\DC+5 %
Versorgungsstrom 0,25A

Strom OFF: Die Bremse ist aktiviert.

Betriebsmuster
Strom ON: Die Bremse ist geldst.

M Positionierentfernung - Positionierzeit
Prifen Sie die (ungefahre) Positionierzeit nach der Positionierentfernung. Die Positionierzeit hangt von der Lastmasse ab.
® Die Anlaufdrehzahl sollte 1 mm/s oder weniger betragen.

<>RahmengréBe 60 mm <>RahmengréBe 80 mm

10 60
Lastmasse / 5ol Lastmasse ‘ ‘ e
8— ——30 kg (90 mm/s) / — 70 kg (40 mm/s) ,//
- Z 40 -==100kg (20 mm/s) P
g 230 >
% 4 d % r’, //
S / S 20
a o lr
/ PR —
2 10 - —
T
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Positionierentfernung [mm] Positionierentfernung [mm]
M Wiederholpositioniergenauigkeit (Bezugswert)

Die nachstehende Grafik zeigt gemessene Werte bei der maximal transportierbaren Masse. Der spezifische Wert variiert nach Last,
Antriebsbedingung und Installationsrichtung.

Horizontalantrieb

Vertikalantrieb

L 1 1 1 1 1 1
—0,25 -0,07 0 +0,07
Positioniergenauigkeit [mm]

+0,25
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M Gemeinsame Spezifikationen S
. Xo
®Treiber S
Modell LSD20A-W \ LSD20B-W. o
s Spannung 1-Phasen 100-115 VAC/1-Phasen 200-230 VAC —15~+10% a
tromversorgungs-
eingang gung Frequenz 50/60 Hz S
Strom 3,2A (100 VAC), 3,7 A (200 VAC) ‘ 4,1 A (100 VAC), 4,5A (200 VAC)
Maximale Eingangsimpulsfrequenz 250 kHz (bei einer Impulsbelastung von 50 %)
Eingangsmodus Optokopplereingang, Eingangswiderstand: 220 (), Eingangsstrom: 7~20 mA
Impuls (DIR. —A) Impulseingang (DIR.—A Richtungsbetriebsbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus)
P . Impulsbreite mindestens 1 s, Anstiegszeit/-Abfallzeit maximal 2 s (negativer Logikimpulseingang) "5"'
Eingang fir B ichtungsschal gl
Bewegungsrichtung ingang ur. ewegungsrichtungsschal tgr . . E:
(DIR. —B) DIR.—B Richtungswahlbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus g
Eingangssignal ' Impulsbreite mind 1 s, Anstiegszeit/-Abfallzeit maximal 2 s (negativer Logikimpulseingang)
Alarm Idschen Eingang, wenn eine Schutzfunktion aktiviert wurde, um den Alarm zu quittieren. =
. Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, wird der Ausgangsstrom zum Linearmotor abgeschaltet. S
o m
Alle Wicklungen aus Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird der Linearmotor mit Strom versorgt. a E 1]
® g
Auflésungswati Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, wird die Aufldsung auf das Zehnfache des Werts gesetzt, der beim Einschalten des Motors galt. g =g
9 Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird die urspriingliche Aufldsung auf den Wert gesetzt, der beim Einschalten des Motors galt. ""_
Optokoppler, Open Collector Output  Externe Anwendungsbedingungen: maximal 30 VDC, maximal 15 mA (Positionierabschluss-Signal, Alarmsignal) ?,,
Ausgangsmodus Transistor, Open Collector Output  Externe Anwendungsbedingungen: maximal 30 VDC, maximal 15 mA (Timing-Signal, Riickkopplungsimpulssignal A-Phase/B-Phase) % ; N
Line-Driver Ausgangsleistung: Aquivalent von 26C31 (Timing-Signal, Riickkopplungsimpulssignal A-Phase/B-Phase) §- 55
= =0
c D
Timin Immer wenn die Zahnstange um den Wert bewegt wird, der in der nachstehenden Tabelle angegeben ist, wird ein Impuls ausgegeben. (Optokoppler: ON) ‘g g- 3
9 Die maximale Einstellung betrdgt 500 Hz in der maximalen Eingangsimpulsfrequenz. g =
Alarm Dieses Signal wird ausgegeben, wenn eine Schutzfunktion aktiviert wird. (Optokoppler: OFF)
Ausgangssignal Der Alarm wird ausgegeben (rote LED blinkt) und der Linearmotor rollt gleichzeitig aus. 5‘
3
Dieses Signal wird ausgegeben, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. (Optokoppler: ON) g g
Positionierabschluss Wird a ben, wenn die Impulsgeschwindigkeit 500 Hz oder weniger betrégt und der Linearmotor an einer Position innerhalb von +0,05 mm der festgelegten Position % L
gestoppt wird. -
5
Dieses Signal wird bei einer Schrittanzahl ausgegeben, die beim Einschalten des Treibers festgelegt wurde. Die Phasendifferenz zwischen A und B ist 90° elektrischer o
A-Phase/B-Phase Winkel g
Impulsausgang S ) " : R . - ) ' " " >3
Dabei gilt eine maximale Verzdgerung von 1 ms in Bezug auf die tatschliche Bewegung des Linearmotors. Benutzen Sie diese Funktion, um die Stoppposition zu priifen. = % s
= B
Schutzfunktion Uberhitzungsschutz, Uberlastungsschutz, Uberspannungsschutz, Drehzahlfehlerschutz, Uberstromschutz, Drehzahliiberschreitung, % 2 %
EEPROM-Datenfehler, Sensorfehler, Systemfehler o g =
=
Masse 0,8 kg

Bewegungsdistanz fiir TIM. Ausgangssignal

Modell LAS2(190 LAS2(1500 LAS4[ 140 LAS4[1500
Bewegungsdistanz [mm] 37,364x10° 199,948 x10° 14,835%x107° 200,176x10°
N
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein. =
2
)
. . . 3
M Allgemeine Spezifikationen @
L . . . i 3
Dies ist der Wert nach Nennbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit. &
)
Posten Motor Treiber o
Isolationsklasse Klasse B (130 °C) [GemaB UL/CSA-Normen als Klasse A (105 °C) zugelassen] — g
100 M) oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen den folgenden Punkten 100 MC oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen den folgenden Punkten
. N angelegt wird: angelegt wird:
Isol!
solationswiderstand - Gehéuse — Wicklungen - Gehduse — Stromeingangsklemme

- Gehduse — Elektromagnetische Bremswicklungen (nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse) | - Signal-E/A-Klemme — Stromeingangsklemme

Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten: Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten:
. . L - Gehéuse — Wicklungen 1,5 kV, 50 Hz oder 60 Hz + Gehause — Wicklungen 1,5 kV, 50 Hz oder 60 Hz
Dielektrische Festigkeit . . . . . 1=}
- Gehduse — Elektromagnetische Bremswicklungen 1,0 kV, 50 Hz oder 60 Hz - Signal-E/A-Klemme — Stromeingangsklemme 3,0 kV, 50 Hz oder 60 Hz le)
(nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse) (nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse)
Umgebungstemperatur 0~+50 °C (nicht gefrierend)
Umgebungsluftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

®Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Festigkeitspriifung diirfen Linearmotor und Treiber nicht angeschlossen sein.

9||SM|YOH Hw udiojenpyy-Aleloy
uopejjeisu|
1gyaqnz

® Zulassiges Drehmoment der Zahnstange (Moment)
Das auf die Zahnstange wirkende Rotationsdrehmoment darf den in

. . . . (/2]
der nachstehenden Tabelle gezeigten Wert nicht Giberschreiten. g
Linearmotormodel Zulassiges Drehmoment der Zahnstange ‘g
(Moment) =
LAS2B (F) Max. 0,3 Nm 2
LAS4B (F) Max. 0,5 Nm

® Das Rotationsdrehmoment darf zu keinem Zeitpunkt den zuldssigen Wert (iberschreiten.
Zu hohes Rotationsdrehmoment fiihrt zu einer vorzeitigen Abnutzung der
Zahnstangentillle.

® Details zu Montagearten der Last finden Sie unter "Montageart der Last am Ende der
Zahnstange'. =» Seite D-127
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53
<T
> g ® Maximal zulassige Radiallast
E o Radiallast: N .
o Hub [mm] LAS2(190 LAS2(1500 LAS4(140 LAS4{ 1500
o 100 25 25 120 60" O
g 200 20 20% 90 40*
300 10 10* 70 30 Gesamtlange
400 10 10 60 25%
500 7 7% 50 20%
600 - - 40 15% O
700 E B 40 10
800 _ — 25 7% Radiallast
900 - 20 —
1000 - 15 -

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.
s Halten Sie die Betriebsdrehzahl bei maximal 90 mm/s. Wenn die Betriebsdrehzahl 90 mm/s liberschreitet, darf keine Radiallast wirken.
Eine externe Fiihrung muss verwendet werden.

M Abmessungen (Einheit = mm)

© Standardtyp © Standardtyp mit elektromagnetischer Bremse
. Hub Zahnstange Masse Zahnstange . Hub Zahnstange Masse Zahnstange
Lln;argn:tor ! Gesamtlange L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | - Masse Lm;lardmﬁtor ! Gesamtldnge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | - Masse
oae! jode!
mm mm kg kg mm mm kg kg
LAM2[J500AW-1 100 229,4+0,4 17 0,5 LAM2[1500MW-1 100 229,4+0,4 2,0 0,5
LAM2[1500AW-2 200 330,0+0,4 19 0,6 LAM2[1500MW-2 200 330,0+0,4 2,2 0,6
LAM2[C1500AW-3 300 430,4+0,4 21 0,8 LAM2[C1500MW-3 300 430,4+0,4 2,4 0,8
LAM2[C1500AW-4 400 531,0+0,4 2,3 1,0 LAM2[1500MW-4 400 531,0+0,4 2,6 1,0
LAM2[J500AW-5 500 631,5+0,4 2,5 12 LAM2[1500MW-5 500 631,5+0,4 2,8 1,2
LAM2[1500AW-6 600 731,4+0,4 2,7 14 LAM2[1500MW-6 600 731,4+0,4 3,0 1,4
LAM2[1500AW-7 700 829,5+0,4 29 1,6 LAM2[1500MW-7 700 829,5+0,4 3,2 1,6
LAM2[J500AW-8 800 930,4+0,4 31 18 LAM2[1500MW-8 800 930,4+0,4 34 18
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der
Zahnstange) ein. Zahnstange) ein.
LAS2F-Ti L
yp ‘ ] M4 (Schutzerdungsklemme) 5557-10R(MOLEX) 5 53
Modul 0,892 Druckwinkel 20 Motorkabel &7 0%
47+03 _ 9]
31,7 34
400 A
7N
© © ]| }
— ¢ 9) 8
® °l lelel =
= ol flal  Tlo iy — T
@@ g 52 i & ot P 2xXM5x10 tief
® £ ) g 1602
4xM6x10 tief x®
©
12,5
26
35+05 R
6o 95 (R)
123,6
158.,6 § w0
©
Der eingefarbte Bereich (1) gilt nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse. A
158.,6
LAS2B-Typ i 123,6
Modul 0.892 Druckwinkel 20° 5557-1 OR(MOLEX) 15 23765122 ‘g
Motorkabel &7 $35 134
4
400
|
| J] l{y &
S| i N~ 3
+ | © -
s 8y 8|~ 3 | S
/o)
L 4xM6x10 tief “’u
N
w S|k I
(Schutzerdungsklemme) E\ﬂf
56+1 L 412
21
18+0.2
2xM5x10 tief

16=02

Der eingeférbte Bereich (1) gilt nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse.
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®Typ mit hoher Schubkraft ©Typ mit hoher Schubkraft mit elektromagnetischer Bremse > §
. Hub Zahnstange Masse Zahnstange . Hub Zahnstange Masse Zahnstange E o
Uiy ! Gesamtldnge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | Masse fFERITTH ! Gesamtldnge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | - Masse O
Modell Modell =
mm mm kg kg mm mm kg kg 2
LAM2I90AW-1 100 229,4+0,4 2,1 0,5 LAM2CI90MW-1 100 229,4+0,4 2,4 05 g
LAM2[190AW-2 200 330,0+0,4 2,2 0,6 LAM2190MW-2 200 330,0+0,4 25 0,6
LAM2[C190AW-3 300 430,4+0,4 24 0,8 LAM2190MW-3 300 430,4+0,4 2,7 08
LAM2J90AW-4 400 531,004 2,6 1,0 LAM2CI90MW-4 400 531,0+0,4 29 1,0
LAM2[I90AW-5 500 631,5+0,4 2,8 1,2 LAM2I90MW-5 500 631,5+0,4 31 1,2
LAM2[CI90AW-6 600 731,4+0,4 3,0 1,4 LAM2190MW-6 600 731,4+0,4 33 14
LAM2I90AW-7 700 829,5+0,4 3,2 1,6 LAM2CI90MW-7 700 829,5+0,4 35 1,6 g
LAM2[190AW-8 800 930,4+0,4 34 18 LAM2I90MW-8 800 930,4+0,4 37 1,8 %
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der a
Zahnstange) ein. Zahnstange) ein.
=
o
LAS2F-Typ g m &
Modul 0,892 Druckwinkel 20° o w5
g He
M4 (Schutzerdungsklemme) 5s57.10R (MOLEX) L ‘,’-
Motorkabel &7 2 66,32 3
47-03 9 % 5
31,7 34 2 g
400 A g 58
[ o . I g 8¢
— =]
| : 7T ;
ol | X
Yt 584 Hel 1 alm | :
%J S2 T gl g N ol 2xM5x10 tief 29
[ ® P\ %, o Zr
. b 16+0.2 @
4XxM6x10 tief ® c
D | © §
125 :s
2 zit
35+05 % g%
56=1 95 (R) sS°”
162,1 E
197,1
0|
©
A
Der eingefarbte Bereich ([___]) gilt nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse.
B
LAS2B-Typ 2
Modul 0,892 Druckwinkel 20° é
[]
197,1 2
. 162,1 G
f -
5557-10R(MOLEX) 3505 5 15 4676'3*2 §
Motorkabel &7 03
% 125 535
|
400 WA Eﬂ
|{} &) TW
I [ Vi g
1 o = - 2
S ~ <
> 3 & é - o = ; g
o= '\ < E
-~ [ 4xM6x10 tief k g
*xM6x10 tie 3
M4 (Schutzerdungsklemme) {3} an} o - J S
ERE
Lyt Zap
D
== g§58
561 41,2 £33
[C=
21 &
18+02 o
9 ]
N 8
I o] ‘t'j;
Q:
2xM5x10 tief W

16=0.2

Der eingefarbte Bereich ([___]) gilt nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse.
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> § © Standardtyp ©® Standardtyp mit elektromagnetischer Bremse
E o 0 Hub Zahnstange Masse Zahnstange 1 Hub Zahnstange Masse Zahnstange
) G Gesamtlange L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | Masse Gy Gesamtldnge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) | Masse
= Modell Modell
2 mm mm kg kg mm mm kg kg
g LAM4[1500AW-1 100 243,5+0,4 2,8 0,7 LAM4[1500MW-1 100 243,5+0,4 31 0,7
LAM4[I500AW-2 200 341,6+0,4 31 1,0 LAM4[1500MW-2 200 341,6+0,4 34 1,0
LAM4[1500AW-3 300 443,7+0,4 34 13 LAMA[1500MW-3 300 4437+0,4 37 13
LAMA4[1500AW-4 400 541,9+0,4 3,6 15 LAM4[1500MW-4 400 541,9+0,4 39 15
LAMA4[I500AW-5 500 640,104 39 1,8 LAM4[1500MW-5 500 640,1+0,4 42 1,8
LAMA4[1500AW-6 600 742,2+0,4 42 21 LAMA[1500MW-6 600 742,2+0,4 45 21
LAMA4[1500AW-7 700 840,4+0,4 45 2,4 LAM4[1500MW-7 700 840,4+0,4 4.8 2,4
LAM4[1500AW-8 800 942,5+0,4 48 2,7 LAM4[1500MW-8 800 942,5+0,4 51 2,7
LAM4[1500AW-9 900 1040,7+0,8 51 3,0 LAMA[1500MW-9 900 1040,7+0,8 54 3,0
LAM4[1500AW-10 1000 1142,8+0,8 54 33 LAM4[1500MW-10 1000 1142,8+0,8 57 33
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der
Zahnstange) ein. Zahnstange) ein.
®Typ mit hoher Schubkraft ®Typ mit hoher Schubkraft mit elektromagnetischer Bremse
Li Hub Zahnstange Masse Zahnstange li Hub Zahnstange Masse Zahnstange
m;z;rdrr;:tor Gesamtlénge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) |  Masse: m;ird";ﬁmr Gesamtldnge L | (Zahnstangenmasse eingeschlossen) |~ Masse
mm mm kg kg mm mm kg kg
LAMA[CJ40AW-1 100 243,5+0,4 2,8 0,7 LAM4[140MW-1 100 243,5+0,4 31 0,7
LAM4[140AW-2 200 341,6+0,4 31 1,0 LAMA[C140MW-2 200 341,6+0,4 34 1,0
LAMA4[140AW-3 300 443,7+0,4 3,4 13 LAMA[140MW-3 300 443,7+0,4 3,7 1,3
LAMA4[C]40AW-4 400 541,9+0,4 3,6 15 LAM4C140MW-4 400 541,9+0,4 39 15
LAMA4[140AW-5 500 640,1+0,4 39 18 LAMA[C140MW-5 500 640,1+0,4 42 18
LAMA[140AW-6 600 742,2+0,4 4,2 21 LAMA[140MW-6 600 742,2+0,4 4,5 2,1
LAMAC140AW-7 700 840,4+0,4 45 2,4 LAM4140MW-7 700 840,4+0,4 4.8 2,4
LAMA4[140AW-8 800 942,5+0,4 48 2,7 LAMA4[140MW-8 800 942,5+0,4 51 2,7
LAM4[]40AW-9 900 1040,7+0,8 51 3,0 LAM4[140MW-9 900 1040,7+0,8 54 3,0
LAMA4[C]40AW-10 1000 1142,8+0,8 54 33 LAM4140MW-10 1000 1142,8+0,8 57 33
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der ® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der
Zahnstange) ein. Zahnstange) ein.
LAS4F-Typ
Modul 1,25 Druckwinkel 20°
L
M4 (Schutzerdungsklemme) 822
Motorkabel $7 62+03
12
2
400
@ AR
52 S
e
w0 )
I o © / \ﬁ 2xM8x15 tief 10
® o 3 i o i
== 11 = = - p—
=3l 3388 & IS S L o
So7n Sl
® A S
@' i 20=02
i o —
ey 4xM8x10 tief N
© D
15
30
12,5
30=05 (R)
53,61 {
169,3 i
204,3 oo Der eingefarbte Bereich (1) gilt nur beim Typ mit elektromagnetischer Bremse.
A
LAS4B-Typ
Modul 1,25 Druckwinkel 20°
204,3
169,3
53,61
30+05 82+2
62-0,3
5557-10R(MOLEX) 2 504
Motorkabel $7 =2 T
O [z
(A A N
400 ||
- ) ‘ 23,5
ey “D\ 20=02
I I // \ 125 (R)
| REED : : ]
g o S Slj m,
o 3
[ ] I A a
N
2XM8x15 tief

M4 (Schutzerdungsklemme) \% 4xM8x10 tief

Der eingeférbte Bereich (1) gilt nur
beim Typ mit elektromagnetischer Bremse.
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O Treiber
Treibermodell: LSD20A-W, LSD20B-W
Masse: 0,8 kg
45
3‘ 120 max. 41 ‘ 25 jO‘
[l il
. * 4 U
e !
EREE |
T & + |:U|
. ] I
2 g 9| ggs
b D@ —|—|N
& |
] o] | ]
L M4 (Schutzerdungsklemme) b B
0 @]
N ’, i
a1 2P ]
/) 1 11 b
] iﬁ\Tg i ,‘;,,Q‘L,J
7xM3 3xM3
® Montagewinkel (2 St., enthalten)
25 Steuerungs-E/A-Steckverbinder (enthalten)
45 3 juse: R
2 e Gehduse: §4331 1361 (MOLEX)
eI 10 ] Steckverbinder: 54306-3619 (MOLEX)
(o]
<
o[ ©
/\ 25 |
2X 3,5 kegelig aussenken
45
M Liste der Linearmotor- und Treiberkombinationen
Die Linearmotor- und Treiberkombinationen werden unten angezeigt.
RahmengroBe Typ Elektromagnetische Bremse Stromverst i Modell Linearmotormodell Treibermodell
, LAS2B9OAW-[] LAM2B90AW-[]
Nicht ausgestattet
Hohe LAS2F90AW-[] LAM2F90AW-[]
Schubkraft LAS2B9OMW-[] LAM2BOOMW-[]
Ausgestattet
60 mm LAS2F9OMW-[] LAM2F9OMW-[]
. LAS2B500AW-[] LAM2B500AW-[]
Nicht ausgestattet
LAS2F500AW-[] LAM2F500AW-[]
Standard LSD20A-W
LAS2B500MW-[] LAM2B500MW-[]
Ausgestattet
1-Phasen 100-115 VAC LAS2F500MW-[] LAM2F500MW-[J
1-Phasen 200-230 VAC LAS4B40AW-[] LAM4B40AW-[]
Nicht ausgestattet
Hohe LAS4F40AW-[] LAM4F40AW-[]
Schubkraft LAS4B40MW-[] LAM4B40MW-[]
Ausgestattet
80 mm LAS4FA0MW-[] LAM4F40MW-[]
) LAS4B500AW-[] LAM4B500AW-[]
Nicht ausgestattet
LAS4F500AW-[] LAM4F500AW-[J
Standard LSD20B-W
LAS4B500MW-[] LAM4B500MW-[]
Ausgestattet
LAS4F500MW-[] LAM4F500MW-[J

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
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M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnungen und Funktionen der Treiberteile

pun -ieaur

D
o
—
D
=3
<
1
>
)
[=
o
—
o
<
)
=]

Stromeingangsklemme -| [l =

e
Schutzerdungsklemme — 7§l ¢

Signalmonitoranzeigen Stromeinstellschalter
<> LED-Anzei gen Anzeige | Schalterbezeichnung Funktion
Anzeige Farbe Funktion Aktivierungsbedingungen Der Linearmotorlaufstrom kann verringert werden, um dem
OPERATION Griin | Stromversorgungsanzeige | Leuchtet, wenn Strom an ist CURRENT Stromeinstell- Temp'eraturaﬁsneg in .I..lnearmotor und Treiber entgegenzuwirken oder
schalter um einen Spielraum fiir das Motordrehmoment zuzulassen.
ALARM Rot Narmanzeige Elinkt, wenn die Schutzfunktionen aktiviert (Auswahl unter 16 Einstellungen)
sind.
7 . i
OAlarm Drehzabhlfilter-Einstellschalter
Anzei Schalterbezeich Funkti
Blinkzahl Funktion Aktivierungsbedingungen 13 SIS unition
Mit diesem Schalter konnen
1 Uberhitzung Die Temperatur der Kiihirippen im Treiber steigt auf ca. 85 °C. Einstellungen konfiguriert Einstellen auf "0"
Drehzahifitter- werden, wenn ein sanfter =
o Der Linearmotor wird langer als fiinf Sekunden mit einer Last .e antite Start/Stopp oder eine sanfte | &
2 Uberlastung X . ) . ) V.FIL Einstell- - S
betrieben, die das maximale Drehmoment {ibersteigt. schalter Bewegung bei niedriger 5
3 i Die Primarspannung des Treiber-Umrichters iiberschreitet den Drenzahl erforderlich ist. _
erspannung aulissigen Wert. (Auswahl unter 16 Zeit
- - Einstellungen)
Der Linearmotor kann bei der angegebenen
4 Drehzahlfehler L
Impulsgeschwindigkeit nicht genau folgen. Eingangs-/AusgangssignaIe
5 Uberstrom Ein iibermBiger Strom st durch das Stromelement des Anzeige | Eingang/Ausgang |  Stift-Nr. Signal Signalbezeichnung
Umrichters in den Treiber geflossen. -
1 Vee+5V Stromversorgung fiir
Die Zahnstangengeschwindigkeit ist minimal 800 mm/s Extemer . 2 GND Signalsteuerung
6 Drehzahliiberschreitung | (Typ mit hoher Schubkraft: 288 mm/s auf LAS2 oder 62 mm/s Stromversorgungseingang 3 Vool 24V Kurzschluss mit 2 Stiften
auf LAS4)
9 DIR (DIR.—B) Bewegungsrichtung
EEPROM- PR MR —R) _ *
adi 10 DIR (DIR.—B; (DIR.—B-Impuls)
7 Datenfehler Der Motorsteuerungsparameter wurde beschadigt. Eingangssignal ( )
11 PLS (DIR.—A) Impuls
8 Sensorfehler Dlg Stromvgrsorgung schalt_et ein, wenn das Motorkabel nicht 12 PLS DR-A) (DIR.—A-Impuls)*
mit dem Treiber verbunden ist. 13 BSG1 Impulsausgang B-Phase
ulsau: -
Leuchtet
(keizuglinien) Systemfehler Der Treiber hat einen schwerwiegenden Systemfehler. 14 GND (Open Collector)
15 ASG1 Impulsausgang A-Phase
Funktionswahlschalter Ausqangssignal |—— GND (Open Coliecton
17 BSG2 -|
Anzeige | Schalterbezeichnung Funktion — Impulsal_Jsgang B-Phase
18 BSG2 (Line-Driver)
. Mit dieser Funktion wird die Aufldsung gewahlt.
1000/500 Aufl - 19 ASG2 -
(HSUNGS (Siehe die Werte fiir die Anzahl der Mikroschritte in der nachstehenden — Impulsaflsgang A-Phase
X1/X10 wahlschalter CN4 20 ASG2 (Line-Driver)
Tabelle.)
) i 21 ACL .
Die Einstellungen dieses Schalters sind kompatibel mit den folgenden Eingangssignal 2 ACL Alarm loschen
Impulseingangsmodus- |  zwei Impulseingangsmodi:
1P/2P imi
/ Schalter "1P" fiir den 1-Impulseingangsmodus 2 w1 Timing
"2P" fiir den 2-Impulseingangsmodus 24 GND (Gpen Collector)
25 ALARM
Hinweise: % AN Alarm
® Schalten Sie immer erst den Strom aus, bevor Sie den Aufldsungs- oder Ausgangssignal ™ ™ —
Impulseingangsschalter bettigen. Schalten Sie ihn nach der Anderung wieder ein. — L'T'm[')",g
® Wenn der Auflésungswahlschalter fiir die Auflosung auf "x10" eingestellt ist, kann er nicht 2 M2 (Line-Driven
die von den Eingangsklemmen gewahlte Aufloésung steuern. Die Einstellung ist immer 29 @ Positionierabschluss
%10." 30 END
" L X 31 X10 .
Auflésungswerte Einheit: mm/Schritt 2 o Auflisungswahl
Standard Typ mit hoher Schubkraft Eingangssignal
Auflésungswahlschalter yp 0 33 C.OFF )
LAS2(1500 | LAS4(1500 LAS2(190 LAS4(140 ” CoRE Alle Wicklungen aus
1000] [X1 9,9974x10° 10,0088x10° 1,8682x 10 0,7418%x10° T ) R . R
(10007 X1} ® Details finden Sie unter der Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale
[1000] [X10] 9,9974x10* 10,0088x 10 1,8682x10* 0,7418x10* (- Seite D-110)
-3 -3 -3 -3 .
15007 [X1] 19,9948x10 20,0176x10 3,7364x10 1,4835x10 = Die werkseitige Voreinstellung ist der 1-Impulseingangsmodus.
4 -4 -4 -4 Lo . . . P . .
15007 [X10] 19,9948x10 20,0176x10 3,7364x10 1,4835x10 Die Signalbezeichnung in Klammern ist die Einstellung im 2-Impulseingangsmodus.

