OMmRON

SGLGL ], SGLFL], SGLTL!

Sigma-Linearmotoren

Linear-Servomotoren mit Direktantrieb

ermoglichen schnellere Maschinenzyklen

¢ Direkte Motoransteuerung durch XtraDrive und
Sigma II-Antriebe

* Verbesserte Maschinenleistung

» Einfacher Betrieb und hohe Zuverléssigkeit

* Entwickelt fir hohe Kraftdichte bei kompakten
Abmessungen

¢ AuBerordentlich hohe Kraftlinearitat auch im Spitzen-
kraftbereich

* Extrem energieeffizient durch optimiertes Magnet-
schaltungs-Design und kompakte Wicklungen

* Die Linearmotoren erreichen Geschwindigkeiten von
bis zu 5 m/s

 Eisenlose Ausfuhrungen und Ausfiihrungen mit Eisen-
kern erhéltlich

Nennwerte

e 230 V AC, einphasig, 13,5 bis 560 N
(1200 N Spitzenkraft)

e 400 V AC, dreiphasig, 80 bis 2000 N
(7500 N Spitzenkraft)

Systemkonfiguration

Sigma-ll-Serie oder XtraDrive
SERVOANTRIEB
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Spannungsver-
sorgungskabel

Serielle Wandler-
baugruppe

Spannungsver-
sorgungskabel

Spannungsver-
Lir - Hall-S sorgungskabel (zur seriellen Wandlerbaugruppe)
(zur seriellen Kabel Kabel
Wandlerbaugruppe) (0l (Verlangerung) (Verlangerung)
—
= Spannungsversorgung Spannungsver-

sorgungskabel

Spannungs-
versorgung

LinearmaBstab
Spannungs-
versorgung

Linearmotor-Wicklung

Linearmotor-Wicklung SGLTW
SGLFW
Linearmotor-Wicklung
SGLGwW \ Magnetbahn Magnetbahn
Magnetbahn SGLFM SGLTM
SGLGM
_ SGLTO LINEAR-
SGLGO LINEAR- :glﬁ\';gh;-g:lrgARR SERVOMOTOR
SERVOMOTOR
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Kombinationen von Servomotor / Servoantrieb

Linear-Servomotor der Sigma-Serie Serieller Servoantrieb
Wandler Sigma II-Serie XtraDrive
Ausflihrung Span- Nennkraft |Spitzenkraft| Produktbe-| JZDP-A008-[] | 230 V (einphasig) 400 V 230V 400 V
nung zeichnung (dreiphasig) (einphasig) (dreiphasig)
SGLGW eisenlos 230V 135N 40N 30A050B 158 SGDH-A5AE-OY - XD-P5-MNO1 -
Standard- 27N 80N 30A080B 156 SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
Magnetbahnen 47N 140N | 40A140B 001 SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
73N 220N 60A140B 004 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
93N 280N 40A253B 002 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
140 N 420 N 40A365B 003 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
147 N 440N 60A253B 005 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
220N 660 N 60A365B 006 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
325N 1300 N 90A200A 101 SGDH-15AE-S-OY - - -
SGLGW eisenlos |230 V 57N 230N 40A140B 063 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
Hochleistungs- 114N 460 N | 40A253B 059 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
Magnetbahnen 171N 690N | 40A365B 060 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
\ 89N 360 N 60A140B 061 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
178 N 720 N 60A253B 062 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
267 N 1080 N 60A365B 047 SGDH-15AE-S-OY - - -
SLGFW 230V 25N 86 N 20A090A 017 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
Linearmotoren 40N 125N 20A120A 018 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
80N 220N 35A120A 019 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
160 N 440N 35A230A 020 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MNO1
280N 600 N 50A200B 181 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN
560 N 1200 N 50A380B 182 SGDH-15AE-S-OY - -
560 N 1200 N 1ZA200B 183 SGDH-15AE-S-OY
400 V 80N 220N 35D120A 21 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
160 N 440N 35D230A 212 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
280N 600 N 50D200B 189 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
560 N 1200 N 50D380B 190 - SGDH-15DE-OY - XD-15-TN
560 N 1200 N 1ZD200B 191 - SGDH-15DE-QY - XD-15-TN
1120 N 2400 N 1ZD380B 192 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
SGLTW 400 V 300 N 600 N 35D170H 193 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
Linearmotoren 600 N 1200 N 35D320H 194 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
450 N 900 N 50D170H 195 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
900 N 1800 N 50D320H 196 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
670 N 2600 N 40D400B 197 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
1000 N 4000 N | 40D600B 198 - SGDH-50DE-OY - -
1300 N 5000 N 80D400B 199 - SGDH-50DE-QY - -
2000 N 7500 N 80D600B 200 - SGDH-75DE-OY - -

Motorwicklung

SGLF W—35 D 120 APD
1 1T L

Steckverbinder des Hauptstromkreiskabels

Linear =-Serie Code Spezifikationen
Linear-Servomotor

_ | MS-Steckverbinder oder Steckver-
binder von Tyco Electronics AMP K.K.

