SGDH-[], SGM[LIH-[]

Sigma IllI-Serie (30 W bis 15 kW)

Das ideale Servosystem fiir hochdynamische
Applikationen. Schnelles Ansprechen, hohe
Geschwindigkeit und groBe Genauigkeit

* Online-Autotuning mit 10 Steifheitsgraden

¢ Spitzendrehmoment von 300% des Nenndreh-
moments

* Automatische Motorerkennung
¢ Analoge Drehzahl- und Drehmomentregelung
* Impulsfolgesteuerung zur Positionierung

» Optionale Baugruppen bieten Systemflexibilitat und
Netzwerk-Integrationsféhigkeit

» Einfache Bedienung

* Oszilloskop-Funktion (Softwarepaket SigmaWin)

* Windows-basierte Konfigurations- und Inbetrieb-
nahmesoftware

Nennwerte

* 230 V AC einphasig 30 W bis 1,5 kW (4,77 Nm)

* 400 V AC dreiphasig 450 W bis 15 kW (95,4 Nm)
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Kombinationen von Servomotor / Servoantrieb

Servomotor Servoantrieb
Spannung Nenndrehmoment Leistung 230 V (einphasig) 400 V (dreiphasig)
SGMAH 230V 0,0955 Nm 30W SGDH-A3AE-OY -
(3000 min™) 0,159 Nm 50 W SGDH-ASAE-OY -
0,318 Nm 100 W SGDH-01AE-OY -
0,637 Nm 200 W SGDH-02AE-OY -
/z" 1,27 Nm 400 W SGDH-04AE-OY -
‘ 2,39 Nm 750 W SGDH-08AE-S-OY -
400 V 0,955 Nm 300 W - SGDH-05DE-OY
2,07 Nm 650 W - SGDH-10DE-OY
SGMPH 230V 0,318 Nm 100 W SGDH-01AE-OY -
(3000 min™) 0,637 Nm 200 W SGDH-02AE-OY -
1,27 Nm 400 W SGDH-04AE-OY -
2,39 Nm 750 W SGDH-08AE-S-OY -
4,77 Nm 1500 W SGDH-15AE-S-OY -
400 V 0,637 Nm 200 W - SGDH-05DE-OY
1,27 Nm 400 W - SGDH-05DE-OY
2,39 Nm 750 W - SGDH-10DE-OY
4,77 Nm 1500 W - SGDH-15DE-OY
SGMGH 400V 2,84 Nm 0,45 kW - SGDH-05DE-OY
(1500 min™) 5,39 Nm 0,85 kW N SGDH-10DE-OY
8,34 Nm 1,3 kW - SGDH-15DE-OY
11,5 Nm 1,8 kW - SGDH-20DE-OY
18,6 Nm 2,9 kW - SGDH-30DE-OY
28,4 Nm 4,4 kKW - SGDH-50DE-OY
35,0 Nm 5,5 kW - SGDH-60DE-OY
48,0 Nm 7,5 kW - SGDH-75DE-OY
70,0 Nm 11 kW - SGDH-1ADE-OY
95,4 Nm 15 kW - SGDH-1EDE-OY
SGMSH 400 V 3,18 Nm 1,0 kW - SGDH-10DE-OY
(3000 min™) 4,90 Nm 1,5 KW - SGDH-15DE-OY
6,36 Nm 2,0 kW - SGDH-20DE-OY
o 9,80 Nm 3,0 kW - SGDH-30DE-OY
== 12,6 Nm 4,0 kW - SGDH-50DE-OY
< 15,8 Nm 5,0 kW - SGDH-50DE-OY
SGMUH 400 V 1,59 Nm 1,0 kW - SGDH-10DE-OY
(6000 min™) 2,45 Nm 15 KW - SGDH-15DE-OY
o r 4,9 Nm 3,0 kW - SGDH-30DE-OY
6,3 Nm 4,0 kW - SGDH-50DE-OY
SGLGW 230V Einzelheiten sind dem Kapitel zu Linearmotoren zu entnehmen.
Linearmotoren
SGLFW 230V, Einzelheiten sind dem Kapitel zu Linearmotoren zu entnehmen.
Linearmotoren 400 V
SGLTW 400 V Einzelheiten sind dem Kapitel zu Linearmotoren zu entnehmen.
Linearmotoren
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Typenbezeichnung

Servomotor
Sigma II-Servomotortyp ——— 1 Steckverbinderspezifikationen
SGMAH: Hochleistungsmotor Leer | Keine Option
SGMPH: Wairfelbauform p | Hypertac-Steckverbinder %
SGMGH: Hochgeschwindigkeits-Vorschubmotor (SGMAH, SGMPH) 13
SGMSH: Hochleistungsmotor §
SGMUH: Hochgeschwindigkeitsmotor L Sperifikationen Bremse, Oldichtung 3
Leistung (kW) 1 Keine Bremse, keine Ol-/Staubdichtung 2
SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH | SGMUH S | Oidichtung
Code | 3000 | 3000 | 1500 | 3000 | 6000 B [90-V-Bremse
min! min! min! min! min! (¢} 24-V-Bremse
A3 0,03 D | Oidichtung + 90 V DC-Bremse
A5 0,05 E (")Idichtung + 24 V DC-Bremse
01 0,1 0,1 F | Staubdichtung
02 0,2 0,2 G | Staubdichtung + 90 V DC-Bremse
03 0,3 H Staubdichtung + 24 V DC-Bremse
04 0,4 0,4
05 0,45 “Wellenstumpf-Spezifikationen
06 Produktbezeichnun
o7 | 065 Code|  Wellenende e e TS SHSGITR
08 0,75 0,75 2 |Gerade, keine Nut O O O O
09 0,85 4 | Gerade, Keilnut O O
10 1,0 1,0 6 (Au)t(aiglleeéeﬁilnrhuébohrung [2) (¢ [¢) o o
12 8 mééewindebohrung O O
13 1,3 O: Standard O: Optional
15 1,5 15 1,5 —— Konstruktive Ausfuihrung:
20 1,8 2,0 A: Standard
22 E: SGMPH (IP67)
30 2,9 3,0 3,0 F: SGMAH (vorbereitet fur 6ldichte Montage)
32
40 4,0 4,0 L—Spezifikationen des seriellen Drehgebers
44 4.4 Produktbezeichnung
50 50 Code|  Drehgeber  Io g S GMPH]SGMGH] SGMSH] SGMUH
55 55 1 |16 Bit Absolut O O
60 2 |17 Bit Absolut O O
75 7,5 A | 13 Bit Inkrementell (o) (e}
1A 11 B | 16 Bit Inkrementell O O
1E 15 C |17 Bit Inkrementell (e} O O
Spannung ©: Standard  O: Optional
A: 230V
D: 400V

Servoantrieb

SGDH - 04 AE - S - OY

] ) Phase

Sigma II-Servoantrieb L Dreiphasig (0,5 bis 15 kW)
€T | Einphasig (30 bis 400 W)
S Einphasig (750 W/1,5 kW)

Leistung

A3 | 30W | 15 | 1,5kwW Mode y
AB 50 W 20 20 KW E: Drehzahl, Drehmoment, Position

01 100 W 30 | 3,0kwW

02 200 W 50 5,0 kW L Eingangsspannung
04 400 W 60 6,0 kW A: 230V
05 | 500W | 75 | 75kw D: 400V

08 750 W 1A 11 kW
10 1,0kW | 1E 15 kW

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW) 97
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Technische Daten der Servomotoren

Typ SGMAH, 230 V/400 V
Nennwerte und Spezifikationen
Angelegte Spannung 230V 400 V

Servomotormodell SGMAH-[] A3A[] A5A[] 01ALC] 02AC] 04A[] 08AL] 03D[] 07D[]
Nenn-Leistungsabgabe w 30 50 100 200 400 750 300 650
Nenndrehmoment Nm 0,096 0,159 0,318 0,637 1,27 2,39 0,955 2,07
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 0,286 0,477 0,955 1,91 3,82 7,16 3,82 7,16
Nennstrom A (eff) 0,44 0,64 0,91 2,1 2,8 4,4 1,3 2,2
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 1,3 2,0 2,8 6,5 8,5 13,4 51 7,7
Nenndrehzahl min’T 3000
Max. Drehzahl min’T 5000
Drehmomentkonstante Nm/A (eff) 0,238 0,268 0,378 0,327 0,498 0,590 0,837 1,02
Massetragheitsmoment des Rotors (JM) [kgm?x10% 0,017 0,022 0,036 0,106 0,173 0,672 0,173 0,672
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) Vielfaches von (JM) 30 20
Nennleistungsrate kW/s 5,49 11,5 27,8 38,2 93,7 84,8 52,9 63,8
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s® 57500 72300 87400 60100 73600 35500 55300 30800
Geeigneter Drehgeber Standard Inkremental-Drehgeber (13 Bit: 2048 Impulse/Umdrehung)

Optional Inkremental-/Absolutwert-Drehgeber (16 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)

Tragheitsmoment der Haltebremse J  [kgm®x10™* 0,0085 | 0,058 [ o014 ] o058 [ 0,114
< |Betriebsdauer Dauerbetrieb
% Isolationsklasse Klasse B
S |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
£ Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
§ Vibrationsklasse 15 pm oder darunter
""b Gehéuseschutzklasse Vollstandig gekapselt, selbstkiihlend, IP55 (auBer Wellenéffnung)
‘@ |Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2
@ [Montage Flanschmontage

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

(‘A : Bereich fir Dauerbetrieb ‘B : Bereich fir Aussetzbetrieb)

SGMAH-A3A
5000
4000 \
3000
Drehzahl

(min1) A B
2000

1000

0

0 01 02 03 04

Drehmoment (Nm)

SGMAH-02A
5000
4000 \
3000
Drehzahl
(min”1) A B

1000

0

0 0,5 1 15 2

Drehmoment (Nm)

SGMAH-03D
5000
4000 \
3000
Drehzahl
(min"1) A B

1000

0

0 1 2 3 4

Drehmoment (Nm)

3000
Drehzahl

(min-1)

3000
Drehzahl

(min-T)

3000
Drehzahl
(min-1)

2000

SGMAH-A5A SGMAH-01A
5000 5000
4000 \ 4000
3000
Drehzahl
A B (min") A B
2000
1000 1000
0 [
0 0,15 03 045 06 0 025 05 075 1

Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)

SGMAH-04A SGMAH-08A

5000

5000

4000

4000

3000
Drehzahl
(min1) A B

1000

1000

0 0
0 1 2 3 4 0 2 4 6 8

Drehmoment (Nm)

Drehmoment (Nm)

SGMAH-07D

5000 \
4000

1000

0 2 4 6 8
Drehmoment (Nm)
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Typ SGMPH, 230 V/400 V

Nennwerte und Spezifikationen

Angelegte Spannung 230V 400 V
Servomotormodell SGMPH-[] 01AL] 02A0C] 04AL] 08AL[] 15A0] 02D[] 04D[] 08DL] 15D0]
Nenn-Leistungsabgabe W 100 200 400 750 1500 200 400 750 1500
Nenndrehmoment Nm 0,318 0,637 1,27 2,39 4,77 0,637 1,27 2,39 4,77
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 0,955 1,91 3,82 7,16 14,3 1,91 3,82 7,16 14,3
Nennstrom A (eff) 0,89 2,0 2,6 41 7,5 1,4 1,4 2,6 45
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 2,8 6,0 8,0 13,9 23,0 4,6 4,4 7,8 13,7
Nenndrehzahl min”T 3000 g
Max. Drehzahl min’T 5000 %
Drehmomentkonstante Nm/A (eff) 0,392 0,349 0,535 0,641 0,687 0,481 0,963 0,994 1,14 7
Massetragheitsmoment des Rotors (JM) [kgm?x10% 0,0491 0,193 0,331 2,10 4,02 0,193 0,331 2,10 4,02 g
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) Vielfaches von (JM) 25 15 7 5 15 7 5 3
Nennleistungsrate kW/s 20,6 21,0 49,0 27,1 56,7 21,0 49,0 27,1 56,7 2
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s® 64800 33000 38500 11400 11900 33000 38500 11400 11900
Geeigneter Drehgeber Standard Inkremental-Drehgeber (13 Bit: 2048 Impulse/Umdrehung)
Optional Inkremental-/Absolutwert-Drehgeber (16 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)
Tragheitsmoment der Haltebremse J kgm?x107% 0,029 | 0,109 | 0,875 | 0,109 | 0,875
- Betriebsdauer Dauerbetrieb
@ |Isolationsklasse Klasse B
% Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
= |Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
N [Vibrationsklasse 15 um oder darunter
u% Gehauseschutzklasse Vollstandig gekapselt, selbstkiihlend, IP55 (auBer Wellenéffnung)
g Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2
@ Montage Flanschmontage
Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien
(A : Bereich fiir Dauerbetrieb ' B : Bereich flr Aussetzbetrieb)
SGMPH-01A SGMPH-02A SGMPH-04A
5000 \ 5000 \ 5000
4000 4000 4000
N
3000 3000 3000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(min) A B (min1) A B (min") A B
2000 2000 2000
1000 1000 1000
0 0 ]
0 025 05 075 1 o 05 1 15 2 o 1 2 3 4
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
SGMPH-08A SGMPH-15A SGMPH-02D
5000 \\\ 5000 \\\ 5000
4000 4000 4000
™ ™
3000 3000 3000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(min'1) A B (min'1) A B (min’1) A B
2000 2000
1000 1000 1000
0 0 0
o 2 4 6 8 o 4 8 12 16 0o o5 1 15 2
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
SGMPH-04D SGMPH-08D SGMPH-15D
5000 5000 \V 5000 \\\
4000 4000 4000
N | >~
3000 3000 3000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(min-1) A B (min-1) A B (min"1) A B
2000 2000 2000
1000 1000 1000
0 0 0
0o 1 2 3 4 o 2 4 6 8 o 4 8 12 16
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW) 99
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Typ SGMGH, 400 V
Nennwerte und Spezifikationen
Angelegte Spannung 400 V
Servomotormodell SGMGH-[] 05D} 09D[] 13D0] 20DC] | 30DCJ | 44DC] | 55DCJ | 75DCJ | 1ADL] | 1EDL]
Nenn-Leistungsabgabe kW 0,45 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 5,5 7,5 11 15
Nenndrehmoment Nm 2,84 5,39 8,34 11,5 18,6 28,4 35,0 48,0 70,0 95,4
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 8,92 13,8 23,3 28,7 45,1 71,1 90,7 123 175 221
Nennstrom A (eff) 1,9 3,5 5,4 8,4 11,9 16,5 20,8 25,4 28,1 37,2
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 5,5 8,5 14 20 28 40,5 55 65 70 85
Nenndrehzahl min”T 1500
Max. Drehzahl min’T 3000 2000
Drehmomentkonstante Nm/A (eff) 1,64 1,65 1,68 1,46 1,66 1,82 1,74 2,0 2,56 2,64
Massetragheitsmoment des Rotors (JM) [kgm?x10™# 7,24 13,9 20,5 31,7 46,0 67,5 89,0 125 281 315
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) Vielfaches von (JM) 5
Nennleistungsrate kW/s 11,2 20,9 33,8 41,5 75,3 120 137 184 174 289
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s® 3930 3880 4060 3620 4050 4210 3930 3850 2490 3030
Geeigneter Drehgeber Standard Inkremental-Drehgeber (17 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)
Optional Absolutwert-Drehgeber (17 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)
Tragheitsmoment der Haltebremse J kgm?x10% 2,10 | 8,50 | 188 | 375
c Betriebsdauer Dauerbetrieb
2 |Isolationsklasse Klasse F
% Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
= |Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
N |Vibrationsklasse 15 um oder darunter
(3‘ Gehauseschutzklasse Vollstédndig gekapselt, selbstkiihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)
% Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 24,5m/s2
o Montage Flanschmontage
Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien
(A : Bereich fiir Dauerbetrieb ' B : Bereich flir Aussetzbetrieb)
SGMGH-05D SGMGH-09D SGMGH-13D
3000 3000 3000
2000 2000 2000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
i) B B ‘ ) B - \ i) - - \
1000 \ 1000 \ 1000 \
0 0 ]
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
SGMGH-20D SGMGH-30D SGMGH-44D
3000 \ 3000 3000
2000 2000 2000
[():i:ﬂa )h : A B '?:i:f?)h' A B \ ?:’I:Zf )h' A \‘ B \
1000 1000 1000
0 0 \ 0 \ \
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 0 20 40 60 80
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
SGMGH-55D SGMGH-75D SGMGH-1AD SGMGH-1ED
3000 3000 2000 2000
\ ™~
2000 \\ 2000 \1
Drehzahl Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(:inf?) A \ B \ (r’:inff) A B (rr:in??) 1000 — 5 (rmeinﬁa) 1000— 5
1000 \ \ 1000
0 0 ] 0
0 20 40 60 80 100 0 50 100 150 0 50 100 150 200 0 50 100 150 200 250
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
100 AC-Servosysteme