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der
Zahnstange) ein.
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® Anschlussdiagramme

Steuergerat Treiber
Vo
A
(Stift-Nr) GN4 - Seckierinder
. Verdrillter Doppelleiterdraht CN2
Impulssignal

(DIR.—A Impulssignal)

Bewegungsrichtung- ©
Signal
(DIR.—B Impulssignal)
@
[1NAy !
+5VDC
AN

Alarm léschen-
Signal

@
Eingangs-
" signale
@

allle

Auflésungswahl-
Signal

®
Alle Wicklungen aus-
Signal
+— 39

ovv

a

DVec+5V

A GND Klemmen-
Achtung | )yc0.4 4| block

Stromversorgung fir die
elektromagnetische Bremse (24 VDC)
muss fiir den Typ mit elektromagnetischer
Bremse mitgeliefert werden

Uber-
spannnugs-
schutz

Orange/Schwarz
(Orange fiir flexibles Verldngerungskabel)

Linearmotor Schutzerde (PE.)
[Verwenden Sie einen Draht des Typs AWG18 (0,75 mm?)

oder dicker.]
o)

Ausgangs-  Endsensor 2
stellungs

Endsensor 1

Vo (max. +30 VDC)
AN Re [IA'AV/

— Stromversorgung

1-Phasen 100-115 VAC
1-Phasen 200-230 VAC

Fl=|

@
Alarmsignal ..
@

—15~+10 % 50/60 Hz

V Re
II E=ip
abschluss-Signal
\Vi @
)
ovv @)

® Ausgangs-
(B)signale
@®

)

: )
B-Phase Impulssignal ..
@®

<-lll.|.Z o
4{' A-Phase Impulssignal ..Z

Schutzerde (P.E.)
[Verwenden Sie einen Draht des Typs AWG18 (0,75 mm?)

oder dicker.]
** TIM.1/ASG1/BSG1 haben die Eigenschaft
eines si Str

Es gibt Steuergerate, die fir die LAS-Serie am besten geeignet sind.

Ausfiihrliche Informationen zur Verdrahtung finden Sie
auf den Seiten D-111 und D-112.

SG8030JY-Steuergerét - Seite D-156
<{Empfohlene Kabelschuhe

c min. $3,2 mm I min. 3,2 mm

2 o[ =P
o ©

N — 5

E min. 9 mm E min. 9 mm

© Kabelschuhe werden nicht mitgeliefert. Sie miissen separat erworben werden.

<>Signalanschliisse flir Impuls (DIR.-A) und
Bewegungsrichtung (DIR.-B)
® Benutzen Sie einen 5 VDC-Eingang fiir das Impulseingangssignal und das
Bewegungsrichtungseingangssignal. Wenn die Spannung Vo 5 VDC iiberschreitet, muss
ein externer Widerstand R+ angeschlossen werden.
Beispiel: Wenn die Spannung Vo 24 VDC betrdgt, muss ein Widerstand (R1) von
mindestens 1,5 bis 2,2 k) und 0,5 W angeschlossen werden.

{>Ausgangssignalanschluss
® Behalten Sie Vo 30 VDC, maximal 15 mA bei. Wenn der Strom 15 mA (iberschreitet, muss
ein externer Widerstand R2 angeschlossen werden.

<Hinweise zur Verdrahtung

® Verwenden Sie fiir die Steuerungs-E/A-Signalleitung (CN4) verdrillte, abgeschirmte
Mehrleiterdrahte des Typs AWG28 (0,08 mmz2) oder dicker, und halten Sie die Leitungen so
kurz wie maglich (unter 2 m).

@ Beachten Sie, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei langerer Impulssignalleitung
sinkt. Technische Referenz -» Seite F-58

® Wenn zwischen Linearmotor und Treiber ein Abstand von mehr als 0,4 m erforderlich ist,
muss das separat erhéltliche Verldngerungskabel oder das flexible Verlangerungskabel
verwendet werden. Die Modelle mit elektromagnetischer Bremse erfordern ein
Verldngerungskabel oder ein flexibles Verldngerungskabel fiir elektromagnetische
Bremsen.

/N Achtung

® SchlieBen Sie eine 5 VDC Stromversorgung fir das "Timing'-Ausgangssignal und das
"Impuls"-Ausgangssignal an. Stift-Nr.® von CN4 muss geerdet werden.
Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale -» Seite D-110

<{>Stromversorgung

Verwenden Sie eine Stromversorgung mit ausreichendem Eingangsstrom. Wenn
die Stromversorgungskapazitt nicht ausreicht, kann eine Verschlechterung der
Linearmotorausgangsleistung die folgende Funktionsstrung verursachen:

® Linearmotor funktioniert nicht bestimmungsgeman (zu geringe Schubkraft).

® Benutzen Sie das folgende Kabel fir die Stromleitung.
1-Phasen 100-115 VAC: Dreileiterkabel [min. AWG18 (0,75 mm?)]
1-Phasen 200-230 VAC: Dreileiterkabel [min. AWG18 (0,75 mm?)]

®Zwischen den Steuerungs-E/A-Signalleitungen und den Stromleitungen (Stromversorgung,
Linearmotorleitungen und Hochstromkreise) muss ein Mindestabstand von 300 mm
eingehalten werden. Die Steuerungs-E/A-Signalleitungen diirfen nicht durch dieselben
Kandle wie Stromleitungen gefiihrt oder mit den Stromleitungen gebiindelt werden.

®Um den Treiber zu erden, fiihren Sie den Erdungsleiter von der Schutzerdungsklemme
(M4) iiber einen Draht des Typs AWG18 (0,75 mm?) oder {ber einen gemeinsamen
Erdungspunkt zur Erde.

<>AnschlieBen der elektromagnetischen Bremse an die

Stromversorgung

SchlieBen Sie die elektromagnetische Bremse an die Stromversorgung mit einem Kabel

AWG24 (0,2 mm2) und dicker an. Die Stromversorgung fiir die elektromagnetische

Bremse ist 24 VDC=5 %, mindestens 0,3 A und muss deshalb unabhangig von der

Stromversorgung des Treibers fir die Signalsteuerung sein.

Hinweis:

® Die elektromagnetische Bremszuleitung (60 mm) wird an den Steckverbinder an der
Treiberanschlussseite des Verlangerungskabels fiir Motoren mit elektromagnetischer Bremse
(separat erhaltlich) angeschlossen. Verwenden Sie unbedingt das Verléngerungskabel oder das
flexible Verlangerungskabel. SchlieBen Sie den orange/schwarzen Zuleitungsdraht (orange bei
flexiblem Verlangerungskabel) an +24 V und den grauen Zuleitungsdraht an die Masse (GND) an.

Ablaufdiagramm flr den elektromagnetischen Bremsbetrieb

Treiber- ON
Stromversorgungseingang OFF

L/ min.05s
Stromversorgungseingang - g A
der elektromagnetischen
Bremse OFF

Abmessungen D-104 / Motor- und Treiberkombinationen D-107 / Anschluss und Betrieb D-108
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®Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale

Anzeige fir Eingangs-/Ausgangssignal "ON"OFF"
Eingang (Ausgang) "ON" bedeutet, dass der Strom in den

Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird. Eingang (Ausgang)
"OFF" bedeutet, dass der Strom nicht in den

Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird.

Die Eingang/Ausgang bleibt auf "OFF", wenn nichts angeschlossen wird.

Optokoppler OFF [TON

PLS (DIR.-A) und DIR. (DIR.-B) Eingangssignal

<{Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel
Steuergerat
Open Collector
Output

Vo Treiber

PLS (DIR.—A)
PLS 220Q
R-AV = -
T T720mA &
PLS @5

DIR. (DIR.—B) Rt (DIR-A)
DR L 2200

9 T
OR-8 T2 20 ma 2 32:2%
DIR. |

oV Ri (DIR‘—B)\T

I
<
"

I I

®Die rot geschriebenen Signale sind Signale im 1-Impulseingangsmodus, wéhrend die
schwarz geschriebenen Signale im 2-Impulseingangsmodus sind.

Hinweis:

® Der externe Widerstand wird nicht benétigt, wenn Vo gleich 5 VDC ist. Wenn die Spannung
liber 5 VDC liegt, muss der externe Widerstand R+ angeschlossen werden, um den
Eingangsstrom auf 20 mA oder weniger zu halten. Wenn eine Spannung von mehr als
5VDC ohne externen Widerstand angelegt wird, kénnen die internen Komponenten
beschadigt werden.

<lmpulswellenform-Charakteristik

bLS ON 90 %
-cingan
gang oo 10%

min. | | min. min. | min.
Tps||2ps 10 ps[10 ps
max. max.
2 ps 2 ps
DIR.-Ei on
-cingan
gang OFF CCW cw

® Bei Impulssignalen werden wie unten abgebildet Impulswellenformen verwendet.

<{Impulseingangsmodus

¢ 1-Impulseingangsmodus

Der 1-Impulseingangsmodus verwendet die Signale "Impuls"
(PLS) und "Bewegungsrichtung" (DIR.). Wenn das Signal der
Bewegungsrichtung (DIR.) auf "ON" gesetzt ist, bewegt sich

die Zahnstange in der DIR.-A-Richtung. Wenn das Signal der
Bewegungsrichtung (DIR.) auf "OFF" gesetzt ist, bewegt sich der
Motor in der DIR.-B-Richtung.

Hinweis:

® Die werkseitige Voreinstellung ist der 1-Impulseingangsmodus.

e e L AL
(PLS) OFF

Bewegungsrichtung

(DIR) ON 1 OFF
Zahnstangenbewegung —4 \ 5

¢ 2-Impulseingangsmodus
Der 2-Impulseingangsmodus verwendet die Impulssignale "DIR.-A"
und "DIR.-B". Wenn der Impuls (DIR.-A) eingegeben wird, bewegt sich
die Zahnstange des Linearmotors in der DIR.-A-Richtung. Wenn der
Impuls (DIR.-B) eingegeben wird, bewegt sich die Zahnstange des
Linearmotors in der DIR.-B-Richtung.
ON
DIR.-A OFF
DIR-B ON

o akakall

Zahnstangenbewegung

)

Impulseingang Bewegungsrichtungssignal Bewegungsrichtung der Zahnstange
DIR.-A ON B-Typ: Links F-Typ:Ab
DIR.-B OFF B-Typ: Rechts F-Typ: Auf

Links Rechts ﬁ Auf
<= g/ ==
' BTy [— F-Typ
C~—~
@ Ab

Alle Wicklungen aus-Eingangssignal (C.OFF)/
Auflésungswahl-Eingangssignal (X10)/
Alarm I6schen-Eingangssignal (ACL)

{Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerat
Open Collector
Output
+5VDC Treiber
@@E@ | 2200
BmA A
@@T

< Alle Wicklungen aus-Eingangssignal (C.OFF)
Stift-Nr.@), ¢)

Dieser Eingang benétigt ein 5 VDC Signal. Bei Eingang des "Alle
Wicklungen aus"-Signals (C.OFF) wird der Linearmotor in einen
erregungsfreien Zustand versetzt. Dieser wird verwendet, wenn die
Linearmotorwelle extern gedreht oder manuell positioniert wird. Dieses
Signal 16scht den Abweichungszahler.

C.OFF OFF ON OFF

Motor Erregungszustand T
Nichterregter Zustand
< Auflésungswahl-Eingangssignal (X10)
Stift-Nr.@), @

Dieser Eingang benétigt ein 5 VDC Signal. Wenn bei der

Auflésungseinstellung [1000] [x 1] oder [500] [X1] dieses Signal

eingeht, erhdht der Funktionswahlschalter die Auflésung auf das

Zehnfache.

Hinweis:

©® Wenn der Auflésungswahlschalter fir die Anzahl der Mikroschritte auf "< 10" eingestellt
ist, kann er nicht die von den Eingangsklemmen gewéhlte Auflésung steuern. Die
Einstellung ist immer "x10".

{Alarm 16schen-Eingangssignal (ACL)
Stift-Nr.¢), @

Dieser Eingang benétigt ein 5 VDC Signal. Mit diesem Signal wird der
Alarm abgebrochen, wenn eine Schutzfunktion aktiviert wurde, ohne
die Stromversorgung des Treibers zu unterbrechen.
Hinweis:
® Der folgende Alarm kann nicht geldscht werden. Um den Alarm abzubrechen, miissen Sie
zuerst die Ursache der Stérung herausfinden und die Sicherheit iberpriifen. Dann kdnnen
Sie den Strom wieder einschalten.
- Uberstrom - EEPROM-Datenfehler - Systemfehler

Eigenschaften D-96 / Systemkonfiguration D-98 / Produktpalette D-99 / Spezifikationen D-101



Positionierabschluss-Ausgangssignal (END)
Alarm-Ausgangssignal (ALARM)

<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel
Steuergerat

Treiber

EVDC, max. 15 mA

{Positionierabschluss-Ausgangssignal (END)
Stift-Nr.¢9, G0
Behalten Sie V, 30 VDC, maximal 15 mA bei. Dieses Signal wird
ausgegeben und der Optokoppler auf ON geschaltet, wenn die
Positionierung abgeschlossen ist. Dieses Signal wird ausgegeben,
wenn die Rotorposition sich in der nachstehend gezeigten
Bewegungsdistanz von der Befehlsposition befindet, ca. 2 ms
nachdem das Impulseingangssignal abfillt.

Impulssignal

(Drehzahimuster) / Drehung \ Stopp /

B0 o rom L

Bewegungsdistanz fir END

Modell Bewegungsdistanz [mm]
LAS2[190 +9,341x10°
LAS2(1500 +49,987x10°
LAS4[140 +3,709%10°
LAS4[1500 +50,044x10°

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der

Zahnstange) ein.
Hinweis:
® Das END-Signal blinkt wahrend des Betriebs mit einer Impulseingangsfrequenz von

500 Hz und weniger.
<Alarm-Ausgangssignal (ALARM)

Stift-Nr.¢d, 69

Behalten Sie V, 30 VDC, maximal 15 mA bei. Der Optokoppler schaltet
auf OFF, wenn eine der Schutzfunktionen des Treibers aktiviert
wurde. Wenn ein ungewdhnlicher Zustand wie eine Uberlastung oder
ein Uberstrom erkannt wird, wird das "Alarm"-Signal ausgegeben,
die ALARM-LED blinkt und der Linearmotor rollt aus (nichterregter
Zustand).
Um den Alarm abzubrechen, missen sie zuerst die Ursache
herausfinden und die Sicherheit priifen. Geben Sie dann ein "Alarm
|6schen"-Signal (ACL) ein, oder schalten Sie das Gerét wieder ein.
Wenn der Strom ausgeschaltet wurde, missen sie mindestens 10
Sekunden warten, bis Sie ihn wieder einschalten kénnen.

Schutzfunktion  Normal Abnormalitét Normal

ALARM  ON l OFF ON

ALARM LED __Aus Blinkt L Aus

Impulssignal (Drehzahimuster)

Drehung Ausrollen

Hinweis:
® Der "Alarm"-Ausgang verwendet die positive Logik (normalerweise geschlossen), alle
anderen Ausgénge die negative Logik (normalerweise offen).

Timing-Ausgangssignal (TIM.1, TIM.2)/A-Phase und
B-Phase Impulsausgangssignal (ASG1/BSG1, ASG2/
BSG2)
<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel
Open Collector Output
Steuergerat

Vo Treiber

i

v

VCC+5 V™

*Stromversorgung fiir “Timing"-Ausgangssignal muss an 5 VDC angeschlossen werden.
Behalten Sie Vo 30 VDC, maximal 15 mA bei.

Line-Driver Ausgangsleistung

Treiber
Steuergerat A1\VCC+5V
Aquivalent
von 26032 j
A Aquivalent
ji von 26C31
i 2
VoV GND
VoV

s Stromversorgung fiir “Timing'-Ausgangssignal muss an 5 VDC angeschlossen werden.

<{Timing-Ausgangssignal (TIM.1, TIM.2)

Stift-Nr.®d, @), @),
Wenn das "Timing"-Signal ausgegeben wird, schaltet der Transistor
auf ON (beim Line-Driver Ausgangsleistung (TIM.2) ist das
Ausgangssignal ON). Dieses Signal kann dazu verwendet werden,
die Ausgangsstellung mit gréBerer Prazision zu erkennen. Die
Beziehung zwischen Zahnstangenbewegung und Ausgangssignal wird
nachstehend gezeigt.

/ Bewegung \Stopp/ Bewegung\ Stopp

Zahnstangenbewegung
ON
mm. O L 0T

Bewegungsdistanz

Bewegungsdistanz fiir TIM. Ausgangssignal

Modell Bewegungsdistanz [mm]
LAS2[190 37,364x10°
LAS2(1500 199,948 x10°
LAS4(140 14,835%10°%
LAS4[1500 200,176x10°%

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der
Zahnstange) ein.

Hinweise:

®Ein prézise "Timing'-Sigalausgangsleistung geht nicht ein, wenn die Drehzahl der
Impulseingangsfrequenz iiber 500 Hz liegt.

® SchlieBen Sie das "Timing"-Ausgangssignal an 5 VDC an.

Abmessungen D-104 / Motor- und Treiberkombinationen D-107 / Anschluss und Betrieb D-108
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<{>A-Phase- und B-Phase-Impulsausgangssignal (ASG1/BSG1,

ASG2/BSG2) Stift-Nr.®~@®
Ein Zahler oder eine ahnliche Vorrichtung kann angeschlossen werden, um
die Position der Zahnstange zu tiberwachen. Die Anzahl der Impulse pro
Drehung entspricht der Motorauflésung beim Einschalten.
[Beispiel: Auflésungswahlschalter: "1000" "X1" — Anzahl der
Ausgangsimpulse pro Drehung: 1000]
Die Phasendifferenz zwischen A und B ist 90° in elektrischen Winkeln.
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Open Collector Output
Steuergerat
Vo

Treiber

e

BRI

v

Behalten Sie Vo 30 VDC, maximal 15 mA bei.
Line-Driver Ausgangsleistung

Treiber
Steuergerat 1 VCCT5 V™
Aquivalent (W)
von 26032
| Aquivalent
e von 26031
i 2
Yov GND
VoV

= Stromversorgung fir "A-Phase und B-Phase" Impuls-Ausgangssignal muss an 5 VDC angeschlossen werden.

Hinweise:

@ Die Impulsausgangsgenauigkeit liegt unabhéngig von der Auflosung bei +£0,36° der Motorwelle
(Wiederholungsgenauigkeit: bei +0,09%).

®5 VDC Stromversorgung ist fiir die Nutzung des Impulsausgangssignals erforderlich. Beim
Impulsausgang gilt eine maximale Verzogerung von 1 ms in Bezug auf die tatséchliche Bewegung
des Linearmotors. Benutzen Sie den Impulsausgang, um die Stoppposition zu priifen.

{lmpulsausgangswellenform-Charakteristik

I e B N
Bt i—l L

Impulseingang

ASG1-Ausgang: Impulse je nach Betrieb des Linearmotors werden
ausgegeben.

BSG1-Ausgang: Dieser Ausgang wird verwendet, um die Bewegungsrichtung
der Zahnstange zu ermitteln. Die Phasendifferenz zwischen
ASG1 und BSG1 ist 90°. Die Bewegungsrichtung der
Zahnstange kann aus dem BSG1-Ausgangsniveau beim
Anstieg des ASG1-Ausgang ermittelt werden.

D-112 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-96 / Systemkonfiguration D-98 / Produktpalette D-99 / Spezifikationen D-101
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RoHS-konform
Zahnstangensysteme

LS-Lineargetriebe

Vertikaler Hub: F-Typ Horizontaler Hub: B-Typ

2LS-Typ

M Eigenschaften

®Einfacher linearer Bewegungsmechanismus

Wenn ein einfacher Betrieb wiederholt wird, kann ein linearer
Bewegungsmechanismus einfach eingesetzt werden, unabhangig
davon, ob sich die Zahnstange in horizontaler oder vertikaler Richtung
bewegt.

[ Z]

7 e ‘

[horizontale Richtung]

[vertikale Richtung]

®Hohe Schubkraft und groBe transportierbare Masse
Die maximal transportierbare Masse ist ungeféhr 1,5-mal so groB3 wie
die eines herkdmmlichen Produktes. (Der Kennwert schwankt und
hangt von der Grunddrehzahl der Zahnstange ab.)

- 100 kg (4LS-Typ)

- 30 kg (2LS-Typ)

© Effektive Raumnutzng

Mit einem Lineargetriebe kdnnen beide Enden der Zahnstange
befestigt werden, um ein Wandern des Getriebes wie unten gezeigt
zu ermdglichen. Dieser Aufbau ermdglicht eine platzsparende
Konstruktion.

P
<

®Viele Hubvarianten

Waéhlen Sie den Hub, der Ihren besonderen Anwendungen am Besten
entspricht.

+100~1000 mm: 10 Typen (4LS-Typ)

- 100~800 mm: 8 Typen (2LS-Typ)

0 RoHS-konform

Das LS-Lineargetriebe entspricht der RoHS-Richtlinie, die die
Verwendung von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei
und Kadmium untersagt.

® Informationen zur RoHS-Richtlinie - Seite G-23

D-114  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

@Zusatzinformationen®
Technische Referenz =» Seite F-1

| |

Vertikaler Hub: F-Typ Horizontaler Hub: B-Typ

4LSs-Typ

®Endschalter machen Kolbenbewegungen einfach
Verwenden Sie geeignete Endschalter (separat erhaltlich) um Hin- und
Herbewegungen oder Zwischenstopp einfach anzuwenden.
®Endschaltersatz - Seite D-125

Lineargetriebe mit
Endschaltern

<{>Besondere Endschalterausloser-Form

Die besondere Endschalterausléser-Form ermdglicht es unabhangige
Signale an zwei beweglichen Enden oder an einem beweglichen Ende
und einer Zwischenstoppposition auszugeben. Dementsprechend
kann die Steuerung einfach mit einer minimalen Anzahl von
Endschaltern realisiert werden.