Servomotormodell
Code| Spezifikationen
G Eisenlos

D | Steckverbinder von Interconnection

F |F-Typ-Eisenkern Optionen
T [T-Typ-Eisenkern Code Spezifikationen
P Mit Hall-Sensor (Standard)
W: Wicklung ——— | C Zwangskihlung
H [Mit Hall-Sensor und Zwangskiihlung
Magnethéhe
Konstruktionsénderungsfolge
Spannung AB,C eee
A:200VAC L |ange des Spulenkérpers
D: 400V AC
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Magnetbahn

SGLF M-35324 A C
| |1

Linear =-Serie Optionen
Linear-Servomotor

Code| Sperzifikationen Anmerkungen
P kt ich ; ~ Nur bei Ausfiihrungen mit
rodu bez.e.lc r.1ung c | Mit Magnet Eisenkern - SGLFM
Code| Spezifikationen abdeckung ~SGLT™

G Eisenlos
F  |F-Typ-Eisenkern
T |T-Typ-Eisenkern

Nur bei eisenlosen
Ausfihrungen

-M | Hohe Spitzenkraft
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Mit Trager und . . .
-Y Magnetabdeckung Nur bei Typen mit T-Eisenkern

M: Magnetbahn ——

Konstruktionsénderungskennung
A, B,C eee
Lange der Magnetbahn

Magnetbreite

Serieller Wandler

JZDP — A008 — O(|)1

Modell der seriellen Wandlerbaugruppe Geeigneter Linear-Servomotor
Gesianet Servomotormodell Code Servomotormodell Code
: eeigneter
Code | Produktansicht || ;armagstap | Hall-Sensor 30A050B | 158 20A170A | 011
30A080B 156 20A320A 012
— | Hergestellt von
30} Renishaw S 40A140B | 001 20A460A | 013
A008 = oder a
% R | (Heidenhain *) 40A253B | 002 35A170A | 014
SGLGW- 40A365B | 003 35A320A | 015
Hinweis: * Bei Verwendung eines LinearmaBstabs von Heidenhain (Eisenlos) 60A140B 004 35A460A 016
wird ein Verlangerungskabel benétigt. Bei Ver- 60A253B 005 35A170H 105
wendung
einer 60A365B | 006 35A320H 106
Standard- 90A200A | 101 50A170H | 108
Magnetbahn.
90A370A | 102 SGLTW- 50A320H | 109
90A535A | 103 |[(Mit ETi?e”kemr 40A400B | 185
SGLGW- 40A140B | 063 ye) 40A600B | 186
+
SGLGM- 40A253B | 059 80A400B | 187
| E— V|
(Eisenlos) 40A365B | 060 80A600B | 188
Bei Ver- 60A140B 061 35D170H 193
wendung
einer Hoch- 60A253B 062 35D320H 194
leistungs-
Magnetbahn. 60A365B | 047 50D170H | 195
20A090A | 017 50D320H | 196
20A120A | 018 40D400B 197
35A120A | 019 40D600B | 198
35A230A | 020 80D400B 199
50A200B | 181 80D600B | 200
SGLFW-

(mit Eisenkern, S0A380B | 182

F-Typ) 1ZA200B | 183
1ZA380B | 184
35D120A | 211
35D230A | 212
50D200B | 189
50D380B | 190
1ZD200B | 191
1ZD380B | 192
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Technische Daten der Servomotoren

Eisenlose SGLGW/SGLGM - (mit Standard-Magnetbahnen)

Spannung 230V
Linear-Servomotor 30A 40A 60A 90A
Modell SGLGW- 050B 080B 140B 253B 365B 140B 253B 365B 200A
Nennkraft* N 13,5 27 47 93 140 73 147 220 325
Nennstrom* Aeff 0,55 0,85 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5 4,4
Kurzzeitige Spitzenkraft* N 40 80 140 280 420 220 440 660 1300
Kurzzeitiger Spitzenstrom” Aeff 1,62 2,53 2,4 4,9 7,3 3,5 7,0 10,5 17,6
Gewicht des Spulenkdrpers kg 0,10 0,15 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10 2,15
Kraftkonstante N/Aeff 26,4 33,9 61,5 61,5 61,5 66,6 66,6 66,6 78
BEMF-Konstante V/(m/s) 8,8 11,3 20,5 20,5 20,5 22,2 22,2 22,2 26,0
Motorkonstante N /JW 3,7 5,6 7,8 11,0 13,5 11,1 15,7 19,2 26,0
Elektrische Zeitkonstante ms 0,2 0,4 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 1,4
Mechanische Zeitkonstante ms 7,30 4,78 5,59 4,96 4,77 3,41 3,08 2,98 3,18
Warmewiderstand (mit Kihlkérper) K/W 4,89 2,93 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 0,44
Warmewiderstand (ohne Kuhlkérper) K/W - - 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 -
Magnetische Anziehungskraft N 0 0 0 0 0 0 0 0
KuhlkérpergroBe mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x 800 x
300 x 400 x 500 x 300 x 400 x 500 x 900 x
12 12 12 12 12 12 12
Betriebsdauer Dauerbetrieb
c Isolationsklasse Klasse B
©  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
-% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
=< |lsolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ
& |Erregung Dauermagnet
c% Isolationsprifspannung 1500 V AC fir 1 Minute
% Schutzmethoden Selbstkiihlend, Luftkiihlung
& Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C
Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien - (mit Standard-Magnetbahnen)
A: Bereich flir Dauerbetrieb
B: Bereich fiir Aussetzbetrieb
SGLGW-30A050B SGLGW-30A080B SGLGW-40A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 4,0 Motor- 4,0 Motor- 4,0 N
Geschwin- Geschwin- Geschwin- A
digkeit 3,0 digkeit 3,0 digkeit 3,0
A B A B
(m/s) 20 (m/s) 20 (m/s) 20
B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 10 20 30 40 50 0 20 40 60 80 100 0 50 100 150 200
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B SGLGW-60A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 4,0 N Motor- 4,0 N Motor- 4,0
Geschwin- A Geschwin- A Geschwin- A \\
digkeit 3.0 digkeit 3,0 \ digkeit 3,0 \
(m/s) 20 (m/s) 20 (m/s) 20 Q
B B B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 100 200 300 400 0 150 300 450 600 0 100 200 300
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLGW-60A253B SGLGW-60A365B SGLGW-90A200A
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 4.0 Motor- 4,0 - Motor- 4,0
Geschwin- A \ Geschwin- A \ Geschwin- AN
digkeit 3,0 AN digkeit 3,0 ~C digkeit 3,0 ~
(m/s) 20 Q (m/s) , (m/s) , \‘
B B g
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 200 400 600 0 300 600 900 0 300 600 900 1200 1500
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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Eisenlose SGLGW/SGLGM - (mit Hochleistungs-Magnetbahnen)