OMmRON

Typ SGMSH, 400 V

Nennwerte und Spezifikationen

Angelegte Spannung 400 V
Servomotormodell SGMSH-[] 10D0] 15D0] 20D} 30D 40D(] 50D}
Nenn-Leistungsabgabe kW 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0
Nenndrehmoment Nm 3,18 4,9 6,36 9,8 12,6 15,8
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 9,54 14,7 19,1 29,4 37,8 47,6
Nennstrom A (eff) 2,8 4,7 6,2 8,9 12,5 13,8
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 8,5 14 19,5 28 38 42
Nenndrehzahl min’’ 3000 g
Max. Drehzahl min’T 5000 %
Drehmomentkonstante Nm/A (eff) 1,27 1,15 1,12 1,19 1,07 1,24 7
Massetragheitsmoment des Rotors (JM)[kgm®x10™# 1,74 2,47 3,19 7,0 9,60 12,3 g
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL)  |Vielfaches von (JM) 5 3
Nennleistungsrate kW/s 57,9 97,2 127 137 166 202 2
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s® 18250 19840 19970 14000 13160 12780
Geeigneter Drehgeber Standard Inkremental-Drehgeber (17 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)
Optional Absolutwert-Drehgeber (17 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)
Tragheitsmoment der Haltebremse J kgm?x10% 0,325 | 2,10
- Betriebsdauer Dauerbetrieb
Q |Isolationsklasse Klasse F
% Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
= |Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
N [Vibrationsklasse 15 um oder darunter
ulc;' Gehauseschutzklasse Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)
g Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 24,5m/s2
@ Montage Flanschmontage
Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien
(A : Bereich fiir Dauerbetrieb B : Bereich fir Aussetzbetrieb)
SGMSH-10D SGMSH-15D SGMSH-20D
5000 5000 \ 5000 \
4000 4000 4000
3000 3000 3000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(min-1) (min-T) \ (minT) \
A B \ A B \ A B \
1000 \ 1000 \ 1000 \
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 0 5 10 15 20
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
SGMSH-30D SGMSH-40D SGMSH-50D
5000 \ 5000 \ 5000 \
4000 4000 4000 \
3000 3000 3000
Drehzahl Drehzahl Drehzahl
(min-1) \\ (min-1) (min-1) \
A B \ A B A \ B \
1000 \ 1000 1000 ‘ \
0 0 0
0 10 20 30 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50

Drehmoment (Nm)

Drehmoment (Nm)

Drehmoment (Nm)

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW)
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Typ SGMUH, 400 V
Nennwerte und Spezifikationen
Angelegte Spannung 400V

Servomotormodell SGMUH-[] 10D 15D 30D0] 40D(!
Nenn-Leistungsabgabe kW 1,0 1,5 3,0 4,0
Nenndrehmoment Nm 1,59 2,45 4,9 6,3
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 6,5 11 21,5 29
Nennstrom A (eff) 2,7 41 8,1 9,6
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 8,5 14 28 38,5
Nenndrehzahl min’T 6000
Max. Drehzahl min”T 6000
Drehmomentkonstante Nm/A (eff) 0,81 0,83 0,81 0,80
Massetragheitsmoment des Rotors (JM) [kgm®x10™# 1,74 2,47 7,0 9,6
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) Vielfaches von (JM) 5
Nennleistungsrate kW/s 14,5 24,3 34,3 41,3
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s® 9130 9910 7000 6550
Geeigneter Drehgeber Standard Inkremental-Drehgeber (17 Bit: 16384 Impulse/Umdrehung)

Optional -

Tragheitsmoment der Haltebremse J kgm®x10 0,25 | 210
c Betriebsdauer Dauerbetrieb
o |lsolationsklasse Klasse F
-% Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
= |Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
N [Vibrationsklasse 15 pym oder darunter
c% Gehéauseschutzklasse Vollstandig gekapselt, selbstkiihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)
g Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 24,5m/s2
& Montage Flanschmontage

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

(‘A : Bereich fiir Dauerbetrieb ‘B :

Drehzahl
(min-1)

Drehzahl
(min-1)

SGMUH-

Bereich flir Aussetzbetrieb)

10D SGMUH-15D

6000 \

5000

DN

6000 \

4000

5000

3000

4000

Drehzahl

2000

3000

1000

2000

0

|
A \ B

|

|

1000

\ \
\ . \
\ ™
\ \
| |

0 4

Drehmoment (Nm)

0

|
|
\
|
|

8 12 0 5 1

Drehmoment (Nm)

SGMUH-30D SGMUH-40D
6000 6000
5000 \ \ 5000
4000 \ 4000
3000 \ \ [(’r';:ff;" 3000 \
2000(— \ = \ 2000(— = \
1000 \\ \\ 1000 \\
0 10 20 30 0 10 20

Drehmoment (Nm)

Drehmoment (Nm)

30
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Technische Daten des Servoantriebs

Einphasig, 230 V

Servoantrieb-Typ SGDH-[] A3AE-OY A5AE-OY 01AE-OY 02AE-OY 04AE-OY 08AE-S-OY 15AE-S-0Y
Geeigneter SGMAH-[] A3AL] A5AL] 01A[] 02AC] 04A[] 08AL] -
Servomotor SGMPH-[] - - 01A] 02A0] 04A0] 08AL] 15A0]

Max. zulassige Motorleistung W 30 50 100 200 400 750 1500

Dauer-Ausgangsstrom Aeff 0,44 0,64 0,91 2,1 2,8 57 11,6

Max. Ausgangsstrom Aeff 1,3 2,0 2,8 6,5 8,5 13,9 28
S Eingangsspannung Hauptstromkreis |einphasig 200 bis 230 V AC +10% bis -15% 220 bis 230 V AC o
S [Versorgung Steuerstromkreis |einphasig 200 bis 230 V AC +10% bis -15% +10% bis -15% (50/60 Hz) £
E Steuerungsart Einphasige Vollwellengleichrichtung / IGBT / Pulsweitenmodulation / Sinusférmige Ansteuerung 'i
£ |Ruckfihrung Serieller Drehgeber (Inkrementell/Absolutwert) 2
g S |Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis +55 °C / -20 bis 85 °C g
“.cz 2 |Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und max. 90% relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung) @
@ é, Lagerung 2
0 |5 [Hohenlage max. 1000 m Uber Meeresspiegel

@ [Vibrations-/StoBfestigkeit 4,9 m/s?/ 19,6 m/s®

Konfiguration Aufbaumontage

Gewicht ca. kg 0,8 | 1,1 | 1,7 | 338

Dreiphasig, 400 V

Servoantrieb-Typ SGDH-[] |05DE-OY | 10DE-OY | 15DE-OY | 20DE-OY | 30DE-OY | 50DE-OY |60DE-OY|75DE-OY | 1ADE-OY [ 1EDE-OY
Geeigneter SGMGH-[J 05D 09D[] 13D0] 20D0] 30D 44D0] 55D 75D0] 1AD0] 1ED]
Servomotor SGMSH-[] - 10D0] 15D0] 20D 30DC] | 40DC1/50D0] - - - -
SGMUH-[] - 10D0] 15D0] - 30DL] 40DC] - - - -
Max. zul&ssige Motorleistung kW| 0,45 1,0 1,5 2,0 3,0 5,0 6,0 7,5 11 15
Dauer-Ausgangsstrom Aeff 1,9 3,5 5,4 8,4 11,9 16,5 20,8 25,4 28,1 37,2
Max. Ausgangsstrom Aeffl 55 8,5 14 20 28 40,5 55 65 70 85
S Eingangsspannung Hauptstromkreis | dreiphasig 380 bis 480 V AC +10% bis -15% (50/60 Hz)
S |Versorgung Steuerstromkreis|24 V DC +15%
E Steuerungsart Dreiphasige Vollwellengleichrichtung / IGBT / Pulsweitenmodulation / Sinusférmige Ansteuerung
= Ruckfihrung Serieller Drehgeber (Inkrementell/Absolutwert)
8 [ < |Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis +55 °C / -20 bis +85 °C
‘3 qg)’ Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und max. 90% relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
‘@ | 3 |Lagerung
0 -% Héhenlage max. 1000 m Uber Meeresspiegel
& |Vibrations-/StoBfestigkeit 4,9 m/s? /19,6 m/s®
Konfiguration Aufbaumontage
Gewicht ca. kg 238 | 338 55 15 22
Allgemeine technische Daten
- Drehzahlregelbereich 1:5000
‘g S |Drehzahl- Lastabweichung Bei 0 bis 100% Last max. +0,01% (bei Nenndrehzahl)
2 g abweichung  [Spannungsabweichung Nennspannung =10%: 0% (bei Nenndrehzahl)
% o Temperaturabweichung 25 +25 °C: max. +0,1% (bei Nenndrehzahl)
< .=:-’ Frequenzeigenschaften 400 Hz (bei J_ = Jy)
D |2 |Genauigkeit der Drehmomentregelung +2%
« S |(Reproduzierbarkeit)
g Sanftanlaufzeiteinstellung 0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzégerung sind getrennt einstellbar.)
g Sollwert-Spannung +6 V DC (Vorwarts-Motordrehung bei positivem Sollwert) bei Nenndrehzahl: Voreingestellt
€ |& |Drehzahl- Variabler Einstellbereich: +2 bis +10 V DC bei Nenndrehzahl, max. Eingangsspannung: 12 V
S 5 |Sollwert- Eingangsimpedanz ca. 14 kQ
213 Eingang Stromkreis-Zeitkonstante |-
% g Drehmoment- | Sollwert-Spannung +3 V DC (Vorwartsdrehung bei positivem Sollwert) bei Nenndrehzahl: Voreingestellt
2o Spllwert- Variabler Einstellbereich +1 bis +10 V DC bei Nenn-Drehmomentsollwert
g i |Eingang Eingangsimpedanz ca. 14 kQ
Stromkreis-Zeitkonstante ca. 47 us
Offset-Einstellung 0 bis 450 min"T (Einstellungsaufldsung: 1 min'T)

Vorsteuerungskompensation 0 bis 100% (Einstellungsauflésung: 1%)
Weiteneinstellung flr Positionierung 0 bis 250 Sollwerteinheiten (Einstellungsauflésung: 1 Sollwerteinheit)
abgeschlossen

Positioniersteuerungsmodus
Eingangssignal | Leistungsdaten

Eingangssignaltyp Vorzeichen + Impulsfolge, 90° Phasenversatz, 2-phasiger Impuls (A-Phase + B-Phase) oder
Sollwert- Impulsfolge im/gegen Uhrzeigersinn
Impuls Eingangsimpulsform Line-Treiber (+5-V-Pegel), offener Kollektor (+5-V- oder +12-V-Pegel)
Eingangsimpulsfrequenz 0 bis 500 kimpulse/s (max. 200 kimpulse/s bei offenem Kollektor)
Steuersignal Loschsignal (Eingangsimpuls entspricht Sollwertimpuls)
Positionssignalausgabe A-Phase, B-Phase, C-Phase, (S-Phase): Line-Treiber-Ausgang, S-Phase nur bei Absolutwert-Drehgeber.
Sequenzeingabesignal Servo EIN, P-Regelung (oder Umschaltung der Regelbetriebsart, Nullhaltungs Klemmfunktion, Sollwertimpuls-

sperre), Vorwérts-/Riuckwartslauf-Sperrung, Alarm-Riicksetzung, Vorwérts-/Rlckwérts-Stromgrenzwert

(oder interne Festdrehzahlen)

Sequenzausgangssignal Servoalarm, Alarmcodes (3-Bit-Ausgang): Ausgang CN1 ist fest eingestellt.

Es koénnen drei der folgenden Signaltypen ausgegeben werden: Positionierung abgeschlossen (Drehzahl-
Ubereinstimmung), Motordrehung, Servo bereit, Stromgrenzwert, Drehzahlgrenzwert, Bremslésung, Warnung,
NEAR und Nullpunkt-Impulssignal

E/A-Signal
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Schnittstelle Digitale Bedienkonsole (Handgerat), RS-422-Schnittstelle fir PCs usw. (gegebenenfalls RS-232C-Schnittstellen)
o 1:N-Kommunikation N = max. 14 bei Verwendung einer RS-422A-Schnittstelle
Kommunikation  [Achsen-Adresseinstellung | GemaB Anwendereinstellung
Funktionen Statusanzeige, Benutzerkonstanten-Uberwachungsanzeige, Alarmprotokollanzeige, JOG-Betrieb / Autotuning-
Funktionen sowie Diagrammfunktionen fiir Drehzahl/Drehmoment-Sollwertsignal usw.
Autotuning-Funktion Automatische Einstellung von Positions-/Drehzahlregelkreisverstarkung und Integrationszeitkonstante méglich.
c Generatorische Bremse (DB) Wird beim Ausfall der Hauptspannungsversorgung, bei Servoalarm, Servo AUS oder Endlagenschalter angefahren
() betétigt.
§ Generatorischer Bremsbetrieb Extern montierter Bremswiderstand (Option)
% Endlagenschalter-Funktion Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp Uber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive
2 Endlage (P-OT) oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist
g Drehgeber-Teilungsfunktion Optionale Teilung méglich
.2 |Elektronisches Getriebe 0,01< A/B<100
;5,’ Interne Drehzahleinstellfunktion 3 Drehzahlen intern einstellbar
E Schutzfunktionen Uberstrom, Uberspannung, unzureichende Spannung, Uberlastung, Sensorfehler Hauptschaltkreis, Kiihlkérper-
Uberhitzung, Stromphasenausfall, Uberlauf, Uberdrehzahl, Drehgeberfehler, Durchgang, CPU-Fehler, Para-
meterfehler usw.
Analoge Uberwachungsfunktionen Integrierte analoge Uberwachungsanschlisse fur Drehzahl- und Drehmoment-Signale usw.
Anzeigefunktionen LED-Anzeigen CHARGE, POWER, 5-stellige 7-Segment-LED-Anzeige (in die digitale Bedienkonsole integrierte
Funktion)
Sonstige Nullpunkt-Suche, automatische Motorerkennung sowie ZK-Drossel-Anschlussklemme fur HF-Strom-Unter-
driickungsfunktion (ausgenommen 6 bis 15 kW).

E/A-Spezifikationen
E/A-Signale (CN1) - Eingangssignale

Stift-Nr. Signalbezeichnung Funktion
40 Allgemein /S-ON Servo EIN: Der Servomotor wird eingeschaltet, wenn die Gate-Sperrung im Leistungsteil aufgehoben wird.
41 /P-CON Funktionswahl durch Parameter.
Proportionalregelungs-Sollwert  |EIN: Umschaltung des Drehzahlregelkreises von Pl (proportional/integral) auf P
(proportional)
Richtungssollwert Bei Auswahl der internen Festdrehzahlen: Umschaltung der Drehrichtung.
g;ngs;gzlttﬁggsgir Position < Drehzahl
- Dreh- Bgli
Foitn > D5 S
Dreh-
moment ¢ Drehzahl
Nullhaltungs-Sollwert Drehzahlregelung mit Nullhaltungs-Funktion: Bei EIN: Drehzahlsollwert = 0
Sollwert-Impulssperre Positioniersteuerung mit Sollwertimpuls-Stopp: Bei EIN: Eingabe von Sollwert-
impulsen wird gestoppt.
42 P-OT Vorwartslauf Nachlaufweg gesperrt: Der Servomotor wird gestoppt, wenn das bewegliche Teil die
43 N-OT gesperrt Grenze des zulassigen Bewegungsbereichs tiberschreitet.
Ruckwartslauf
gesperrt
45 /P-CL Funktionswahl durch Parameter.
46 /N-CL Externer Vorwarts-Drehmoment- |Bei EIN: Stromgrenzwertfunktion aktiviert.
grenzwert EIN
Externer Ruckwaérts-Drehmoment-
grenzwert EIN
Interne Festdrehzahlen Bei Auswahl der internen Festdrehzahlen: Umschaltung der internen Festdreh-
zahlen.
44 /ALM-RST Alarm-Rucksetzung: Aufhebung des Servoalarms.
47 +24VIN Steuerspannungsversorgungseingang fiir Sequenzsignale: Die 24-V-Spannungsversorgung muss vom Anwender
bereitgestellt werden.
Zulassiger Spannungsschwankungsbereich: 11 bis 25 V
4(2) SEN Anfangs-Datenanforderungssignal bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers
21 BAT (+) Anschlussstift fir die Sicherungsbatterie des Absolutwert-Drehgebers.
22 BAT (-) Nicht anschlieBen, wenn eine Batterie an den Host-Controller angeschlossen ist.
5 (6) Drehzahl V-REF Drehzahlsollwert-Analogeingang: +2 bis £10 V/Motornenndrehzahl (Eingangsverstarkung mittels Parameter &nderbar.)
9(10) Drehmoment |T-REF Drehmomentsollwert-Analogeingang: +1 bis £10 V/Motornenndrehmoment (Eingangsverstarkung mittels Parameter
anderbar.)
7 Position PULS Sollwert-Impulseingang Die Eingangsart wird anhand der folgenden Impulse eingestellt.
8 /PULS nur fur Line-Treiber Vorzeichen + Impulsfolge
11 SIGN Impuls im/gegen Uhrzeigersinn
12 /SIGN Zweiphasiger Impuls (90° Phasendifferenz)
15 CLR Positionsfehlerimpuls-Léschen-Eingang: Léschen des Positionsfehlerimpulses wahrend der Positioniersteuerung.
14 /CLR
3 PL1 +12 V Pull-up-Spannung wird angelegt, wenn die Sollwertsignale PULS, SIGN und CLR offene Kollektorausgénge sind
13 PL2 (+12-V-Spannungsversorgung im SERVOPACK integriert).
18 PL3

Hinweis: 1. Die Stift-Nummern in Klammern () bezeichnen Signalmassen.

2. Die den Eingangssignalen /S-ON, /P-CON, P-OT, N-OT, /ALM-RST, /P-CL und /N-CL zugeordneten Funktionen kénnen Uber die
Parameter geéndert werden.