Endschalter Endschalter

Rolle Rolle

it 't

Endschalterausloser Zahnstange

Endschalterausloser  Zahnstange
Installation von
Endschalterauslésern
Die Installationsrichtung
auf der Zahnstangennut
kann verandert werden, um
effektiv zwei Endschalter

aufzunehmen. Inbus Einstellschraube
(M3: im Endschalterausldser enthalten)

¥ Endschalterausloser
Installationsnut

{>Einfaches Positionieren mit geeigneten Endschaltern und

Endschalterauslésern
Da die Rolle der Endschalter sich tber den Endschalterausldser
bewegen kann, kann ein Mehrpunktstoppbetrieb durch die Erhéhung
der Anzahl von Endschalterausldsern einfach gestaltet werden.
Die Abbildung unten zeigt ein Beispiel, in dem der Stellantrieb Hin- und
Herbewegungen ausfiihrt und dabei an zwei Zwischenpunkten halt.
Endschalterausléser @ kennzeichnet die Ausgangsstellung,
wobei Endschalterausléser ® fiir die Umkehr verwendet wird und
Endschalterausléser © und @ den Stellantrieb dazu bringen an den
Zwischenpunkten zu halten. Um die Steuerung einfach zu gestalten,
verwenden Sie Endschalter ® als Signal fiir die Ausgangsstellung und

Endschalter ® als Signal fir Zwischenstopp oder Umkehr.
Programmierbares Steuergerét

Endschalterausldser(©)

Endschalterausloser@) Endschalterausldser®

J

| = . o | Do SChWrZ8 Feld
kennzeichnet den
Endschalter® FEiugel r?eli ;

Endschalterausloser@) Endschalter® ndschalterauslosers.

® Der Endschalterausléser ist 35 mm lang. Die Anzahl der Endschalterausléser, die
eingebaut werden kénnen, ist begrenzt.

® Relais und programmierbares Steuergerat werden fir die Steuerung des Motors bendtigt,
die die Signale dieser Endschalter auswerten.
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l Systemkonfiguration > g
Ein Beispiel fir eine Systemkonfiguration mit LS-Lineargetriebe und einem Standard AC-Motor World K-Serie. E o
2
0 q q o
LS Lineargetri H il e
S Lineargetriebe (Hauptteil) T 3
(separat erhiltlich) -
Motor (separat erhéltlich) = Programmierhares
World K-Serie > Steuergerat

Induktionswendemotor

(nicht mitgeliefert)

AC-Stromversorgung
(Hauptstromversorgung)

Bunyeuig

Kondensatorkappe
(beim Motor enthalten) —
N
24 \DC Stromversorgung E 5
Kondensator (fiir E/A-Signal) °

(beim Motor enthalten)

uonejeisu|
igyaqnz

uabuniynyieaui] a}49ISLI0J0N

— Zubehr (separat erhiltlich) )

== .

T§a

’

uaiojenpjy-reaul] apjedwoyy
uolje|jeisu|
ioyagnz

(DEndschaltersatz (@Endschalterausldser ®RC-Schaltung fiir Uberspannungsunterdriickung

(- Seite D-125) (=» Seite D-125) (= Seite D-125)
Nr. Produktname Unberblick Seite
® | Endschaltersatz Bei Verwendung fiir Hin- und Herbewegung konnen diese Endschalter einfach mit einem LS-Lineargetriebe (PARP-MS) verbunden werden] D-125
@ | Endschalterausloser Dieser Endschalterausldser wird fiir einen Endschalter wéhrend einer Hin- und Herbewegung benétigt (LXDT-4). D-125
@ | RC-Schaltung fir Uberspannungsunterdriickung| Zum Schutz von Relais- und Schalterkontakten verwendet (EPCR1201-2). D-125

@Beispiel fiir Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhdltlich) (separat erhéltlich)
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World K:Serfe Endschaltersatz

Bremspack

LS-Lineargetriebe :
Induktionswendemotor
4LSB10-2 | 4RK25GN-CW2E PARP-MS | SB50W

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.

M Produktnummerncode

o9a

2: Kann kombiniert werden mit GN-Ritzelwellenmotor mit RahmengréBe 60 mm
4: Kann kombiniert werden mit GN-Ritzelwellenmotor mit RahmengrdBe 80 mm

LS: LS-Lineargetriebe

Bewegungsrichtung der Zahnstange ~ F: Die Zahnstange bewegt sich vertikal zum Befestigungsflansch.
B: Die Zahnstange bewegt sich horizontal zum Befestigungsflansch.

Grunddrehzahl der Zahnstange ~ 10: 10 mm/s  20:20 mm/s  45: 45 mm/s

Hub 1:100mm  2:200mm  3:300 mm  4:400 mm

5:500mm 6:600mm 7:700 mm 8:800 mm
9:900 mm  10:1000 mm
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LS-Lineargetriebe

2LS-Typ
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Maximal transportierbare Masse: 30 kg

Die maximal transportiebare Masse andert sich mit der Grunddrehzahl
und dem angeschlossenen Motor.

a Vertikaler Hub: F-Typ Horizontaler Hub: B-Typ
M Produktpalette
Modell Modell Modell

2LS(110-1 2LS[120-1 2LS(145-1

2LS(110-2 2LS[120-2 21LS[145-2

2LS[110-3 2LS(120-3 2LS(145-3

2LS[110-4 2LS[120-4 2LS(145-4

2LS[110-5 2LS[120-5 2LS[145-5

2LS[110-6 2LS[120-6 2LS(145-6

2LS[110-7 2LS[120-7 2LS(145-7 Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
2LS[110-8 2LS[120-8 21LS[145-8 r Lineargetriebe, Betriebshandbuch _I

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.

M Spezifikationen
® Lineargetriebe-Spezifikationen - . P
g p ® Maximal zuléssige
Modell Vertikaler (F) Typ 2LSF10-[] 2LSF20-[] 2LSF45-[] i
Horizontaler (B) Typ 21SB10-0) 2L5B20-] 215B45-] Radiallast
Grunddrehzahl mm/s 10 20 45 Hub Max. zuldssige Radiallast
Hub mm 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 (O N
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein. 100 95
® Die Grunddrehzahl ist auf den Bezugswert der Synchrondrehzahl des Motors (1500 min-' bei 50 Hz) bezogen. 200 40
Die tatséchliche Zahnstangengeschwindigkeit hédngt von der Last und der Stromversorgungsfrequenz ab. 300 30
Anleitung zum Lesen der Spezifikationen -» Seite D-95 400 25
500 20
® Zulassiges Zahnstangendrehmoment (Moment) 600 15
) 700 12
0,3 Nm oder weniger
800 8

®Nachlauf
Siehe Seite F-58 flir technische Referenzen von Nachlaufwerten.

M Zu verwendende Produkte

Anwendung Zu verwendendes Produkt 1-Phasen 200 VAC-Typ Seite
Konstante : Zuleitungsdrahttyp 2RK6GN-CW2E
Induktionswendemotor™ A-68
Drehzahl Klemmkastentyp 2RK6GN-CW2BE
Halten der Position | Motor mit elektromagnetischer Bremse™ 2RK6GN-CW2ME A-102
Variable Drehzahl | Drehzahlregelbarer Motor ES02/2RK6RGN-CW2E A-178
Schieben Torquemotor 2TK3GN-CW2E A-223

= 1-Phasen 200 VAC-Typ Motoren kdnnen mit dem SB5OW-Bremspack kombiniert werden, das einen Sofortstopp, Betrieb in zwei Drehrichtungen und Steuerung der elektromagnetischen
Bremse ermdglicht.
Bremspack SB50W -» Seite A-143

® Die Charakteristik in Verbindung mit den zu verwendenden Produkten erhalten Sie wenn Sie die unter "Linearmotor und Lineargetriebe-Charakteristik" angegebene Formel verwenden.
Technische Referenz - Seite F-57

® Neben den oben gezeigten Produkten sind auch Produkte fiir 1-Phasen 110/115 VAC und 3-Phasen 200/220/230 VAC verfiighar. Wenden Sie sich an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Hinweis:

® Wenn das 2GN10XS- oder 2GN 10XK-Dezimalgetriebe verwendet wird, benutzen Sie die dem Dezimalgetriebe beigelegten Befestigungsschrauben.

D-116 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG Eigenschaften D-114 / Systemkonfiguration D-115 / Produktpalette D-116



M Beispiele fiir Charakteristiken in Kombination mit jedem Motor

@ Induktionswendemotoren

LEausticbanee 2LSF10-7, 2LSB10-C] 2LSF20-7, 2LSB20-] 2LSF45-07, 2LSB45-C]
Zu verwendender Motor
Stromversorgungseingang Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft
Motormodell Spannung Frequenz Masse Masse Masse
VAC Hz kg N kg N kg N
2RK6GN-CW2E 50 19 10
2RK6GN-CW2BE 1-Phasen 230 60 30 81 15 33 9 16

@ Geben Sie beim Modellnamen in das Feld ((J) den Hub ein.
® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet tiber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
® Die Haltekraft wird iiber die eingebaute Reibungsbremse des Induktionswendemotors geliefert. Die Werte variieren in Abhéngigkeit von der Temperatur und der Betriebszeit (Bezugswerte).

® Motoren mit elektromagnetischer Bremse

Lineargetriebemodell

AR 2LSF10-[], 2LSB10-] 2LSF20-[], 2LSB20-[] 2LSF45-[], 2LSB45-[]

Zu verwendender Motor
Stromversorgungseingang Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft
Motormodell Spannung Frequenz Masse Masse Masse
VAC Hz kg N kg N kg N
50 19 10

2RK6GN-CW2ME 1-Phasen 230 60 30 300 15 190 g 99

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld ((]) den Hub ein.
® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet tiber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
© Stellen Sie bei horizontalem Betrieb des Mechanismus mit Unterstiitzung der Last durch eine Fiihrung sicher, dass die Lastmasse geringer als die maximal transportierbare Masse ist.

©® Drehzahlregelbare Motoren

Stromversorgungseingang Variabler Drehzahibereich Max. transportierbare Masse Haltekraft
Lineargetriebemodell Motormodell Spannung Frequenz Solldrehzahl Transportierbare Masse
VAC Hz mm/s (min’") mm/s (min’) kg N
0,6 (90)
50 0,6~9 (90~1400)
2LSF10-0J ESO2/ 1-Phasen 7,7 (1200) 30 o1
2LSB10-[] 2RK6RGN-CW2E 230 0,6 (90)
60 0,6~10 (90~1600)
7,7 (1200)
1,5 (90) 19
50 1,4~22 (90~1400)
2LSF20-[] ES02/ 1-Phasen 19 (1200) 17 3
2LSB20-[] 2RK6RGN-CW2E 230 1,5(90) 19
60 1,4~25 (90~1600)
19 (1200) 17
2,9(90) 10
50 2,8~44 (90~1400)
2LSF45-[] ES02/ 1-Phasen 38 (1200) 9,8 16
2LSB45-[] 2RK6RGN-CW2E 230 2,9 (90) 10
60 2,8~50 (90~1600)
38 (1200) 9,8

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
©® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet (iber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
® Die Haltekraft wird iiber die eingebaute Reibungsbremse des Induktionswendemotors geliefert. Die Werte variieren in Abhéngigkeit von der Temperatur und der Betriebszeit (Bezugswerte).
Hinweis:
®Beim Auf- und Abbewegen der Zahnstange ist bei der Abwértsbewegung die Drehzahlregelung deaktiviert. Bei diesen Anwendungen wird mit voller Drehzahl gearbeitet.

©® Dezimalgetriebe
Auch wenn ein Dezimalgetriebe verwendet wird, andert sich die maximal transportierbare Masse und die Haltekraft nicht.

M Bewegungsrichtung der Zahnstange
-» Seite D-122

Spezifikationen D-116 / Abmessungen D-118 / Anschluss D-122
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3 B Abmessungen (Einheit = mm)

% = ®Lineargetriebe

§' Hub Gesamtliinge Masse Zahnstangenmasse Wenn ein Endschalter montiert ist

g Modell L (inklusive Nutzhub Gesamtmasse

Zahnstangenmasse)
mm mm kg kg mm kg

2LSF (B) (- 100 229,4+0,4 1,3 0,5 100 1,5
2LSF (B) [1-2 200 330+0,4 1,4 0,6 200 1,6
2LSF (B) (-3 300 430,4+0,4 1,6 0,8 300 18
2LSF (B) (-4 400 531+0,4 1,8 1,0 400 2,0
2LSF (B)[1-5 500 631,5+0,4 2,0 1,2 500 2,2
2LSF (B) (- 600 731,4+0,4 2,2 1,4 600 2,4
2LSF B) (-7 700 829,5+0,4 2,4 1,6 700 2,6
2LSF (B)[1-8 800 930,4+0,4 2,6 1,8 800 2,8

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) die Grunddrehzahl ein.

® Der PARP-MS-Endschaltersatz (separat erhéltlich) ist als Zubehér erhdltlich. Endschaltersatz - Seite D-125

Hinweise:

® Der Nutzhub bezieht sich auf den maximale Hub tber den sich die Zahnstange bewegen kann, wenn Endschalter (separat erhéltlich) und Endschalterausldser verwendet werden.
® Wenn die Last auf der Seite der Endschalter installiert ist, wird der Nutzhub um 15 mm kiirzer.

® Wenn keine Endschalter montiert sind, wird der Nutzhub um 60 mm langer.

5
&

{>2LSF-Typ  Zahnstangenmodul 0,892 Druckwinkel 20°

6 69,8
60
35
114 41
I
= ==
|
o =1
T htee il
. > 4xM6x10 tief | 21
1 9| AxXMexT0 tiet Il | o 1802
—
[ - // \i sﬂ
2 1
< ™) sl
. g~ y oy
[ ) K g 2 M5 10 tief
n R ) © = ©
[ L <]
v i -
12,5 4
26 ggf“ Das farbige Feld (C_____]) zeigt den Teil an, in
35+05 =05 dem Endschalter (separat erhéltlich) installiert sind.
1061
561
98,5
<>2LSB-Typ  Zahnstangenmodul 0,892 Druckwinkel 20°
98,5 66,3+2
56+1 47+03
3505 $35
26 41,2
12,5 9
134

4xM6x10 tief [ 1

AA
(&) FF} - E 21
E 5 | 95 18=02
| }/ o ®R)
e ek g a¥
© a8 5
2 K o= | 2xXM5x10 tief
[ - 6 (© () A a
11
Lt T
I:[ﬁ 1o S Das farbige Feld (1) zeigt den Teil an, in
T :] dem Endschalter (separat erhaltlich) installiert sind.
I,
__I\,_.
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LS-Lineargetriebe

4LS-Typ

Maximal transportierbare Masse: 100 kg

Die maximal transportiebare Masse andert sich mit der Grunddrehzahl
und dem angeschlossenen Motor.

|

Vertikaler Hub: F-Typ Horizontaler Hub: B-Typ
M Produktpalette

Modell Modell Modell
4LS(110-1 41S(120-1 4LS145-1
41S(]10-2 41S(120-2 415145-2
4Ls[110-3 415[120-3 4Ls[145-3
41LS(110-4 41S(120-4 4Ls(145-4
4LS[110-5 4LS[120-5 4LS[145-5
4Ls[110-6 415[120-6 4Ls[145-6
4LS(110-7 41S(120-7 4Ls(145-7
41S(]110-8 415(120-8 41s(145-8
4LS[110-9 4LS[120-9 41S(145-9 Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
41S]10-10 41LS[120-10 415145-10 r Lineargetriebe, Betriebshandbuch _I

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) F oder B (Bewegungsrichtung der Zahnstange) ein.

M Spezifikationen
®Lineargetriebe SPeZ|f|kat|onen ©Maximal zuléssige
o Vertikaler (F) Typ 4LSF10-[] 4LSF20-[] 4LSF45-[] Radiallast
Horizontaler (B) Typ 4LSB10-[] 4LSB20-[] 4LSB45-[]

Grunddrehzahl mm/s 10 20 45 Hub Max. zuldssige Radiallast
Hub mm 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 mm N
® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein. 100 120
® Die Grunddrehzahl ist auf den Bezugswert der Synchrondrehzahl des Motors (1500 min-' bei 50 Hz) bezogen. 200 90

Die tatsachliche Drehzahl hangt von der Last und der Stromversorgungsfrequenz ab. 300 70
Anleitung zum Lesen der Spezifikationen = Seite D-95 400 60
500 50

®Zulassiges Zahnstangendrehmoment (Moment) 600 40
0,5 Nm oder weniger 700 40
800 25

900 20

®Nachlauf 1000 5

Siehe Seite F-58 fir technische Referenzen von Nachlaufwerten.

M Zu verwendende Produkte

Anwendung Zu verwendendes Produkt 1-Phasen 200 VAC-Typ Seite
Konstante ) Zuleitungsdrahttyp 4RK25GN-CW2E
Induktionswendemotor™ A-76
Drehzahl Klemmkastentyp 4RK25GN-CW2TE
Halten der Position | Motor mit elektromagnetischer Bremse™ 4RK25GN-CW2ME A-110
Variable Drehzahl | Drehzahlregelbarer Motor ES02/4RK25RGN-CW2E A-178
Schieben Torquemotor 4TK10GN-CW2E A-223

s 1-Phasen 200 VAC-Typ Motoren kénnen mit dem SBSOW-Bremspack kombiniert werden, das einen Sofortstopp, Betrieb in zwei Drehrichtungen und Steuerung der elektromagnetischen
Bremse ermdglicht.
Bremspack SB5OW -» Seite A-143

® Die Charakteristik in Verbindung mit den zu verwendenden Produkten erhalten Sie wenn Sie die unter "Linearmotor und Lineargetriebe-Charakteristik" angegebene Formel verwenden.
Technische Referenz -» Seite F-57

® Neben den oben gezeigten Produkten sind auch Produkte fiir 1-Phasen 110/115 VAC und 3-Phasen 200/220/230 VAC verfiigbar. Wenden Sie sich an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Hinweis:

® Wenn das 4GN10XS- oder 4GN 10XK-Dezimalgetriebe verwendet wird, benutzen Sie die dem Dezimalgetriebe beigelegten Befestigungsschrauben.

Spezifikationen D-119 / Abmessungen D-121 / Anschluss D-122
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D-120 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

M Beispiele fiir Charakteristiken in Kombination mit jedem Motor

® Induktionswendemotoren

Lineargetriebemodel 4LSF10-C], 4LSB10-0] ALSF20-0], 4LSB20-(] A4LSF45-C], 4LSB45-0]
Zu verwendender Motor
Stromversorgungseingang Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft
Motormodell Spannung Frequenz Masse Masse Masse

VAC Hz kg N kg N kg N

4RK25GN-CW2E 50 66 35
g 100 50

4RK25GN-CW2TE 1-Phasen 230 60 10 210 58 31

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld () den Hub ein.
® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet tiber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
® Die Haltekraft wird iiber die eingebaute Reibungsbremse des Induktionswendemotors geliefert. Die Werte variieren in Abhéngigkeit von der Temperatur und der Betriebszeit (Bezugswerte).

® Motoren mit elektromagnetischer Bremse

Lineargetriebemodell
ineargetriebemode 4LSF10-(1, 4LSB10-] 4LSF20-], 4LSB20-[] ALSFA45-], 4LSBA5-[)
Zu verwendender Motor
Stromversorgungseingang Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft Max. transportierbare Haltekraft
Motormodell Spannung Frequenz Masse Masse Masse
VAC Hz kg N kg N kg N
50 66 35
4RK25GN-CW2ME 1-Phasen 230 o0 100 1000 o 700 v 330

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (C]) den Hub ein.
©® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet tiber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
® Stellen Sie bei horizontalem Betrieb des Mechanismus mit Unterstiitzung der Last durch eine Fiihrung sicher, dass die Lastmasse geringer als die maximal transportierbare Masse ist.

® Drehzahlregelbare Motoren

Stromversorgungseingang Variabler Dreh ich Max. transportierbare Masse Haltekraft
Lineargetriebemodell Motormodell Spannung Frequenz Solldrehzahl Transportierbare Masse
VAC Hz mm/s (min’) mm/s (min™) kg N
0,7 (90) 90
50 0,7~10 (90~1400)
4LSF10-[] ESO02/ 1-Phasen 8,9 (1200) 100 210
4LSB10-[] 4RK25RGN-CW2E 230 0,7 (90) 90
60 0,7~11 (90~1600)
8,9 (1200) 100
1,4 (90) 47
50 1,4~20 (90~1400)
4LSF20-[] ES02/ 1-Phasen 18 (1200) 64 100
4LSB20-[] 4RK25RGN-CW2E 230 1,4 (90) 45
60 1,4~23 (90~1600)
18 (1200) 58
2,8 (90) 25
50 2,8~43 (90~1400)
4LSF45-(] ES02/ 1-Phasen 37 (1200) 34 50
4LSB45-[] 4RK25RGN-CW2E 230 2,8 (90) 24
60 2,8~49 (90~1600)
37 (1200) 30

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
©® Die maximale Lastmasse, die bei vertikal arbeitender Zahnstange transportiert werden kann, ist die maximal transportierbare Masse abziiglich der Masse der Zahnstange.
Die Haltekraft bei vertikalem Betrieb der Zahnstange ist die Haltekraft weniger der Kraft berechnet tiber 9,807 mal der Zahnstangenmasse.
©® Die Haltekraft wird iber die eingebaute Reibungsbremse des Induktionswendemotors geliefert. Die Werte variieren in Abhéngigkeit von der Temperatur und der Betriebszeit (Bezugswerte).
Hinweis:
®Beim Auf- und Abbewegen der Zahnstange ist bei der Abwértshewegung die Drehzahlregelung deaktiviert. Bei diesen Anwendungen wird mit voller Drehzahl gearbeitet.

® Dezimalgetriebe
Auch wenn ein Dezimalgetriebe verwendet wird, &ndert sich die maximal transportierbare Masse und die Haltekraft nicht.

M Bewegungsrichtung der Zahnstange
-» Seite D-122

Eigenschaften D-114 / Systemkonfiguration D-115 / Produktpalette D-119



B Abmessungen (Einheit = mm)

®Lineargetriebe

Hub Gesamtlange Masse Zahnstangenmasse Wenn ein Endschalter montiert ist
Modell L (inklusive Nutzhub Gesamtmasse
Zahnstangenmasse)

mm mm kg kg mm kg
4LSF (B) (-1 100 243,5+0,4 1,9 0,7 95 2,1
4LSF (B) [1-2 200 341,6+0,4 2,2 1,0 195 2,4
4LSF (B) -3 300 4437+0,4 2,5 1,3 295 2,7
4LSF (B) -4 400 541,9+0,4 2,7 1,5 395 29
4LSF (B) (-5 500 640,1+0,4 3,0 1,8 495 3,2
4LSF (B) -6 600 742,2+0,4 33 2,1 595 3,5
4LSF B) -7 700 840,4+0,4 3,6 2,4 695 3,8
4LSF (B) [1-8 800 942,5+0,4 39 2,7 795 41
4LSF (B) (-9 900 1040,7+0,8 4,2 3,0 895 4.4
4LSF B)[-10 1000 1142,8+0,8 4,5 33 995 47

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld () die Grunddrehzahl ein.

® Der PARP-MS-Endschaltersatz (separat erhéltlich) ist als Zubehor erhéltlich. Endschaltersatz = Seite D-125

Hinweise:

® Der Nutzhub bezieht sich auf den maximale Hub iber den sich die Zahnstange bewegen kann, wenn Endschalter (separat erhéltlich) und Endschalterauslser verwendet werden.
® Wenn die Last auf der Seite der Endschalter installiert ist, wird der Nutzhub um 15 mm kiirzer.
® Wenn keine Endschalter montiert sind, wird der Nutzhub um 55 mm l&nger.

<A4LSF-Typ  Zahnstangenmodul 1,25  Druckwinkel 20°
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12,5

23,5
20=0,2
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o 2xM8x15 tief
S

Das farbige Feld ((_____]) zeigt den Teil an, in

dem Endschalter (separat erhéltlich) installiert sind.