Spannung 230V
Linear-Servomotor 40A 60A
Modell SGLGW- 140B 253B 365B 140B 253B 365B
Nennkraft® N 57 114 171 89 178 267
Nennstrom® Aeff 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5
Kurzzeitige Spitzenkraft® N 230 460 690 360 720 1080
Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 3,2 6,5 9,7 5,0 10,0 14,9
Gewicht des Spulenkérpers kg 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10
Kraftkonstante N/Aeff 76,0 76,0 76,0 77,4 77,4 77,4
BEMF-Konstante V/(m/s) 25,3 25,3 25,3 25,8 25,8 25,8 %
Motorkonstante N /W 9,6 13,6 16,7 12,9 18,2 22,3 %
Elektrische Zeitkonstante ms 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 7
Mechanische Zeitkonstante ms 3,69 3,24 3,12 2,52 2,29 2,21 g
Warmewiderstand (mit Kihlkérper) K/W 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 $
Warmewiderstand (ohne Kihlkérper)  |[K/W 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 2
Magnetische Anziehungskraft N 0 0 0 0 0 0
KuhlkérpergroBe mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x

300 x 400 x 500 x 300 x 400 x 500 x

12 12 12 12 12 12
Betriebsdauer Dauerbetrieb

- Isolationsklasse Klasse B
Q@  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
-% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
= |Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ
‘N |Erregung Dauermagnet
c?)‘ Isolationspriifspannung 1500 V AC fir 1 Minute
% Schutzmethoden Selbstklhlend, Luftkiihlung
@ Zuléssige Wicklungstemperatur 130 °C

Hinweis: 1. Die mit einem * gekennzeichneten Eigenschaften sowie die ,Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien“ gelten bei einer Motorwicklungstem-
peratur von 100 °C bei Betrieb in Verbindung mit einem Servoantrieb. Alle anderen Werte gelten bei 20 °C.

2. Die vorstehenden technischen Daten zeigen die Werte unter Bedingungen mit Kiihlung, d.h. wenn einer der in der folgenden Tabelle
angegebenen Kihlkérper (Aluminiumplatte) an der Wicklung montiert ist.

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien - (mit Hochleistungs-Magnetbahnen)

A: Bereich flr Dauerbetrieb
B: Bereich fir Aussetzbetrieb

SGLGW-40A140B SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B
5 5 5
N N 4 DN
4 \\ 4 \\ \\
Motor- N Motor- NG Motor- NG
3 N N

Geschwin- 3 N Geschwin- Geschwin- 3

digkeit \ digkeit \\ dakeit \
N 2

(m/s) 2 A 5 \ (m/s) A B \ (m/s) A B \

1 1 1

0 0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500 0 150 300 450 600 750
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLGW-60A140B SGLGW-60A253B SGLGW-60A365B
5 5 5
N N N
4 \\ 4 \\ 4 \\
Motor- N Motor- 3 NG Motor- NGO
N N

Geschwin-3 ~N Geschwin- Geschwin-3
digkeit \ digkeit \ digkeit \
(mis) 2 A B \ (mfs) 2 A B \ (mis) 2 A B \

1 1 1

0 0 0
0 80 160 240 320 400 0 160 320 480 640 800 0 240 480 720 960 1200

Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)

Sigma-Linearmotoren 147



OMmRrRoON

SGLFW/SGLFM mit Eisenkern (200 V)

Spannung 230V

Linear-Servomotor 20A 35A 50A 1ZA

Modell SGLFW- 090A 120A 120A 230A 200B 380B 200B

Nennkraft* N 25 40 80 160 280 560 560

Nennstrom* Aeff 0,7 0,8 1,4 2,8 5,0 10,0 8,7

Kurzzeitige Spitzenkraft® N 86 125 220 440 600 1200 1200

Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 3,0 2,9 4,4 8,8 12,4 25,0 21,6

Gewicht des Spulenkorpers kg 0,7 0,9 1,3 2,3 3,5 6,9 6,4

Kraftkonstante N/Aeff 36,0 54,0 62,4 62,4 60,2 60,2 69,0

BEMF-Konstante V/(m/s) 12,0 18,0 20,8 20,8 20,1 20,1 23,0

Motorkonstante N /W 7,9 9,8 14,4 20,4 34,3 48,5 52,4

Elektrische Zeitkonstante ms 3,2 3,3 3,6 3,6 15,9 15,8 18,3

Mechanische Zeitkonstante ms 11,0 9,3 6,2 55 3,0 2,9 2,3

Waérmewiderstand (mit Kihlkdrper) K/W 4,35 3,19 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6

Warmewiderstand (ohne Kihlkérper) K/wW 7,69 5,02 4,10 1,94 1,48 0,74 0,92

Magnetische Anziehungskraft N 314 462 809 1586 1650 3260 3300

KuhlkérpergroBe mm 125x 125 x 13 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40| 254 x 254 x 25
Betriebsdauer Dauerbetrieb

c Isolationsklasse Klasse B

©  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C

-!% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)

= Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ

N [Erregung Dauermagnet

c?)L Isolationsprifspannung 1500 V AC fir 1 Minute

-2 [Schutzmethoden Selbstkiihlend

@ Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

Hinweis: 1. Die mit einem * gekennzeichneten Eigenschaften sowie die ,Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien® gelten bei einer Motorwicklungstem-
peratur von 100 °C bei Betrieb in Verbindung mit einem Servoantrieb. Alle anderen Werte gelten bei 20 °C.