3. Der maximale Eingangsspannungsbereich fir den Drehzahl- und Drehmomentsollwert betragt £12 V.
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E/A-Signale (CN1) - Ausgangssignale

Stift-Nr. Signalbezeichnung Funktion
31 Allgemein ALM+ Servoalarm: Schaltet AUS, wenn ein Fehler erkannt wird.
32 ALM-
27 /TGON+ Erkennung wéhrend der Drehbewegung des Servomotors: Erkennt, ob der Servomotor mit hdherer als der eingestellten
28 /TGON- Motordrehzahl dreht. Die Drehzahlerkennung kann uber die Parameter eingestellt werden.
29 /S-RDY+ Servo bereit: EIN, wenn beim Einschalten der Steuer-/Hauptstromkreis-Spannungsversorgung kein Servoalarm
30 /S-RDY- vorliegt.
33 (1) PAO Phase-A-Signal Skalierbares Drehgeber-Ausgangssignal (Phasen A und B) und Nullpunkt-Impulsaus-
34 /PAO gangssignal (Phase C): RS-422 oder
35 PBO Phase-B-Signal vergleichbar Q
36 /PBO (Korrekter Line-Empfanger: SN75175 von Texas Instruments oder gleichwertig ent- £
: sprechend MC3486.) 2
19 PCO Phase-C-Signal 173
20 /PCO §
48 PSO Phase-S-Signal Mit Absolutwert-Drehgeber: Ausgabe serieller Daten entsprechend der Anzahl der s
49 /PSO Umdrehungen (RS-422 oder vergleichbar) 3
37 ALO1 Alarmcodeausgang: Ausgabe von 3-Bit-Alarmcodes. [3)
38 ALO2 Offener Kollektor: Nennleistung max. 30 V, 20 mA <
39 (1) ALO3
Steckerge- FG Angeschlossen an die Gehauseerdung, wenn die Abschirmung des E/A-Signalkabels mit dem Steckergehause
héuse verbunden ist.
25 Drehzahl N-CMP+ DrehzahllUbereinstimmung (Ausgabe in Drehzahlregelbetriebsart): Erkennt, ob die Motordrehzahl im Einstellbereich
26 /NV-CMP- liegt und dem Drehzahl-Sollwert entspricht.
25 Position /COIN+ Positionierung abgeschlossen (Ausgabe in Positioniersteuerungsbetriebsart): Schaltet EIN, wenn die Anzahl der
26 /COIN- Positionsfehlerimpulse den eingestellten Wert erreicht. Die Einstellung entspricht der Anzahl der in Sollwerteinheiten
eingestellten Positionsfehlerimpulsen (Eingangsimpulseinheiten geman elektronischer Ubersetzung).
- Reserviert /CLT Reservierte Klemmen
NLT Die /TGON, /S-RDY und /V-CMP (/COIN) zugeordneten Funktionen kénnen Uber die Parameter gedndert werden.
/BK Auch die Signale /CLT, /VLT, /BK, /WARN und /NEAR kénnen geéandert werden.
/WARN
/NEAR
16 - Nicht belegte Klemmen
17 SchlieBen Sie keine Relais an diese Klemmen an.
23
24
50

Hinweis: 1. Die Stift-Nummern in Klammern () bezeichnen Signalmassen.

2. Die /TGON, /S-RDY und /V-CMP (/COIN) zugeordneten Funktionen kdnnen Uber die Parameter gedndert werden. Auch die Signale /
CLT, /VLT, /BK, /WARN und /NEAR kénnen geéndert werden.

Klemmenbelegung

Symbol Bezeichnung Funktion
L1, L2 oder|AC-Netzeingangsanschluss AC-Netzeingangsklemmen fiir den Hauptstromkreis
L1,L2,L3
U Servomotor-Anschlussklemme rot Klemmen fiir den Ausgang zum Servomotor
Vv weil3
W blau
L1C, L2C |[Steuerspannungs-Eingangsklemme Spannungsversorgungsklemmen fir die Steuerschaltung
() Gehéauseerdung Erdungsklemme. Max. Erdungswiderstand: 100Q (Klasse 3).
B1, B2 Hauptstromkreis-DC-Ausgangsklemme|bis zu 5 kW: SchlieBen Sie bei hoher generatorischer Energie einen externen Bremswiderstand an.
oder 5,5 kW: Es ist kein interner Bremswiderstand vorhanden. Es muss eine externe Bremswiderstandseinheit
B1, B2, B3 angeschlossen werden.
@1, ®2 Anschlussklemme fiir ZK-Drossel zur |Normalerweise werden die Klemmen @1 und @2 miteinander verbunden.
Spannungsversorgungs-Ober- Wenn GegenmaBnahmen gegen Versorgungsspannungs-Oberwellen erforderlich sind, schlieBen Sie eine
wellenglattung ZK-Drossel zwischen @1 and @2 an.
@ Hauptstromkreis-DC-Ausgangs- Normalerweise nicht angeschlossen.
klemme (positiv) Diese Klemme ist nur bei Servoantrieben mit einer Leistung ab 6,0 kW vorhanden.
(=) Hauptstromkreis-DC-Ausgangs- Normalerweise nicht angeschlossen.
klemme (negativ)

Geber-Steckverbinder(CN2)

Stift-Nr.  |Signalbezeichnung Funktion

1 E5V Drehgeber-Spannungsversorgung +5 V

2 EOV Masse der Drehgeber-Spannungsversorgung

3 BAT+ Batterie-Plus (nur in Verbindung mit Absolutwert-Drehgeber)
4 BAT- Batterie-Minus (nur in Verbindung mit Absolutwert-Drehgeber)
5 S+ Signaleingang fiir seriellen Drehgeber

6 S- Signaleingang fir seriellen Drehgeber
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Tasten der Bedienkonsole

Bedienfunktionen

Programmierkonsole
R88A-PR0O2W

Servoantrieb
SGDH-[]

R88A-PR0O2W

SGDH-[]

Funktion

RESET

88

Setzt Alarme zurlick.

MODE/SET

Wechsel der Betriebsart zwischen
Statusanzeige, Systempriifung,
Einstellung und Uberwachung.
Dient in der Parameter-Betriebsart
als Einstelltaste.

SERVO

\'ODE/S|

Ein- oder Ausschalten des Servos
wahrend des Schrittbetriebs (Jog).

DATA

Umschaltung zwischen der Para-

L Display
Angezeigt werden
Motordrehzahl,

Solldrehzahlen,
Drehmoment-Sollwerte,
Anwenderparameter-
einstellungen sowie
Servotreiberstatus.

Betriebsartwechsel
Driicken Sie zum Wechsel der Betriebsart die Taste MODE/SET.

| Einschalten I
:, (Anzeigebeispiel)
I gtatysanz?ige- I , - bb |
Endstufensperre
Syst'vempr?tfungs- | l F " B D D |
@ Alarmhistorien-
Anzeigemodus
| metemar | [ Pn800 |
Funktions-
wabhlschalter
| coean® | [UnB8T |
Drehzahlistwert

Erlduterung der Statusanzeige

Erkennung der Motordrehung
Eingabe des Drehzahlsollwerts
(wéhrend Drehzahlregelung)
Eingabe von Sollwertimpulsen
(wéhrend Positioniersteuerung)

Steuerstromkreis-Spannungsversorgung EIN

Endstufensperre
Drehzahliibereinstimmung
(wahrend Drehzahlregelung)
Positionierung abgeschlossen 1

(wahrend Positioniersteuerung) Eingabe des Drehmomentsollwerts

(wéhrend Drehmomentregelung)
Eingabe des Fehlerzahler-Riicksetz-
signals (wéhrend Positioniersteuerung)

Hauptstromkreis-Spannungs-
versorgung EIN

XY

- ‘- ’.
\&-» Ll |

"

\

DATA/ L

meter- und der Datenanzeige
sowie Datenaufzeichnung.

Heraufsetzen der Parameterein-
stellungen. Dient wahrend des

Schrittbetriebs (Jog) als Starttaste
fur die Vorwartsdrehung.

((

Herabsetzen der Parameterein-
stellungen. Dient wahrend des

Schrittbetriebs (Jog) als Starttaste
fur die Riickwértsdrehung.

€

>

»
e e Pk .

Auswabhl der Stelle, deren Ein-
stellung geandert werden soll.
Die ausgewahlte Stelle blinkt.

Erlauterungen zu den Betriebsarten

| Einschalten |

Statusanzeige-
Betriebsart

Bit-Anzeige

Hauptstromkreisversorgung EIN, Steuerstrom-
kreisversorgung EIN, Endstufensperre (Motor
AUS), Drehzahliibereinstimmung, Positionie-
rung abgeschlossen 1, Eingabe des Drehmo-
mentsollwerts, Eingabe des Fehlerzéhler-
Riicksetzsignals, Eingabe des Drehzahlsoll-
werts, Eingabe der Sollwertimpulse, Erkennung
der Motordrehung

Symbolanzeige

Endstufensperre, Betrieb, Vorwéartsdrehung
gesperrt, Ruckwértsdrehung gesperrt,
Alarmanzeige

Systempriifungs-
|B¥triebspart N | >

=

Anzeige der Alarmhistorie, Robustheitsein-
stellung wéhrend des Online-Autotunings,
Jog-Betrieb, Motor-Nullpunktsuche, Initiali-
sierung der Anwenderparameter, Léschen
von Alarmhistoriendaten, Speichern der
Online-Autotuning-Ergebnisse, automati-
sche Einstellung des Sollwert-Offsets, ma-
nuelle Einstellung des Sollwert-Offsets,
Kennworteinstellung

y

Parameter-
Betriebsart

Anwenderparameter
Pn000 bis Pn600

Uberwachungs-
betriebsart

Drehzahlistwert, Drehzahlsollwerte, Drehmo-
mentsollwerte, Anzahl der Impulse vom Nullpunkt,

Bit-Anzeige Symbolanzeige elektrischer Winkel, Eingangssignaliiberwachung,
Ausgangssignalliberwachung, Sollimpulsge-
Symbol Status schwindigkeitsanzeige, Positionsfehler, Eingangs-
hh Endstufensperre (Motor AUS) impulszahler/Riickfihrungsimpulszéhler
run In Betrieb
Fok Vorwartsdrehung gesperrt (Positiver Endlagenschalter aktiv)
nok Ruckwértsdrehung gesperrt (Negativer Endlagenschalter aktiv)
AO2 Alarmanzeige
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Parameter