23,5

Hﬂ

20=02

=il
2xM8x15 tief

20=02

Das farbige Feld () zeigt den Teil an, in
dem Endschalter (separat erhitlich) installiert sind.
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3 M Bewegungsrichtung der Zahnstange
E o Die Bewegungsrichtung der Zahnstange ist durch die Drehrichtung des Motors vorgegeben.
Y]
g ©2LS-Typ ©4LS-Typ
3 Drehrichtung des Motors Drehrichtung des Motors —
=
Modell Modell . 5
oce Uhrzeigersinn Gegenuhrzeigersinn 0c¢ Uhrzeigersinn Gegenuhrzeigersinn Links Rechts ﬁAUfWﬂns
<F g/—Q > —
2LSF10-[] . N 4LSF10-[] N "
215F45-0) Abwarts Aufwérts ALSF20-0] Aufwérts Abwérts [ B-Typ | | E-Typ
2LSB10-[] . 41LSB10-[] . C>~—~}~ 7] —
2LSB45-[] Links Rechts 4LSB20-] Rechts Links )
2L5F20-C] Auwirts Abwrts 4LSF45-] Aowarts Auwrts @ Abwarts
2LSB20-[] Rechts Links 41LSB45-] Links Rechts

® Geben Sie beim Modellnamen in das Feld (CJ) den Hub ein.
® Die Bewegungsrichtung der Zahnstange wird von der Seite des Lineargetriebes aus gesehen.
® Auch bei Verwendung eines Dezimalgetriebes dndert sich die Bewegungsrichtung der Zahnstange nicht.

M Anschlussdiagramm

©® Anschlussbeispiel unter Verwendung von Endschaltern (separat erhaltlich)
Unten wird ein Beispiel fuir die Kombination von 2LSB10-[] mit dem 2RK6GN-CW2ME-Motor mit elektromagnetischer Bremse gezeigt. Die
Bewegungsrichtung der Zahnstange wird von der Oberfléache, auf der der Motor montiert ist, aus gesehen.

Endschalterausléser (fir L1) E com Endschalterausldser (fiir L2)
<l 1 - i . i
! ~o— Relaiskontakt: normalerweise offen
| N.NO X Relaiserregerspule
= e -
SW2 -== Sicherung
7 T
WeiB | Rot | Sthwarz | Orange| Orange Yot —()— - Druckschalter
o © © © Xa-2 7 —}- RC-Schaltung fiir Uberspannungsunterdriickung
~— yswis (EPCR1201-2)
Ya-2 - —~— Kippschalter
L §e ®_<
Xa-1
Ro Co L SWi
5A
= ! L
Ro_co | 1-Phasen 100 VAC
! oder
Ya-3  1-Phasen 200 VAC
Xa-3 — N
Ro Co
Kondensator
SW1: Stromversorgung L1: Stoppsignal in Linksrichtung Xa-1: Fir Halt X Ya-1: Fiir Halt Y
SW2: Beginnt Betrieb in Rechtsrichtung ~ L2: Stoppsignal in Rechtsrichtung ~ Xa-2: Fiir Bremshetrieb Ya-2: Fiir Bremsbetrieb
SW3: Beginnt Betrieb in Linksrichtung Xa-3: Fir Zahnstangenbetrieb in Linksrichtung ~ Ya-3: Fiir Zahnstangenbetrieb in Rechtsrichtung

®Die Kontaktkapazitdt jedes Relais oder Schalters sollte mindestens 125 VAC 5 A oder 250 VAC 5 A betragen.

D-122  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG



Zahnstangensysteme

Zubehor (separat erhaltlich)

| Fur LAS-Serie

M Motorkabel

Es sind verschiedene Kabel fir die Verbindung von Motoren und Treibern erhéltlich.

Verlangerungskabel/Verlangerungskabel fiir Motoren mit
elektromagnetischer Bremse

Verlangerungskabel zum Verlangern des

Anschlussabstands zwischen Linearmotor und

Treiber.

©® Produktpalette
Verlangerungskabel
Modell Lénge L (m)
CCO1AIP
CCO2AIP
CCO3AIP
CCO5AIP
CCO7AIP
CC10AIP 10
CC15AIP 15
CC20AIP 20

~N|jo|w || =

Verlangerungskabel fir Motoren mit elektromagnetischer
Bremse

Modell
CCO1AIPM
CCO2AIPM
CCO3AIPM
CCO5AIPM
CCO7AIPM
CC10AIPM 10
CC15AIPM 15
CC20AIPM 20

Hinweis:
® Die Modelle mit elektromagnetischer Bremse erfordern ein Verldngerungskabel fiir
Motoren mit elektromagnetischer Bremse.

Lénge L (m)

~N|jo|w || =

® Abmessungen (Einheit = mm)

<Fir Standardmodell
12 L ‘ (14.5)

H ( ‘ 11,6
LS/ Treiberseite

<Fir Modell mit elektromagnetischer Bremse

Motorseite

12 L

Elektromagnetische Bremszuleitungen, 60 mm Lénge (orange/schwarz, grau AWG24
Motorseite

=5
RN

Treiberseite

Flexibles Verlangerungskabel/Flexibles
Verlangerungskabel fir Motoren mit elektromagnetischer
Bremse

Flexibles Verlangerungskabel fiir die Verbindung

eines Linearmotors und Treibers. Verwenden

Sie ein flexibles Verlangerungskabel bei

Anwendungen, bei denen der Motor auf einer

beweglichen Schiene angebracht ist und das

Kabel geknickt und gebogen wird.

©® Produktpalette
Flexibles Verlangerungskabel
Modell

CCO1SAR
CCO2SAR
CCO3SAR
CCO5SAR
CCO7SAR
CC10SAR 10

Lénge L (m)

N|o|w|| =

Flexibles Verlangerungskabel fir Motoren mit
elektromagnetischer Bremse
Modell
CCO1SARM2
CCO2SARM2
CCO3SARM2
CCO5SARM2
CCO7SARM2
CC10SARM2 10
Hinweis:
® Die Modelle mit elektromagnetischer Bremse erfordern ein Verldngerungskabel fiir
Motoren mit elektromagnetischer Bremse.

Lénge L (m)

N|jow || =

® Abmessungen (Einheit = mm)
<Fir Standardmodell
12 L . (145)

o) o
<t N
N N

Motorseite Treiberseite

(30)

9,5

<Fir Modell mit elektromagnetischer Bremse

12 L ‘ (14,5)
‘ ‘ 116

HED—r B
9.5
Elektromagnetische Bremszuleitungen, 60 mm Lénge (orange, grau AWG22)

Motorseite Treiberseite

— Hinweise zum Verwenden flexibler Verlangerungskabel

(Achten Sie darauf, dass das Kabel
nicht am Kabelsteckverbinder
geknickt wird.

(@Achten Sie darauf, dass der
Biegeradius mehr als 60 mm
betragt.

®Das Motorkabel ist nicht flexibel. Wenn das Motorkabel gebogen werden
muss, sollte es am flexiblen Verlangerungskabel gebogen werden.

Motorkabel
(Kabel befestigen)

Treiber

Motor

Flexibles Verlangerungskabel
(biegsam)
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< T

>5 M Treiberkabel

Za Dies ist ein abgeschirmter Draht, zu verwenden fiir die Verbindung von

c “t

o Treiber und Steuergerét. Nt

3

S Treiberkabel Allzwecktyp =
Dieses abgeschirmte Kabel hat an einem Ende einen half-pitch &

Stecker, der in den Treiber einschnappt.

Hinweise:

® Achten Sie darauf, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei lingerer Impulssignalleitung
zwischen dem Treiber und Steuergerat sinkt. Technische Referenz = Seite F-58

@ Installieren Sie einen Steckverbinder, der fiir das Steuergerat geeignet ist, das am anderen
Ende des Kabels angeschlossen ist.

® Produktpalette ® Abmessungen (Einheit = mm)
Modell Lénge L (m) Leiter: AWG28 (0,08 mmz)

€C36D1-1 1

€C36D2-1 2
o
<
o
<

Treiberseite Steuergerateseite

M Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit

Eine Wandlereinheit, die einen Treiber mit einem Host-Controller unter Verwendung eines Klemmenblocks verbindet.
+ Mit einer Signalbezeichnungsplatte fiir die schnelle Identifizierung von Treibersignalbezeichnungen.

- DIN-Schienen montierbar

- Kabellange: 1 m .-
© Produktpalette Ny

Modell Lange L (m)
CC36T1 1 v
7

® Abmessungen (Einheit = mm)

CC36T1
2x 4,5 Befestigungsloch 1000
162 2x$8 Zylindrisch aussenkenx3,5 tief
61
©o ©
< - < 2|
= ﬂ ? <
& DIN-Schiene =
3 L_J 8 39 12,7
54
— ® Empfohlener Kabelschuh min.32mm
9 - GroBe der Klemmenschraube: M3 IS
- Anzugsdrehmoment: 1,2 Nm ﬁ: *E
- Mindestens zu verwendender Zuleitungsdraht: AWG22 (0,3 mm2) £

Klemmenblock Stift-Nr.

min. 5,8 mm
[19]20[21]22[23[24]25[26{27[28[29|30[31{32]33|34{35/36| max. 4,2 mm
112[3|4[5[6]7(8[9]10[11[12]13[14]15[16[17|18]
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M Platte fiir DIN-Schienenbefestigung

Verwenden Sie diese Platte, wenn Sie den Treiber auf einer DIN-Schiene befestigen. Befestigungsschrauben sind enthalten.

®Modell: PADPO1

® Abmessungen (Einheit = mm)

Masse: 20 g
L 34 -
18, 45
(=2}
<
C8g
e}
Mitte der DIN-Schiene| 2 o - 3 Platte fir DIN-Schienenbefestigung
== ® Befestigungsschraube: M3
== Lange: 8 mm
16.8 3 enthalten

Fiir LS-Lineargetriebe

M Endschaltersatz

Diese zugehorigen Endschalter konnen einfach in LS-Lineargetriebe eingebaut werden.
Mit den Endschaltern kann ein Hin- und Herbetrieb einfach ausgefiihrt werden.
Jeder Satz besteht aus zwei Endschaltern, vier Endschalterauslésern, Endschaltermontagewinkeln und Abdeckungen.

©®Modell: PARP-MS b = —
imean
- > S~
v v
© Spezifikationen
Nennspannung Motorlast Induktive Last ® Lineargetriebe mit Endschaltern
125VAC 25A 10A
250 VAC 1,4A 10A
125VDC 0,05A 0,05A
® Zuldssige Betriebsfrequenz: 20-mal/Minute
® Lebensdauer : Mindestens 500 000 Mal

M Endschalterausloser

Verwenden Sie zuséatzliche Endschalterausldser, wenn die beim Endschaltersatz beigelegten Endschalterausléser nicht ausreichen, um den

erforderlichen Mehrpunktstoppbetrieb usw. zu realisieren.
®Modell: LXDT-4 (4 enthalten) ® Abmessungen (Einheit = mm)

Cowle
12

35
) 23 46
T\ 2xM3 2|

Inbus-Einstellschraube

M RC-Schaltung fiir Uberspannungsunterdriickung

Die Schaltung wird verwendet, um Uberspannungen aufzufangen und die Relaiskontakte zu schiitzen.

®Modell: EPCR1201-2 ® Abmessungen (Einheit = mm)

250 VAC (120 Q, 0,1 pF) Masse: 5 g
(=
(=] -
e -Ce; N
17,5+05 min. 15 | | 85=05
1 T T
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Zahnstangensysteme

Installation

M Installation von Lineargetrieben und
Linearmotoren

@ Installationsrichtung von Lineargetrieben und

Linearmotoren
Es gibt keine Einschrankung fur die Installationsrichtung von
Lineargetrieben und Linearmotoren.

® Montagearten

@®Sichern Sie das Lineargetriebe oder den Linearmotor fest auf einer
Metallebene.

®Machen Sie ein Befestigungsloch oder eine Gewindebohrung in die
Befestigungsplatte.
Fertigen Sie flir den F-Typ (vertikaler Hub) ein Extraloch fur die
Zahnstange.

®Verwenden Sie die 4 Befestigungslécher auf der Befestigungsplatte
des Lineargetriebes oder Linearmotors, um das Lineargetriebe oder
den Linearmotor mit 4 Schrauben zu sichern, so dass keine Liicke
zwischen dem Lineargetriebe oder Linearmotor und der Metallebene
entsteht. (Befestigungsschrauben sind nicht enthalten.)

@ Installation mit Befestigungsflansch
Fir B-Typ Fir F-Typ

D-126 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

®Installationsbedingungen
Lineargetriebe, Linearmotoren und Treiber sind fiir die Montage in einer
Maschinenanlage ausgelegt und hergestellt.
Stellen Sie sicher, dass der Installationsort die folgenden
Betriebsbedingungen einhélt, sowie gut durchliftet und fur
Uberpriifung einfach zu erreichen ist.
®Verkapselt installiert in geschlossenen Rdumen (mit vorhandenen
Beliftungséffnungen)
®Umgebungstemperatur: —10~+50 °C (nicht gefrierend)
(LS-Lineargetriebe),
0~+50 °C (nicht gefrierend)
(LAS-Serie)
®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
@®Nicht einer explosiven Atmoshpére, giftigen Gasen (schwefelige
Gase usw.) oder FlUssigkeiten ausgesetzt
®Nicht in direktem Sonnenlicht
®Nicht wesentlichen Mengen Staub oder Eisenpulver ausgesetzt
®Nicht direkt Wasser oder Ol ausgesetzt
®Nicht Luft mit einem hohen Salzgehalt ausgesetzt
®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StéBen ausgesetzt ist
®Nicht stetigen elektromagnetischen Einstreuungen ausgesetzt, die
von SchweiBmaschinen oder Stromanlagen usw. herriihren.
®Nicht radioaktiven Werkstoffen, Magnetfeldern oder
Vakuumbedingungen ausgesetzt

M Vorsichtshinweise bei der Handhabung

® Zahnstangenschmierung

Ein Schmiermittel ist notwendig, um Reibung zu verringern, wenn
die Zahnstange durch die Zahnstangentille lauft. Die Oberflache

der Zahnstange und alle Getriebezéhne, die in das Ritzel greifen,
sollten immer geschmiert sein. Da das Zahnstangengeh&use mit
einem Schmiermittel gefillt ist, muss das Zahnstangengehduse nicht
geschmiert werden. Stellen Sie jedoch sicher, dass die Oberflache
der Zahnstange oder die Getriebezahne nicht trocken laufen, da

ein Betrieb unter diesen Betriebsbedingungen die Lebensdauer

des Produktes verringert. Wenn die Zahnstange vertikal oder unter
hoher Umgebungstemperatur verwendet wird, kann die abgetrennte
Schmierung heruntertropfen. Wenn das Tropfen problematisch ist,
treffen Sie Vorkehrungen, wie z.B. das Unterstellen einer Wanne unter
die Zahnstange.



M Vorsichtshinweise fiir die Installation

®Verbindung von Lineargetrieben und Motoren

Wie unten abgebildet, wird ein Lineargetriebe mit Hilfe von

Fihrungen am Motor befestigt. Das Lineargetriebe sollte vorsichtig
von Seite zu Seite bewegt werden, ohne die Ritzelwelle gegen den
Getriebezahn des Lineargetriebes zu driicken. Bitte beachten Sie,
dass der Versuch einen Motor und ein Lineargetriebe mit Gewalt zu
verbinden Beschédigungen der Zahnoberflache verursachen kann, die
ungewdhnliche Gerdusche verursachen.

Ritzelwelle
O Seite des Filhrungsendes
(4 Reduktionseinheit

Flanschoberflédche A

® Montageart der Last am Ende der Zahnstange

Bei der Montageart der Last unter Verwendung der Gewindebohrung
am Ende der Zahnstange, halten Sie besser die glatte Seite der
Zahnstange als die gezahnte Seite mit einem SchlUssel fest, wahrend
Sie die Schraube festziehen, so dass kein Drehmoment auf die
Zahnstange wirkt. Beachten Sie, dass die Installation der Last unter
Aufbringung eines Drehmomentes auf die Zahnstange zu einem Ausfall
des Produktes fiihren kann.

Mit Schliissel gehalten

Gewindebohrung

Inbusschliissel

M Vorsichtshinweise fiir den Betrieb

®Schlagen Sie nicht, um die Zahnstange anzuhalten
Trotz der verschiedenen Steuersysteme werden alle
Zahnstangensysteme von Steuermotoren bewegt.

Schlagen Sie nicht, um den Betrieb am Ende der Zahnstange
anzuhalten. Wenn Sie dies tun, wird durch den Motor nicht nur
ein starkes Drehmoment sondern auch ein trager Schlag auf den
Zahnstangenantrieb ausgelibt. Dadurch wird der Getriebezahn
beschéadigt.

@ Uberschreiten Sie nicht die maximal transportierbare

Masse
Die maximal transportierbare Masse jedes Produktes ist vorbestimmt.
Im Allgemeinen gilt, je niedriger die Grunddrehzahl des Motors,
desto gréBer wird die maximal transportierbare Masse. Wenn
eine Last angesetzt wird, die gréBer als dieser Wert ist, oder die
Zahnstangenbewegung ist flr eine lange Zeit gesperrt, kann es
wahrscheinlich zu Ausfall am Zahnstangenantrieb kommen.

®Verwenden Sie ein Modell mit elektromagnetischer

Bremse bei vertikalem Betrieb
Verwenden Sie ein Modell mit elektromagnetischer Bremse, das die
Last bei vertikalem Betrieb halten kann. Die elektromagnetischen
Bremsen, die mit Lineargetrieben kombiniert werden kénnen, sind vom
Typ mit Strom-Aus-Aktivierung, die im Falles einer Stromabschaltung
zur Anwendung kommt und starke Haltekraft produziert.
Die Kombination mit einem Induktionswendemotor besitzt eine
gewisse Haltekraft, jedoch ist die Bremskraft begrenzt und ungeeignet
fiir das Lasthalten bei vertikalem Betrieb.
Folgende Modelle mit elektromagnetischer Bremse sind erhaltlich.

LAS-Serie mit elektromagnetischer Bremse

LS-Lineargetriebe und Motor mit elektromagnetischer Bremse

Bei der LAS-Serie wird, wenn die Schutzfunktion des Treibers
anspricht, der Strom zum Linearmotor unterbrochen, um den Motor
anzuhalten. Stellen Sie sicher, dass Sie eine Steuersequenz einbauen,
die den Strom zur elektromagnetischen Bremse abschaltet und die
Zahnstange halt, wenn ein Alarmausgang erkannt wird.

®Verbindung von LAS-Serie mit einer
elektromagnetischen Bremse
Stellen Sie sicher, dass Sie Verlangerungskabel fir Motoren mit
elektromagnetischer Bremse (Zubehor) verwenden, wenn Sie einen
Linearmotor mit elektromagnetischer Bremse und Treiber verbinden.
Wenn Sie das Motorkabel direkt mit dem Treiber verbinden, wird die
elektromagnetische Bremse nicht aktiviert.
Die elektromagnetische Bremse funktioniert mit dem An-/Ausschalten
der DC-Stromversorgung. SchlieBen Sie die elektromagnetische
Bremszuleitung vom Verlangerungskabel unter Berlicksichtigung
der richtigen Polaritat an, und seien Sie sicher, dass ein
Uberspannungsschutz eingebaut ist, um die Schaltkontakte zu
schiitzen und Rauschen zu unterdriicken.
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M Treiberinstallation

® Montagerichtung und -art
Kastentyp

Olnstallieren unter Verwendung der Montagewinkel

1. Installieren Sie einen Montagewinkel an der Riickseite des Treibers
und verwenden Sie dazu die beigelegten Schrauben.

2. Installieren Sie den Treiber unter Verwendung der Montagelécher
der Montagewinkel, sodass zwischen Metallebene und Treiber keine
Lucke entsteht.

Zu verwendendes Produkt:

LAS-Serie

—] Montagewinkel
o°
VB
— Metallebene
/ Befestigungsschraube M4
(nicht mitgeliefert)
Hinweise:

® Montage auf einer Metallebene mit guter Warmeleitfahigkeit, wie z.B. Eisen oder
Aluminium mit einer Dicke von mindestens 2 mm.

®Fir eine direkte Montage des Treibers ohne die Verwendung der beigelegten
Montagewinkel, achten Sie besonders auf die Lange der Schrauben, die fiir die
Befestigungslocher verwendet werden.

{lnstallieren auf einer DIN-Schiene [Verwendung einer Platte fiir DIN-
Schienenbefestigung (separat erhdltlich) ]

Driicken Sie den DIN-Hebel runter, haken Sie das Oberteil der Platte

fir DIN-Schienenbefestigung in die DIN-Schiene ein und driicken Sie

sie runter, bis der DIN-Hebel eingerastet ist.

Zu verwendendes Produkt:
LAS-Serie

DIN-Schiene

DIN-Hebel

Hinweise:

® Verwenden Sie eine DIN-Schiene mit einer Schienenbreite von 35 mm und einer Endplatte.

® Die DIN-Schiene und die Endplatte sind nicht beim Treiber enthalten. Sie missen separat
erworben werden.

D-128 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

{lnstallationsspielraum

Bei Verwendung von

mehreren Treibern fihrt

der Temperaturanstieg des
Treibers zum Steigen der
Umgebungstemperatur. Es missen
mindestens 20 mm Distanz
zwischen Treibern und mindestens
25 mm zwischen Treibern und
anderen Anlagen oder Aufbauten vorhanden sein.
Installieren Sie einen Zwangskuhlungslifter, wenn die
Umgebungstemperatur 50 °C Ubersteigt.

®Installationsbedingungen

Installieren Sie den Treiber an einem Ort, der die folgenden

Bedingungen erfllt, anderenfalls kann das Produkt beschadigt

werden.

®In geschlossenen Rdumen (Dieses Produkt ist flr die Installation in
einem anderen Gerét vorgesehen.)

®Umgebungstemperatur: 0~+50 °C (nicht gefrierend) (LAS-Serie)

®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)

@®Nicht in der Nahe von explosiven, leicht entziindlichen oder
korrosiven Gasen

@®Nicht in direktem Sonnenlicht

®Nicht in staubigen Umgebungen

®Nicht direkt Wasser oder Ol ausgesetzt

®O0rte, an denen sich keine Warme stauen kann

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StéBen ausgesetzt ist

Hinweise:

® Wenn ein Treiber in einem umschlossenen Raum wie einem Steuerkasten oder in der
Nahe eines Wérme abstrahlenden Gegenstands montiert wird, missen Liiftungsoffnungen
vorhanden sein, um den Treiber vor Uberhitzung zu schitzen.

@ Installieren Sie den Treiber nicht an einem Ort, wo eine Vibrationsquelle den Treiber zum
Vibrieren bringt.

@ In Situationen, bei denen sich der Treiber in der Ndhe einer starken Rauschquelle wie
eines Hochfrequenz-SchweiBgerats oder eines groBen elektromagnetischen Schalters
befindet, miissen Sie versuchen, die Rauschinterferenzen entweder durch Einsetzen von
Rauschfiltern oder AnschlieBen des Treibers an einen anderen Stromkreis zu vermeiden.

® Passen Sie auf, dass Stiicke eines leitenden Werkstoffs (Feilstaub, Négel, Drahtstiicke,
usw.) nicht in den Treiber gelangen.
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= S RoHS-konfom
< 1 - =
= Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle
E g_ O @Zusatzinformationen®
c Technische Referenz =» Seite F-1
,E’,, DG -se rl e Sicherheitsnormen =» Seite G-2
(=)
g
Ein Rotativ-Aktuator mit Hohlwelle mit einem breiten c“us c E
HOthereiCh, ausgestattet mit einem DrehtiSCh, auf ® Sicherheitsgenormte Produkte (Modell, Normen, Datei-Nr., Priifstelle)
dem ein Tisch oder Arm direkt montiert werden - Seite G-10

kann. Der Stellantrieb verwendet einen Xs7e~ Motor
unter Verwendung einer Closed Loop Steuerung.
Hochgenaue Positionierung kann durchgefiihrt
werden, wahrend die Benutzerfreundlichkeit eines
Schrittmotors beibehalten wird.

M Eigenschaften

©®Prézise Positionierung

Der Getriebereduktionsmechanismus verwendet Genauigkeitsgetriebe zusammen mit einem patentgeschiitzten Arretierungsmechanismus,

der ein Getriebespiel verhindert. Die Positionierungsgenauigkeit in eine einzelne Richtung liegt bei =15 Sek., wobei die Lost Motion bei einem
Positionierbetrieb aus zwei Richtungen 2 Min. betragt. Diese Kennwerte machen die DG-Serie zu der richtigen Wahl fir Anwendungen, bei denen
genaueste Positionierung ein Muss ist.

Drehtisch
(mit integrierten Kreuzrollenlagern®)
< Auer fir DG60
Ritzel

Getriebezahne
©® Direkte Kupplung fiir héhere Zuverlassigkeit ®Hohlwellen-Drehtisch mit groBem Durchmesser
Der Drehtisch des Rotativ-Aktuators mit Hohlwelle erméglicht die ermoglicht einfachen Anschluss und Verkabelung
direkte Installation eines Tisches oder Armes Ihrer Anlage. Wenn Der Durchmesser des angetriebenen Zahnrads wurde durch die
Ihre Anlage Indexoperationen mit H”f? eines Keilrismens, siner Verwendung eines einstufigen Getriebestufenmechanismus vergréBert,
Riemenscheibe oder anderer mechanischer Teile durchfihrt, kénnen wodurch ein Hohlwellenloch (Durchgangsbohrung) mit ausreichend
Sie die DG-Serie zur Reduzierung der Anzahl der Bauteile verwenden groBem Durchmesser in Bezug auf die RahmengréBe entsteht. Dies
und so den Wartungsaufwand verringern. dient der Reduzierung des Anschluss- und Verkabelungsaufwandes

und vereinfacht daher die Auslegung der Anlage.