2. Die vorstehenden technischen Daten zeigen die Werte unter Bedingungen mit Kihlung, d.h. wenn einer der in der folgenden Tabelle
angegebenen Kuhlkérper (Aluminiumplatte) an der Wicklung montiert ist.

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (200 V)

A: Bereich fur Dauerbetrieb
B: Bereich fir Aussetzbetrieb

SGLFW-20A090A SGLFW-20A120A SGLFW-35A120A SGLFW-35A230A
6 6 6 6
5 5 5 5
N
Motor- 4 Motor- 4 N Motor- 4 - Motor- 4 \\
Geschwin- Geschwin- N |Geschwin- ™ Geschwin- ~
digkeit 3 digkeit 3 digkeit 3 digkeit 3
(m/s) A B| (m/s) A B (m/s) A B (m/s) A B
2 2 2 2
! 1 1 1
0 0 0 0
0 20 40 60 80 100 0 40 80 120 140 0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLFW-50A200B SGLFW-50A380B SGLFW-1ZA200B
6
6 6
5
5 5
Motor- 4 \ Motor- 4 ™ - Motor- 4
Geschwin- Geschwin- Geschwin-
digkeit 3 digkeit 3 digkeit 3
(m/s) A B (m/s) A B (m/s)
2 2 A B
1 1 1
0 0 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 400 800 1200
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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SGLFW/SGLFM mit Eisenkern (400 V)

Spannung 400 V

Linear-Servomotor 35D 50D 1ZD

Modell SGLFW- 120A 230A 200B 380B 200B 380B

Nennkraft® N 80 160 280 560 560 1120

Nennstrom® Aeff 0,7 1,4 2,3 4,5 4,9 9,8

Kurzzeitige Spitzenkraft® N 220 440 600 1200 1200 2400

Kurzzeitiger Spitzenstrom® Aeff 23 4,6 5,6 11,0 12,3 24,6

Gewicht des Spulenkérpers kg 1,3 2,3 3,5 6,9 6,4 11,5

Kraftkonstante N/Aeff 120,2 120,2 134,7 134,7 122,6 122,6

BEMF-Konstante V/(m/s) 40,1 40,1 44,9 44,9 40,9 40,9 g

Motorkonstante N /Jw 13,8 19,5 33,4 47,2 51,0 72,1 %

Elektrische Zeitkonstante ms 3,5 3,5 15,0 15,0 17,4 17,2 7

Mechanische Zeitkonstante ms 5,5 55 3,2 3,2 2,5 2,2 2

Warmewiderstand (mit Kihlkdrper) K/W 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6 0,28 $

Warmewiderstand (ohne Kihlkérper) KIW 41 1,94 1,48 0,74 0,92 0,55 2

Magnetische Anziehungskraft N 810 1590 1650 3260 3300 6520

KuhlkérpergréBe mm 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40
Betriebsdauer Dauerbetrieb

c Isolationsklasse Klasse B

©  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C

£ |Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)

.g Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ

N [Erregung Dauermagnet

c?)‘ Isolationsprifspannung 1500 V AC fir 1 Minute

2 [Schutzmethoden Selbstkiihlend

& Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

Hinweis: 1. Die mit einem * gekennzeichneten Eigenschaften sowie die ,Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien® gelten bei einer Motorwicklungstem-
peratur von 100 °C bei Betrieb in Verbindung mit einem Servoantrieb. Alle anderen Werte gelten bei 20 °C.

2. Die vorstehenden technischen Daten zeigen die Werte unter Bedingungen mit Kuhlung, d.h. wenn einer der in der folgenden Tabelle
angegebenen Kuhlkérper (Aluminiumplatte) an der Wicklung montiert ist.

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (400 V)

A: Bereich fur Dauerbetrieb
B: Bereich fiir Aussetzbetrieb

SGLFW-35D120A SGLFW-35D230A
6 6
5 5
Motor- 4 \\\ Motor- ™~
Geschwin- I~ Geschwin- \\
digkeit 3 digkeit 3
ms) ~o A B ms) A B
21 2
1 =~ 1 =~
0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500
Kraft (N) Kraft (N)
SGLFW-50D380B SGLFW-1ZD200B
6
5
5 \\
\
Motor- 4 B Motor- * 3
Ggisgclﬁevi‘;m-s \\ Geschwin-, -
digkeit m~< B
ms) [F~o |A X (?n/s) 2 T~
2 < .
1 S 1
(o] 0
0 400 800 1200 0 400 800 1200
Kraft (N) Kraft (N)

Motor-

Geschwin-

digkeit
(m/s)

Motor-

Geschwin-

digkeit
(m/s)

SGLFW-50D200B
6
5

~

™N
4 I~
SFES B
1 =~
0
0 200 400 600
Kraft (N)

SGLFW-1ZD380B

5 ~
NS
4 \\
SEC -~ | A B
2 Bl SR —
1
0
0 800 1600 2400
Kraft (N)