Parameter- |Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung |Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn000 Basis-Funktionswahlschalter - - 0000 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Drehrichtungswahl 0 Gegen den Uhrzeigersinn wird als Vorwértsrichtung definiert
1 Im Uhrzeigersinn wird als Vorwartsrichtung definiert (umgekehrte Drehrichtung)
2 und 3 |Reserviert (nicht andern)
1 Auswahl der Regelungsart 0 Drehzahlregelung (analoger Sollwert)
1 Positioniersteuerung (Impulsfolge-Sollwert)
2 Drehmomentregelung (analoger Sollwert)
3 Regelung mit interner Festdrehzahl (Kontakt-Sollwert)
4 Regelung mit interner Festdrehzahl (Kontakt-Sollwert)<>Drehzahlregelung
(analoger Sollwert)
5 Regelung mit interner Festdrehzahl (Kontakt-Sollwert)<>Positioniersteuerung
(Impulsfolgen-Sollwert)
6 Regelung mit interner Festdrehzahl (Kontakt-Sollwert)<>Drehmomentregelung
(analoger Sollwert)
7 Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert)<>Drehzahlregelung (analoger Sollwert)
8 Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert)<>Drehmomentregelung (analoger Sollwert)
9 Drehmomentregelung (analoger Sollwert)<>Drehzahlregelung (analoger Sollwert)
A Drehzahlregelung (analoger Sollwert)<>Nullhaltung
B Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert)<>Positioniersteuerung (Sperre)
2 Achsen-Adresse 0 bis F |Einstellung der Achsenadresse des Servoantriebs
(von der PC-Software SigmaWin 100/200 unterstiitzte Funktion)
3 Startauswabhl rotatorischer Motor/ 0 Start mit Einstellung auf rotatorischer Motor.
Linearmotor
1 Start mit Einstellung auf Linearmotor.
Pn001 Funktionswahl-Anwendungsschalter 1 - - [0000 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Fuirr:;tel- Erlauterung
0 Servo AUS oder Alarmstopp-Modus 0 Stoppt den Motor durch Aktivierung der generatorischen Bremse (DB)
1 Stoppt den Motor durch Aktivierung der generatorischen Bremse (DB), anschlieBend wird
die DB freigegeben
2 Motor l&uft ohne Anwendung der generatorischen Bremse (DB) bis zum Stillstand aus.
1 Stoppmodus fiir Endlage aktiv 0 Gleiche Einstellung wie Pn001.0 (Motor wird durch Aktivierung der DB oder durch
Auslaufen angehalten).
1 Einstellung des Drehmoments von Pn406 auf den Héchstwert, Verzégerung des Motors bis
zum Stillstand und anschlieBend Einstellung auf Servosperre.
2 Einstellung des Drehmoments von Pn406 auf den Hochstwert, Verzégerung des Motors bis
zum Stillstand und anschlieBend Einstellung auf Freilauf.
2 Auswahl der AC/DC-Eingangsspannung 0 Gilt nicht fir DC-Eingangsspannung: AC-Spannungsvorsorgung Uber die Klemmen L1, L2
(und L3)
1 Fir DC-Eingangsspannung: DC-Spannungsversorgung Uber Klemmen (+1) und ( - )
3 Auswahl der Warncodeausgabe 0 Uber ALO1, ALO2 und ALO3 nur Ausgabe von Alarmcodes.
1 Uber ALO1, ALO2 und ALO3 Ausgabe von Alarmcodes und Warncodes. Wahrend der
Ausgabe von Warncodes bleibt der ALM-Signalausgang eingeschaltet (Normalzustand).
Pn002 Funktionswahl-Anwendungsschalter 2 - - [o000 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung :Einstel- Erlauterung
ung
0 Drehzahlregelungsoption 0 -
1 Verwendung von T-REF als externer Drehmomentgrenzwert-Eingang.
2 Verwendung von T-REF als externer Drehmoment-Vorsteuerungseingang.
3 Verwendung von T-REF als Eingang fur externen Drehmomentgrenzwert, wenn P-CL und
N-CL eingeschaltet sind
1 Drehmomentregelungsoption 0 -
1 Verwendung von V-REF als externer Drehzahlgrenzwert-Eingang.
2 Verwendung des Absolutwert-Drehgebers |0 Absolutwert-Drehgeber wird als Absolutwert-Drehgeber verwendet.
1 Absolutwert-Drehgeber wird als Inkremental-Drehgeber verwendet.
3 Reserviert (nicht &ndern)
Pn003 Funktionswahl-Anwendungsschalter 3 - - [0002 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung :Einstel- Erlauterung
ung
0 Analogtberwachung 1 Drehmoment-Soll- [0 Motordrehzahl: 1 V/1000 min™
wertliberwachung 1 Drehzahlsollwert: 1 /1000 min™"
2 Drehmomentsollwert: 1 V/100%
3 Positionsfehler: 0,05 V/1 Sollwerteinheit
4 Positionsfehler: 0,05 V/100 Sollwerteinheiten
5 Sollwertimpulsfrequenz (umgerechnet in min™": 1 V/1000 min™'
6 Motordrehzahl x 4: 1 V/250 min™T
7 Motordrehzahl x 8: 1 V/250 min™'
8 bis F |Reserviert (nicht andern)
1 Analoglberwachung 2 Drehzahl-Sollwert- [0 bis F |Entsprechend Analogiiberwachung 1 Drehmoment-Sollwertiiberwachung
Uberwachung
2 Reserviert (nicht &ndern)
3 Reserviert (nicht &ndern)
Pn004 Reserviert (nicht andern) - - 0000 Sofort
Pn005 Reserviert (nicht andern) - - 0000 Sofort
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Parameter- |Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung |Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn100 Drehzahlregelkreisverstéarkung 1 bis 2000 Hz 1Hz 40 Hz Sofort
Pn101 Drehzahlregelkreis-Integrationszeitkonstante 0,15 bis 512,00 ms 0,01 ms 20,00 ms Sofort
Pn102 Positionsregelkreisverstarkung 1 bis 2000/s 1/s 40/s Sofort
Pn103 Tragheitsmoment-Verhéltnis 0 bis 20.000% 1% 0% Sofort
Pn104 2. Drehzahlregelkreisverstarkung 1 bis 2000 Hz 1Hz 40 Hz Sofort
Pn105 2. Drehzahlregelkreis-Integrationszeitkonstante 0,15 bis 512,00 ms 0,01 ms 20,00 ms Sofort
Pn106 2. Positionsregelkreisverstarkung 1 bis 2000/s 1/s 40/s Sofort
Pn107 Offset 0 bis 450 min™ 1 min™ 0 min™’ Sofort
Pn108 Offsetbreitenaddition 0 bis 250 Sollwerteinheiten |Sollwerteinheit 7 Sollwerteinheiten|Sofort
Pn109 Vorsteuerung 0 bis 100% 1% 0% Sofort
Pn10A Vorsteuerungs-Filterzeitkonstante 0,00 bis 64,00 ms 0,01 ms 0,00 ms Sofort
Pn10B Verstarkungs-Anwendungsschalter - - 0000 -
Stelle |Funktionsbezeichnung Einstel- |Erlauterung Einstellungs-
lung aktivierung
0 Betriebsarten-Wahlschalter 0 Verwendung des internen Drehmomentsollwerts als Bedingung Sofort
(Grenzwert-Einstellung: Pn10C)
1 Verwendung des Drehzahlsollwerts als Bedingung
(Grenzwert-Einstellung: Pn10D)
2 Verwendung der Beschleunigung als Bedingung
(Grenzwert-Einstellung: Pn10E)
3 Verwendung der Positionsfehlerimpulse als Bedingung
(Grenzwert-Einstellung: P10F)
4 Keine Betriebsartwechselfunktion verfligbar
1 Drehzahlregelkreis-Regelmethode 0 PI-Regelung Nach Neustart
1 IP-Regelung
2 und 3 |Reserviert (nicht &ndern)
2 Auswahl fir automatische Verstarkungs- 0 Automatische Verstarkungsumschaltung deaktiviert Nach Neustart
umschaltung 1 Positionssollwert
2 Positionsfehler
3 Positionssollwert und Positionsfehler
3 Reserviert (nicht andern)
Pn10C Betriebsartwechsel-Drehmomentsollwert 0 bis 800% 1% 200% Sofort
Pn10D Betriebsartwechsel-Drehzahlsollwert 0 bis 10000 min™’ 1 min™ 0 min™ Sofort
Pn10E Betriebsartwechsel-Beschleunigung 0 bis 3000 min"'/s 1 min"'/s 0 min"'/s Sofort
Pn10F Betriebsartwechsel-Fehlerimpuls 0 bis 10000 Sollwert- 1 Sollwerteinheit |0 Sollwerteinheiten|Sofort
einheiten
Pn110 Online-Autotuning-Schalter ™1 - - 0010 -
Stelle |Funktionsbezeichnung Einstel- |Erlduterung Einstellungs-
lung aktivierung
0 Online-Autotuning-Methode 0 Tuning nur bei Betriebsbeginn Nach Neustart
1 Tuning zu jedem Zeitpunkt
2 Kein Autotuning
1 Auswahl der Drehzahlistwert-Kompensation|0 Anwendbar Sofort
1 Nicht anwendbar
2 Auswahl der Reibungskompensation 0 Reibungskompensation: Deaktiviert Sofort
1 Reibungskompensation: Gering
2 Reibungskompensation: Hoch
3 Reserviert (nicht andern)
Pn111 Drehzahlistwert-Kompensation ™ 1 bis 500% 1% 100% Sofort
Pn112 Reserviert (nicht andern) - - 100% -
Pn113 1000
Pni114 200
Pn115 32
Pn116 16
Pn117 100%
Pn118 100%
Pn119 50/s
Pn11A 1000%
Pn11B 50 Hz
Pn11C 70 Hz
Pn11D 100%
Pn11E 100%
Pn11F 0ms
Pn120 0ms
Pni21 50 Hz
Pn122 0 Hz
Pn123 0%
Pni124 Zeitgeber fur automatische Verstarkungsumschaltung 1 bis 10000 ms 1ms 100 ms Sofort
Pni125 Weite fur automatische Verstarkungsumschaltung 1 bis 250 Sollwerteinheiten |1 Sollwerteinheit |7 Sollwerteinheiten|Sofort
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Parameter- [Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung [Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn200 Positioniersteuerungssollwerte-Auswahlschalter - - 0000 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlduterung
ung
0 Sollwertimpulsform 0 Vorzeichen + Impuls, positive Logik
1 Im + gegen Uhrzeigersinn, positive Logik
2 Phase A + Phase B (x 1), positive Logik
3 Phase A + Phase B (x 2), positive Logik
4 Phase A + Phase B (x 4), positive Logik
5 Vorzeichen + Impuls, negative Logik
6 Im + gegen Uhrzeigersinn, negative Logik
7 Phase A + Phase B (x 1), negative Logik
8 Phase A + Phase B (x 2), negative Logik
9 Phase A + Phase B (x 4), negative Logik
1 Léschen des Fehlerzéhlers 0 Der Fehlerzahler wird geléscht, wenn das Signal einen H-Pegel hat.
1 Der Fehlerzahler wird an der steigenden Flanke des Signals geldscht.
2 Der Fehlerzéhler wird geléscht, wenn das Signal einen L-Pegel hat.
3 Der Fehlerzéhler wird an der fallenden Flanke des Signals geléscht.
2 Léschvorgang 0 Léschen des Fehlerzahlers bei Endstufensperre
1 Fehlerzahler wird nicht geléscht (Fehlerzahlerléschung nur mit CLR-Signal moglich)
2 Fehlerzahler wird geléscht, wenn ein Alarm auftritt.
3 Filterauswahl 0 Sollwert-Eingangsfilter fir Line-Treiber-Signale
1 Sollwert-Eingangsfilter fir offene Kollektor-Signale
Pn201 Impulsgeber-Teilungsfaktor (16 Bit oder weniger) 16 bis 16384 Impulse/ 1 Impuls/Umdre- |16384 Impulse/ Nach Neustart
Umdrehung hung Umdrehung
Pn202 Elektronisches Ubersetzungsverhéltnis (Z&hler) 1 bis 65535 - 4 Nach Neustart
Pn203 Elektronisches Ubersetzungsverhéltnis (Nenner) 1 bis 65535 - 1 Nach Neustart
Pn204 Beschleunigungs-/Verzdgerungszeitkonstante fiir Positions- |0,00 bis 64,00 ms 0,01 ms 0,00 ms Sofort
sollwert
Pn205 Multi-Umdrehung-Grenzwerteinstellung * 0 bis 65535 Umdrehungen |Umdrehungen 65535 Umdre- Nach Neustart
hungen
Pn206 Reserviert (nicht &ndern) - - 16384 Impulse/ -
Umdrehung
Pn207 Positioniersteuerungs-Funktionsschalter 0000 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlduterung
ung
0 Auswahl des Positionssollwertfilters 0 Beschleunigungs-/Verzdgerungsfilter
1 Filter fur Bewegungsmittelwert
1 Positioniersteuerungsoption 0 -
1 V-REF wird als Drehzahlvorsteuerungseingang verwendet
2 Auswahl des Impulsteilungs-Parameters 0 Verwendung von Pn201 (16 Bit oder weniger)
1 Verwendung von Pn212 (17 Bit oder mehr)
3 Reserviert (nicht &ndern)
Pn208 Positionssollwertverschiebung-Mittelwertbildungszeit 0,00 bis 64,00 ms 0,01 ms 0,00 ms Nach Neustart
Pn212 Impulsgeber-Impulsteilung (17 Bit oder mehr)* 16 bis 1073741824 Impulse/ |1 Impuls/Umdre- {2048 Impulse/ Nach Neustart
Umdrehung hung Umdrehung
Pn217 Sollwertimpulseingangs-Multiplikation X1 bis X99 X1 X1 Sofort
Pn218 Auswahl der Sollwertimpuls-Multiplikationsfunktion - - 0000 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Auswahl der Sollwertimpuls-Multiplikations- [0 Deaktiviert
funktion 1 Aktiviert
1 Reserviert (nicht andern)
2 Reserviert (nicht &ndern)
3 Reserviert (nicht &ndern)
Pn300 Drehzahlsollwert-Eingangsverstarkung 1,50 bis 30,00 V/Nenndreh- [0,01 V/Nenndreh- [6,00 V/Nenndreh- |Sofort
zahl zahl zahl
Pn301 Drehzahl 1 0 bis 10000 minT 1 min’T 100 min™T Sofort
Pn302 Drehzahl 2 0 bis 10000 min™’ 1 min 200 min™ Sofort
Pn303 Drehzahl 3 0 bis 10000 min™’ 1 min”T 300 min™ Sofort
Pn304 JOG-Drehzahl 0 bis 10000 min™’ 1 min”T 500 min™" Sofort
Pn305 Sanftanlauf-Beschleunigungszeit 0 bis 10000 ms 1ms 0ms Sofort
Pn306 Sanftanlauf-Verzégerungszeit 0 bis 10000 ms 1ms 0ms Sofort
Pn307 Drehzahlsollwert-Filterzeitkonstante 0,00 bis 655,35 ms 0,01 ms 0,40 ms Sofort
Pn308 Drehzahlistwert-Filterzeitkonstante 0,00 bis 655,35 ms 0,01 ms 0,00 ms Sofort
Pn309 Reserviert (nicht &ndern) 0 - 500 min™’ 1 minT 60 min™’ Sofort
Pn400 Drehmomentsollwert-Eingangsverstarkung 1,0 bis 10,0 V/Nenndreh- 0,1 V/Nenndreh- (3,0 V/Nenndreh- |Sofort
moment moment moment
Pn401 Drehmomentsollwert-Filterzeitkonstante 0,00 bis 655,35 ms 0,01 ms 1,00 ms Sofort
Pn402 Vorwérts-Drehmomentgrenzwert 0 bis 800% 1% 800% Sofort
Pn403 Ruckwérts-Drehmomentgrenzwert 0 bis 800% 1% 800% Sofort
Pn404 Externer Vorwérts-Drehmomentgrenzwert 0 bis 800% 1% 100% Sofort
Pn405 Externer Riickwarts-Drehmomentgrenzwert 0 bis 800% 1% 100% Sofort
Pn406 Not-Halt-Drehmoment 0 bis 800% 1% 800% Sofort
Pn407 Drehzahlgrenzwert wéhrend Drehmomentregelung 0 bis 10000 min™" 1 min™ 10000 min™' Sofort
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Parameter- |Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung |Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn408 Drehmoment-Funktionsschalter - - 0000 Sofort
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Kerbfilterauswahl 0 -
1 Verwendung eines Kerbfilters fiir den Drehmomentsollwert
1 Reserviert (nicht andern)
2 2. Kerbfilterauswahl 0 Deaktiviert
1 Aktiviert
3 Reserviert (nicht andern)
Pn409 Kerbfilterfrequenz 50 bis 2000 Hz 1Hz 2000 Hz Sofort
Pn40A Kerbfilter-Q-Wert 50 bis 400 (0,50 bis 4,00) |0,01 70 (0,70) Sofort
Pn40B 2. Kerbfilterfrequenz 50 bis 2000 Hz 1Hz 2000 Hz Sofort
Pn40C 2. Kerbfilter-Q-Wert 50 bis 400 0,01 70 (0,70) Sofort
(0,50 bis 4,00)
Pn500 Positionierung-abgeschlossen-Weite 0 bis 250 Sollwerteinheiten |1 Sollwerteinheit |7 Sollwerteinheiten|Sofort
Pn501 Nullhaltungs-Grenzwert 0 bis 10000 min™’ 1 min 10 min™ Sofort
Pn502 Drehungs-Erkennungsgrenzwert 1 bis 10000 min™ 1 min™ 20 min™’ Sofort
Pn503 Drehzahlubereinstimmungssignal-Ausgabeweite 0 bis 100 min™" 1 min’! 10 min™ Sofort
Pn504 NEAR-Signalweite 1 bis 250 Sollwerteinheiten |1 Sollwerteinheit |7 Sollwerteinheiten|Sofort
Pn505 Uberlauf-Grenzwert 1 bis 32767 Sollwert- 256 Sollwert- 1024 Sollwert- Sofort
einheiten einheiten einheiten
Pn506 Zeitverzégerung zw. Bremsenansteuerung und Servo AUS |1 bis 50 (10 bis 500 ms) 10 ms 10 ms Sofort
Pn507 Drehzahlpegel zur Ansteuerung der Bremse 0 bis 10000 min™" 1 min™ 100 min™ Sofort
Pn508 Ausschaltverzégerung der Bremse bei Motorbetrieb 10 bis 100 10 ms 500 ms Sofort
(100 bis 1000 ms)
Pn509 Kurzzeit-Haltezeit 20 bis 1000 ms 1ms 20 ms Sofort
Pn50A Eingangssignal-Auswahl 1 - - 2100 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Eingangssignal-Zuordnungsmodus 0 Verwendung der Sequenzeingangssignalklemmen mit Standardzuordnung
1 Anderung der Sequenzeingangssignalzuordnung fiir die einzelnen Signale
1 /S-ON Signalzuordnung 0 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN (L-Pegel)
Signalpolaritat: Normal: Servo EIN bei EIN 1 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN (L-Pegel)
Signalpolaritat: Umgekehrt: Servo EIN bei |5 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN (L-Pegel)
AUS 3 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN (L-Pegel)
4 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN (L-Pegel)
5 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN (L-Pegel)
6 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN (L-Pegel)
7 Signal wird auf EIN gesetzt
8 Signal wird auf AUS gesetzt
9 AUS, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS (H-Pegel)
A AUS, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS (H-Pegel)
B AUS, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS (H-Pegel)
C AUS, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS (H-Pegel)
D AUS, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS (H-Pegel)
E AUS, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS (H-Pegel)
F AUS, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS (H-Pegel)
2 /P-CON Signalzuordnung (P-Regelung bei [0 bis F |Wie bei /S-ON
EIN (L-Pegel))
3 /P-OT Signalzuordnung (Nachlaufweg bei |0 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN ist (L-Pegel)
AUS (H-Pegel)) 1 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN ist (L-Pegel)
2 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN ist (L-Pegel)
3 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN ist (L-Pegel)
4 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN ist (L-Pegel)
5 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN ist (L-Pegel)
6 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN ist (L-Pegel)
7 Vorwartslauf gesperrt
8 Vorwartslauf freigegeben
9 Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS ist (H-Pegel)
A Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS ist (H-Pegel)
B Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS ist (H-Pegel)
[9] Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS ist (H-Pegel)
D Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS ist (H-Pegel)
E Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS ist (H-Pegel)
F Vorwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS ist (H-Pegel)
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Parameter- [Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung [Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn50B Eingangssignal-Auswahl 2 - - 6543 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Einstel- |Erlduterung
lung
0 N-OT Signalzuordnung (Nachlaufweg bei |0 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN ist (L-Pegel)

AUS (H-Pegel)) 1 Riickwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN ist (L-Pegel)
2 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN ist (L-Pegel)
3 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN ist (L-Pegel)
4 Ruckwaértslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN ist (L-Pegel)
5 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN ist (L-Pegel)
6 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN ist (L-Pegel)
7 Ruckwaértslauf gesperrt

8 Ruckwartslauf freigegeben

9 Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS ist (H-Pegel)
A

B

C

D

E

F

0

Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS ist (H-Pegel)
Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS ist (H-Pegel)
Rickwaértslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS ist (H-Pegel
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Ruckwaértslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS ist (H-Pegel)
Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS ist (H-Pegel)
Ruckwartslauf freigegeben, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS ist (H-Pegel)

1 /ALM-RST Signalzuordnung (Alarmrick- bis F |Wie bei N-OT
setzung bei EIN (L-Pegel))
2 /P-CL Signalzuordnung (Drehmoment- 0 bis F |Wie bei S-ON, Einstellung von Pn50A.1
grenzwert bei EIN (L-Pegel))
3 /N-CL Signalzuordnung (Drehmoment- 0 bis F |Wie bei S-ON, Einstellung von Pn50A.1
grenzwert bei EIN (L-Pegel))
Pn50C Eingangssignal-Auswahl 3 - - [8888 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 /SPD-D Signalzuordnung 0 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN ist (L-Pegel)
1 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN ist (L-Pegel)
2 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN ist (L-Pegel)
3 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN ist (L-Pegel)
4 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN ist (L-Pegel)
5 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN ist (L-Pegel)
6 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN ist (L-Pegel)
7 Signal wird auf EIN gesetzt
8 Signal wird auf AUS gesetzt
9 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS ist (H-Pegel)
A EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS ist (H-Pegel)
B EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS ist (H-Pegel)
C EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS ist (H-Pegel)
D EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS ist (H-Pegel)
E EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS ist (H-Pegel)
F EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS ist (H-Pegel)
1 /SPD-A Signalzuordnung 0 bis F |Wie bei SPD-D
2 /SPD-B Signalzuordnung 0 bis F |Wie bei SPD-D

3 /S-SEL Signalzuordnung (Anderung der 0 bis F |Wie bei SPD-D
Regelbetriebsart bei EIN (L-Pegel))

Pn50D Eingangssignal-Auswahl 4 - - [8888 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Einstel- |Erlduterung
lung
0 /ZCLAMP Signalzuordnung (Nullhaltung bei |0 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN ist (L-Pegel)

EIN (L-Pegel)) EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN ist (L-Pegel)

(
(
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN ist (L-Pegel)
(
(

EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN ist (L-Pegel)

1
2
3
4 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN ist (L-Pegel)
5 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN ist (L-Pegel)
6 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN ist (L-Pegel)
7 Signal wird auf EIN gesetzt

8 Signal wird auf AUS gesetzt

9 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS ist (H-Pegel)
A

B

C

D

E

F

0

EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS ist (H-Pegel)
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS ist (H-Pegel)
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS ist (H-Pegel)
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS ist (H-Pegel)
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS ist (H-Pegel)
EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS ist (H-Pegel)
bis F |Wie bei /Z CLAMP

1 /INHIBIT Signalzuordnung (Sollwertimpuls-
sperre bei EIN (L-Pegel))