RahmenaréBe Durchmesser des
L Hohlwellenbereiches
[mm] mim] e i3

3

DG60 60 $28 g '
[} &

DG130 130 $62 .

DG200 200 $100 L

Beispiel: DG200

O RoHS-konfom
Die DG-Serie entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung
von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium

untersagt.
@ Informationen zur RoHS-Richtlinie = Seite G-23

D-130 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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®Schnelle Positionierung von tragen Lasten ©® Ausgangsstellungssensor-Satz ist als Zubehor »c
Der Antriebsmotor der DG-Serie ist ein Qs7erP Schrittmotor mit erhaltlich E 3_
eingebautem Rotorpositions-Erkennungssensor. Diese Kombination Die DG-Serie beinhaltet einen als Zubehdr erhiltlichen o
ermdglicht eine kiirzere Positionierzeit. Des Weiteren verwendet der Ausgangsstellungssensor-Satz, der den Riickkehrbetrieb zur §'
Stellantrieb einen zugehérigen Treiber, um die Motordrehzahl und Ausgangsstellung vereinfacht. g
-position anzuzeigen und schaltet in den geschlossenen Modus, Das Sensor-Set enthalt alle fiir den Riickkehrbetrieb zur
wenn das Risiko eines Fehlschrittes erkannt wird. Dadurch kénnen Ausgangsstellung notwendigen Bauteile, was bedeutet, dass Sie
die Beschleunigungs- und Abbremszeiten fur eine schnellere weniger Zeit fur die Auslegung, Herstellung und Bereitstellung von
Positionierung verkirzt werden. Bauteilen der Sensorinstallation verwenden miissen.
Beispiel: Positionierzeit mit DG60 m
(bei einer Drehung des Drehtisches um 30 Grad) Beispiel fiir die Installation einer Sensor-/Abschirmplatte auf DG130 =
160 ‘ ‘ ‘ — impuisbefehl g
140 — - beim Betrieb - a3
120 Positionierzeit 68 ms
— 100 -
E w0 \ E
= S mQ
g 60 SN D
s IISO Grad \ %_ LK
S @ ‘ ‘ ‘ oms 3 °
20 T T i
. 0 Trage Last: 2,75 10" *kgm’(J) E
Rotorposition (Pirmeceer i 10 mm e 2
Erkennungssensor -20 I = 2N
585
= =0
S 23
Sensorinstallation Installation einer Abschirmplatte "8 s=
=]
N Typ
-]
©DG60 ?
Drehtisch

Schub-Interval Einstellschraube

uailojenpjy-ieaul] apjedwoy|
uonejjeisu|
ioyagnz

® Zulédssiges Drehmoment 0,9 Nm
® Zuldssige Axiallast 100 N
® Zuldssige Momentlast 2 Nm

sv1

Rillenkugellager

©DG130, DG200

Drehtisch

awajsAsuabueisuyez
S1

uonejjeisu|
igyaqnz

® Zulédssiges Drehmoment 50 Nm

® Zuléssige Axiallast 4000 N

® Zuldssige Momentlast 100 Nm
(Der oben genannte Wert gilt fir T * *
DG200.) Kreuzrollenlager I T

]

o
e
£
T
=
=
=
=
8
2
(]
=]
3
=
T
5
=
S
3

1 —1
Zulassiges Drehmoment Steifigkeit
Die Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle mit hdherem Der Drehtisch verwendet Rillenkugellager (zwei Stiick) flir den Typ mit einer RahmengréBe
zulassigen Drehmoment liefern eine stabile von 60 mm und Kreuzrollenlager fiir den Typ mit einer RahmengréBe von
Hochgeschwindigkeitspositionierung von groBen 130 mm und 200 mm. Mit Anstieg der Modellnummer steigt auch die zuldssige Momentlast, »
tragen Lasten. aber die Verformung, verursacht durch die Momentlast, verringert sich. g
g
100 Abstand von der Mitte der FIN g Verformung bei Abstand L = 200 mm vom Rotationszentrum g
——DG200 Drehung L [mm] = 300 @
50 Nm g DG60 T E—— =
B 5GTL0 - Arm £ 250 1Hohes zuldssiges Momen §
3 t _ =
§10 12 Nm : =— £ 200 ]
§ g 150 f;-%
< DG60 k] DG130 | I
s 1 5 £
SR - ] f o :
50
DG200
0,1 0
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100
Drehzahl [min”"] Momentlast [Nm]
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'n-,. OO0 0 0000000 OO OO0 00000000 0 00 00000000 0 0000000000 0900000000090 00000000000000000000000000090900
o
o
= Stellantrieb Hohlwellen Zuldssiges Zuldssige Momentlast Zuldssige Axiallast
Rahmen- Modell Versorgungsspannung Durchmesser | Drehmoment [Nm] [N] Seite
it i 1 20 40 60 80 10002000 3000
DG60
60 mm 24 VDC $28 0,9 2 00 D-136
130 mm 1-Phasen 200-230 VAC $62 12 50 2000 D-136
200 mm 1-Phasen 200-230 VAC $100 50 100 4000 D-136

® Wenden Sie sich fir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiro.
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Anleitung zum Lesen der Spezifikationen

@ Stellantriebseinheit

)
)
—
)
=
o
>
=
[=
o
~—
)
S
o
=]

pun -ieaur

RahmengrdBe 60 mm 130 mm 200 mm
Einzelwelle DG60-ASAK = =
24\VDC
Modell Doppelwelle DG60-ASBK = =
1-Phasen Einzelwelle - DG130R-ASAC DG200R-ASAC
200-230 VAC Doppelwelle = DG130R-ASBC DG200R-ASBC
Motortyp Alster
@ Art der Lagerung Rillenkugellager Kreuzrollenlager
(@) Zulassiges Drehmoment Nm 0,9 12 50
® Maximales Haltedrehmoment Nm 0,45 12 36
@ Trégheitsmoment J: kgm? 4324x107 15874x10°8 108160x 10
® Zuléssige Drehzahl min”! 200 110
Getriebeuntersetzung 1:18
9000 P/R (Aufldsungseinstellung: 0,047/Schritt [500] [<1])
. 18 000 P/R (Auflosungseinstellung: 0,02°/Schritt [1000] [x 1])
® Aufldsung 90 000 P/R (Aufissungseinstellung: 0,004"/Schritt [500] [x 10])
180 000 P/R (Auflésungseinstellung: 0,002°/Schritt [1000] [x10])
@ Wiederholpositionit ligkeit Sek +15(+0,004")
Lost Motion Min 2(0,033")
® Winkeliibertragungsfehler Min 4(0,067°) 3(0,05) 2(0,033")
() Zulassige Axiallast N 100 2000 4000
(@) Zulassige Momentlast Nm 2 50 100
® Schlag der Oberflédche des Drehtisches mm 0,030 0,015
® Schlag des [( des Drehti: mm 0,030 0,015 0,030
Parallelitét des Drehtisches mm 0,050 0,030 0,050
® Schutzgrad IP40 (IP20 fiir Motorsteckverbinder)
Masse der Stellantriebseinheit kg 0,5 2,6 9,5
(DArt der Lagerung (@Winkeliibertragungsfehler

Kugellagertyp, der fir den Drehtisch verwendet wird.

@?Zuldssiges Drehmoment
Die Grenze der mechanischen Festigkeit des Reduktionsmechanismus. Stellen Sie sicher,
dass das aufgewendete Drehmoment inklusive des Beschleunigungsdrehmoments und
Lastschwankung nicht das zuldssige Drehmoment iiberschreitet.

®Maximales Haltedrehmoment
Das maximale Haltedrehmoment, das von dem Rotativ-Aktuator mit Hohlwelle
ausgeiibt werden kann, wenn der Stellantrieb im Stillstand mit aktiver Stromversorung
ist (der Ausgangsstrom des Treibers ist maximal: F) und durch die Ausldsung der
Stromreduzierungsfunktion angehalten wird.

@Tragheitsmoment
Die Gesamtsumme des Rotortragheitsmomentes des Motors und des Trdgheitsmomentes
des Reduktionsmechanismus, umgerechnet auf ein Moment auf den Drehtisch.

®Zuldssige Drehzahl
Die Drehzahl des Drehtisches, die von der mechanischen Festigkeit des
Reduktionsmechanismus ausgehalten wird.

®Auflésung
Die Anzahl der Impulse, die benétigt wird, um den Drehtisch durch eine Drehung um sich
selbst zu drehen.

@Wiederholpositioniergenauigkeit
Ein Wert, der den Fehlergrad bei einer wiederholten Positionierung in gleicher Richtung
anzeigt.

®Lost Motion
Der Unterschied in Stoppwinkeln, der erreicht wird, wenn der Drehtisch in die gleiche
Position vorwdrts und riickwarts gebracht wird.

Der Unterschied zwischen dem theoretischen Drehwinkel des Drehtisches, berechnet mit
der Anzahl der Eingangsimpulse und dem tatsachlichen Drehwinkel.

(@@Zuldssige Axiallast
Der zuldssige Wert der Axiallast, der auf den Drehtisch in Axialrichtung angelegt wird.

@Zuléssige Momentlast
Wenn eine Last auf eine Position auBerhalb der Mitte des Drehtisches aufgetragen
wird, unterliegt der Tisch einer Kippkraft. Die zuldssige Momentlast bezieht sich auf den
zuldssigen Wert der Momentlast berechnet durch das Multiplizieren des Versatzabstands
von der Mitte mit der aufgetragenen Last.

(@Schlag der Oberflache des Drehtisches
Der Maximalwert des Schlages der Montagefléche des Drehtisches, wenn der Drehtisch
sich ohne Last dreht.

®@Schlag des Innendurchmessers (Auendurchmessers) des Drehtisches
Der Maximalwert des Schlages des Innen- oder AuBendurchmessers des Tisches, wenn
der Drehtisch sich ohne Last dreht.

(@@Parallelitét des Drehtisches
Eine Neigung der Montageflache des Drehtisches verglichen mit der Montagefldche des
Stellantriebs auf der Anlagenseite.

®Schutzgrad
IEC 60529 und EN 60034-5 (= IEC 60034-5) stufen den Staubwiderstand und
Wasserdichtigkeit in Grad ein.
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B Systemkonfiguration
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DG-Serie (Hauptteil)

Stellantrieb

Beispiel fur eine 1-Achsen Systemkonfiguration mit dem SG8030JY-Steuergerat.

——( Steuergerdt (separat erhiltlich) ——

@Steuergerat
(= Seite D-156)

24 \VDC
Stromversorgung

(nicht mitgeliefert)

Programmierbares
Steuergerat

(nicht mitgeliefert)

Treiber

AC-Stromversorgung

Sonderzubehor und

(separat erhiltlich)

@Ausgangsstellungssensor-
Satz
(- Seite D-148)

optionale Peripherieausriistungy

®@Verlangerungskabel
(=» Seite D-150)

(Hauptstromversorgung)

(nicht mitgeliefert)

o o

®Treiberkabel
Allzwecktyp
(- Seite D-150)

@PIatte fiir DIN-
Schienenbefestigung
(~> Seite D-151)

®Treiberkabel mit Klemmenblock
Wandlereinheit
(= Seite D-151)

Nr. Produktname Uberblick Seite
@ | Steuergerét Dieses Steuergerét erteilt die fir den Antrieb des Stellantriebs erforderlichen Befehle. D-156
@ | Ausgangsstellungssensor-Satz Satz mit Sensor, Abschirmplatte, Sensormontagewinkel, und Kabel mit Stecker (2 m). D-148
® Verlangerungskabel Kabel zum Verldngern des Kabelabstands zwischen Stellantrieb und Treiber (1 bis 20 m). D-150
Flexibles Verlangerungskabel Flexibles Kabel zum Verldngern des Kabelabstands zwischen Stellantrieb und Treiber (1 bis 10 m).
@ | Platte fiir DIN-Schienenbefestigung Verwenden Sie diese Platte, wenn Sie den Treiber auf einer DIN-Schiene befestigen. D-151
® | Treiberkabel Allzwecktyp Allzweckkabel zum Verbinden des Treibers mit dem Steuergerdt (1 m, 2 m). D-150
(© | Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit| Klemmenblock mit Kabel zum Verbinden des Treibers und des Steuergerats (1 m). D-151

@Beispiel fiir Systemkonfiguration
(Hauptteil) (separat erhiiltlich)

DG130R-ASAC

Steuergerat
SG8030JY-U

Platte fiir DIN-
Schienenbefestigung
PADPO1

Treiberkabel mit Klemmenblock
Wandlereinheit (1 m)
CC36T1

Ausgangsstellungssensor-

Verlangerungskabel (3 m)
CCO3AIP

Satz
PADG-SBY

®Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Weitere Kombinationen sind verfligbar.

D-134  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG
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M Produktnummerncode

DG 1 30 R - As A c @ | Serie DG: DG-Serie
— — @ | RahmengroBe 60:60 mm 130:130 mm 200: 200 mm
Art der Lagerung  Blank: Rillenkugellager
® @ @ @ @ @ ® R: Kreuzrollenlager
@ | Motortyp AS: Xs7erP
® | Motorwelle A:Einzelwelle B: Doppelwelle
® Versorgungsspannung  A: 1-Phasen 100-115VAC ~ C: 1-Phasen 200-230 VAC
S: 3-Phasen 200-230 VAC  K:24VDC
M Produktpalette
<>DC-Betriebsspannung <>AC-Betriebsspannung
24VDC 1-Phasen 100-115 VAC* 1-Phasen 200-230 VAC 3-Phasen 200-230 VAC*
Modell Modell Modell Modell
DG60-ASAK DG130R-ASAA DG130R-ASAC DG130R-ASAS
DG60-ASBK DG130R-ASBA DG130R-ASBC DG130R-ASBS
DG200R-ASAA DG200R-ASAC DG200R-ASAS
DG200R-ASBA DG200R-ASBC DG200R-ASBS

== Wenden Sie sich fiir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das nachste Oriental Motor-Verkaufsbiiro.

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
Stellantrieb, Treiber, Steckverbinder fir Eingangs-/Ausgangssignal, Stromstecker+', Montagewinkel fir Treiber (mit Schrauben) 2,
Betriebshandbuch
=1 Nur fir DG60
2 Nur fir DG130 und DG200

Spezifikationen, Kennwerte D-136 / Abmessungen D-140 / Anschluss und Betrieb D-143 / Stellantrieb- und Treiberkombinationen D-147
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[l Spezifikationen
@ Stellantriebseinheit c“us c €
RahmengroBe 60 mm 130 mm 200 mm
Einzelwelle DG60-ASAK = =
24\VDC
Modell Doppelwelle™' DG60-ASBK - -
1-Phasen Einzelwelle = DG130R-ASAC DG200R-ASAC
200-230 VAC Doppelwelle™ - DG130R-ASBC DG200R-ASBC
Motortyp Alster
Art der Lagerung Rillenkugellager Kreuzrollenlager
Zuléssiges Drehmoment™* Nm 0,9 12 50
Maximales Haltedrehmoment™ Nm 0,45 12 36
Tragheitsmoment™* J: kgm? 4324x107 15874108 108160x10°8
Zuldssige Drehzahl min”! 200 110
Getriebeuntersetzung 1:18
9000 P/R (Auflosungseinstellung: 0,047/Schritt [500] [x1])
Auflosung™ 18000 PR (Auf!.iisungsginstellung: 0,02°{SchriFt [1000] [x1])
90 000 P/R (Aufldsungseinstellung: 0,0047/Schritt [500] [<10])
180 000 P/R (Auflsungseinstellung: 0,0027/Schritt [1000] [ 10])
Wiederholpositioniergenauigkeit Sek +15(+0,004)
Lost Motion Min 2(0,033")
Winkeliibertragungsfehler Min 4(0,067°) 3(0,05°) 2(0,033")
Zuldssige Axiallast N 100 2000 4000
Zulassige Momentlast Nm 2 50 100
Schlag der Oberflédche des Drehtisches mm 0,030 0,015
Schlag des Innendur (AuBend: des Dr mm 0,030 0,015 0,030
Parallelitét des Drehtisches mm 0,050 0,030 0,050
Schutzgrad IP40 (IP20 fiir Motorsteckverbinder)
Masse der Stellantriebseinheit kg 05 \ 26 \ 95

s+ 1 Die Gegen-Ausgangswelle des Motors bei dem Doppelwellentyp ist auf einer geschlitzten Platte montiert. Bringen Sie kein Lastdrehmoment, Radial- oder Axiallasten auf die Gegen-

Ausgangswelle des Motors auf.
=2 Das zuldssige Drehmoment bezieht sich auf die mechanische Festigkeitsgrenze des Getriebereduktionsmechanismus. Stellen Sie sicher, dass sich das Drehmoment, inklusive des
Beschleunigungsdrehmomentes, innerhalb der zuldssigen Grenzen befindet.
+=3 Das maximale Haltedrehmoment stellt das Haltedrehmoment des Drehtisches dar, wenn sich der Stellantrieb im Stillstand befindet.

sind [1000] [x1] und 18 000 P/R (0,02°/Schritt).
® Anleitung zum Lesen der Spezifikationen = Seite D-133
® Wenden Sie sich fir die 1-Phasen 100-115 VAC-Modelle und die 3-Phasen 200-230 VAC-Modelle an das néchste Oriental Motor-Verkaufsbiro.

®Tischprazision (lastfrei)

DG60

~[003]"

=1 Schlag der Oberfléche des Drehtisches

D-136 ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

DG130, DG200

DG130:[~] 0,015 ]
<—DG200 :

=4 Das Trdgheitsmoment wird am Drehtisch durch die Umrechnung des Trdgheitsmoments des Motorrotors und des Tragheitsmoments im Reduktionsmechanismus berechnet.
=5 Sie kénnen eine von vier Auflésungen auswahlen, indem Sie den Auflésungswahlschalter oder das Aufldsungswahlsignal fiir die Treiber-Aufldsung verwenden. Die Treiber-Werkseinstellungen

|

=

2 Schlag des Innendurchmessers des Drehtisches (Hohlwellendurchmesser)
#3 Parallelitét des Drehtisches (gegen die Montageflache)

L pe130: [7] 008 [A]
DG200 :

#1 Schlag der Oberflache des Drehtisches
=2 Schlag des Innen- und AuBendurchmessers des Drehtisches
=3 Parallelitét des Drehtisches (gegen die Montagefldche)

Eigenschaften D-130 / Systemkonfiguration D-134 / Produktpalette D-135
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®Verformung durch Momentlast (Bezugswert) B »C
Der Drehtisch wird verformt, wenn er die Momentlast erféhrt. Abstand von der Mitte der i = 3.
Die Grafik stellt die Tischverformung dar, die bei einem Abstand L vom Drehung L [mm] FINI é 5
Drehungszentrum des Drehtisches auftritt, wenn eine gegebene Last in é §'
die negative Richtung aufgetragen wird. Arm 2 g
Die Verformung verdoppelt sich ungeféhr, wenn die Momentlast ‘\"; s |
sowohl in die negative als auch positive Richtung aufgetragen wird. _,éﬂg“EElg'

7]

Momentlast [Nm] = 0,001 x Fx L s
=)
g
a
DG60-ASAK/DG60-ASBK DG130R-ASAC/DG130R-ASBC
140 I 200 =
o L=100 mm 180 g m
m
160 L=400 mm —| z Fn‘?
T 100 = 140 | g =3
5 L=75mm =12 c
o 8 = 102 L =300 mm <
5 E ‘ 8
E 60 E 1 Ss
5 5 80 22
2 / — 2 =200 mm g2t
= 0 L=50 mm = % £zt
= 3 =0
20 / 40 358
0 0 =
0 05 1 15 2 0 10 20 30 40 50 60 2
Momentlast [Nm] Momentlast [Nm] -é o
L
A r
DG200R-ASAC/DG200R-ASBC 2
160 J 3
Y
140 1 is
120 /-.: 600 mm z2 N
7 c = o
E 100 pd L =500 mm 2 %%
= " 3 3
g 80 Ve - L = 400 mm =
£ 60 // 7 /L* =300
S / = mm
~ w0 - — 5
iy~ ¢
% 20 40 60 80 100 120

Momentlast [Nm]
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> § ©® Drehzahl - Drehmoment-Charakteristik
E o DG60-ASAK/DG60-ASBK DG130R-ASAC/DG130R-ASBC
= 12 16
(=)
g 1,0 E— 14
— \ _ 12
£ 08 £ \
= =10 \
[= o
£ 06 £ 8 N
o o
£ E N
5 s 8
504 g, AN
02 N
, 2
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Drehzahl [min™] Drehzahl [min”]
L | | | | | | | L | | | | | | |
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 5 60 70
Impulsgeschwindigkeit [kHz) Impulsgeschwindigkeit [kHz]
(Auflosungseinstellung: 18 000 P/R [1000] [ x1]) (Auflosungseinstellung: 18 000 P/R [1000] [ x1])
DG200R-ASAC/DG200R-ASBC
60
50
g 40
£ 30
o
1S \
S 20
S N
10
0
0 20 40 60 80 100 120
Drehzahl [min]
0 5 10 15 20 25 30 35
Impulsgeschwindigkeit [kHz)
(Auflosungseinstellung: 18 000 P/R [1000] [ x 1])
© Lasttragheit — Positionierzeit (Bezugswert)
DG60-ASAK/DG60-ASBK DG130R-ASAC/DG130R-ASBC
08 ' 12 180
180° P
07 L
1,0
_ 06 _
= 90° 208 90°—|
= 05 =
g 04 60° g 6o
K=} i 20,6 1
E ' // 45° 5 ’ / /// 45°
z 03 ~ — 30° 2 T LT T | s
= // 1| < 04 /// | —|15°
02 5 -
,//// 02 :// | —
0,1 ' T
0 0
0 5 10 15 20 25 30 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Lasttragheit* Ju [x10°kgm?] Lasttragheit* Ju [x10° kgm?]
DG200R-ASAC/DG200R-ASBC
1.8
16 180°7
14 e
i 12 ]
& 10 "
% 0,8 / // e 60:_
e 7~ T 45
2 0s — 1 3
N e 15°
s —
02 =1
0

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Lasttrégheit* Ju [X 10°kgm?]