Hinweis: Die gestrichelte Linie ist die Kennlinie bei Einsatz des Linear-Servomotors flir 400 V AC mit einer Versorgungsspannung von 200 V AC.
In diesem Fall sollte der serielle Wandler ausgetauscht werden. Wenden Sie sich an Ihre Omron-Yaskawa-Vertretung.
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SGLTW/SGLTM mit Eisenkern (400 V)

Spannung 400 V
Linear-Servomotor 35D 50D 40D 80D
Modell SGLFW- 170H 320H 170H 320H 400B 600B 400B 600B
Nennkraft* N 300 600 450 900 670 1000 1300 2000
Nennstrom™ Aeff 3,2 6,5 3,2 6,3 3,7 55 7,2 11,1
Kurzzeitige Spitzenkraft® N 600 1200 900 1800 2600 4000 5000 7500
Kurzzeitiger Spitzenstrom”™ Aeff 7,5 15,1 7,3 14,6 20,7 30,6 37,6 56,4
Gewicht des Spulenkérpers kg 47 8,8 6 11 15 23 25 36
Kraftkonstante N/Aeff 99,6 99,6 153,3 153,3 196,1 196,1 194,4 194,4
BEMF-Konstante V/(m/s) 33,2 33,2 51,1 51,1 65,4 65,4 64,8 64,8
Motorkonstante N /JwW 36,3 51,4 48,9 69,1 59,6 73 85,9 105,2
Elektrische Zeitkonstante ms 14,3 14,3 15,6 15,6 14,4 14,4 15,4 15,4
Mechanische Zeitkonstante ms 35 3,5 2,5 2,5 4,2 4,2 3,2 3.2
Waérmewiderstand (mit Kiihlkdrper) K/W 0,76 0,4 0,61 0,3 0,24 0,2 0,22 0,18
Warmewiderstand (ohne Kuhlkoérper)  |K/W 1,26 0,83 0,97 0,8 0,57 0,4 0,47 0,33
Magnetische Anziehungskraft"1 N 0 0 0 0 0 0 0 0
Magnetische Anziehungskraft N 1400 2780 2000 3980 3950 5890 7650 11400
KuhlkérpergréBe mm 400 x 500 x 40 609 x 762 x 50

Betriebsdauer Dauerbetrieb
c Isolationsklasse Klasse B
2 |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
= Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MW
N [Erregung Dauermagnet
(3' Isolationsprifspannung 1500 V AC fir 1 Minute
-2 [Schutzmethoden Selbstkiihlend
@ [Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

*1. Der einseitige Magnetspalt ist die Folge einer magnetischen Anziehungskraft auf die Wicklung durch die Installationsbedingungen der
Wicklung.

*2. Der Wert gibt die auf einer Seite der Magnetbahn erzeugte magnetische Anziehungskraft an.
Hinweis: 1. Die mit einem * gekennzeichneten Eigenschaften sowie die ,Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien® gelten bei einer Motorwicklungstem-
peratur von 100 °C bei Betrieb in Verbindung mit einem Servoantrieb. Die anderen Werte gelten bei 20 °C.

2. Die vorstehenden technischen Daten zeigen die Werte unter Bedingungen mit Kiihlung, d.h. wenn einer der in der folgenden Tabelle
angegebenen Kihlkdrper (Aluminiumplatte) an der Wicklung montiert ist.

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (400 V)