2 /G-SEL Signalzuordnung (Verstarkungs- |0 bis F  |Wie bei /Z CLAMP
anderung bei EIN (L-Pegel))
3 Reserviert (nicht &ndern)
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Parameter- |Bezeichnung Einstellbereich Einheiten Werkseinstellung |Einstellungs-
Nr. aktivierung
Pn50E Ausgangssignal-Auswahl 1 - - 3211 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Positionierung-abgeschlossen-Signal- 0 Deaktiviert (das Signal wird nicht verwendet)
zuordnung (/COIN) 1 Ausgabe des Signals tiber Ausgangsklemmen CN1-25, 26
2 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-27, 28
3 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-29, 30
1 Signalzuordnung fiir Drehzahliiberein- 0 bis 3 |Wie bei /COIN
stimmungs-Erkennung (/V-CMP)
2 Signalzuordnung fur Drehzahliberein- 0 bis 3 |[Wie bei /COIN
stimmungs-Erkennung (/V-CMP)
3 Signalzuordnung fur Drehzahliberein- 0 bis 3 |[Wie bei /COIN
stimmungs-Erkennung (/V-CMP)
Pn50F Ausgangssignal-Auswahl 2 - - [0000 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Signalzuordnung fir Drehmoment-Grenz- |0 Deaktiviert (das Signal wird nicht verwendet)
werterkennung (/CLT) 1 Ausgabe des Signals tiber Ausgangsklemmen CN1-25, 26
2 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-27, 28
3 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-29, 30
1 Signalzuordnung fiir Drehzahlgrenzwerter- |0 bis 3 |Wie bei /CLT
kennung (/VLT)
2 Signalzuordnung fir Bremsverriegelung 0 bis 3 [Wie bei /CLT
(/BK)
3 Signalzuordnung fir Warnungen (/WARN) |0 bis 3 |Wie bei /CLT
Pn510 Ausgangssignal-Auswahl 3 - - [0000 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 NEAR-Signalzuordnung (/NEAR) 0 Deaktiviert (das Signal wird nicht verwendet)
1 Ausgabe des Signals iber Ausgangsklemmen CN1-25 oder CN1-26
2 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-27 oder CN1-28
3 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-29 oder CN1-30
1 Reserviert (nicht &ndern)
2 Signalzuordnung fur Sollwertimpuls-Ein- 0 Deaktiviert (das Signal wird nicht verwendet)
gangsmultiplikationsauswahl (/PSELA) 1 Ausgabe des Signals tiber Ausgangsklemmen CN1-25 oder CN1-26
2 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-27 oder CN1-28
3 Ausgabe des Signals Uber Ausgangsklemmen CN1-29 oder CN1-30
3 Reserviert (nicht andern)
Pn511 Reserviert (nicht andern) - - 8888 Sofort
Pn512 Ausgangssignal-Invertierungseinstellungen - - 0000 Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Finstel- Erlauterung
ung
0 Ausgangssignal-Invertierung fir Klemmen |0 Ausgangssignal wird nicht invertiert
CN1-25 oder CN1-26 1 Ausgangssignal wird invertiert
1 Ausgangssignal-Invertierung fir Klemmen |0 Ausgangssignal wird nicht invertiert
CN1-27 oder CN1-28 1 Ausgangssignal wird invertiert
2 Ausgangssignal-Invertierung fur Klemmen |0 Ausgangssignal wird nicht invertiert
CN1-29 oder CN1-30 1 Ausgangssignal wird invertiert
3 Reserviert (nicht andern)
Pn513 Eingangssignal-Auswahl 5 - [- [0088 [Nach Neustart
Stelle |Funktionsbezeichnung Eli:;tel- Erlauterung
0 /PSEL Signalzuordnung (Sollwertimpulsein-|0 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 EIN ist (L-Pegel)
gangs-Multiplikation bei EIN (L-Pegel)) 1 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 EIN ist (L-Pegel)
2 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 EIN ist (L-Pegel)
3 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 EIN ist (L-Pegel)
4 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 EIN ist (L-Pegel)
5 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 EIN ist (L-Pegel)
6 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 EIN ist (L-Pegel)
7 Signal wird auf EIN gesetzt
8 Signal wird auf AUS gesetzt
9 EIN, wenn Eingangssignal an CN1-40 AUS ist (H-Pegel)
A EIN, wenn Eingangssignal an CN1-41 AUS ist (H-Pegel)
B EIN, wenn Eingangssignal an CN1-42 AUS ist (H-Pegel)
C EIN, wenn Eingangssignal an CN1-43 AUS ist (H-Pegel)
D EIN, wenn Eingangssignal an CN1-44 AUS ist (H-Pegel)
E EIN, wenn Eingangssignal an CN1-45 AUS ist (H-Pegel)
F EIN, wenn Eingangssignal an CN1-46 AUS ist (H-Pegel)
1 Reserviert (nicht andern) -
2 Reserviert (nicht andern) -
3 Reserviert (nicht andern) -
Pn51A Positionsfehlergrenzwert zwischen Motor und Last 0-32767 Sollwerteinheiten |1 Sollwerteinheit |0 Sofort
Pn51B Reserviert (nicht andern) 1-32767 256 100 Sofort
Pn51C Reserviert (nicht &ndern) 0-10000 min™T 1 min’ 450 min™ Sofort
Pn51E Warngrenzwert fir GbermaBigen Positionsfehler 0 bis 100% 1% 0% Sofort
Pn600 Leistung des Bremswiderstands Von der Leistung des Servo-{10 W ow Sofort
antriebs abhéngig
Pn601 Reserviert (nicht andern) Von der Leistung des Servo-|- ow Sofort
antriebs abhangig
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Details zum Uberwachungsmodus

Uberwa- Uberwachungselement Einheit Erlauterung
chungs-Nr.
Un000 Drehzahlistwert min’T Die tatsachliche Motordrehzahl wird angezeigt.
Un001 Drehzahl-Sollwert min’T Angezeigt wird der Drehzahlsollwert oder der bei Drehzahlregelung intern eingestellte Drehzahl-
wert. Bei Regelung uber Impulsfolgeeingabe wird 0 angezeigt.

Un002 Drehmoment-Sollwert % Angezeigt wird der Sollwert fiir den aktuellen Regelkreis als Prozentsatz des Nenndrehmoments.
Un003 Anzahl der Impulse aus der Z-Phase|Impulse Zeigt die Anzahl der Impulse aus der Z-Phase in Drehgeber-Auflésungseinheiten (x 4) an.
Un004 Elektrischer Winkel Grad Zeigt den elektrischen Winkel des Motors an.
Un005 Eingangssignaliberwachung - Anzeige des E/A-Signalstatus des Treibers durch Ein- oder Ausschalten der einzelnen Signal-Bits.
Un006 Ausgangssignaltberwachung o
Un007 Sollimpulsgeschwindigkeitsanzeige [min’ Zeigt die Sollimpulsfrequenz in U/min umgerechnet an. 5
Un008 Positionsabweichung (Fehlerz&hler) |Sollwertein- | Zeigt die Anzahl der im Fehlerzéhler (Positionsabweichung) registrierten Impulse an, die in Soll- 2

heiten werteinheiten (Eingangsimpuls-Sollwerte) umgerechnet werden. 3
Un009 Motor-Lastquotient % Zeigt das effektive Drehmoment in 10-s-Intervallen als Prozentsatz des Nenndrehmoments an. E
Un0OA Generatorischer Lastquotient % Zeigt die Menge der absorbierten generatorischen Energie in 10-s-Intervallen als Prozentsatz des @

Einstellwerts fiir Pn600 (Leistung des Bremswiderstands) an. 2
unooB Lastquotient des generatorischen (% Zeigt den Lastfaktor des Bremswiderstands in 10-s-Intervallen als Prozentsatz des Nennlast-
Bremswiderstands quotienten an.

Un00C Eingangssignalzéahler Sollwertein- | Zeigt die Anzahl der gezahlten Eingangssignale als Hexadezimalwert an.

heiten
Un00D Istwertimpulszéhler Impulse Zeigt die Anzahl der gezéhlten Impulsgeber-Istwertimpulse als Hexadezimalwert

(multipliziert mit 4) an.

Liste der Funktionsmodi

Parameter-Nr. |Funktion

Fn00O0 Alarmprotokoll-Datenanzeige

Fn0O1 Maschinensteifigkeit wahrend des Online-Autotunings

Fn002 Schrittbetrieb (JOG)

Fn003 Nullpunkt-Suchmodus

Fn004 Fester Parameter

Fn005 Werksinitialisierung der Parametereinstellung

Fn006 Léschung der Alarmprotokoll-Daten

Fn007 Speichern der im Rahmen des Online-Autotunings gesammelten Daten zum Trégheitsverhéltnis im
EEPROM

Fn008 Multi-Drehungs-Rucksetzung des Absolutwert-Drehgebers und Ricksetzung des Drehgeber-Alarms

Fn009 Autotuning des Offsets flir den analogen Sollwert (Drehzahl, Drehmoment)

FnOOA Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahlsollwerts

Fn0OOB Manuelle Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts

FnoOC Manuelle Nulleinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

Fn0OOD Manuelle Verstérkungseinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

FnOOE Automatische Offset-Einstellung des Motorstrom-Erkennungssignals

FnOOF Manuelle Offset-Einstellung des Motorstrom-Erkennungssignals

Fn010 Passworteinstellung (verhindert Parameteranderungen)

FnO11 Motormodellanzeige

Fn012 Software-Versionsanzeige

Fn013 Anderung der Multi-Drehung-Grenzwerteinstellung bei Auftreten eines Multi-Drehung-Grenzwert-
Abweichungsalarms (A.CC).

Fno14 Léschen der Ergebnisse der Optionskartenkennung
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Servomotoren

Typ SGMAH (230/400 V)

Abmessungen (mm) und | Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Wellenende

Gewicht (kg)

Produktbezeichnung L LL L LL LA LB LC LE LG Lz S |QK| W | T [ U [Axiale Gewinde-

bohrung x Tiefe
SGMAH-A3ACA60D-OY 945 | 69,5 126 101 25 46 30" 40 2,5 5 43 |6 |14 2] 21,2 M2,5 x 5L
SGMAH-A5ACIA6CID-OY | 102,0 | 77 | 1335 | 1085
SGMAH-01ACJA6CID-OY | 1195 | 94,5 | 160 | 135 8ht 3318 M3 x 6L
SGMAH-02ACJA6ID-OY | 1265 | 96,5 | 166 | 136 | 30 70 | 50" | 60 3 6 55 |14 | 20| 5 | 5 | 3 M5 x 8L
SGMAH-03DJA6ID-OY | 154,5 | 1245 | 194 | 164
SGMAH-04ACJA6ID-OY
SGMAH-07DCIA6CID-OY 185 145 | 229,5 | 189,5 | 40 90 70" 80 3 8 7 16" [ 30
SGMAH-08ACJA6ID-OY

300 30 N 300 £30 N

"
J

[
1.
7777———**€ V? — |~ — 717 — — 7 77@ %
Kl Kis
H 5 2 ‘Axiale Gewinde-
\ Haltebremse bohrung x Tiefe 4-9LZ \ Axiale Gewinde-

bohrung x Tiefe

. SGMAH-A3,-A5,-01 SGMAH-02 bis -08
Modelle ohne Bremse Modelle mit Bremse

Typ SGMPH (230/400 V)

Abmessungen (mm) und | Ohne Bremse | Mit Bremse LR Flanschflache Wellenende
Gewicht (kg)
Produktbezeichnung L LL L LL LA LB LC LE LG LZ S |QK| W | T | U |Axiale Gewinde-
bohrung x Tiefe
SGMPH-010JJ6[ID-OY 87 62 116 91 25 70 50" 60 3 6 55 [ 8™ [14] 3| 318 M3 x 6L
SGMPH-02CJJ6CJD-OY 97 67 | 1285] 985 | 30 90 [ 70" | 80 3 8 7 |14 16| 5] 53 M5 x 8L
SGMPH-0410J0J6ID-OY | 117 87 148,5 | 118,5
SGMPH-081JJ6[ID-OY | 126,5 | 86,5 | 160 120 | 40 | 145 [ 110" | 120 3,5 10 10 [16M| 22
SGMPH-150J6JD-OY | 154,5 | 114,5 | 188 148 19" 6| 6 (35 M6 x 10L
300 +30 -
b ' Wellenende |
[ i U, |
' 3& ;N |
300 30 r 30030 |- Y
T L I L - oLc
| LL LR I L LR
! ! LG, ||.LE ! ! LG, ||.LE
[ : Q
2 g
o == — - = e
E=2 B=
i Jr il Jr
\_Haltebremse
bohrung x Tiefe
Modelle ohne Bremse Modelle mit Bremse
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Typ SGMGH (400 V)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR [LT|KB1|KL1 Flanschflache Wellenende
und Gewicht (kg)
Produktbezeichnung L | LL |KB2| L |LL |KB2|KB3|KL3 LA| LB |[LC|LE|LG|LH|LZ| S| Q |[QK|W|T| U P
SGMGH-05DIJA6[-OY |196 (138 (117 |234 |176|154 (109 | 98 | 58 |46| 65 |109|145| 110 (130| 6 |12 (165 9 |19 40 |25|5(5| 3 |[M5x 12L
SGMGH-09D[JA6[-OY |219 (161 (140 |257 |199|177 (132 88
SGMGH-13DIJA6[-OY |243 (185 (164 |281 |223|201 (156 112 22 6|6|35
SGMGH-20DLJA6[-OY |245 (166 (144 |296 |217|195 (137 | 123| 79 | 47| 89 |140|200| 114,3(180|3,2| 18 [230(13,5| 35| 76 | 60 |10{ 8| 5 M12 x
SGMGH-30D[JA6[-0Y |271 (192 [170 |322 |243|221 (163 115 25L
SGMGH-44DJA6[J-OY |305 [226 (204 |356 |277|255 (197 149
SGMGH-55DIJA6[-0Y |373 (260 (238 |424 |311|289 (231 11 1741150 42 1110| 90 |12 M16 x g
SGMGH-75DJA6[-OY |447 [334 [312 [498 |385[363 |305 248 32L 8
SGMGH-1ADIJA6[]-OY |454 (338 (316 |499 |383|362 (315 | 142(116|47|251|168|235| 200 (220| 4 | 18 [270(13,5| 42 (110( 90 (12({ 8| 5 M16 x uw>,-
32L o
— — >
SGMGH-1EDIJA6[J-OY |573 (457 (435 |635 |519|497 (415 48| 343 20 55 16(/10| 6 M20 x g
40L 53
<
- LL - LR‘ L
- -l LL LR
LT |
LT L
LG, [ LE LG
(%)
-
] o
] — m| S
| © A e" 043 %I -
3 °°l 5
¥4 | | .
@& KB1
™ BL KB3 4-¢pLZ Befestigungsbohrungen
KB2
_ KB2
Modelle ohne Bremse Modelle mit Bremse
Typ SGMSH (400 V)
Abmessungen (mm)und | Ohne Bremse Mit Bremse LR|LT|KB1|KL1 Flanschflache Wellenende
Gewicht (kg)
Produktbezeichnung L | LL [KB2| L |LL |KB2/KB3|KL3 LA| LB |LC|LE|LG|LH|LZ| S | Q (QK|W|T| U P
SGMSH-10DLIA6[-0Y 194149 128 [238(193[171]120( 85 [45[ 46| 76 | 96 [115] 95"7 [100]| 3 [ 10 [130] 7 [24™®[ 40 [ 328 7| 4 M8 x
SGMSH-15D A6 -0Y 220|175 | 154 [ 264 (219|197 | 146 102 16L
SGMSH-20D[JA6[]-0Y 2431198 | 177 | 287|242|220| 169 125
SGMSH-30DCIA61-0OY [ 262|199 | 178 [300([237] 216 170| 98 | 63 124[114[145[110""[130] 6 | 12[165] 9 [28"] 55 [ 50
SGMSH-40DLIA6[-0Y 299 | 236 | 215 | 337 |274| 253 | 207 161
SGMSH-50D[JA6[-0Y 339 | 276 | 255 | 377|314| 293 | 247 201
L L
LL LR
LT T LL LR 4-¢LZ Befestigungs-
LG LG oLe bohrungen
Q 2 =] :7;7 Q @
o = 1
48 = — 12
<83 i .
A m——
KB1
KB3
KB2
Modelle ohne Bremse Modelle mit Bremse
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Typ SGMUH (400 V)

Abmessungen (mm) und | Ohne Bremse Mit Bremse LR|LT|KB1|KL1 Flanschflache Wellenende
Gewicht (kg)
Produktbezeichnung L | LL [KB2| L |LL [KB2(KB3|KL3 LA| LB |[LC|LE|LG|LH|LZ| S | Q [QK|W|T| U P
SGMUH-10D[JA6[1-0Y 194[ 149 128 [238[193][ 171|120] 85 [45[ 46| 76 | 96 [130] 110 [116]3,5] 10 [150] 9 [24™[ 40 [ 32|87 | 4 [M8x 16L
SGMUH-15DUJA6J-0OY  |220( 175| 154 | 264 (219|197 | 146 102
SGMUH-30DJA6[-0Y [262|202| 181 | 300(237(219(173| 98 | 60 127|114|165| 130 [155 12 [190] 11 [28M®] 55 | 50
SGMUH-40D[JA6[-0Y [327|269| 245 | 362 (302|281 | 210 71164
L L
LL LR
T T LL LR 4-¢LZ Befestigungs-
LG LG oLc bohrungen
Q
: % |s 02
ER: — o
17 — _ _ 2
—| —
g% — Ol T
X |0 T
755 i
R | S——
|« KB1 | KB1
KB2 KB3
KB2

Modelle ohne Bremse Modelle mit Bremse

Servoantriebe

SGDH-A3AE-OY bis -02AE-OY (230 V, 30 bis 200 W)