- Die Lasttragheit bezieht sich auf die Tragheit der Last des Kunden.
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®Treibereinheit »C
=]
Treibermodell ASDT0A-K ASD12A-C ‘ ASD20A-C E o
Spannung 24VDC=10 % 1-Phasen 200-230 VAC *12% )
~—
Antriebe Frequenz - 50/60 Hz 2
Strom 10A 3A \ 45A o
Maximale Eingangsimpulsfrequenz 250 kHz (bei 50 % Belastung)
Eingangsmodus Optokopplereingang, Eingangswiderstand 220 (), Eir om 7~20 mA
Impuls Betriebsbefehl-Impulssignal (CW-Richtungsbetriebsbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus)
[Impuls (Drehen/rechts)] | Impulsbreite: mindestens 1 ps, Impuls-Anstiegszeit/-Abfallzeit: maximal 2 s (negativer Logikimpulseingang)
Drehrichtung Drehrichtungssignal (CCW-Richtungsbetriebsbefehl-Impulssignal im 2-Impulseingangsmodus)
[Impuls (Drehen/links)] | Impulsbreite: mindestens 1 ps, Impuls-Anstiegszeit/-Abfallzeit: maximal 2 s (negativer Logikimpulseingang) r:-,"
Eingangssignal Alarm loschen Mit diesem Signal wird der Alarm abgebrochen, wenn eine Schutzfunktion aktiviert wurde, ohne die Stromversorgung des Treibers zu unterbrechen. %
Alle Wicklungen aus Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, wird der Strom zum Motor abgebrochen, und der Drehtisch kann manuell gedreht werden. a
9 Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird der Motor mit Strom versorgt.
Wenn der Status "Optokoppler ON" ist, ist die Aufldsung im Gegensatz zur Grundeinstellung der Auflésung verzehnfacht. §
Auflosungswahl Wenn der Status "Optokoppler OFF" ist, wird die Grundeinstellung der Aufldsung ausgewahlt. o m m
Diese Funktion ist aktiv, wenn der Aufldsungswahlschalter auf 9000 P/R oder 18 000 P/R gestellt ist. a u g
6. : (]
Optokoppler, Open Collector Output, Externe Anwendungsbedingung: maximal 30 VDC, maximal 15 mA %
[Positionierabschluss, Alarm, Timing (nur fir ASD10A-K)] C
Ausgangsmodus Transistor, Open Collector Output, Externe Anwendungsbedingung: maximal 30 VDC, maximal 15 mA é
[Quadratur A-B-Phase, Timing (auBer ASD10A-K)] 23N
Line-Driver Ausgangsleistung, entsprechend 26C31 [Timing, Quadratur A-B-Phase] (auBer ASD10A-K) g g §
c 8>
Timin Das Signal wird jedes Mal ausgegeben, wenn sich der Drehtisch um 0,4° dreht. (Optokoppler: ON) 3 g' g
9 Ein genaues "Timing"-Signal geht nicht ein, wenn die Drehzahl der Impulseingangsfrequenz iiber 500 Hz liegt. ‘3
Ausgangssignal Aarm Das Signal wird ausgegeben, wenn einer der Treiber-Schutzfunktionen aktiviert wurde. (Optokoppler: OFF) =
Wenn das "Alarm"-Signal ausgegeben wird, blinkt die Alarmanzeige (rote LED) und der Stellantrieb hélt an (nichterregter Zustand). g
Das Signal wird ausgegeben, wenn die Positionierung durchgefiihrt wurde. (Optokoppler: ON) 3 g
Positionierabschluss Dieses Signal wird ausgegeben, wenn die Tischposition weniger als +0,1° von der befohlenen Position wahrend des Betriebes bei einer Impulseingangsfrequenz von 500 Hz § i
oder weniger entfernt ist. r
=
Quadratur Die Impulsaufiosung entspricht der Stellantriebsauflosung, wenn der Strom eingeschaltet ist. Die Phasendifferenz zwischen A und B ist 90° elektrisch. Es gibt eine ‘_m';
A-B-Phase Verzogerung von (max.) 1 ms zwischen der echten Stellantriebsbewegung und den Ausgangssignalen. Diese Signale dienen nur der Positionspriifung, wenn der Stellantrieb '> 5 N
steft. Zgs
- " " - - S T8
. Uberhitzung, Uberlastung, Uberspannung, Drehzahlfehler, Uberstrom, Drezahl-Uberschreitung, EEPROM-Datenfehler, Sensorfehler, Systemfehler (ASD10A-K hat keinen o 2 3‘
Schutzfunktion P . © 59
Uberhitzungs- und Uberstromschutz.) g E]
Schutzgrad P00 | P10
Anzeige (LED) Betriebsanzeige: Griine LED, Alarmanzeige: Rote LED
Kiihimethode Natiirliche Beliiftung ;
Masse 025 kg \ 08 kg n
Drehrichtung Drehrichtung

am CW-Eingang am CCW-Eingang

awajsAsuabueisuyez
S1

uonejjeisu|
igyaqnz

Hinweis:
@ Die Drehrichtung der Treibereingangssignale (CW und CCW) sind der tatséchlichen Drehbewegung des Drehtisches entgegengesetzt.
Wenn das CW-Signal eingeht, dreht sich der Drehtisch im Gegenuhrzeigersinn. Wenn das CCW-Signal eingeht, dreht sich der Drehtisch im Uhrzeigersinn.

M Allgemeine Spezifikationen
Dies ist der Wert nach Nennbetrieb bei normaler Umgebungstemperatur und Luftfeuchtigkeit.
Posten Motor Treiber

Isolationsklasse Klasse B (130 °C) [UL/CSA: Zugelassen als Klasse A (105 °C) ] -
100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen
den folgenden Punkten angelegt wird:
100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Megaohmmeter zwischen [ASD10A-K]
Isolationswiderstand den folgenden Punkten angelegt wird: « Kiihlrippen — Stromeingangsklemme

o
e
£
T
=
=
=
=
8
2
(]
=]
3
=
T
5
=
S
3

- Gehduse — Motor- und Sensorwicklungen [ASD12A-C, ASD20A-C]
- Gehduse — Stromeingangsklemme

- Signal-E/A-Klemme — Stromeingangsklemme

Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten:
[ASD10A-K]

« KiihIrippen — Stromeingangsklemme 0,5 kV 50 Hz oder 60 Hz
[ASD12A-C, ASD20A-C]

- Gehéduse — Stromeingangsklemme 1,5 kV 50 Hz oder 60 Hz

+ Signal-E/A-Klemme — Stromeingangsklemme 3,0 kV 50 Hz oder 60 Hz

Ausreichend, um 1 Minute lang Folgendem standzuhalten:

[DGM60-ASAK, DGMS0-ASBK]

Dielektrische Festigkeit - Gehduse — Motor- und Sensorwicklungen 0,5 kV 50 Hz oder 60 Hz
[DGM130R-ASAC, DGM130R-ASBC, DGM200R-ASAC, DGM200R-ASBC]
- Gehduse — Motor- und Sensorwicklungen 1,5 kV 50 Hz oder 60 Hz

ajesabianals

[ASD10A-K]
Umgebungstemperatur 0~+50 °C (nicht gefrierend) 0~+40 °C (nicht gefrierend)
gebungstemp 0~+40 °C (nicht gefrierend), wenn Zubehdrausgangsstellungssensor-Satz befestigt ist [ASD12A-C, ASD20A-C]
0~+50 °C (nicht gefrierend)
Umgebungsluftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
Hinweis:

®Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der dielektrischen Festigkeitspriifung diirfen Stellantrieb und Treiber nicht angeschlossen sein.
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< T
>5 B Abmessungen (Einheit = mm)
Zo . o
5 @ Stellantriebseinheit
o Modell Stellantriebmodell Masse
o DG60-ASAK DGM60-ASAK 05k
S DG60-ASBK DGM60-ASBK 0K
60 N
e 76 50=02 o2
3103 360,03 is\\\é\ N
10 2 NSOZQR\
i N
ﬁ Tg DrehenderTelI QF @/Q.
[
I 1 = 2x 5§74 (H7) X6 tief
£ R
- Sz 13
S| 4 TIEZ =]
- 2 o
2 &« SE 8
— | o]
|l ~ 3]
8| e ==
L
. —5| ($65) 6 M3 % 8 tief
o (in gleichen Intervallen von 60°)
o) ‘ 22,5 ‘ Motorzuleitungen .
i 2XM2,5% X4 tief
—
—_—

5557-10R (MOLEX)
150

== Verwenden Sie M2,5 Schraubenldcher, wenn sie den Ausgangsstellungssensor-Satz
montieren (separat erhaltlich). Verwenden Sie diese Lécher nicht zu einem anderen Zweck
als der Montage des Ausgangsstellungssensors.

® Diese Abmessungen betreffen Doppelwellenmodelle.
Fiir Einzelwellenmodelle ingnorieren Sie die farbigen (1) Felder.

Modell Stellantriebmodell Masse
DG130R-ASAC DGM130R-ASAC 26k
DG130R-ASBC DGM130R-ASBC °r
24+1 100,6 130
37+03 120+0,1
12, 15 % 110+05 4
2 y =0, X9 durchgehend
W 15 2x05°8(17) "%, 104-003 e
2xM2,5" x4 tief  durchgehend AR
. - Drehender Teil H f
T Fester Teil J ’
4 - 25" §*2(H7) x 6 tief
— I £ o
= o | B ©
= vI S |5 a8
S~ H—2 | < =T
Ry gz &
2 — < o o3, 0|
d ©
i v
i ——— e
J A, S— — -
D ! - s
i 6 X M5x8 tief
Schutzerdungsklemme M4 (in gleichen Intervallen von 60° )
S 25M2,5% x4 tief

5557-10R (MOLEX)

Motorkabel $7

== Verwenden Sie M2,5 Schraubenldcher, wenn sie den Ausgangsstellungssensor-Satz
montieren (separat erhéltlich). Verwenden Sie diese Locher nicht zu einem anderen Zweck
als der Montage des Ausgangsstellungssensors.

® Diese Abmessungen betreffen Doppelwellenmodelle.
Fiir Einzelwellenmodelle ingnorieren Sie die farbigen ([___1) Felder.
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Modell Stellantriebmodell Masse '> =
DG200R-ASAC DGM200R-ASAC 95kg Y 3_
DG200R-ASBC DGM?200R-ASBC ' g
—
o
211 174 200 214 3
64-03 $155+02 17005 I
65003 65 ns, 22| 4x i1 155-003 Festes Teil 3
- durchgehend Drehendes Teil
2XM2,5 x4 tief
‘$ $ % © (D +0,015
2xd8 0" " (H7)
%8 tief
0 T — —~ —] &
g 3 2 g EE m
+00 — e <fv Crv E 5-
i = = “'I 8_IS|=3| S [}
£ Tl So|Se| =5 21Q =
w EEE : g 2
0 @0 1 3| 3| 3 &, 2 S - @
Al o S
o ) m] t=23 -
& A §
’{B & $ 83 G} \W =3 m
g g T~ R
o Bwns
+0,015 . ® © i S 6xM6x10 tief ® =o
8 0 (H7) x8 tief | 400 (in gleichen Intervallen von 60°) %
= 205 c
: 2XxXM2,5" x4 tief 3
Schutzerdungsklemme M4 o
v N
5557-10R (MOLEX) : S S5
Motorkabel &7 £33
= 3
§38c%
® Diese Abmessungen betreffen Doppelwellenmodelle. == Verwenden Sie M2,5 Schraubenldcher, wenn sie den Ausgangsstellungssensor-Satz =
Fiir Einzelwellenmodelle ingnorieren Sie die farbigen ([___1) Felder. montieren (separat erhéltlich). Verwenden Sie diese Locher nicht zu einem anderen Zweck

als der Montage des Ausgangsstellungssensors.
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<T . .
= @Treibereinheit
Y 3_ Treibermodell: ASD10A-K
g Masse: 0,25 kg
—
o 36
o 118, 70 max. 45
=] 35 18,5 47
I <
ll > MU Tl
&3_'_/?] E
& gl ||
™ (= 5 B
— N[ 7]
é I "=_
]
= 73} U nll
35 2X 3,5 durchgehend
o ey =1
—1 —1 <
£
® E/A-Steckverbinder (enthalten)
Gehduse: 54331-1361 (MOLEX)
Steckverbinder: 54306-3619 (MOLEX)
® Stromversorgungssteckverbinder (enthalten)
Steckverbinder: 5557-02R (MOLEX)
Steckverbinder Kabelschuh: 5556 TL (MOLEX)
Treibermodell: ASD12A-C, ASD20A-C
Masse: 0,8 kg
23 45
9|9 3 120 max. 41 25 100
’ijm 1 ‘F ﬁ‘F*jA
s A | |
3 [ @ ‘
D 0
. ] H
22 913888
b D@ —|—|N
S |
] o] |
+ M4 I ==c2
8 ' j;g ) 7%
o ¢ A | L = -
&/ | . t
BV SR
7xM3
©® Montagewinkel ® E/A-Steckverbinder (enthalten)
(2 Stiick, enthalten) Gehduse: 54331-1361 (MOLEX)
25 45 Steckverbinder: 54306-3619 (MOLEX)
o

—:H(i
%

45
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M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnungen und Funktionen der Treiberteile
DG60

Motorsteckverbinder

Stromeingangs-
steckverbinder

Signalmonitoranzeige

DG130, DG200

ASDI2A-C

Motorsteckverbinder

Nicht belegt

Stromeingangsklemmen

Schutzerdungsklemme

Eingangs-/Ausgangssignale

LED-Anzeige <>DG60
Anzeige Farbe Funktion Wenn aktiviert Anzeige |Eingang/Ausgang| Stift-Nr. Signal Signalbezeichnung
OPERATION Griin Stromversorgungsanzeige | Leuchtet, wenn Strom an ist. Externer Strom- 2 GND Stromversorgung firr Signalsteerung
ALARM Rot Alarmanzeige Blinkt, wenn die Schutzfunktionen aktiviert sind. versorgungseingang 3 Vec+24V
9 DIR. (CCW) Drehrichtung
OAlarm . anal 10 DIR.(COW) | [Impuls (Drehen/links)]*
Binkzahl Funktion Wenn akfiviert noangssionat ¢ PLS(CW) | Impuls
G . L . . 12 PLS(CW) | [Impuls (Drehen/rechts)]”
1 Uberhitzung™ Die Temperatur der Kihirippen im Treiber betragt ca. 85 'C. 13 BSG1 Impulsausgang B-Phase
) Obertastung Der Motor hat lénger als 5 Sekunden mit einer Last betrieben, die Ausgangssignal 14 GND (Open Collector)
das maximale Drehmoment Gberschreitet. 15 ASG1 Impulsausgang A-Phase
" Die Primar-Umrichterspannung des Treibers hat das zuldssige 16 GND (Open Collector)
3 Uberspannung . . )
Niveau berschritten. CN3 Eingangssignal 2 LCL Alarm loschen
4 Drehzahlfehler Der Stellantrieb kann bei der Impulsgeschwindigkeit nicht genau folgen. 22 ACL
5 Uberstrom’ Ein iberméBiger Strom ist durch das Umrichter-Stromelement des 23 % Timing
Treibers geflossen. 24 TIM.A (Open Collector)
6 Uberdrehzahl Die Drehzahl des Drehtisches hat 270 min™" iiberschritten. . 25 ALARM
" - — Ausgangssignal — Alarm
7 EEPROM-D Ein Motorsteuerungsparameter ist beschédigt. 26 ALARM
8 Sensorfehler Derl Strom wurde eingeschaltet, ohne dass das Motorkabel mit dem 29 ENiD Positionierabschiuss
Treiber verbunden wurde. 30 END
Leuchtet : ) i 31 x10
(ke Blnken) Systemfehler Der Treiber hat einen schwerwiegenden Systemfehler. ) . 2 <10 A
Eingangssignal
= DG60 besitzt keine "Uberhitzungsschutz-" und keine "Uberstromschutz'-Funktionen. gi % Alle Wicklungen aus
Funktionsschalter
Anzeige | Schalterbezeichnung Funktion <>DGI 30’ DGzoo
Mit dieser Funktion wird die Stellantriebaufldsung gewhit. Anzeige _|Eingang/Ausgang| Stift-Nr. Signal Signalbezeichnung
Die Auflosung des Drehtisches ist 18-mal so groB wie angezeigt. Evterer Strom- 1 Vee+5V o
1000/500 | Auflésungswahl- | "500" "x1" —9 000 P/R (0,04"/Schritt) yersogungseigang 2 GND Stromversorgung fiir Signalsteuerung
x1/x10 | schalter "1000" "< 1" —18 000 P/R (0,02°/Schritt) [werkseitige Voreinstellung] 3 Vec+24V
"500" "x10" —90 000 P/R (0,004/Schritt) 9 DIR. (CCW) Drehrichtung
"1000" " x 10" —180 000 P/R (0,002/Schritt) Eingangssignal 10 DIR. (CCW) | (Impuls (Drehen/links)]*
Die Einstellungen dieses Schalters sind kompatibel mit den 11 PLS (CW) Impuls
PP Impulseingangs- | folgenden zwei Impulseingangsmodi: 12 PLS (CW) [Impuls (Drehen/rechts)]
modus-Schalter | "1P" fiir den 1-Impulseingangsmodus [werkseitige Voreinstellung], 13 BSG1 Impulsausgang B-Phase
"2P" fiir den 2-Impulseingangsmodus. 14 GND (Open Collector)
Hinweise: 15 ASG1 Impulsausgang A-Phase
® Schalten Sie immer erst den Strom aus, bevor Sie den Aufldsungs- oder Ausgangssignal 13 :S'\‘GDZ l(gr;eu':sgz::io:B_Phase
Impulssignalschalter schalten und schalten Sie ihn hinterher wieder auf ON. 18 o (Line-Driver
® Wenn der Auflésungswahlschalter auf "x10" eingestellt ist, kann er nicht die von den 19 ASG2 Impulsausgang A-Phase
Eingangsklemmen gewdhlte Auflésung steuern. Die Einstellung ist immer "x10". oNg 20 e (Line-Driver)
Strom-Einstellschalter Eingangssignal 2 A%L Alarm I6schen
Anzeige Schalterbezeichnung Funktion Zg TAI\MI._1 Timing
Der Motorbetriebsstrom kann verringert werden, o1 GND (Open Collector)
um dem Temperaturanstieg in Motor und Treiber 25 ALARM
CURRENT Strom-Einstellschalter entgegen zu wirken oder um einen Spielraum fiir % ALARM Alarm
das Motordrehmoment zuzulassen (maximal 16 Ausgangssignal 27 M2 Timing
Einstellungen). 2 TM2 | (Line-Driver
Drehzabhlfilter-Einstellschalter 23 % Positionierabschluss
Anzeige | Schalterbezeichnung Funktion 3 %10
Mit diesem Schalter kbnnen [— - . ) . 32 10 A
Einstellungen konfiguriert E Sinstellen auf 0 Eingangssignal 33 C.OFF _
. werden, wenn ein sanfter 2| X 34 C.OFF Alle Wicklungen aus
V.FIL Drehzaifilter- Start/Stopp oder eine sanfte | 5 Einstellen auf "F* P : - - ) -
Einstellschalter o = ® Fiir weitere Informationen siehe Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale.
Bewegung bei ger.mg?r E . : Die werkseitige Voreinstellung ist der 1-Impulseingangsmodus. Siehe () fiir die
Drehzahl erforderlich ist = )Y y :
(maximal 16 Einstellungen). | T Einstellung des 2-Impulseingangsmodus.
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<7 . . .
> c ® Anschlussdiagramme <{>Eingangssignalanschluss
= g_ <>D660 ® Impulssignal/Drehrichtungssignal
g Stevergorit Treiber Signale kénnen direkt angeschlossen werden, wenn 5 VDG angelegt sind. Wenn die Signale
a" —w ] bei einer Spannung tber 5 VDC verwendet werden, muss ein externer Widerstand in Reihe
3 cn T _ geschaltet sein, sodass ein max. Strom von 20 mA nicht iiberschritten wird. Wenn eine
=] Verdrilter D s P Stellantrieb Spannung von mehr als 5 VDC direkt ohne externen Widerstand angelegt wird, werden interne
Impulssignal Komponenten beschédigt.
[Drehrichtungssignal . . . . . .
(rechts)] m Beispiel: Wenn die Spannung 24 VDC betrdgt, muss ein Widerstand (R1) von 1,5 bis 2,2 kQ
R und 0,5 W oder mehr installiert werden.
Fgfghf'rfgﬁm;:;?gﬂﬁél I ® Alle Wicklungen aus-Signal/Aufldsungswahlsignal/Alarm l6schen-Signal
(links)] Die Eingangssignalspannung darf héchstens 5 VDG betragen. Wenn dieser Wert {iberschritten
ovv Ri L wird, konnen interne Komponenten beschadigt werden.
+5V0C {Ausgangssignalanschluss

® Verwenden Sie Ausgangssignale mit 30 VDC oder weniger und 15 mA oder weniger. Wenn
diese Spezifikationen tiberschritten werden, kdnnen interne Komponenten beschadigt
TEES werden. Priifen Sie die Spezifikationen der angeschlossenen Anlage. Wenn der Strom 15 mA

A

Alarm l6schen-

Signal signale
{—‘ liberschreitet, muss ein externer Widerstand Rz angeschlossen werden.
Auflosungswahl- {Hinweise zum Anschluss
Signal ® Verwenden Sie fir die Steuerungs-E/A-Signalleitung (CN3) verdrillte, abgeschirmte
{ Mehrleiterdréhte des Typs AWG28 (0,08 mm2) oder dicker, und halten Sie die Leitungen so
Alle Wicklungen aus- kurz wie moglich (unter 2 m).
Signal ®Beachten Sie, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei langerer Impulssignalleitung sinkt.
ovv & an Technische Referenz = Seite F-58
@ Vec+24V] ® Wenn zwischen Stellantrieb und Treiber ein Abstand von mehr als 0,15 m erforderlich ist,
Vo (max. +30 VDAC) . muss das separat erhéltliche Verlangerungskabel oder das flexible Verlangerungskabel
G| — verwendet werden.
Alarmsignal [ 24VDC+10% @ Die Drahtauswahl fiir den Stromsteckverbinder (CN1) liegt zwischen AWG24 und
@i Re AN R 18 (0,2~0,75 mmz2). Verwenden Sie fir die Stromleitung Kabel vom Typ AWG20 (0,5 mm2)
Positionier-c_ | E@gé’” ; oder dicker.
- = 2406 @ Halten Sie die Steuerungs-E/A-Signalleitungen mindestens 300 mm entfernt von
E L s L Aodebe | Stromleitungen (z. B. Leitungen, die von starkem Strom durchflossen werden wie Netz- und

Timing-Signal Motorleitungen). AuBerdem diirfen diese Leitungen nicht durch dieselben Kandle oder Rohre
wie Stromleitungen gefiihrt werden.

® Der Kunde muss die Stromversorgungskabel und Steuerungs-E/A-Signalleitung selbst stellen.

o gy, 1ven e Erce ® Verwenden Sie fiir den Anschluss der Antriebe den enthaltenen Steckverbinder.
ggﬁ?gzr“ttegﬂ:jg?zgﬂféﬂu"9 ® Verwenden Sie zum Installieren der Klemmen die spezielle Quetschzange MOLEX 57026-5000
Verdrahtung. (fiir UL 1007) oder 57027-5000 (fiir UL 1015).
/MAchtung
® SchlieBen Sie die Stromversorgung fiir den "Timing"-Signalausgang und den "Impuls'-
Signalausgang an 5 VDC an. Stift-Nr.® von CN3 muss geerdet werden.
Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale =» Seite D-145
<>DG130, DG200 {Eingangssignalanschluss
Steuergerat Treiber i ® Impulssignal/Drehrichtungssignal

Vo

Signale kénnen direkt angeschlossen werden, wenn 5 VDC angelegt sind. Wenn die Signale
{_T Verdriler D tstit-N) ot bei einer Spannung iiber 5 VDC verwendet werden, muss ein externer Widerstand in Reihe
erdrillter

CN2 = =
Impulssignal
Drehrichtungssignal
(rechts)
R1

= geschaltet sein, sodass ein max. Strom von 20 mA nicht iiberschritten wird. Wenn eine
Spannung von mehr als 5 VDC direkt ohne externen Widerstand angelegt wird, werden interne
Komponenten beschédigt.

Drehrichtungssignal Schutzerde (PE.) Beispiel: Wenn die Spannung 24 VDC betrdgt, muss ein Widerstand (R1) von 1,5 bis 2,2 kQ
Drehrichtungssignal [Verwenden Sie einen Draht des Typs AWG18
(links) (0,75 mm?) oder dicker.] und 0,5 W oder mehr angeschlossen werden.

® Alle Wicklungen aus-Signal/Aufldsungswahlsignal/Alarm |6schen-Signal
Die Eingangssignalspannung darf héchstens 5 VDG betragen. Wenn dieser Wert {iberschritten
wird, kdnnen interne Komponenten beschédigt werden.

o <{>Ausgangssignalanschluss

signale ® Verwenden Sie Ausgangssignale mit 30 VDC oder weniger und 15 mA oder weniger. Wenn

oV Ri
+5VDC
N

Alarm I8schen-

AN

Signal
diese Spezifikationen iiberschritten werden, kdnnen interne Komponenten beschadigt
Auflosungswahl- werden. Priifen Sie die Spezifikationen der angeschlossenen Anlage. Wenn der Strom 15 mA
signal (iberschreitet, muss ein externer Widerstand Rz angeschlossen werden.
+] OHinweise zum Anschluss
glm‘“k‘““g‘?” avs- ® Verwenden Sie fiir die Steuerungs-E/A-Signalleitung (CN4) verdrillte, abgeschirmte
s Mehrleiterdréhte des Typs AWG28 (0,08 mm2) oder dicker, und halten Sie die Leitungen so
kurz wie maglich (unter 2 m).
A Klemmen-| ®Beachten Sie, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei langerer Impulssignalleitung sinkt.
Achtung block . B
Vo (max. +30 v% o T Techmsclhe Referenz -) Seite F—5§ . o
: 5 1-Phasen 200-230 VAC ® Wenn zwischen Stellantrieb und Treiber ein Abstand von mehr als 0,4 m erforderlich ist, muss das
Alarmsignal - —15~+10 % 50/60 Hz separat erhéltliche Verldngerungskabel oder das flexible Verlangerungskabel verwendet werden.
R = ® Verwenden Sie fiir die Stromleitung ein Dreileiterkabel vom Typ AWG18 (0,75 mm?) oder dicker.

® Halten Sie die Steuerungs-E/A-Signalleitungen mindestens 300 mm entfernt von
Stromleitungen (z. B. Leitungen, die von starkem Strom durchflossen werden wie Netz- und
Motorleitungen). AuBerdem diirfen diese Leitungen nicht durch dieselben Kandle oder Rohre
wie Stromleitungen gefiihrt werden.