A: Bereich fir Dauerbetrieb
B: Bereich flir Aussetzbetrieb

SGLTW-35D170H SGLTW-35D320H SGLTW-50D170H SGLTW-50D320H
5 6 5 5
4 A 5 4 4
Motor- A B Motor- 4 Motor- N~ Motor- I~
Geschwin3 Geschwin- A B Geschwin3 Geschwin-3
digkeit == =T =~ digkeit 3 digkeit digkeit
(mis) 2 = ms) F=" TR~ (ms) 2pe—tA B (ms) 2 e—TtA B
1 1 1 == 1 -==
0 0 0 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 300 600 900 0 600 1200 1800
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLTW-40D400B SGLTW-40D600B SGLTW-80D400B SGLTW-80D600B
4 4 4 4
Motor- ° otor- B Motor- Motor-
otor- otor- otor- otor- N
Geschwin- AN Geschwin- A \\ Geschwin- A \\ Geschwin- A \
digkeit 2 digkeit 2 digkeit 2 N digkeit 2 ~
(mis)  ~ o \ ms) < | (mis)  ~ o N ms)  ~ < N
S~ B =< B -~ B -~ B
1 < 1 < 1 < 1 =
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 0 2000 4000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 8000
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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Abmessungen
SGLGLI]-30 eisenlos
Wicklung: SGLGW-30A[ LI 1BLID
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 G (Spalt) | Gewicht ca.”
SGLGW- kg
30A050B00D 50 48 30 20 20 0,85 0,14 *Gewicht der Wicklung mit Hall-Sensoreinheit.
30A080BOD 80 72 50 30 25 0,95 0,19
Q
4 x M4-Befestigungsschraube, g
Tiefe 5 i
= )
2 x Schraube o
#4-40 UNC == & 3
£ Q
) (2]
T @ @ &
I <
R L5 L4
Kabel Die Wicklqu bewegt sich in Pfeilrif:htung, wenn Strom in der
UL20276, AWG26 % Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
(0,13 mm?) H |l s Kabel
|| Typensehial | Bl— UL2517, AwG25 (0,16 mme) 2 <24
% ' L1 Befestigungsschrauben, Tiefe: 5 mm, beidseitig
= 15 L3
glalleesa
= L @5 -
4
\ =
i ‘ | 0
—| i i @|
o3 | N
g [y |
LI 8 8 |
G (Spalt) G (Spalt) MaBeinheit: mm
24
) Hall-Sensor-Ausgangssignale
Hall-Sensor- Llnear:Servomo‘tor- X Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
i pezifikati - en bewegt, ergibt sich die in der folgenden
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung 2 Bezeich SROCOBIMSCN169 Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
—L ezeichnung: schen den Ausgangssignalen Su, Sv,
ama 1[5V (Spamungsiersorgung) Stecker: 021.421.1020 Sw des Hall-Sensors und der inversen
&I 2 Phase U hergestellt von Interconnectron Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: 3 Phase v ; Va Vv Vi
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W Passender Steckverbinder
von DDK Ltd. Kupplung: SPOCO6KFSDN169
5 0V (Spannungsversorgung) Vu ul l
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet i
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Inverse
17JE-13090-02 (D8C) " S Vi
Stecker: 171-002C oder 8 Nicht verwendet ! Phase U rot qnne F
17L-002C1 9 Nicht verwendet 2 Phase V weiy
3 Phase W blau o
4 Nicht verwendet| = S
b
5 Nicht verwendet| - 0 180 360 540
6 FG grin/gelb Elektrischer Winkel (° )
7 |Nicht verwendet| -
Magnetbahn: SGLGM-30L I LA
Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg
30108A 108 54 2 0,6
30216A 216 162 4 1.1
30432A 432 378 8 2,3
Typenschild Warnetikett 78,,
\ \
<
~
y: 5 . @ -
A\ =
[t}
< N x 4,5 Bohrungen
8 x Einsenkung 5L (18) 24
36 Abstand 54
L2
L14 (1 Einheit)
N x M4-Befestigungsbohrungen, Tiefe 6 MaBeinheit: mm
I — 1T TT TU _TT TT TT _TT T
¢ -0 O—
4 — o
T T T T T IT1 IT1 I1 IT1 IT1 I1
Abstand 54
27 L2 (27)
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SGLGL-40 eisenlos
Wicklung: SGLGW-40A[ 1 /BLID
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
40A140B0OD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,40 *Gewicht der Wicklung mit
40A253B0D 2525 | 2375 180 37,5 60 135 5 8 0,66 Hall-Sensoreinheit.
40A365B0D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 0,93
2 S h b L5 Le Ty hild
x Schraube Befestigungsbohrungen ypenschil
#4-40 UNC N2 x M4-Gewindebohrungen,
Tiefe 6 mm
N _ _ _
+ _ _ _
254, % « Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
L1
6.5 7,2 S w )
ag[ L] © 4 Befestigungsbohrungen auf beiden
0 [ 1—5—7 Seiten N1 x Md-Gewindebohrungen, 0
Sl ~1 ! / Tele6mm | -
v S : S % - % —%
- v
TW - 8 [
N (7.5) |
(NR AN
‘fll‘ ~ \ J
(i © @ © © © © ©
— R o= A R - = R
Spalt 0, Spalt 0.8 . .
palt 08,11, Spall 0 MaBeinheit: mm
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen W ch die Wickl in Pleilricht b
6 Stift-Nr. Bezeichnung 1 2 enn sich die Wickiung in Fieilrichtung be-
9 Bezeichnung: SROCO6JMSCN169 wegt, ergibt sich die in der folger_\den Abbil-
= 1 +5 V (Spannungsversorgung) Stecker: 021.421 1020 dung dargestellte Beziehung zwischen den
Eﬂx‘ﬂ > Phase U ecker: el Ausgangssignalen Su, Sv, Sw des Hall-Sen-
5 1 hergestellt von Interconnectron sors und der inversen Spannung der einzel-
3 Phase V . nen Motorphasen Vu, Vv, Vw.
Stecker: Phaca W Passender Steckverbinder
17JE-23090-02 (D8C) 4 ase Kupplung: SPOCO6KFSDN169 P, =
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet - bt
Steckverbinderkupplung: 7 Nioht verwendat Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Inverse BN
17JE-13090-02 (D8C) - 1 Phase U rot Spannung WV
Stecker: 17L-002C oder 8 Nicht verwendet "
2 Phase V weil3 (V) bt t
17L-002C1 9 Nicht verwendet
3 Phase W blau ZaN
4 Nicht verwendet - Vw
- _ bt A
5 Nicht verwendet _ 0 180 360 540
6 FG grin/gelb Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet -

Standard-Magnetbahn: SGLGM-40L [ I IC

Hochleistungs-Magnetbahn: SGLGM-40[ [ 1 I1C-M

Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca. Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg SGLGM- mm mm kg
40090B 90 45 2 0,8 40090B-M 90 45 2 1,0
402258 225 180 5 2,0 40225B-M 225 180 5 2,6
40360B 360 315 8 3,1 40360B-M 360 315 8 41
40405B 405 360 9 3,5 40405B-M 405 360 9 4,6
40450B 450 405 10 3,9 40450B-M 450 405 10 5,1
1121 (1 Einheit) L1 34 (1 Einhei)
Y‘o, 74 Typenschild _ Warnetikett X, 4
Istmm
|
g N o
Typenschild Wametikett ! @
X |
N 2 @ ) O\ 5 |
L= [
ol g — O — & — 1O\ i
L2 (22,5) 25.4 ‘ Abstand 45 , | ‘ 31‘ s
225 \N %055 (je Einheit) 225 - L2 — ’
N x¢ 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
22,5 L2 (22,5) o ﬂ beidseitige Senkungen, ¢10, Tiefe 5,4 L
N Abstand 45, l' A= S| 225 L2
9| = [ Abstand 45 ‘
T I o] k54 .
q $ ¢ ¢ & XX \ ! ‘
X 4 —————1
\N - Tete 13 e \ ! MaBeinheit: mm
* = MaBeinheit: mm N x M5-Befesti unlsschra‘uben, Tiefe 13 mm
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SGLGL-60 eisenlos
Wicklung: SGLGW-60ALILI[1BLID
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
60A140BOD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,48 *Gewicht der Wicklung mit Hall-
60A253B00D 2525 | 23875 180 37,5 60 135 5 8 0,82 Sensoreinheit.
60A365B0D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 1,16
Q
£
2
[
>
! [}
I o
2 x Schraub S}a L = T hild %
X Schraube i ypenschil
#4-40 UNC 5 o « Mt Gemndebepmungen, ®?
Tiefe 6 mm (3
p— -+ —— — - -3
R '\I _ _ - _ eIl
7 _ s _ TR,
254 « Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
6,5 |72 o L1
kil L4 L3
48 ‘ S 45 Befestigungsbohrungen auf beiden
o) 0| ul Seiten N1 x Md-Gewindebohrungen, I
o I ~l i / Tiele6mm hE
< E : —— - - -
(N W — —_— S — — -
u
L2 7.5 @
T | - ! [
(NTNAN |
I | |
- J
—t — — = = AN - - - =
Spalt0.8] |, Spalt08 MaBeinheit: mm
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung 1 2 Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung be-
—L 1 5V Bezeichnung: SROC06JMSCN169 wegt, ergibt sich die in der folgenden Abbil-
amﬂ| i Stecker: 021.421.1020 dung dargestellte Beziehung zwischen den
5 L&=R_J, 2 Phase U hergestellt von Interconnectron Ausgangssignalen Su, Sv, Sw des Hall-Sen-
sors und der inversen Spannung der einzel-
3 Phase V 4
Stecker: 7 o m Passender Steckverbinder nen Motorphasen Vu, Vv, Vw.
17JE-23090-02 (D8C) ase Kupplung: SPOCOBKFSDN169 - -
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu 5
u
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet - - bt
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Inverse |
17JE-13090-02 (DEC) 8 Nicht verwendet ! Phase U rot Spannung Y SV
Stecker: 17L-002C oder . 2 Phase V weiB ) ket {4
17L-002C1 9 Nicht verwendet =
3 Phase W blau
4 |Nicht verwendet B Vw §
5 Nicht verwendet - 0 \1/80 360 \5/40
6 FG gran/gelb Elektrischer Winkel (°)
7 Nicht verwendet -
Standard-Magnetbahn: SGLGM-600 ][ ][ IC Hochleistungs-Magnetbahn: SGLGM-60[ ] 1 IC-M
Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca. Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg SGLGM- mm mm kg
60090B 90 45 2 1,1 60090B-M 90 45 2 1,3
602258 225 180 5 2,6 60225B-M 225 180 5 3,3
60360B 360 315 8 41 60360B-M 360 315 8 52
60405B 405 360 9 4,6 60405B-M 405 360 9 59
60450B 450 405 10 51 60450B-M 450 405 10 6,6
L1 :31 (1 Einheit)
L1:33 (1 Einheit) % 2 74
‘o, 7.4 Typenschild Warnetikett \e¥
|
Typenschild Warnetikett 9 ! o
|
3 & & & & . B
. —— @ S S S WY 8 W ==
X\ Abstand 45 127 Abstand 45 | !
225 L2 22,5) 254 225 L2 ‘ 31,8
N x¢ 5,5 I (ie Einheit) L N x¢ 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
225 L2 22.5) L beidseitige Senkungen.go. Tiefe 5,4 L
Abstand 45 9 225
—— ol lsa
‘ - Abstand 45 , ‘ ‘
d © é = \ 1 ‘
4 —— e —g—- 1
N x M5 i Tiefe 13 mm MaBeinheit: mm Z\ ? MaBeinheit: mm

\N x M5-Befestigungsschri‘iuben, Tiefe 13 mm
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SGLG[-90 eisenlos
Wicklung: SGLGW-90A200A( 1D
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
90A200A0O 199 189 130 40 60 95 3 4 2,2 *Gewicht der Wicklung mit Hall-
Sensoreinheit.
L5 L6 N
95 N2 x M6-Befestigungsschrauben,
A — Tiefe 9 mm
|
H [Tty
2 x Schrauben @
#4-40 UNC R *f*#*f*f*%*f*f*—#f*f*—&f
Kabel i o 2 x N1 M6-Befestigungsschrauben, Tiefe 9 mm
UL20276, AWG26 (0,13 mm?) g Typenschild (beidseitig)
o 3 >
‘ g > L4 L3
=1 4= (siche Hinweis;
49 wsall | 65, ( ) «f
I | % % F F}
B o !
i wof AR
i Kabel 2l \\
% ] UL2517, AWGH5 (1,65 mm#?) 2 | R
= i /7
| | L2 /1
_?J \ L J l l L
Fo—o —0 — 6 —© —©0 Yo
T
Spalt 1 Hinweis: Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,
‘—11 8 wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge . .
U,V und W flieBt. MaBeinheit: mm
50,8
Linear-Servomotor-
Steckverbinderspezifikationen
H;II-Sensor_-_ ) Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Bezeichnung: SROCOBJMSCN169 Wenn sich die Wicklung in Pfeirichtung
Stift-Nr. Bezeichnung Stecker: 021.421.1020 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
hergestellt von Interconnectron Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
5 1 [+5V (Spannungsversorgung) K schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U Passender Steckverbinder des Hall-Sensors und der inversen
Stecker: 3 Phase V Kupplung: SPOCOSKFSDNT69 gsa\';cu\’/‘vgv der einzelnen Motorphasen
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W T
von DDK Ltd. 5 oy 1 1
Passender Steckverbinder 5 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung Adernfarbe Vu Su
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht ot 1 Phase U rot Av
17JE-13090-02 (D8C) cTt verwende 2 Phase V weiB Inverse
Stecker: 17L-002C oder 8 Nicht verwendet Spannung YV
17L-002C1 3 Phase W blau V) Sv|
9 Nicht verwendet U ! ]
4 Nicht verwendet - —
5 Nicht verwendet - v 5
6 FG griin/gelb Nt A
7 Nicht verwendet - 0 180 360 540
Elektrischer Winkel (°)