Abmessungen der Befestigungsbohrungen

u‘f”. 2 x M4-Bohrungen
- A 4 ——— —
b P S— R, L :
o M
. T | I
Klemmen- wg ! | !
- o -
. block 2 % | r
0
e 3las |
ol g s | '
— P e | 1
Wfe, k=) | |
Q = 1
Bj 8 | :
5
[
of B g | |
~ 1
Yy = = v |
v ) 4 Y o __
Erdungsklemme 0 5
2xM4-Schrauben q
130 N 55

SGDH-04AE-OY (230 V, 400 W)

Abmessungen der Befestigungsbohrungen

s 2 x¢ 5 Bohrungen w|  2xM4-Bohrungen
; LD“Y
! syeg»TEMK CN1 0 f . 4 ]‘_.r_ _____ _!
. | gr— | .
BEFE b - |
Klemmen- (@[@][w]) H o | P
block i U ol £ ! !|
,;:::_.r\" | o % g | i"I
/, L,-i H © lO‘ 8) : !
o) H — U 10| € | |
©lo H { " <| >
| <t \_;'[I[ - D : |
- 1 = |
e i 8 | i
G L~ i o |
i ' o | |
v ,;;::::'C_I'_"_( = = I / ! |
T 'y ,//’ ——--—-- —
8 6 li o 1
Erdungsklemme /| ) 25
2x\4-Schrauben ., e |l 130 ,
175 |8
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SGDH-08AE-S-OY (230 V, 750 W)

96,2 Abmessungen der Befestigungsbohrungen
10
T OIS | Ftommen- - L
block —_
< g | /2 x M4- !
< 0 8 i Bohrungen | |
14 SHEEN L
IH | e MR | sl i
E Hing g2 :
uk | o
s | : 5
0 v ‘L:_Q_____l g
B I z
MO TN T v ,37.1 -
KuhllGfter 0 20 8
2xM4-Schrauben &
15 , 10 2
35055 . 75 180 .
90 R 8

SGDH-05DE-OY bis -15DE-OY (400 V, 0,5 bis 1,5 kW)

2 X ¢ 5 Bohrungen

© 4 x M4-Bohrungen
LOV _________
r'y W —v — \uuuu“”uuu_ r'y e i Oi
g | !
8o [
vl 8 i
3 0 OO0 olelg | i
— i) | |
| Juun Lw|2
o|3 | i
T2 |
=z
o | |
g @ 3 | |
y a 10 i = oY v ¥ & . piry
Erdungsklemme
\ 2 x Md-
5 Scxhrauben 5 »He 100405 »He 5
) plled 0 (Befestigungsabstand)
110 180 R " 110 N

SGDH-15AE-S (230 V, 1,5 kW)
SGDH-20/30DE-OY (400 V, 2/3 kW)

2 x ¢ 6 Bohrungen

Abmessungen der Befestigungsbohrungen
© Kahlkorper

© 4 x M5-Gewindebohrung

A4

- ] CN0 | — \nTnﬁﬁﬁﬁﬁﬁ{ FL— e
. i
£ Fil

\

50

238,5 40,5
(Befestigungsabstand)

14-poliger .
Klemmenblock
M4-Befestigungs-
schraube

i ge\y
N R =
o
Ll
]
]

TTTTTTTTLLL I

250

W, | | L

100+0,5 5

(Befestigungsabstand)
110 »

%7

Erdungsklemme
2 x M4-Schrauben —S

S | 75| 180

Typenschild
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SGDH-50DE-OY (400 V, 5 kW)

Kahlkérper 6-poliger Klemmenblock Abmessungen der Befestigungsbohrungen
° / M5-ScEr:1ube 8 © 4 x M5-Schraubgewinde
v 4-poliger Klemmenblock v o _
R Ry M4-Schraé|ﬁ?0 [Flag= BRI E il +
Y o 5 | -
CN1 .o 2 | |
~ ' Ra¥ % : [
ol CN 111 2 | s
1 1
b o IIRFE |
a a 3 9 H i
& | I
o B _559 ~ : !
o v [@] H 1
v I—hegld — o v} - A
B
0| _5,ll 125 wle 5 1,6;‘ 5 125 40,5 .5
L. 75 230 0 s - i
> ool K] E)I‘ . > S (Befestigungsabstand)
-poliger Kiemmenblocl
Erdungsklemme
M5-Schraube M5 Schraube
SGDH-60/75DE-OY (400 V, 6/7,5 kW)
Abmessungen der
Befestigungsbohrungen
10 0 4 x M6-Bohrungen
™~ Kihllafter ™
- ' 10 > _
B 5 3 > [ N ___ " 4 S
® ¥ OmRron il
S — ° e | V‘
: 8 CN10 | | P i ! | |—!
— } Nﬁ - ‘ : | i
10| 57 l ! ]
| .
% Hauptstromkeis-/ : : g
Y :] ,;Nl‘ CN2‘ ﬁgafﬁ];r:tnmmkreis- I _ g:, 3 ! | |
o s W I | = ! ! \ |
® s I;‘j ® Hauptstromkreis- : !
130 »le 26, | klemme, M5 | :
1 | [
+—Heee]ele]®) BEREE
7 o 24 121 90 T
“T 158 / §20\ ~ 235 .
25, | 180/ | |, 25 Erdungs- 25, 180 25
230/ '\ » klemme o
Lidemmeia - omme, e \domme, s "
SGDH-1A/1EDE-OY (400 V, 11/15 kW)
Abmessungen der
Befestigungsbohrungen
l Khllgfter o 4 x M6-Bohrungen
0| =
e ©U U'@:lf Iy ’\1' _ =
Lo SFEOW e 11 x ¢ A4
| | [
| | |
|
— |
140 \mﬂ 4 | ¥
| (5]
2 | ¥
<t |
CN1CN2
o :] Hauptstromkeis-/ = = : | |
I ® ® Steuerstromkreis- ﬁ o }
) klemmen S \ | |
1 |
SBEEE : ~ |
© = o]l ® 0 = ,}
i oD Yo! i 23 24 TJ R — I L W
Aizms XN f Hde %17 mT
80’ Q| * /50052 i 0‘ Hauptstromkreis- < 117 ==125 > ~
. / 260 X \klemme, M5 285 R 30,/ | 200 N 30
- / \' Erdungsklemme ) ‘
Hauptstromkreis-/ Stet omkreis- \ Erdun e M8
klemme, M5 klemme, M4 M8

118 AC-Servosysteme



OMmRON

Filter
R88A-FIW104-SE

MaBeinheit: mm (Zoll)

g
: © g
< E i
3 %» 5
] i
202(7,95) ?G
162 (7,56) 2
28,25 (1,11 7495 (5,89] ¢
71 N
S| M4 = B
8 [ S 2
o 05 | f M4 (2x) IS g
B 50,20 9] ] 9
= - vl
7 =
55022 [, \@—0@—0@@0 Drahte AWG16 &
14(0.55 P a,
[
2 % M4
70 (276)
19 (0.75) 168 (6.61) 15 (0.59)
MasBeinheit: mm (Zol)
2 ©r
g & J
g
EF, o8
< 201 (11,46) =
281 (11,06) gl 3|
28 (1,10 i 239 (9.41) i g ¢
o o
7 7
A4 y ¥
ol i =
Kj
S |
¥ Mg | g2
2 \@E 8| e
- 0(0039)
05| 1
© 0,20)\,[{ — M4 (4x)
Y ez
Ll | —
EA Drahte AWG16 &
55(0.22) L 5 m& Gamm 5
woss || 8 . 8
g M4 N
3 o
o so@sy 3 v
19 (0.75) 257 (10,12) 15(0,59)

R88A-FIW107-SE, R88A-FIW115-SE

Produktbezeichnung R88A-FIW107-SE R88A-FIW115-SE
Abmessungen A 75 90
inmm B [240"® 300*°
C 50 60
D 12 15
E 1 1,2
Einheit: mm
Jelat 9
il ;
w
202
192
28 150
4 Q)
1 =
\U ’ ©
M4 (2x]
\‘@fe N % |-G
55 10 %Drahte AWG16
(1,3 mm?)
14 @ GNYE
% M4 ug
70 s - a
19 168 15
R88A-FIW4006-SE, R88A-FIW4010-SE
Produktbezeichnung R88A-FIW4006-SE R88A-FIW4010-SE
Abmessungen |A 32 (1,26) 35 (1,38)
inmm (Zoll) B 16 (0,63) 18 (0,71)
[ 202 (7,95) 291 (11,46)
D 192 (7,56) 281 (11,06)
E 150 (5,91) 239 (9,41)
F 300 (11,81) 270 (10,63)
G 70 (2,76) 90 (3,54)
H 168 (6,61) 257 (10,12)

MaBeinheit: mm (Zoll)

mT -
o8
e
c
D B g
~| @
28 (1,10} L E | S| g
[ j 2 2
S A
o o E
a‘T B
]
A k1 =
gl b o3
= & ‘ & 2
® i gl 2
s Mal 8l 2
5 = 10 (6 0,39)
©020), M4 (4)
2'\3’ 4‘_\ =
* -
5.5 (0,22) Drahte AWG16 &
(13mm?)  co
14085 |, w GNYE g
&
J H
G 13
1
19 (0.75) H 15 (0,59)
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R88A-FIW4020-SE

MaBeinheit: mm (Zoll)

;I % (@)000000000 @ [gfg] 000000000 H
s H . o o

R88A-FIW4030-SE

MaBeinheit: mm (Zoll)

I~

25075 (9,84"0%°)

50 (1,9

f—

T
&

0000000000000 éﬁ
AWG 12/ M5

| g
N (3,2 mm2)
= 405 (15,94)
386 (15,20)
\Fesrosa) 95 (0.37)
¥ <;
=1 e—=x ¢ 54
NS S
o
eg o]
g g <
ol H% ] U gelb/griin
DO |
QIR T\ L A
_ )
0@ m e e
ols
oS H
¥ | +
s =2
335 (13,19)
26,5 (1,04), 352 (13,86) 26,5 (1,04)

85: 302 (11,89
285 (11,22]
7.5 (0.30) 8.5 (0.33)
|
¥ e + Cjt
g w8 o | ’
- f \tﬂl{ Y -
Yo 15
3 < r n & €
N prig < &
P So by
‘é § E 24,5 (0,96)
AWG 14 | ) G v =
(2,0 mm?) 238,5 (9,39
24,5 (0,96) 253 (9,96)
R88A-FIW4055-SE
MaBeinheit: mm (Zoll)
E + Lty K i =S wad
g Ao oomoomoumonm = ==
505 (19,88
487 (19,17) 11,9 (0.35)
1 8.5 (0.33] m'g
e SR A
;3’ 370°3(14,57°%)
— @
= | Draht AWG6
& g ,;a (13,3 mm?) M8
<l 2 H% % ‘H gelblgriin | M8
S [ h == ===§;) -
e F5: NSa D Ms
o [ : K3 ‘it&g"\
il i | *?: 3 Draht AWGE
11 435 (17.13) I (ioomm)
26,5 (1.04) 452 (17.80) 26.5 (1.04)
Bremswiderstands-Einheiten
Produktbe- w H D M1 M2 Gewicht ca. kg
zeichnung
JUSP-RA18 | 220 350 92 180 335 4
JUSP-RA19 | 300 350 95 250 335 7
4x¢ 6 (¢ 0,24) Befestigungsbohrungen
. ) e 9 Schutzabdeckung

[ — / 3

Erdungsklemme (M4-Schraube)
Externe Anschlussklemmen (M5-Schrauben)

Zementwiderstand

|
T [ —~
=5 : 2
Il I=
c S
o
(]

Digitale Bedienkonsole
JUSP-OP02A-2
MaBeinheiten: mm (Zoll)
2(0,08) x 4,5 (0,18) 63 (2,48) 18,5 (0,73
Befestigungsbohrungen 0 (1,97 ‘10%2]8;
4 i
i =
— (C_ E’ o)
o] & 8
KMC
VYASKAWA
- i
26 (1,02 7 @é:
39 (1,54)
|
29,5 (1,16)
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Installation

Einphasig, 230 V AC
EINPHASIG, 200 BIS 230V ACT]2%™°
(50/60 H)
Lo
LEISTUNGSN -+~

SCHALTER
SPANNUNG SPANNUNG ALARMVERARBEITUNG
AUS EIN .
™ ™ SCHUTZ _.__, [
: ; | | £
‘[ : [ I} 3
1MC SUP & Bringen Sie unbedingt einen Uberspannungsschutz 5
an der Erregerspule von Schiitzen und Relais an. g
*4 ] E
. —O0—O- l ®
SCHUTZ B1 B2 | o
L1 | <
I
b L2 |
i I
Lic i i
L2c H '
Servoantrieb | OPTISCHER DREHGEBER]
I

.,  Typ SGDH

Unbedingt erden. — L

Erden Sie das Ende der Abschirmung

ordnungsgemas.
V-REF
DREHZAHLSOLLWERT :
+2 BIS +10 V/MOTOR-NENNDREHZAHL sG_
37
T-REF <—ALOT | ALARMCODEAUSGANG
DREHMOMENTSOLLWERT > Z
+1BIS £10 V/MOTOR-NENNDREHMOMENT S 38) oo [MAXIMALE BETRIEBSSPANNUNG: 30 V DC
HERE G S I MAXIMALER BETRIEBSSTROM: 20 mA DC
! 39 aL03 )
PULS PULS ‘£
[hse ’
A-PHASE /PULS
VA SIGN
SIGN 3 BY oo
[CCW ] /SIGN R 342
B-PHASE \/ <— /PAO
POSITIONSSOLLWERT CLR 18 IMPULSGEBER-TEILUNGSVERHALTNISAUSGANG
CLR 2 ¢ pRO| GEEIGNETER LINE-RECEIVER
/CLR 36&— /pRO | SN75175 ODER MC3486 (HERGESTELLT VON Ti*0)
\Y4 ODER GLEICHWERTIG
19
SOLLWERT OFFENER PL 1= —] CEZO <— /Egg
KOLLEKTOR L2 —
SPANNUNGSVERSORGUNG PL 3—)

13
18 48
" Y PSO| BETRAG S-PHASEN-DREHUNG
49%  pap | SERIELLER DATENAUSGANG
AT ) K21 GEEIGNETER LINE-RECEIVER
SICHERUNGSBATTERIE *2 AT >_22 1 oG | SN75175 ODER MC3436
2,8 BIS 4,5V $22 59 (HERGESTELLT VON TI*6)
ODER GLEICHWERTIG

B
+
SEN 4
+5V #)—
SEN-SIGNALEINGANG *2 SG N2
ov : J;
3,3

+24 VNPN (0 V PNP) l47° 3.3kQ

- D>, R 25), /v-CMP+ DREHZAHL-UBEREINSTIMMUNGS-ERKENNUNG
I Relaist R, j}“: -+ SERVOEIN #1‘4—; 6] (/COIN+) EIN BEI DREHZAHLUBEREINSTIMMUNG
SERVO EIN BEI Relais1 EIN L b N &—/\/-CMP— [POSITIONIERUNG ABGESCHLOSSEN
Relais? /o con {4 TR s PROPORTIONAREGELUNG JCOIN-| [(EIN BEI ABGESCHLOSSENER POSITIONIERUNG)]
P CONTROL BEI Relais2 EIN 2™ " (P-REGELUNG)
. P-LS _ ! <[ \p VORWARTSANTRIEB L 27
VORWARTSANTRIEB GESPERRT < P-OT %42 BEBL; GESPERRT :r - C—/TGON*+  150N.AUSGANG )
BEI P-LS OFFEN N-LS N-OT 43 ! ?iir’* RUCKWARTSANTRIEB L.t ___ ¢ /TGON~— (EINBEIALLEN WERTEN UBER EINSTELLUNG)
RUCKWARTSANTRIEB GESPERRT ——{ : =1 " GESPERRT
BEI N-LS OFFEN REliS3 1 g7 Las »—Dﬁ;l—:l’ A Rdekseos (L A 294 /S-RDY+ SERVO-BEREIT-AUSGANG
- - AN -} 1 —
ALARMRUCKSETZUNG BEI Relais3 EIN $——"- = L*—»K_l 30 ;o ppy. (ENBEIBEREITSCHAFT)
Relais6 ISP, VORWARTSSTROM-

VORWARTSSTROMBEGRENZUNG EIN | /P-CL /éﬁ‘ _‘_K_f" BEGRENZUNG EIN . 31 ALM +

i . [ <— SERVOALARM-AUSGANG
B! fellsd N Relais? 1 dus T L[ Iy RUCKWARTSSTROM- ISIZ—TKE 32 (BEI BEREITSCHAFT AUS)
RUCKWARTSSTROMBEGRENZUNG EIN L——— = L LT " BEGRENZUNGEIN 12| <— ALM—
BEI Relais7 EIN

o OPTOKOPPLER-AUSGANG
= A _STECKERGEHAUSE [MAXIMALE BETRIEBSSPANNUNG: 30 V/ DC]
MAXIMALER BETRIEBSSTROM: 50 mA DC

| FG
ABSCHIRMUNG MIT STECKERGEHAUSE VERBINDEN.

*1 Die Zeitkonstante fur den Primérfilter betragt 47 ps.

*2 Bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers anschlieBen.

*3 Verwendung nur in Verbindung mit einem Absolutwert-Drehgeber.

*4 Der Bremswiderstand kann zwischen B1 und B2 angeschlossen werden.

*5 Die Spannung der Typen SGDH-08AE-S-OY und SGDH-15AE-S-OY betragt 220 bis 230 V AC (+10%/-15%).
*6 TI steht fir Texas Instruments Inc.