Positionier-
abschluss-Signal

Ausgngs: ) ®Um den Treiber zu erden, fiihren Sie den Erdungsleiter von der Schutzerdungsklemme (M4),
(stra Dl T VASG1 BSG1 naven die Erce und schlieBen Sie den Erdungsleiter an, um einen gemeinsamen Erdungspunkt zu schaffen.
Siehe Seite D-147 fiir die Verdrahtung. AACI‘IILII]Q
® SchlieBen Sie die Stromversorgung fiir den "Timing"-Signalausgang und den "Impuls'-
@ Timing-Signal ® @) Signalausgang an 5 VDC an. Stift-Nr. @ des CN4 muss geerdet werden.
: @ Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale -» Seite D-145

@ Ach Impulssignal ..@ Schutzerde (PE) {Empfohlener Kabelschuh

O [Verwendgn Sie eipen Draht des Typs AWG18 . . 9
@ Bch Impulssignal ..@ (0,75 mm®) oder dicker.] = min. 3.2 mm min. 3,2 mm

= min. 9 mm min. 9 mm
® Kabelschuhe sind nicht im Lieferumfang enthalten. Sie missen separat erworben werden.

ax. 6,2 m
max. 6,2 mm
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®Beschreibung der Eingangs-/Ausgangssignale

Anzeige fir Eingangs-/Ausgangssignal "ON"OFF"
Eingang (Ausgang) "ON" bedeutet, dass der Strom in den

Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird. Eingang (Ausgang)
"OFF" bedeutet, dass der Strom nicht in den

Optokoppler (Transistor) im Treiber geleitet wird.

Die Eingang/Ausgang bleibt auf "OFF", wenn nichts angeschlossen wird.

Optokoppler_OFF [TON

Zusammen mit DG60, DG130 und DG200
PLS- (CW) und DIR.- (CCW) Eingangssignal

<{>Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerat

Open Collector

Output

Vo Treiber

PLS (CW)

PLS & 220Q
O T 0 ma A 3212%*

PLS

DIR. (CCW) R (cw) 12 i
DIR. 220 Q
O 50 ma 75 3,:2%
DIR. 49 -

oV R1 (CCW)\(

® Die rot geschriebenen Signale sind Signale im 1-Impulseingangsmodus, wéhrend die
schwarz geschriebenen Signale im 2-Impulseingangsmodus sind.

Hinweis:

® Der externe Widerstand wird nicht bendtigt, wenn Vo gleich 5 VDC ist. Wenn die Spannung
(iber 5 VDC liegt, muss der externe Widerstand R+ angeschlossen werden, um den
Eingangsstrom auf 20 mA oder weniger zu halten. Wenn 5 VDC oder mehr ohne den
externen Widerstand angelegt werden, kénnen die internen Komponenten beschadigt
werden.

<lmpulswellenform-Charakteristik

PLS-E ON 90 %
-Eingan
g gOFF 10 %
min. | [min. in. |min.
Tus | [2us 10010 s
max. max.
2us 2 us
DIR.-Ei on
.-Eingan
g gOFF Cccw cw

® Bei Impulssignalen werden wie unten abgebildet Eingangsimpulswellenformen verwendet.

<lmpulseingangsmodus
® 1-Impulseingangsmodus
Der 1-Impulseingangsmodus verwendet die Signale "Impuls"
(PLS) and "Drehrichtung" (DIR.) Drehung im Uhrzeigersinn wird bei
einem DIR.-Signal auf hoher Stufe (Eingangs-Optokoppler auf OFF
geschaltet), Drehung im Gegenuhrzeigersinn bei einem Eingangssignal
auf niedriger Stufe gewahlt (Eingangs-Optokoppler auf ON geschaltet).
Hinweis:
® Die werkseitige Voreinstellung ist der 1-Impulseingangsmodus.
Drehrichtungssignale Optokoppler "OFF": Uhrzeigersinn

Optokoppler "ON": Gegenuhrzeigersinn

1-Impulseingangsmodus

Impulssignal  ON

(PLS) OFF
Drehrichtung
(DIR)) ON 1 OFF

Gegenuhrzeigersinn

—

Uhrzeigersinn

Stellantriebshewegung

® 2-Impulseingangsmodus

Der 2-Impulseingangsmodus verwendet "Drehrichtungssignale

(rechts)" und "Drehrichtungssignale (links)". Wenn

"Drehrichtungssignale (rechts)" eingehen, dreht sich der Drehtisch des

Stellantriebes im Gegenuhrzeigersinn; wenn "Drehrichtungssignale

(links)" eingehen, dreht der Tisch im Uhrzeigersinn.
2-Impulseingangsmodus

Drehrichtungssignal (rechts) ON

gssignal ( )OFF FLILS
ON ﬂ ﬂ ﬂ
OFF

S

Uhrzeigersinn

Drehrichtungssignal (links)

Stellantriebsbewegung Gegenuhrzeigersinn

Alle Wicklungen aus-Eingangssignal (C.OFF)
Auflésungswahl-Eingangssignal (X10)

Alarm I6schen-Eingangssignal (ACL)
<Eingangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerat

Open Collector
Output

+5VDC Treiber

@@E® . 2200

7220 mA/N
@@@T

=
S
"

a

{Alle Wicklungen aus-Eingangssignal (C.OFF)

Stift-Nr.3)),
Dieser Steuergerat-Antrieb benétigt ein 5 VDC Signal. Bei Eingang des
"Alle Wicklungen aus"-Signals (C.OFF) wird der Stellantrieb in einen
stromlosen Zustand versetzt. Das dient dazu, wenn der Drehtisch
extern gedreht oder manuell positioniert wird. Dieses Signal I6scht den
Abweichungszéhler.

C.OFF OFF ON OFF

Erregungszustand
Nichterregter Zustand T

< Auflésungswahl-Eingangssignal (X10)
Stift-Nr.G), 6
Dieser Steuergerat-Antrieb bendtigt ein 5 VDC Signal. Wenn bei
der Auflésungseinstellung 18 000 P/R oder 9000 P/R dieses Signal
eingeht, erhéht der Funktionsschalter die Auflésung um das Zehnfache
auf 180 000 P/R oder 90 000 P/R.
Hinweis:
® Wenn der Auflésungswahlschalter auf 180 000 P/R oder 90 000 P/R eingestellt ist, &ndert
dieses Signal nicht die Aufldsung.

Stellantrieb

<Alarm 16schen-Eingangssignal (ACL)
Stift-Nr.Q), @

Dieser Steuergerat-Antrieb bendtigt ein 5 VDC Signal. Mit diesem
Signal wird der Alarm abgebrochen, wenn eine Schutzfunktion aktiviert
wurde, ohne die Stromversorgung des Treibers zu unterbrechen.
Hinweis:
® Der folgende Alarm kann nicht geldscht werden. Um den Alarm abzubrechen, miissen
Sie zuerst die Ursache herausfinden und die Sicherheit Uberpriifen. Dann kénnen Sie den
Strom wieder einschalten.
- Uberstrom - EEPROM-Datenfehler - Systemfehler

Spezifikationen, Kennwerte D-136 / Abmessungen D-140 / Anschluss und Betrieb D-143 / Stellantrieb- und Treiberkombinationen D-147
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Positionierabschluss-Ausgangssignal (END)
Alarm-Ausgangssignal (ALARM)

<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerat

Treiber

30 VDC, max. 15 mA

{Positionierabschluss-Ausgangssignal (END)

Stift-Nr.¢9,
Schaltungen fir maximal 30 VDC und 15 mA.
Dieses Signal wird ausgegeben und der Optokoppler auf ON
geschaltet, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. Dieses Signal
wird ausgegeben, wenn die Tischposition weniger als =0,1° von der
Befehlsposition liegt, ca. 2 ms nachdem der Impulseingang stoppt.

Impulssignal
(Drehzahlmuster) Drehung
Stopp

END

OFF ON

Hinweis:
® Das END-Signal blinkt wéhrend des Betriebs mit einer Impulseingangsfrequenz von

500 Hz oder weniger.
<Alarm-Ausgangssignal (ALARM)

Stift-Nr.¢9), ¢

Schaltungen fiir maximal 30 VDC und 15 mA. Der Optokoppler schaltet
auf OFF, wenn eine der Schutzfunktionen des Treibers aktiviert wurde.
Wenn eine ungewdhnlicher Zustand wie eine Uberlastung oder ein
Uberstrom erkannt wird, wird das "Alarm"-Signal ausgegeben,
die ALARM-LED des Treibers blinkt, und der Stellantrieb stoppt
(nichterregter Zustand).
Um den Alarm abzubrechen, miissen sie zuerst die Ursache
herausfinden und die Sicherheit prifen. Geben Sie dann ein "Alarm
lI6schen-Signal" (ACL) ein, oder schalten Sie das Gerat wieder ein.
Wenn der Strom ausgeschaltet wurde, miissen sie mindestens 10
Sekunden (5 Sekunden fiir DG60) warten, bis Sie ihn wieder
einschalten kénnen.

Schutzfunktion Normal Fehler Normal

ALARM ~ ON l OFF ON

Blinkt Aus

ALARM-LED _Off

Impulssignal (Drehzahimuster)

Drehung Ausrollen

Hinweise:

® Der "Alarm"-Ausgang verwendet die positive Logik (normalerweise geschlossen), alle
anderen Ausgénge die negative Logik (normalerweise offen).

® Die ALARM-LED leuchtet (ohne Blinken), wenn eine Systemfehler-Schutzfunktion aktiviert
wurde.

DG60
Timing-Ausgangssignal (TIM.1)
<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerat Treiber
Vo
TIM.A L B
B | = v
_ 7) |

30 VDC, max. 15 mA

DT
: OV@

Schaltungen fir maximal 30 VDC und 15 mA.

Wenn das "Timing"-Signal ausgegeben wird, schaltet der Transistor
auf ON. Dieses Signal wird dazu verwendet, die Ausgangsstellung mit
groBerer Genauigkeit zu erkennen. Die Anzahl der Impulse des Signals
ist 900 Impulse pro Tischdrehung.

N 123 4 171819 202122 2324
PLS-Eingang off — L LA A
DIR.-Eingang 82: cow ocw

ON —— 3 —
TIM.-Ausgan

gang OFF 7
(Schritt) 01 2 3 4 1718190 1 2 10
Hinweis:

®Ein prézises "Timing'-Signal geht nicht ein, wenn die Drehzahl der Impulseingangsfrequenz
(iber 500 Hz liegt.

Quadratur-Ausgangssignal (ASG1/BSG1)
<>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel

Steuergerdat
Vo

Treiber

Dl wf
-]
-4

30VDe
max. 15 mA

i

Schaltungen fiir maximal 30 VDC und 15 mA. Ein Z&hler oder eine

ahnliche Vorrichtung kann angeschlossen werden, um die Position des

Drehtisches zu tUberwachen. Dieselbe Impulsanzahl wie die eingestellte

Auflésung wird fir jede Motorumdrehung ausgegeben.

[Beispiel: Aufldésungswahlschalter (18 000 P/R) = Ausgangsimpulszahl

bei jeder Tischumdrehung (18 000)]

Die Phasendifferenz zwischen A und B ist 90° in elektrischen Winkeln.

Hinweise:

® Die Impulsausgangsgenauigkeit des Motors liegt unabhéngig von der Auflésung bei
+0,36° (Wiederholungsgenauigkeit: bei £0,09°).

@ Diese Signale dienen nur der Positionspriifung, wenn der Stellantrieb steht. Es gibt eine
Verzdgerung von (max.) 1 ms zwischen der echten Stellantriebsbewegung und den
Ausgangssignalen.

<lmpulswellenform-Charakteristik

e B e B
o [T

(Drehung des Motors im Uhrzeigersinn)
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DG130, DG200
Timing-Ausgangssignal (TIM.1, TIM.2)

pun -ieaur

Quadratur-Ausgangssignal (ASG1/BSG1, ASG2/BSG2)

<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel

Open Collector Output
Steuergerat
Vo Treiber Vo

. ] T
s | VCC+5 V* - 7) . XE
B -

<{>Ausgangsschaltung und Anschlussbeispiel

Open Collector Output
Steuergerat

)
)
—
)
=
o
>
=
[=
o
~—
)
S
o
=]

Treiber

e
)
;

1t
e

=]

Bunyeuig

5

T

16

GND Eo VDG
ax. 15 mA

} 2

o] Lo

Schaltungen fir maximal 30 VDC und 15 mA.

osz3a
ownzi

“Stromversorgung fiir "Timing'-Signalausgang
muss mit 5 VDC versorgt werden.

Schaltungen fiir maximal 30 VDC und 15 mA.

Line-Driver Ausgangsleistung
Treiber

Line-Driver Ausgangsleistung

uonejeisu|
igyaqnz

uabuniynyieaui] a}49ISLI0J0N

Steuergerét 1 Treiber

O
VCC+5V*
w )

‘ Aquivalent
von 26631

VCC+5 V*

Aquivalent
von 26032

Steuergerat

Aquivalent
von 26032

T§a

Aquivalent
von 26031

58—

®@

VoV e

VoV BREE

uailojenpjy-ieaul] apjedwoy|
uonejjeisu|
ioyagnz

VoV

=«Stromversorgung fiir "Timing"-Signalausgang
muss mit 5 VDC versorgt werden.

{Timing-Ausgangssignal (TIM.1, TIM.2)
Stift-Nr.2d, €9, @),

sv1

=kStromversorgung fiir "Quadratur’-Signalausgang
muss mit 5 VDC versorgt werden.

Wenn das "Timing"-Signal ausgegeben wird, schaltet der Transistor
auf ON (bei der Line-Driver Ausgangsleistung TIM.2 ist das
Ausgangssignal ON).

<>Quadratur-Ausgangssignal (ASG1/BSG1, ASG2/BSG2)
Stift-Nr.©~@0)

Ein Zahler oder eine ahnliche Vorrichtung kann angeschlossen

Dieses Signal wird dazu verwendet, die Ausgangsstellung mit gréBerer
Genauigkeit zu erkennen. Die Anzahl der Impulse des Signals ist 900
Impulse pro Tischdrehung.

werden, um die Position des Drehtisches zu liberwachen.
Dieselbe Impulsanzahl wie die eingestellte Auflosung wird fur jede
Motorumdrehung ausgegeben.

awajsAsuabueisuyez
S1

oN 123 4171819202122 2324 [Beispiel: Auflésungswahlschalter (18 000 P/R) = Ausgangsimpulszahl SN
PLS-Eingang OFF — ‘ bei jeder Tischumdrehung (18 000)] g §

ON Die Phasendifferenz zwischen A und B ist 90° in elektrischen Winkeln. %. 5
DIR.-Eingang OFF ccw cw Hinweise: >

| ® Die Impulsausgangsgenauigkeit des Motors liegt unabhéngig von der Auflosung bei

TIM.-Ausgang ON — [’ T +0,36° (Wiederholungsgenauigkeit: zwischen +0,09°).

OFF ® Wenn der Impulsausgang verwendet wird, ist eine Stromversorgung von 5 VDC

(Schritt) 012 3 4 1718190 1 2 10 erforderlich. Diese Signale dienen nur der Positionspriifung, wenn der Stellantrieb steht.
— Es gibt eine Verzdgerung von (max.) 1 ms zwischen der echten Stellantriebsbewegung

und den Ausgangssignalen.
®Ein prézises "Timing'-Signal geht nicht ein, wenn die Drehzahl der Impulseingangsfrequenz

(iber 500 Hz liegt.
® Wenn der "Timing"-Signalausgang verwendet wird, ist eine Stromversorgung von 5 VDC
erforderlich.

Olmpulswellenform-Charakteristik
ASG1
wey J L1 [

BSG1 ’—| ,—I

(BSG2)

(Drehung des Motors im Uhrzeigersinn)
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[ Liste der Stellantrieb- und Treiberkombinationen
Die Modellnamen der Stellantrieb- und Treiberkombinationen werden unten aufgefiihrt.

ajesabianals

Modell Stellantriebmodell Treibermodell
DG60-ASAK DGM60-ASAK ASD10A-K
DG60-ASBK DGM60-ASBK ASD10A-K
DG130R-ASAC DGM130R-ASAC ASD12A-C
DG130R-ASBC DGM130R-ASBC ASD12A-C
DG200R-ASAC DGM200R-ASAC ASD20A-C
DG200R-ASBC DGM?200R-ASBC ASD20A-C
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Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle

Zubehor (separat erhaltlich)
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M Ausgangsstellungssensor-Satz

Ein Ausgangsstellungssensor-Satz, bestehend aus einem
Photomikrosensor, Steckverbinder mit Roboterkabel, Sensor-
Montagewinkel, Abschirmplatte und Befestigungsschrauben, wird
mitgeliefert, um einen einfachen Rlckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung
zu gewabhrleisten.

Alle Bauteile, die fir den Ruckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung

bendtigt werden, sind in dem Set enthalten und somit benétigen Sie ‘.
weniger Zeit fiir die Auslegung, Herstellung oder Bereitstellung von
Bauteilen in Anschluss mit der Sensorinstallation. Die Installation ist <

sehr einfach, daher kdnnen Sie den Sensor sofort verwenden.

©® Produktpalette
Modell Zu verwendende Produkte Modell: PADG-SBY
PADG-SAY DG60
PADG-SBY DG130,DG200 @®Installation des Ausgangsstellungssensor-Satzes

Beachten Sie die folgenden Punkte, wenn Sie den als Zubehor

©® Sensorspezifikationen
erhéltlichen Ausgangsstellungssensor-Satz installieren:

DG60: EE-SX672R (OMRON) . . Rt . . .
Modell DG130, DG200: EE-5X673R (OMRON) . :tellgn Sie die Betrlebs?aedjggungen so ein, dass .dle

Stromversorgung 5~24VDC+10 %, Brumm (P-P) 10 % oder weniger etrletfstemperatur bei 40 °C oder darunter ur,]d die .

- Oberflachentemperatur des Motors der Rotativ-Aktuatoren mit
Stromverbrauch 30 mA oder weniger . o .

- Hohlwelle bei 90 °C oder darunter bleibt.
Steuerausaan PNP Open Collector Output, 5~24 VDC 50 mA oder weniger W . . Riickkeh . A I fiih
gang Restspannung 1,3V oder weniger (bei Laststrom von 50 mA) . enr? S.|e einen Ruckkehrbetrieb zur Ausgangsstellung ausfihren und
- - dabei die Gegen-Ausgangswelle des Motors verwenden, muss der
Anzeigelampe Erkennungsanzeige (rot) . . .
3 - " " -y Benutzer einen Extrasensor, Montagewinkel und andere notwendige
ensorlogik Normalerweise offen/normalerweise geschlossen (schaltbar, abhéngig vom Anschluss)

Bauteile zur Verfligung stellen.

®Wenn Sie die Sensorleitung verlangern

Verwenden Sie abgeschirmten Draht wenn die Sensorleitung um mehr
als 2 m verlangert wird.

Der abgeschirmte Draht muss geerdet sein.

® Abmessungen der Sensorinstallation (Einheit = mm)

<>DG60
(60)
(76) (50)
(31) 99 (drehender Durchmesser
e der Abschirmplatte)
(10) 4+ ™ : " ;
ﬁ"e . 7 ® Wenn Befestigungsldcher in der
| g - Tischmitte vorhanden sind

K = \ 37202 2XM2,5 E

E—=[Edl====ld s \ L s

58 \ o k5]

£8 | S|a o S lcd I~

o = 313 - =

2% 1 e =

= | 2

T T ¢ 2E /ol Mitte des Drehtisches <

H | f 8= / <|©

T 2
© = el
& i+ 22

|—' * ® Wenn Befestigungsldcher in einem Abstand von

l_\l der Tischmitte vorhanden sind
Photomikrosensor 6.4 | 6202 2XM2,5
16 ’ ‘ —
tE o
286 | 24 2 I @i[% 8
N 28 22 e
Steckverbinder mit Roboterkabel: 2000 mm  — == [qup

AWG24 (OMRON EE-1010-R)

Mitte des Drehtisches

Zeichnung der Maschinenabmessungen
fiir die Installation der Abschirmplatte
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$>DG130
(100,6)
(37)
26,5
25,5
(12) f 45
\ 144 (drehender Durchmesser
H der Abschirmplatte)
@] «© S Sl S
o 2 z2
[Te)
ul 8l g S
r] oo
1
= i _Photomikrosensor
~ i
=
27 Steckverbinder mit Roboterkabel: 2000 mm | | | 6,3
' AWG24 (OMRON EE-1010-R) 21
<>DG200
(174)
(64)
52,5
51,5 (200)
(15) 55 ‘ (170) ‘
L A
> | $200 (drehender Durchmesser
der Abschirmplatte)
N &
N E & B 10|22
- : =S|
d s B=
& '~
5 i & ~
| Photomikrosensor
,JLDJ 453 5 Wy
58,7 Steckverbinder mit Roboterkabel: 2000 mm 4
' AWG24 (OMRON EE-1010-R) N 63
21

® Anschluss des Sensors
Versorungsspannung und Strom missen zwischen 5 und 24 VDC, 50 mA oder darunter liegen.
Wenn der Strom 50 mA Uberschreitet, muss ein externer Widerstand R angeschlossen werden.

Sensorstrom
+5~+24V
/N

Host-Controller

HOMELS-Eingang HOMELS . Photomikrosensor

Schwarz

---Verbinden Sie die rosa Zuleitung mit der braunen Zuleitung
wenn die Sensorlogik N.C. ist (normalerweise geschlossen).
Die rosa Zuleitung wird nicht verbunden, wenn die Sensorlogik
N.O. (normalerweise offen) ist.
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M Motorkabel

Verlangerungskabel
Diese Verlangerungskabel
dienen zur Verlangerung des
Anschlussabstands zwischen
Stellantrieb und Treiber.

pun -ieaur

Flexibles Verlangerungskabel
Wir empfehlen diese flexiblen
Verlangerungskabel zu verwenden,
wenn der Stellantrieb auf einer
beweglichen Schiene angebracht
ist und das Kabel geknickt und

)
)
-
)
=
o
>
=
[=
o
=
)
S
)
=]

@ Produktpalette ' gebogen wird.
Modell Lénge L (m)

CCOTAIP ; ©® Produktpalette

CCO2AIP 2 Modell Léinge L (m)

CCO3AIP 3 CCO1SAR 1

CCO5AIP 5 CCO2SAR 2

CCO7AIP 7 CCO3SAR 3

CC10AIP 10 CCO5SAR 5

CC15AIP* 15 CCO7SAR 7

CC20AIP* 20 CC10SAR 10
“Nur fir DG 1 DG2

urflir G130 und DG200 ® Abmessungen (Einheit = mm)
©® Abmessungen (Einheit = mm) 19 L (14.5)

12 L ‘ (14,5) ‘ . [ 116
‘ ‘ ‘ 11,6 ,
, S N
AJQ . 3 §EE ?I::EZ%% N
3% =R pa
. Motorseite 9,5 Treiberseite
Motorseite &8 Treiberseite

<{Hinweise zum Verwenden flexibler Verlangerungskabel

@ Achten Sie darauf, dass das Kabel nicht (@ Achten Sie darauf, dass der Biegeradius (® Das Motorkabel ist nicht flexibel. Wenn
am Kabelsteckverbinder geknickt wird. mehr als 60 mm betragt. das Motorkabel gebogen werden muss,
sollte es am flexiblen Verlangerungskabel
O gebogen werden.
/ Ep_ Treiber
P X
// > ==
- £

Motorkabel
(Kabel befestigen)

Flexibles Verldngerungskabel
(biegsam)

M Treiberkabel

Allzwecktyp ® Abmessungen (Einheit = mm)

Dies ist ein abgeschirmter Draht, an . CC36D1-1, CC36D2-1 Leiter: AWG28 (0,08 mm?)
einem Ende des Kabels ausgertistet \; -5
mit dem half-pitch Stecker, der in den
Treiber der DG-Serie einrastet.

Abschirmung

® Produktpalette
Modell Lénge L (m) Steckverbinder
CC36D1-1 1 Steuerungs-E/A-Stift:
CC36D2-1 2 36 Stifte

Treiberseite
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M Treiberkabel mit Klemmenblock Wandlereinheit

Eine Wandlereinheit, die einen Treiber mit einem Host-Controller unter

Verwendung eines Klemmenblocks verbindet.

- Mit einer Signalbezeichnungsplatte fiir die schnelle Identifizierung von
Treibersignalbezeichnungen.

+ DIN-Schienen montierbar

- Kabelldnge: 1 m
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® Produktpalette :/
Modell Lénge (m)
CC36T1 1 CC36T1 o
o
:
® Abmessungen (Einheit = mm) @
CC36T1
2X 4,5 Befestigungsldcher 1000 §
162 2X$8 Zylindrisch aussenkenx3,5 tief "_o: m m
120 61 r b N = z g
. ™ M [}
< - : < e g
== — ° £ i i @ @ 5
& ¥ & . = 4 F—J L1 B = 2 _
DIN-Schigne 33y
635 | |1.27 [7.62] 81 s 2.1 94 8L 39 2. 585
54 €3¢
@ O =
s 3
EEEEEEEEEEEE R EE =R E N o c min._32mm S
™ £
QqufohIener Kabelschuh g
Klemmenblock Stift-Nr. - GroBe der Klemmenschraube: M3 é E——/I— g
2

DR R R R A R Sl R SR R ~Ar?zugsdrehmoment: 1,2 Nm ) min. 5,8 mm
1]2[3]4]5]6]7]8]9]t10[11]12[1314]15]16]17]1 - Mindestens zu verwendender Zuleitungsdraht: AWG22 (0,3 mm?) max. 4,2 mm

I Platte fiir DIN-Schienenbefestigung
Diese Befestigungsplatte ist fir die einfache Montage des Treibers
DG 130 und DG200 auf DIN-Schienen geeignet. Die Platte erlaubt
ein einfaches, bedienungsfreundliches Anbringen/Entfernen auf/von
der DIN-Schiene.

uailojenpjy-ieaul] apjedwoy|
uonejjeisu|
ioyagnz

Platte fiir DIN-Schienenbefestigung

® Produktpalette 3
Modell Zu verwendendes Produkt
PADPO1 DG130,DG200

® Abmessungen (Einheit = mm)
Masse: 20 g >
@ Schrauben (enthalten)

M3 Lénge 8 mm -+ 3 Stiick

awajsAsuabueisuyez
S1

34 8
18 4 -
e 5 =
— ] E s’
= gz
59
o S
<
| C &g - g
) . | 9| 2
DIN-Schienenmitte/ fq | = = b ;
LYl g
o 5
(=]
| )
S
3 -
ES - iy
164 £if
=3
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Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle

Installation

M Stellantriebinstallation

Montieren Sie den Stellantrieb auf der Befestigungsplatte aus der

in der Abbildung gezeigten Richtung. Zwei Positionierstiftldcher mit
$58°" (H7) sind auf der Montageflache des Rotativ-Aktuators mit
Hohlwelle angebracht. (Bei dem Stellantrieb mit einer RahmengroBe
von 60 mm sind die Befestigungslocher und Positionierstiftiocher
dieselben.) Verwenden Sie diese Locher, um die Position des Rotativ-
Aktuators mit Hohlwelle auf lhrer Anlage zu bestimmen. Stellen Sie
sicher, dass Sie die Positionierstifte fest auf der Befestigungsplatte
befestigen.

Versehen Sie die Befestigungsplatte mit Aussparungen, um einen
Kontakt mit dem Motor zu verhindern.

Positionierstiftloch

Modell Stiftiochdurchmesser (mm) Stiftlochtiefe (mm) Anzahl der Stiftlocher
DG130 5502 (H) 12 (Durchgangsbohrung) 2
DG200 830 (H) 8 (Blindbohrung) 2 (Ein Loch ist ein Langloch.)

Der Stellantrieb mit einer RahmengréBe von 60 mm kann von der
in der Abbildung dargestellten Richtung montiert werden, wenn
eine Fihrung [$65-60x0 (h7)] verwendet wird. Allerdings ist eine
Installation aus dieser Richtung nicht mdglich, wenn das Zubehér
Ausgangsstellungssensor-Satz verwendet wird.

© Befestigung der Last auf dem Drehtisch

Befestigen Sie die Last, indem Sie die
Lastbefestigungsschraubenldcher (sechs Positionen) in dem Drehtisch
verwenden.

Zwei Lastbefestigungsstiftidcher sind in dem Drehtisch angebracht.
Verwenden Sie diese Locher und Positionierstifte, um die Position der
Last festzulegen. Stellen Sie sicher, dass Sie die Positionierstifte an der
Last befestigen.

@®Installationsbedingungen
Installieren Sie den Stellantrieb an einem Ort, der die folgenden
Betriebsbedingungen erfiillt, ansonsten kann das Produkt beschadigt
werden.
®In geschlossenen Raumen (Dieses Produkt ist fur die Installation in
einer anderen Vorrichtung vorgesehen.)
®Umgebungstemperatur: 0 bis +50 °C (nicht gefrierend)
0 bis +40 °C (nicht gefrierend) wenn
Ausgangsstellungssensor-Satz befestigt ist
®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
®Nicht in der Ndhe von explosiven, leicht entziindlichen oder
korrosiven Gasen
®Nicht in direktem Sonnenlicht
®Nicht in staubigen Umgebungen
®Nicht an Orten, an denen es Wasser, Ol oder einer anderen
FlUssigkeit ausgesetzt ist
®0Orte, an denen sich keine Warme stauen kann
®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

D-152  ORIENTAL MOTOR GESAMTKATALOG

Befestigungsschraube
(nicht mitgeliefert) E
Federscheibe /
£ i\

Befestigungsloch
DG60: 547 (H7) und 10 mm Tiefe (Durchgangsbohrung)
(Die Befestigungslacher und die Positionierstiftidcher stimmen dberein.)

Positionierstiftloch
Siehe Tabelle links.
Positionierstift
(nicht mitgeliefert)
Befestigungsplatte (Eisen oder Aluminium)

DG60: 5 mm oder mehr
DG130: 10 mm oder mehr
DG200: 15 mm oder mehr

Dicke: 5 mm oder mehN\L\
(Eisen, Aluminium)

Befestigungsloch

Federscheibe
(nicht mitgeliefert)

Befestigungsschraube M4
(nicht mitgeliefert)

Lasthefestigungsstiftloch (2 Positionen)

DG60, DG130:
$5"8%" (H7) und 6 mm tief
DG200:
$878"® (H7) und 8 mm tief




M Treiberinstallation

®Installationsrichtung und -art
AC-Betriebsspannungstyp

lnstallieren unter Verwendung von Treibermontagewinkeln

1. Montieren Sie die Treibermontagewinkel Uber den
Befestigungsléchern an der Riickseite des Treibers. Verwenden Sie
dazu die mitgelieferten Schrauben.

2. Verwenden Sie die Befestigungslocher in den
Treibermontagewinkeln zusammen mit vier Schrauben und stellen
Sie sicher, dass keine Liicke zwischen der Metallebene entsteht.

Treibermontagewinkel

Metallebene

Schraube M4
>~ (nicht mitgeliefert)

Hinweise:

® Montage auf einer Metallebene mit guter Warmeleitfahigkeit, wie z.B. Eisen oder
Aluminium mit einer Dicke von mindestens 2 mm.

©Fiir eine direkte Montage des Treibers ohne die Verwendung der beigelegten Schrauben,
achten Sie besonders auf die Lange der Schrauben, die fiir die Befestigungslécher
verwendet werden.

<{>Montage auf einer DIN-Schiene

Ziehen Sie den DIN-Hebel runter, haken Sie den oberen Haken der
Platte fir DIN-Schienenbefestigung tiber die DIN-Schiene ein und
driicken Sie den DIN-Hebel runter, bis er eingerastet ist.

DIN-Schiene

DIN-Hebel

Hinweise:

® Verwenden Sie eine DIN-Schiene mit einer Schienenbreite von 35 mm und eine Endplatte,
um den Treiber zu befestigen.

® Die DIN-Schiene und die Endplatte sind nicht im Lieferumfang des Treibers enthalten.
Diese Teile miissen durch den Kunden bereitgestellt werden.

lnstallationsspielraum
Wenn zwei oder mehr Treiber
verbunden sind, steigt die
Umgebungstemperatur auf
Grund des Temperaturanstiegs
in den einzelnen Treibern.
Halten Sie einen minimalen
Abstand von 20 mm zwischen
zwei nebeneinander liegenden
Treibern und minimalen Abstand
von 25 mm zwischen jedem Treiber und anderer Anlage oder Aufbau in
alle Richtungen ein. Wenn die Umgebungstemperatur 50 °C Ubersteigt,
verwenden Sie einen Lifter zur Zwangskuihlung.

20 rmm oder mehr 20 mm oder menr

DC-Betriebsspannungstyp
Unter Beachtung der Warmeabstrahlung montieren Sie den Treiber wie
folgt:

Installation in horizontaler Richtung
-Verwendung von Befestigungsldchern auf der
Schaltkarte

Installation in vertikaler Richtung
-Verwendung von Befestigungslochern an der
Riickseite

Olnstallationsspielraum

Es muss ein Abstand von mindestens 25 mm bzw. 50 mm in
horizontaler bzw. vertikaler Richtung zwischen dem Treiber und
dem Gehause oder einer anderen Anlage eingehalten werden. Wenn
Sie zwei oder mehr Treiber parallel installieren, so halten Sie einen
minimalen Freiraum von 20 mm bzw. 50 mm in horizontaler bzw.
vertikaler Richtung zwischen den angrenzenden Treibern ein.

®Installationsbedingungen

Installieren Sie den Treiber an einem Ort, der die folgenden

Bedingungen erfillt, anderenfalls kann das Produkt beschadigt

werden.

®In geschlossenen Raumen (Dieses Produkt ist fur die Installation in
einer anderen Vorrichtung vorgesehen.)

®Umgebungstemperatur:

0 bis +40 °C (nicht gefrierend) (DG60)

0 bis +50 °C (nicht gefrierend) (DG 130, DG200)
®Umgebungsluftfeuchtigkeit: 85 % oder weniger (nicht kondensierend)
®Nicht in der N&he von explosiven, leicht entziindlichen oder

korrosiven Gasen

®Nicht in direktem Sonnenlicht

®Nicht in staubigen Umgebungen

®Nicht an Orten, an denen es Wasser, Ol oder einer anderen
FlUssigkeit ausgesetzt ist

®0rte, an denen sich keine Warme stauen kann

®Nicht an Orten, an denen es dauerhaften Vibrationen oder starken
StoBen ausgesetzt ist

Hinweise:

® Wenn ein Treiber in einem umschlossenen Raum wie einem Steuerkasten oder in der
Néhe eines Warme abstrahlenden Gegenstands montiert wird, miissen Liiftungséffnungen
vorhanden sein, um den Treiber vor Uberhitzung zu schiitzen.

@ Installieren Sie den Treiber nicht an einem Ort, wo eine Vibrationsquelle den Treiber zum
Vibrieren bringt.

@ In Situationen, bei denen sich der Treiber in der Nahe einer starken Rauschquelle wie
eines Hochfrequenz-SchweiBgerdts oder eines groBen elektromagnetischen Schalters
befindet, miissen Sie versuchen, die Rauschinterferenzen entweder durch Einsetzen von
Rauschfiltern oder AnschlieBen des Treibers an einen anderen Stromkreis zu vermeiden.

® Achten Sie darauf, dass keine leitenden Werkstoffe (Feilstaub, Stifte, Drahtstiicke usw.) in
das Steuergerat/den Treiber gelangen.
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Linear- und

Rotativ-Aktuatoren
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Linear- und EZlimo Zubehdr Zubehsr Zubehr Zubehsr
Rotativ-Aktuatoren Einleitung EZSO Installation DRL Installation LAS Ls Installation DG Installation Steuergerite

Motorisierte Linearfiihnrungen Kompakte Linear-Aktuatoren Zahnstangensysteme Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle

Steuergeréte
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RoHS-konform
Steuergerit mit Vibrationsminimierungsfunktion

Typ mit Schrittwahl-Positionierung/sequentieller Schrittpositionierung

SG8030JY

Steuergerit fiir Linear- und Rotativ-Aktuatoren

Das SG8030JY verfiigt tiber eine
Vibrationsminimierungsfunktion, mit der Vibrationen beim
Motorbetrieb verringert werden kdnnen. Der Betriebsimpuls
betragt maximal 200 kHz.

Séamtliche Betriebe wie auch die Dateneinstellung erfolgen
ganz einfach Uber die vier Tasten an der Gerateoberseite. Flr
einen bedienungsfreundlichen Anschluss wurde die Anzahl der
Signalleitungen auf ein Minimum reduziert.

M Eigenschaften

®Vibrationsminimierungsfunktion unterdriickt
Motorantriebsvibrationen

Die "Vibrationsminimierungsfunktion" verringert effektiv Vibrationen,

die wahrend des Motorbetriebs und beim Abbremsen auftreten. Das

ist besonders bei Anwendungen mit Férderantrieben nutzlich, um eine

ruckfreie Bewegung beim Transportieren der Lasten zu gewahrleisten.

@Messbedingungen
Anwendungsbeispiel: Bandantrieb
Betriebsmodus: Positionierbetrieb
Last: 10 kg
Motorvibrationen, beim Wechseln zwischen
i und Drehzahl,
verursachen mechanische Vibrationen.

Motorvibrationen, beim Wechseln zwischen
Beschleunigen/Abbremsen und konstanter Drehzahl,
werden verringert, was zu einer Reduzierung
mechanischer Vibrationen fiihrt.

|
|

SN

\

|

J \
a@aamn
\
\

Motorwellendrehzahl
Motorwellendrehzahl
T~

Zeit Zeit
Muster des linear gesteuerten Beschleunigen/Abbremsens

Muster des vibrationsminimierten Beschleunigen/Abbremsens

®Diese Abbildungen sind simuliert. Die tatsachlichen Auswirkungen héngen von dem mechanischen Aufbau ab.
Um dieselbe Positionierzeit bei einem mit Vibrationsminimierung gesteuerten
Beschleunigen/Abbremsen zu erreichen, muss die Beschleunigen/Abbremsen Rate auf 1/2
des linear gesteuerten Beschleunigen/Abbremsens eingestellt werden.

® Sequentieller Schrittpositionierbetrieb/Externer
Signalbetrieb méglich

Beim "Sequentiellen Schrittpositionierbetrieb" bewirkt das Startsignal

immer das Ausflhren von Schritt Nr. 1 einer zuvor ausgewahlten

Sequenz.

Beim "Externen Signalbetrieb" beginnt der Betrieb, wenn der

CW-Scan-Signaleingang (oder CCW-Scan) auf ON schaltet. Wenn das

Signal auf OFF schaltet, wird der Motor abgebremst und gestoppt.

Diese Funktion ist niitzlich, um die Last manuell in eine gewlinschte

Position zu bringen.

Schritt

Schritt Nr. 1 Nr. 2 Schritt Nr. 3

Schritt Nr. 4
<Sequentielle Schrittpositionierung>

Drehzahl

Zeit

on
L orr

CW- (COW-)
Scan

<Betrieb mit externen Signalen>

®Maximale Oszillationsfrequenz 200 kHz

Mit der "Maximalen Oszillationsfrequenz von 200 kHz" kann der Motor
in Mikroschritten gesteuert werden.

@Zusatzinformationen®
Technische Referenz =» Seite F-1

Modell mit DIN-Schienenmontage Versenktes Montagemodell

®1-Impuls-/2-Impulsausgangsmodus-Auswahl méglich
Das Steuergerat bietet sowohl den 1-Impuls- als auch den
2-Impulsausgangsmodus, sodass es mit einer groBen Auswahl von
Motortreibern kompatibel ist.

®Ein Bedienfeld an der Oberseite fiir alle Einstellungen
und Betriebskontrollen

Samtliche Betriebe wie auch die Dateneinstellung erfolgen ganz

einfach Uber die vier Bedientasten an der Gerateoberseite. Auf der

Anzeige an der Gerateoberseite kdnnen Sie den Status jedes Betriebes
Uberprifen.

Bedientasten

©48 mmx48 mm DIN-Format und zwei
Montagekonfigurationen sind verfligbar.

Die Einheit ist mit nur 48 mm (B) X48 mm (T) X84 mm (H) sehr kompakt.

Es sind zwei Montagekonfigurationen verfligbar (fiir DIN-

Schienenmontage und versenkte Montage).

48 mm
mm_-|

84 mm

<Modell mit DIN-Schienenmontage> <Versenktes Montagemodell>

©® [RoHS) RoHS-konform

Das SG8030JY entspricht der RoHS-Richtlinie, die die Verwendung
von sechs chemischen Substanzen einschlieBlich Blei und Kadmium
untersagt.

@ Informationen zur RoHS-Richtlinie = Seite G-23

Il Systemkonfiguration

®Konfigurationsbeispiel fiir die Kombination mit Linear-
und Rotativ-Aktuatoren

Linear- und Rotativ-Aktuatoren (separat erhaltlich)
DRL-Serie - Seite D-62
LAS-Serie -» Seite D-96
DG-Serie - Seite D-130

24VDC
Stromversorgung

(nicht mitgeliefert)

Programmierbares
Steuergerat

(nicht mitgeliefert)

$G8030JY

Eigenschaften D-156 / Systemkonfiguration D-156 / Produktpalette D-157



M Produktpalette
Typ Modell
Modell mit DIN-Schienenmontage SG8030JY-D
Versenktes Montagemodell SG8030JY-U

M Spezifikationen

Die folgenden Teile liegen jedem Produkt bei.
Steuergerat, versenkt montierte Buchse, Adapter fiir versenkte Montage*,
Betriebshandbuch
== Nur fir SG8030JY-U

Modell S$SG8030JY-D

SG8030JY-U
Anzahl der Steuerachsen 1Achse
Anzahl der Einstellungen 4 Schritte

Einstellen mit Bedientasten an der Oberseite

Positionierdaten Einstellmodus (gespeichert im EEPROM)
Einstelimethode Inkrementalmodus (Punkt-zu-Punkt)
Sequentielle Schrittpositionieruni
Modus Schrittwahl-Positionierung ?
" Bereich der Bewegungsdistanz Inkremental  1~99 999 Impulse
Positioniersteuerung - — - —
Startimpt gkeits-E libereich (VS) 100 Hz~10 kHz (100 Hz-Einheiten)
Betriebsimpulsgeschwindigkeits-Einstellbereich (VR) 100 Hz~200 kHz (100 Hz-Einheiten)
Ei ich der i emsen Rate (TR) 1~100 ms/kHz (28 Raten®)
Impulsausgangsmodus 1-Impuls-/2-Impulsausgangsmodus-Auswahl moglich
Positionierbetrieb (INDEX-Betrieb)
Stewerungsmodi Riickkehrbetrieb zur mechanithen Ausgangs.stellung (HOME-Betrieb)
Dauerbetrieb (SCAN-Betrieb)
1-Impuls-Betrieb (Tippbetrieb: nur Priifmodus)
Externer Eingangsmodus (EXT)
Betriebsmodi Programmmodus (PROG)

Priifmodus (TEST)

Anzahl der maximalen Riicklaufimpulse

Funktion fiir Riickkehr zur mechanischen Ausgangsstellung

Sensorerkennung der Ausgangsstellung durch Bestimmung
der Drehrichtung der mechanischen Ausgangsstellungserkennung

Eingangssignal

24 \IDC Optokopplereingang, Eingangswiderstand 4,7 kQ)
Current-Sinking-Eingang

Ausgangssignal

PNP-Transistorausgang mit Optokoppler
24\DC, max. 25 mA, Current-Sourcing-Ausgang

Stromversorgungseingang

24\VDC+5 % Stromverbrauch 0,1 A

Umgebungstemperatur

0~+40 °C (nicht gefrierend)

Umgebungsluftfeuchtigkeit

20~85 % (nicht kondensierend)

= Die folgenden 28 Beschleunigen/Abbremsen Raten kdnnen gewdhlt werden. [Einheit: ms/kHz]
1,2,4,5,6,8,10,12, 14,15, 16, 18, 20, 22, 24, 25, 26, 28, 30, 35, 40, 45, 50, 60, 70, 80, 90, 100

B Abmessungen (Einheit = mm)

® Modell mit DIN-Schienenmontage
<>SG8030JY-D

<{Versenkt montierte Buchse (enthalten)

Masse: 0,17 kg max. 50 max. 31,2
max. 83,7 12| 5
48 55 407 445 s
2x P45 ! 4=
(== durchgehend -
== $ |
Sl == BRIk e R I 4 X
aaaa) 0 (& g
- 11xXM3,5 :l
7.8 3 145

®Versenktes Montagemodell

<>$G8030JY-U
Masse: 0,15 kg
Plattendicke (1~4 mm)

Adapter fiir versenkte Montage

58 55 | max. 106

Hintere Anschlussbuchse

<{>Abmessungen des Ausschnitts fir Montage

45°%°

+05
0

45

Spezifikationen D-157 / Abmessungen D-157 / Anschluss und Betrieb D-158
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M Anschluss und Betrieb

®Bezeichnungen und Funktionen der Steuergerateteile

(DExterner-Eingangsmodus-LED
@Programmmodus-LED

®Priifmodus-LED
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EXT (LED): Leuchtet, wenn der externe Eingangsmodus ausgewahlt ist.
PROG (LED): Leuchtet, wenn der Programmmodus ausgewdhlt ist.
TEST (LED): Leuchtet, wenn der Priifmodus ausgewahlt ist.
Datenanzeige: Zeigt den Betriebs- und Einstellstatus an.

MODE-Taste: Wechselt den Steuermodus

1 Taste: Andert Daten

L Taste: Andert Daten

SET-Taste: Speichert die eingestellten Daten

SJS)

| @Datenanzeige

o «4—— ®SET-Taste

@OPE®®

@Nach-unten-Taste

(®MODE-Taste
(®Nach-oben-Taste

<>Anschlussbuchsen-Signaltabelle

Stift Nr. Signalbezeichnung E/A Funktion
. ) ) S: Schaltpositionierungs-/Ausgangsstellungserkennungsbetrieb
- E
1 Betriebsmodus-Eingang ingang D: Schaltpositionierungs-/Ausgangsstellungserkennungs- und Dauerbetrieb
2 GND Eingang GND-Anschlussklemme
3 +24V Eingang 24 VDC Stromeingangsklemme
4 BUSY Ausgang Ausgang wéhrend Impulsoszillation
5 HOMELS Eingang Sensor fiir Erkennung der mechanischen Ausgangsstellung
6 Start Eingang Startsignal
1-Impulsausgangsmodus: Impuls
! Impuls/impuls (Drehen/rechts) | - Ausgang 2-Impulsausgangsmodus: Impuls (Drehen/rechts)
8 Drehrichtung/ Ausaan 1-Impulsausgangsmodus: Drehrichtung
Impuls (Drehen/links) gang 2-Impulsausgangsmodus: Impuls (Drehen/links)
9 Externer Stopp Eingang Alle Betriebe stoppen (einschlieBlich Busy-Ausgang)
S: CW-Scan ) S: CW-Dauerbetrieb
10" Eingang . .
D: M0 [CW-Scan] D: M0-Datenwahlsignal [CW-Dauerbetrieb]
11 S: CCW-Scan Einoan S: CCW-Dauerbetrieb
D: M1 [COW-Scan] 9316 | p: M1-Datenwahisignal [COW-Dauerbetrieb]

® Die Angaben in Klammern [ ] betreffen den Status, wenn ein Moduswechselsignal eingegeben wird.
== Nur die Stifte 1, 10 und 11 unterscheiden sich bei der sequentiellen Schrittpositionierung und bei der Schrittwahl-Positionierung.
Das "S" in der Tabelle steht fiir die sequentielle Schrittpositionierung, das "D" fiir die Schrittwahl-Positionierung.

®Verdrahtungszeichnung

24VDC had/
Stromversorgung GND 5G8030JY Treiber - .
Betrehsmodus- Stift Nr. =1 Verwenden Sie die NO-Begrenzungssteuerung (normalerweise offen) des
Programierbares Steuergerdt Schalter @ mechanischen Ausgangsstellungssensors.

GND ® Il =2 Der Strom fiir das externe Stopp-Eingangssignal muss wéhrend des Betriebs

| +24v @  |ms L s eingeschaltet sein.

‘ BUSY 0) i [Impus Wenn das externe Stopp-Eingangssignal nicht verwendet wird, schlieBen Sie immer die

t -~ HOMELS ® Richtung +24 V-Klemme an.

1 —® L Eg?ghue\z“mksn = 3 Die Bezeichnungen in < > Klammern stehen fiir die Modi der Schrittwahl-Positionierung.

= | |2 -
art ® : Hinweise:
Externer Stopp 0) lDrehrlmhtung/ @ Der externe Widerstand muss nicht an den Impulsausgéngen installiert werden, da sie
CW-Scan <M0> ) (rgfel:]:n finks) Konstantstromkreise enthalten.
CCW-Scan <M1> @}33 ® Achten Sie darauf, dass die maximale Ubertragungsfrequenz bei lingerer
Impulssignalleitung sinkt.

®Beschreibung des Eingangs-/Ausgangssignal

{>Ausgangssignale an den Treiber <>Eingangssignale vom <{>Ausgangssignale zum
programmierbaren Steuergerat und programmierbaren Steuergerat
Endsensor
- +24V
) IERS 12 4 StiftNr. | 47 kQ
St N &, = Meonstant— — 1,5,6, — 10 kQ
7.8 strom- )«‘:i 9,10,11 | 6800 §23< —
kreis L 10kQ > . XE

200 i Stift Nr. 4
oV ov ovl B
ovg

ov
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