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW) 121
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Dreiphasig, 400 V AC
DREIPHASIG 380BIS 480V AC |22
(50/60 H
L1J< L2l LSJ(

ENTSTORFILTER SP@NNUNG SPANNUNG ALARMVERARBEITUNG

BN senirz

= T ey
* [I |
SCHUTZ w Bringen Sie unbedingt einen Uberspannungsschutz
an der Erregerspule von Schiitzen und Relais an.
)\
*4 TomaTmaTe 7
B3 ! A(1) SERVOMOTOR !
SXe; |
) |
L = w e 4 i
Q "

SPANNUNGS- 5 124V ! i

VERSORGUNG H
24V DC +15% o Servoantrieb ! l
@1 ' OPTISCHER DREHGEBER]
Typ SGDH !
®2 |

Unbedingt erden. — L
Erden Sie das Ende der Abschirmung
ordnungsgemas.
V-REF
DREHZAHLSOLLWERT

+2 BIS +10 V/MOTORNENNDREHZAHL

( 37
DREHMOMENTSOLLWERT T-REF & {_—“ <—ALO1 | ALARMCODEAUSGANG
+1BIS £10 V/MOTOR-NENNDREHMOMENT 38J 0 | [MAXIMALE BETRIEBSSPANNUNG: 30 V DC]
s S *1’:_ <— ALO2 (| MAXIMALER BETRIEBSSTROM: 20 mA DC
{:ﬁ/eALm J

PULS PULS \ 7 16000
| >l
A PHASE /PULS \ 8 !# "L:_;
SIGN SIGN (11 — 334
cow i ——;: ‘ 1 PAO
1 - I
[B PHASE /SIGN 12 ¥ <— /PAO )
POSITIONSSOLLWERT 15 o - IMPULSGEBER-TEILUNGSVERHALTNISAUSGANG
‘Wﬁ o0 &— pBO| GEEIGNETER LINE-RECEIVER
/CLR 14 AT 36% — /pBO| SN75175 ODER MC3486 (HERGESTELLT

_____ VON TI*6) ODER GLEICHWERTIG

k0 19},
SOLLWERTOFFENER  PL 1—>-> IR0 > /Egg
KOLLEKTOR pLo—p13
SPANNUNGSVERSORGUNG PL 3—12 ‘s 484 psO)| BETRAG S-PHASEN-DREHUNG
R 492_ SERIELLER DATENAUSGANG
BAT | 21 /PSO 1 GEEIGNETER LINE-RECEIVER
SICHERUNGSBATTERIE *2 + T o T g | SN75175 ODER MC3486
2,8 BIS 4,5V _ 522 s (HERGESTELLT VON TI*6)
p ODER GLEICHWERTIG
+5V >——
SEN-SIGNALEINGANG *2 A
oy ( 3,3k0
+24 VNPNOVPNP) Ja7 o™ - 5) _/\_CMP+ DREHZAHL-UBEREINSTIMMUNGS-ERKENNUNG
I Relaist .—%} K Ly SERVOEIN * {/COIN | EIN BEI DREHZAHLUBEREINSTIMMUNG
SERVO EIN BEI Relais1 EIN /S-ON <40 - n 6&— /\/-CAip— (POSITIONIERUNG ABGESCHLOSSEN ]
RS2 o on L ’—D——v—ﬂ T romomnseseuns (/COIN__) \(EINBEI ABGESCHLOSSENER POSITIONIERUNG)
P CONTROL BEI Relais?2 EIN S 1 (P-REGELUNG)
; P-LS _ 43 ii\ “l» VORWARTSANTRIEB  _ _ _ _ 27
VORWARTSANTRIEB GESPERRT BEI  4——(—— 1 42 RS NG gt F*z B C—/TGON™  1g0N-AUSGANG )
| 1
P-LS OFFEN S nor 43._5__}? s meowirsarnes 11202 ¢ /TGON—  (EIN BEI ALLEN WERTEN UBER EINSTELLUNG)
RUCKWARTSANTRIEB GESPERRT BEI  ¢—— GESPERRT
N-LS OFFEN REIS3 1 pr s FD_B}:I—C» AR RokSEre [ F———X€—/S-RDY +  SERVO-BEREIT-AUSGANG
. - N - Iy =V 1
ALARMRUCKSETZUNG BEI Relais3 EIN $——- ,jz__: 30k _/S_RDY-— (EIN BEI BEREITSCHAFT)
. Relaist ’—D—jﬁ K VORWARTSSTROM-
VORWARTSSTROMBEGRENZUNG EIN ¢ — /P-CL 3,45 BEGRENZUNGEN 3 AL+
BEI Relais6 EIN Relais7 RUCKWARTSSTROM HZ /1 SERVOALARM-AUSGANG
T - N - ¥R 32 _ (BEI BEREITSCHAFT AUS)
RUCKWARTSSTROMBEGRENZUNG EIN L——— /N-CL <46 LRV Gemmcen L1 o0 &— ALM

BEI Relais7 EIN
. OPTOKOPPLER-AUSGANG
‘DSTECKERGEHAUSE MAXIMALE BETRIEBSSPANNUNG: 30 V DC

MAXIMALER BETRIEBSSTROM: 50 mA DC

| FG
ABSCHIRMUNG MIT STECKERGEHAUSE VERBINDEN.

*1 Die Zeitkonstante fir den Primérfilter betragt 47 ps.
*2 Bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers anschlie3en.
*3 Verwendung nur in Verbindung mit einem Absolutwert-Drehgeber.

*4 Anschluss des externen Bremswiderstands zwischen B1 und B2.
(Bei Servoantrieben mit 6/7,5/11/15 kW muss eine Bremswiderstands-Einheit angeschlossen werden.)

*5 Die Spannungsversorgung fir 24 V DC ist vom Anwender bereitzustellen.
*6 TI steht fir Texas Instruments Inc.
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Bestellinformationen

Systemkonfiguration

Spannungsver-
sorgungskabel

w OmRoN

®

SERVOPACK

SGDH-[08AE - S- OY

ver0OOODO 400V

Digitale
Bedien-
konsole

L]

Optionsbaugruppe
Batteriesicherung fir - @
Sigma II-Serie @ Absolutwert-Drehgeber
SERVOANTRIEB
Rt Analog- .
i . Uberwachungskabel - Mechatrolink-1/11
. - DeviceNet
e - - Profibus

RN =

- Motion-Controller
- Indexer

Motin-ControIIer-
Baugruppe "

w ®
=2 Universalkabel
=>

klemmenblock =

Linear-Servomotor  «

mit Eisenkern ,'
SGMAH / SGMPH SGMGH / SGMSH / SGMUH . SGLOO LINEAR- L
SERVOMOTOR SERVOMOTOR Siche Kapitel zu ~~~ . SERVOMOTOR .-~
Linearmotoren B

Servoantriebe

Spezifikationen Produktbezeichnung |Kompatible Servomotoren Linearmotoren
Einphasig 200 VAC |30 W SGDH-A3AE-OY SGMAH-A3A[] -
50 W SGDH-A5AE-OY SGMAH-A5D[] SGLGW-30A050[]
100 W |SGDH-01AE-OY SGMAH-01AC, SGMPH-01AC] SGLGW-30A080([], SGLGW-40A140[]
200 W |SGDH-02AE-OY SGMAH-02A[], SGMPH-02A[] SGLFW-20A], SGLFW-35A1200],
SGLGW-40A253A],SGLGW-60A140C]
400 W | SGDH-04AE-OY SGMAH-04A], SGMPH-04A] SGLGW-40A365A], SGLGW-60A253A[]
750 W |SGDH-08AE-S-OY SGMAH-08A[], SGMPH-08AL] SGLFW-35A2300], SGLFW-50A2000],
SGLGW-60A365AL]
1500 W |SGDH-15AE-S-OY SGMPH-15A] SGLFW-50A3800], SGLFW-1ZA200(],
SGLGW-90A200AC]
Dreiphasig 400 V AC (0,5 kW |SGDH-05DE-OY SGMGH-05D[], SGMAH-03D[], SGMPH-02D[]/04D[] |[SGLFW-35DL]
1,0 kW |SGDH-10DE-OY SGMGH-09DL], SGMSH/UH-10D[], SGMAH-07D[],  [SGLFW-50D200(], SGLTW-35D170(],
SGMPH-08DL] SGLTW-50D1700]
1,5 kW |SGDH-15DE-OY SGMGH-13D[], SGMSH/UH-15D[], SGMPH-15D[] SGLFW-50D380[], SGLFW-1ZD200[]
2,0 kW |SGDH-20DE-OY SGMGH-20D], SGMSH-20D[] SGLTW-35D3200L], SGLTW-50D3200]
3,0 kW [SGDH-30DE-OY SGMGH-30D[], SGMSH/UH-30D[] SGLFW-1ZD380[], SGLTW-40D400C]
5,0 kW [SGDH-50DE-OY SGMGH-44D[], SGMSH/UH-40D(], SGMSH-50D[] SGLTW-40D60L], SGLTW-80D400L]
6,0 kW [SGDH-60DE-OY SGMGH-55D[]
7,5 kW [SGDH-75DE-OY SGMGH-75D[] SGLTW-80D600L]
11,0 kW |SGDH-1ADE-OY SGMGH-1AD]
15,0 kW |SGDH-1EDE-OY SGMGH-1EDL]

Hinweis: Bei der Kombination von SGLGW-[] Linearmotoren wird die Verwendung von Standardmagneten vorausgesetzt. Einzelheiten finden Sie

im Kapitel zu Linearmotoren.

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW)
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200-V-Servomotoren
SGMAH - Zylindrische Servomotoren, 3000 U/min

(30-750 W)

\
==

SGMPH - Servomotoren in Wirfelbauweise, 3000 U/min
(100-1500 W)

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Spezifikationen

Produktbezeichnung

400-V-Servomotoren

SGMAH - Zylindrische Servomotoren,

(300-650 W)

\
—

3000 U/min

Inkremental- Ohne Bremse 0,096 Nm |30 W SGMAH-A3AAA61D-OY Inkremental- [Ohne Bremse |0,318 Nm [100 W |SGMPH-01AAA61D-OY
‘("1'3“3951’67 0,159 Nm |50 W SGMAH-A5AAA61D-OY ‘(qgfgtt’-)be' 0,637 Nm [200 W |SGMAH-02AAA61D-OY
0,318 Nm |[100W  |SGMAH-01AAA61D-OY 1,27Nm |400W |SGMPH-04AAAG1D-OY
Gerade Welle 0,637 Nm [200W |SGMAH-02AAA61D-OY Gerade Welle 2,39Nm |750 W |SGMPH-08AAA61D-OY
it Mt und axi- 127Nm_[400W _|SGMAH-04AAAGTD-OY |  |mit Nut und 4,77Nm_|1500 W _|SGMPH-15AAA61D-OY
bohrung 239Nm |750 W |SGMAH-08AAAG1D-OY Gewinde- Mit Bremse 0,318 Nm |[100 W | SGMPH-01AAAGCD-OY
Mit Bremse  |0,096 Nm |30 W | SGMAH-ABAAAGCD-OY| |bohrung 0,637 Nm [200W | SGMPH-02AAA6CD-OY
0,159 Nm |50 W |SGMAH-ASAAAGCD-OY 1,27Nm |400W |SGMPH-04AAAGCD-OY
0,318 Nm |[100W  |SGMAH-01AAABCD-OY 2,39Nm |750 W |SGMPH-08AAAGCD-OY
0,637 Nm |[200W |SGMAH-02AAABCD-OY 477Nm |1500 W |SGMPH-15AAA6CD-OY
127Nm |400W |SGMAH-04AAA6CD-OY| |Absolutwert- |Ohne Bremse |0,318 Nm [100 W |SGMPH-01A1A61D-OY
239Nm |750 W |SGMAH-08AAABCD-OY 8?2?3“’ 0,637 Nm [200W  |SGMPH-02A1A61D-OY
Absolutwert- |Ohne Bremse |0,096 Nm [30 W |SGMAH-A3A1A61D-OY 1,27Nm |400W |SGMPH-04A1A61D-OY
g?g?t‘;bef 0,159 Nm |50 W |SGMAH-ABA1AB1D-OY | |Gerade Welle 239Nm |750 W |SGMPH-08A1A61D-OY
0,318 Nm |100W |SGMAH-01A1A61D-OY mit Nut und 477Nm |[1500 W |SGMPH-15A1A61D-OY
Gerade Welle 0,637 Nm [200W__|SGMAH-02ATAG1D-0Y | | &daler Mit Bremse 0,318 Nm [100 W _|SGMPH-01A1A6CD-OY
amxlita';‘eurt und 127Nm |400W |SGMAH-04A1A61D-OY bohrung 0,637 Nm |[200W | SGMPH-02A1A6CD-OY
Gewinde- 239Nm |750 W |SGMAH-08A1A61D-OY 127Nm |400W |SGMPH-04A1A6CD-OY
bohrung Mit Bremse  |0,096 Nm |30 W | SGMAH-A3A1A6CD-OY 2,39Nm |750 W |SGMPH-08A1A6CD-OY
0,159 Nm |50 W |SGMAH-A5A1ABCD-OY 477Nm |1500 W |SGMPH-15A1A6CD-OY

0,318 Nm [100W _ |SGMAH-01A1A6CD-OY

0,637 Nm |[200W |SGMAH-02A1A6CD-OY

127Nm |400W |SGMAH-04A1A6CD-OY

239Nm |750 W |SGMAH-08A1A6CD-OY

SGMPH - Servomotoren in Wiirfelbauweise, 3000 U/min

(0,2-1,5 kW)

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Inkremental- |Ohne Bremse |0,955 Nm (300 W [SGMAH-03DAA61D-OY Inkremental- |[Ohne Bremse |0,637 Nm (200 W |SGMPH-02DAA61D-OY
g%"‘lgi%be’ 2,07Nm [650 W |SGMAH-07DAA61D-OY ‘(':gfggif)bef 1,27 Nm [400W [SGMPH-04DAA61D-OY
Gerade Welle |MitBremse  [0,955 Nm [300 W [SGMAH-03DAA6CD-OY 239Nm [750 W [SGMPH-08DAA61D-OY
mit Nut 2,07Nm [650 W [SGMAH-07DAA6CD-OY Gerade Welle 4,77Nm [1500 W [SGMPH-15DAA61D-OY
Absolutwert- [ohne Bremse |0,955 Nm [300 W [SGMAH-03D1A61D-OY mit Nut Mit Bremse 0,637 Nm [200 W [SGMPH-02DAA6CD-OY
gfgg?sbe' 2,07Nm [650 W |SGMAH-07D1A61D-OY 1,27 Nm [400 W [SGMPH-04DAA6CD-OY
Gerade Welle |MitBremse [0,955 Nm [300 W [SGMAH-03D1A6CD-OY 2,39Nm [750 W [SGMPH-08DAA6CD-OY
mit Nut 2,07Nm [650 W [SGMAH-07D1A6CD-OY 4,77 Nm [1500 W [SGMPH-15DAA6CD-OY
Absolutwert- |Ohne Bremse [0,637 Nm [200 W |SGMPH-02D1A61D-OY

gfgg?gbef 127Nm |400W |SGMPH-04D1A61D-OY

2,39Nm [750 W |SGMPH-08D1A61D-OY

Gerade Welle 4,77 Nm [1500 W [SGMPH-15D1A61D-OY

mit Nut Mit Bremse  [0,637 Nm [200W [SGMPH-02D1A6CD-OY

1,27 Nm [400 W [SGMPH-04D1A6CD-OY

2,39Nm [750 W [SGMPH-08D1A6CD-OY

4,77 Nm [1500 W [SGMPH-15D1A6CD-OY
124 AC-Servosysteme
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400-V-Servomotoren
SGMGH - Servomotoren 1500 U/min (0,45-15 kW)

SGMSH - Servomotoren 3000 U/min (1-5 kW)

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Inkremental- [Ohne Bremse |2,84 Nm |0,45 kW [SGMGH-05DCA6F-OY Inkremental- |[Ohne Bremse |3,18 Nm (1,0 kW [SGMSH-10DCA6F-OY
g‘;’tsgi‘t*)bef 539 Nm _|0,85 kW | SGMGH-09DCAGF-OY g‘;fgf)bef 49Nm |15kW |SGMSH-15DCABF-OY
8,34Nm |1,3kW |SGMGH-13DCAGF-OY 6,36 Nm |2,0kW |SGMSH-20DCAGF-OY
Gerade Welle 11,5Nm (1,8 kW |SGMGH-20DCA6F-OY Gerade Welle 9,8 Nm 3,0kW |SGMSH-30DCABF-OY
amx'ita’fe“r‘ und 18,6 Nm |2,9kW |SGMGH-30DCA6F-OY g('}a'l\‘e“rt und 12,6 Nm |4,0kW |SGMSH-40DCAGF-OY
Gewinde- 284Nm |4,4kW |SGMGH-44DCAGF-OY Gewinde- 158 Nm |50 kW |SGMSH-50DCAGF-OY
bohrung 350Nm |55kW |SGMGH-55DCAGF-OY bohrung Mit Bremse 3,18 Nm |1,0 kW |SGMSH-10DCAGH-OY
480Nm |7,5kW |SGMGH-75DCAGF-OY 49Nm |15kW |SGMSH-15DCA6H-OY
70,0 Nm |11,5 kW |SGMGH-1ADCAGF-OY 6,36 Nm |2,0kW |SGMSH-20DCAGH-OY
95,4 Nm |15,0 kN |SGMGH-1EDCAGF-OY 9.8Nm |30kW |SGMSH-30DCAGH-OY
Mit Bremse  |2,84 Nm |0,45 kW |SGMGH-05DCAGH-OY 12,6 Nm |4,0 kKW |SGMSH-40DCAGH-OY
5,39 Nm |0,85 kW |SGMGH-09DCAGH-OY 158 Nm |5,0 kW |SGMSH-50DCAGH-OY
8,34Nm |1,3kW |SGMGH-13DCAGH-OY Absolutwert- |Ohne Bremse |3,18 Nm |1,0 kW | SGMSH-10D2A6F-OY
115Nm |1,8KW |SGMGH-20DCAGH-OY grfg?gbef 49Nm |1,5kW |SGMSH-15D2A6F-OY
18,6 Nm |2,9kW |SGMGH-30DCABH-OY 6,36 Nm |2,0kW |SGMSH-20D2A6F-OY
284Nm |4,4kW |SGMGH-44DCA6H-OY Gerade Welle 9.8Nm |30kW |SGMSH-30D2A6F-OY
350Nm |55kW |SGMGH-55DCAGH-OY mit Nut und 126 Nm |4,0kW |SGMSH-40D2A6F-OY
480Nm [7,5KW _|SGMGH-75DCAGH-OY |  |&aaler 15,8 Nm_|5,0 kW _|SGMSH-50D2A6F-OY
70,0 Nm |11,5 kW |SGMGH-1ADCAGH-OY bohrung Mit Bremse 3,18 Nm |1,0 kW |SGMSH-10D2A6H-OY
954 Nm |15,0 kW |SGMGH-1EDCAGH-OY 49Nm |15kW |SGMSH-15D2A6H-0Y
Absolutwert- |Ohne Bremse |2,84 Nm 0,45 kW | SGMGH-05D2A6F-OY 6,36 Nm |2,0kW |SGMSH-20D2A6H-OY
gf;eg?gber 5,39 Nm |0,85 kW |SGMGH-09D2A6F-OY 9.8Nm |3,0kW |SGMSH-30D2A6H-OY
834 Nm |1,3kW |SGMGH-13D2A6F-OY 12,6 Nm |4,0 kKW |SGMSH-40D2A6H-OY
Gerade Welle 11,5Nm |1,8kKW |SGMGH-20D2A6F-OY 158 Nm |5,0 kW |SGMSH-50D2A6H-OY
g}a’feurt und 18,6 Nm |[2,9kW |SGMGH-30D2A6F-OY
Gewinde- 28,4Nm |4,4kW |SGMGH-44D2A6F-OY SGMUH - Servomotoren 6000 U/min (1-4 kW)
bohrung 350Nm |55kW |SGMGH-55D2A6F-OY
480Nm |7,5kW |SGMGH-75D2A6F-OY
70,0 Nm |11,5 kW |SGMGH-1AD2A6F-OY
954 Nm |15,0 kW |SGMGH-1ED2A6F-OY
Mit Bremse 2,84 Nm (0,45 kW [SGMGH-05D2A6H-0OY
5,39 Nm |0,85 kW | SGMGH-09D2A6H-OY
8,34Nm |1,3kW |SGMGH-13D2A6H-OY
11,5Nm |1,8KW |SGMGH-20D2A6H-OY
18,6 Nm |2,9kW |SGMGH-30D2A6H-OY
28 4Nm |4,4kW |SGMGH-44D2A6H-OY Spezifikationen Produktbezeichnung
350Nm |55 kW |SGMGH-55D2A6H-OY Inkremental- |Ohne Bremse |1,59 Nm [1,0 kW [SGMUH-10DCA61-OY
48, 0Nm |7,5kW |SGMGH-75D2A6H-OY }I:e7rthi$)b6r 2,45 Nm [1,5kW [SGMUH-15DCA61-OY
70,0 Nm |11,5 kW |SGMGH-1AD2A6H-OY Gerade Welle 49Nm  |3,0kW |SGMUH-30DCA610Y
954 Nm |15,0 kW |SGMGH-1ED2A6H-OY mit Nut 6,3 Nm 4,0 kW |SGMUH-40DCA6B1-OY
Mit Bremse  |1,59 Nm |1,0 kW |SGMUH-10DCA6C-OY
245Nm |1,5kW |SGMUH-15DCAGC-OY
49Nm |3,0kW |SGMUH-30DCAGC-OY
6,3Nm |4,0kW |SGMUH-40DCABC-OY

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW)
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Motorkabel
Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung Produktansicht
A Fir 200-V-Servomotoren ohne Bremse 3m |R88A-CAWA003S-DE
SGMAH-LILALILO1D-0OY 5m |R88A-CAWA005S-DE
SGMPH-(01/02/04/08)A[][141D-OY 10m |R88A-CAWAO10S-DE
15 m [R88A-CAWAO015S-DE
20 m |R88A-CAWA020S-DE
Fir 200-V-Servomotoren mit Bremse 3m |R88A-CAWAO003B-DE
SGMAH-LUALOUCD-0Y 5m |R88A-CAWA005B-DE
SGMPH-(01/02/04/08)A1[14CD-OY 10m |R88A-CAWAO10B-DE
15 m [R88A-CAWAO015B-DE
20 m |R88A-CAWA020B-DE
Flr 200-V-Servomotoren ohne Bremse 3m |R88A-CAWBO003S-DE
SGMPH-15ALILILI1D-OY 5m |R88A-CAWB005S-DE
10 m [R88A-CAWBO010S-DE
15 m [R88A-CAWBO015S-DE
20 m |R88A-CAWB020S-DE
Fir 200-V-Servomotoren mit Bremse 3m |R88A-CAWBO003B-DE
SGMPH-15ALLJLICD-OY 5m |R88A-CAWB005B-DE
10 m [R88A-CAWBO010B-DE
15 m [R88A-CAWBO015B-DE
20 m |R88A-CAWB020B-DE
Fir 400-V-Servomotoren ohne Bremse 3m |R88A-CAWKO003S-DE
SGMAH-LILIDUCD-0Y 5m |R88A-CAWK005S-DE
SGMPH-ULIDULLD-0Y 10m |R88A-CAWKO10S-DE
15 m [R88A-CAWKO015S-DE
20 m |R88A-CAWK020S-DE
Fir 400-V-Servomotoren mit Bremse 3m |R88A-CAWKO003B-DE
SGMAH-LLDOLIICD-0Y 5m |R88A-CAWK005B-DE
SGMPH-LUDULUCD-OY 10m |R88A-CAWKO10B-DE
15 m [R88A-CAWKO015B-DE
20 m |R88A-CAWKO020B-DE
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWCO003S-E
SGMGH-(05/09/13)DL] 5m |R88A-CAWCO005S-E
SGMSH-(10/15/20)DL] 10m |R88A-CAWCO10S-E
SGMUH-(10/15)DL] —_ 15m |R88A-CAWCO15S-E
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates
Kabel (R88A-CAWCOIB-E) benétigt. 20 m [R88A-CAWCO020S-E
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWDO003S-E
SGMGH-(20/30)DL] 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGMSH-(30/40/50)DL] 10m |R88A-CAWDO10S-E
SGMUH-(30/40)DL) . 15m |R88A-CAWDO155-E
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates
Kabel (R88A-CAWCOLI[1B-E) benétigt. 20 m |R88A-CAWDO020S-E
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWGO003S-E
SGMGH-44DU 5m |R88A-CAWGO05S-E
Fiir Servomotoren mit Bremse wird ein separates 10m_|R88A-CAWGO10S-E
Kabel (R88A-CAWCO I IB-E) bendtigt. 15m |R88A-CAWGO015S-E
20 m |R88A-CAWGO020S-E
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWFO003S-E
SGMGH-55DL] 5m |R88A-CAWF005S-E
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates 10m_|RSSA-CAWFO10S'E
Kabel (R88A-CAWCOLIIB-E) bendtigt. 15m |R88A-CAWFO15S-E
20 m |R88A-CAWF020S-E
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWHO003S-E
SGMGH-(75/1A)DLJ 5m |R88A-CAWHO005S-E
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates 10m |R88A-CAWHO10S-E
Kabel (R88A-CAWCOLITIB-E) bendtigt. 15m |R88A-CAWHO015S-E
20 m |R88A-CAWHO020S-E
Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWJ003S-E
SGMGH-1EDL] 5m |R88A-CAWJ005S-E
Fiir Servomotoren mit Bremse wird ein separates 10m |R88A-CAWJO10S-E
Kabel (R88A-CAWCOLIIB-E) bendtigt. 15 m |R88A-CAWJ015S-E
20 m |R88A-CAWJ020S-E
Nur Bremskabel. 3m |R88A-CAWCO003B-E
Fir 400-V-Servomotoren mit Bremse 5m |R88A-CAWCO005B-E
SGMGH-ICIDI] 10 m [R88A-CAWCO010B-E -_
SGMSH-[IID0 15m |R88A-CAWCO15B-E
SGMUH-LILIDH 20 m |R8BA-CAWC020B-E
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Drehgeberkabel (fiir CN2)

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung Produktansicht
B Drehgeberkabel fiur SGMAH/PH- 3m |R88A-CRWAO003C-DE
Servomotoren 5m |R88A-CRWA005C-DE
SGMAR-LOO00OD-0Y 10 m |R88A-CRWAO10C-DE
SGMPH-LILHHHHHD-0Y 15m |R88A-CRWAOQ15C-DE
20 m |R88A-CRWAQ020C-DE
Drehgeberkabel fir SGMGH/SH/UH- 3m |R88A-CRWBOO3N-E
Servomotoren 5m |R88A-CRWBOO5N-E
SGMGH-UJ 10m |R88A-CRWBO10N-E
ggmuﬂ 15m |R88A-CRWBO015N-E
20 m |R88A-CRWB020N-E
Steuerkabel (fiir CN1)
Symbol Beschreibung Anschluss an Produktbezeichnung
@ Steuerkabel Motion-Controller-Baugruppen im R88A-CPWO001MH1
(1 Achse) CS1W-MC221 2m R88A-CPW002M1
gg&c‘;‘ﬁ“’fn%“g | 3am R88A-CPWO03M1
5m R88A-CPW005M1
Steuerkabel Motion-Controller-Baugruppen im R88A-CPWO001M2
(2 Achsen) CS1W-MC221 2m R88A-CPW002M2
833(‘)".'4“(,.%42221 | 3am R88A-CPWO003M2
5m R88A-CPW005M2
Klemmenblock Motion-Controller-Baugruppe - R88A-TC04-E
(4 Achsen) C200HW-MC402-E
Anschlusskabel fir Servo- im R88A-CMUKO001J3-E2
antrieb (1 Achse)
SPS-Baugruppen-Steuer- 1im R88A-CMX001S-E
kabel (4 Achsen) im R88A-CMX001J1-E
@ Servoklemmenblock CS1W-NC1[13, XW2B-20J6-1B (1 Achse)
CJ1W-NC1[J3 oder C200HW-NC113
Positioniersteuerungs-Baugruppe
CS1W-NC2[]3/4(13, CJ1W-NC2[113/4[13 oder XW2B-40J6-2B (2 Achsen)
C200HW-NC213/413 Positioniersteuerungs-
Baugruppe
CQM1H-PLB21 XW2B-20J6-3B (1 Achse)
CQM1-CPU43
CJ1M-CPU22/23 XW2B-20J6-8A (1 Achse)
XW2B-40J6-9A (2 Achsen)
@ Kabel zum Servoantrieb Servoklemmenblécke XW2B-[10J6-[1B im XW2Z-100J-B4
2m XW2Z-200J-B4
® Anschlusskabel far C200H-NC112 05m XW2Z-050J-A1
Positioniersteuerungs- 1m XW2Z-100J-A1
Baugruppe C200H-NC211 0,5m XW2Z-050J-A2
1m XW2Z-100J-A2
CQM1-CPU43-V1 und CQM1H-PLB21 0,5m XW2Z-050J-A3
im XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 und C200HW-NC113 0,5m XW2Z-050J-A6
im XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 und 0,5m XW2Z-050J-A7
C200HW-NC213/413 1m XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5m XW2Z-050J-A10
im XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5m XW2Z-050J-A11
im XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5m XW2Z-050J-A14
im XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5m XW22Z-050J-A15
im XW2Z-100J-A15
CJ1W-NC133 0,5m XW22Z-050J-A18
im XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5m XW2Z-050J-A19
im XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU22/23 0,5m XW2Z-050J-A27
im XW2Z-100J-A27
@ Steuerkabel Fir Universal-Controller im R88A-CPW001S
oder JZSP-CKI01-1
2m R88A-CPW002S
oder JZSP-CKIO01-2
Kabel fur Universal- Universal-Controller im R88A-CTWO001N
klemmenblock 2m R88A-CTWO002N
Universalklemmenblock - XW2B-50G5

Sigma II-Serie (30 W bis 15 kW)
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Speicherbatterie fiir Absolutwert-Drehgeber (fiir CN8)

Optionsbaugruppen (fiir CN10)

Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung
| Batterie flir Antriebe von 30 W bis 5 kW JZSP-BAO1 @ 1,5 Achsen Advanced Motion-Controller |R88A-MCW151-E
Batterie fir Antriebe von 6 kW bis 15 kW  [JZSP-BA01-1 mit Host-Link-Schnittstelle
1,5 Achsen Advanced Motion-Controller |R88A-MCW151-DRT-E
. mit DeviceNet-Schnittstelle
Kabel (fur CN5) Mechatrolink-I-Schnittstellenbaugruppe  [JUSP-NS100
Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung Mechatrolink-1I-Schnittstellenbaugruppe  |JUSP-NS115
J Analog-Uberwachungskabel R88A-CMW001S DeviceNet-Schnittstellenbaugruppe mit  [JUSP-NS300
oder DE9404559 Positionierungsfunktionalitat
PROFIBUS-DP-Schnittstellenbaugruppe |[JUSP-NS500
Optionen (fiir CN3) mit Positionierungsfunktionalitat
Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung rgﬁxggggg;?:rz%vlelsemge Punkt-zu- |JUSP-NS600
@ Bedienkonsole mit Kabel JUSP-OP02A-2
oder R88A-PR0O2W
@®@ Computeranschlusskabel R88A-CCW002P2
oder JZSP-CMS02
Steckverbinder
Spezifikationen Produktbezeichnung
E/A-Steuersteckverbinder (flir CN1) R88A-CNU11C
oder JZSP-CKI9
Sigma-lI-Antrieb-Gebersteckverbinder (fir CN2) JZSP-CMP9-1
Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 | SPOC-06K-FSDN169
(Far 200-V-Motoren des Typs SGMAH/
PH-COACCCCID-OY)
Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 |LPRA-06B-FRBN170
(Far 400-V-Motoren des Typs SGMAH/
PH-CJODOOCCD-0Y)
Hypertac-Gebersteckverbinder IP67 SPOC-17H-FRON169
(Fur Motoren des Typs SGMAH/PH-CICICICICICICID-0Y)
MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 MS3108E18-10S
(Fur 400-V-Motoren des Typs SGMGH-(05/10/13)DL[],
SGMSH-(10/15/20)D[], SGMUH-(10/15)DL])
MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 MS3108E22-22S
(Fur 400-V-Motoren des Typs SGMGH-(20/30/44)D[],
SGMSH-(30/40/50)DL], SGMUH-(30/40)DL1)
MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 MS3108E32-17S
(Fur 400-V-Motoren des Typs SGMGH-
(55/75/1A/1E)DL])
MIL-Bremsensteckverbinder IP67 (Fur 400-V-Servo- |MS3108E10SL-3S
motoren des Typs SGMGH-[J, SGMSH-[J, SGMUH-[J)
MIL-Gebersteckverbinder IP67 MS3108E20-29S
(Fur Motoren des Typs SGMGH-[], SGMSH-[],
SGMUH-[J)
Filter
Spezifikationen Produktbezeichnung Nennstrom Nennspannung
(geeigneter Servoantrieb)
SGDH-A3AE-OY, SGDH-A5AE-OY, R88A-FIW104-SE 4A 250 VAC
SGDH-01AE-OY, SGDH-02AE-OY Einphasig
SGDH-04AE-OY R88A-FIW107-SE 7A
SGDH-08AE-S-OY R88A-FIW115-SE 15A
SGDH-15AE-S-0Y R88A-FIW125-SE 25A
SGDH-05DE-OY, SGDH-10DE-OY, R88A-FIW4006-SE 6A 400 V AC
SGDH-15DE-OY Dreiphasig
SGDH-20DE-OY, SGDH-30DE-OY R88A-FIW4010-SE 10A
SGDH-50DE-OY R88A-FIW4020-SE 20A
SGDH-60DE-OY, SGDH-75DE-OY R88A-FIW4030-SE 30A
SGDH-1ADE-OY, SGDH-1EDE-OY R88A-FIW4055-SE 55 A
Externer Bremswiderstand
Servoantrieb-Modell Produktbezeichnung Bremswider- Spezifikationen Zulassige Verlustleistung
stands-Einheit
SGDH-60DE-QY bis -75DE-OY JUSP-RA18 18Q,880W 180 W
SGDH-1ADE-QY bis -1EDE-OY JUSP-RA19 14,25 Q, 1760 W 350 W

Computersoftware

Beschreibung

Produktbezeichnung

SigmaWin

MOTION TOOLS

WMON Win Version 2.0

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

Cat. No. [15E-DE-01

Anklindigung vor.

Im Sinne der standigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige
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