Magnetbahn: SGLGM-90L I [ A

Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg
90252A 252 189 4 7,3
90504A 504 441 8 14,7
L1333 (1 Einheit) 138, , 185

Typenschild  Warnetikett

95,5

110

® & & O—N\&

50,8
Lz s

N Befestigungsbohrungen (je Baugruppe)
19 L2 (44)

Abstand 63

v

012
$6,6
=
=

&
@

RS
<+

©

) =
« »

N M6-Befestigungsschrauben, Tiefe 14,5

MaBeinheit: mm
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SGLF[]-20 mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-20AICICIACID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.

SGLFW- kg

20A090A0O 91 36 72 2 0,7

20A120A0 127 72 108 3 0,9

_ min. 50 L1
.30 |.30 L2 (25
Hall-Sensor. 36 2
(32),,,.2 Magnetbahn " £
o 2 g2 2
™ [ — [ R e N [
¥s ; i S T >
Sk —4] et | = 1 B[ g
Sy = S | %
05 g o 2| o (7}
© i X g 3]
34 \.[4.2 Mit Magnetabdeckung] Qw‘fJ . . <
(4: Ohne Magnetabdeckung) 523%‘[?“2:3" 2 %zhnzg%g::gen
10,2: Mit Magnetabdeckung)/ | (Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung)
(10: Ohne Magnetabdeckung) 45501 (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) ¢ QX,@
@ o

Hinweis: Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom
in der Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.

® SGLFW-20A090A00D
2 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5

@ SGLFW-20A120A0D
3 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5

[ & o [ & B
& [ s & l or-—-or-—-191 II'=
N N
Y Y
©’ e}
¢ o MaBeinheit: mm
30|, 36 o 30| 36 aBeinheit
72
Linear-Servomotor-
Hall-Sensor- Steckverbinderspezifikationen Hall-Sensor-Ausgangssignale
i ifil 1 Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
9 Stift-Nr. Bezeichnung Bezeichnung: SROC06JMSCN169 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
" Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
1 |+5V (Spannungsversorgung)| Stecker: 021.421.1020 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
5 2 Phase U Spannung der einzelnen Motorphasen
3 Phase V Passender Steckverbinder Vu, Vv, V.
Stecker: Kupplung: SPOCOBKFSDN169
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu 5
ul
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe et
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet 1 Phase U rot I )
17JE-13090-02(D8C) " - nverse vy
Stecker- 17L-002C oder 8 Nicht verwendet 2 Phase V weiB (Svp)annung L Sv| ||
17L-002C1 9 Nicht verwendet 3 Phase W blau —
4 Nicht verwendet - Vw 5
5 Nicht verwendet - ( (]
6 FG grin/gelb [ 180 360 540
" Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet -
Magnetbahn: SGLFM-20 [ [ 1A
Magnetbahnmodell L10':‘;"1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- 0, kg
20324A 324 270 (54 x 5) (331,6) 6 0,9
20540A 540 486 (54 x 9) (547,6) 10 14
20756A 756 702 (54 x 13) (763,6) 14 2
(L3)
Wicklung 9,9°
. _ = 2¢N x0 4,8
ﬁ, g /Befesngungsbohrungen
—
~ 7 T ¥ ki + +
- d 1 g S [ RaTesTra)
g 3 3 T T
g o (]
4 s b RS 4 4 RSPS9
o] )
o ~
6 4 o . Ref
. Referenzmarkierungen Typenschild Referenzmarkierung © i{enz-
o (34) (Zwei Markierungen ¢ 4 ) 54 (54) | markierung
0
- 30,8,
| spalt 1) 30.8-02, = (30.8)
4530,1 L1303

Hinweis: 1.

¥ Schraubenkopfhéhe: max. 4,2 mm
Befestigungsschraube

MafBeinheit: mm

so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegentberliegen.
2. Herzschrittmacher kdnnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn

ein.

Es besteht die Mdglichkeit, mehrere SGLFM-200000A-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
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SGLF[1-35 mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-35[1I[1JACID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
350120A0D 127 72 108 6 1,3
350230A0D 235 180 216 12 2,3
min. 50 L1
130,], 30, L2 2
Hall-Sensor 36 o)
32),..2 Magnetbahn A 3 )|
2 \ =l J
= T T F T % "\
o
a2 ENE I B ®
8l 3 N I B = IO O i NI BT | B
B o 1% d ) SRS CREEC) \
8 | = ] =)
) —
i [ E
(6, o 2 xSchrauben Siehe Abbildungen s
,2: Mit
34 37 Ghne Wagnetabdecking) #4-40UNC &3 N @ und @ unten. L3 7
(10,2: Mit (Spalt 0,8: Mit min. 30 \ 12 0 -
(10: Ohne Magnetabdeckung) » (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) ol
45+0.1 Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,
W wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
G 0 U, V und W flieBt.
1 I 1 I
::::‘j::#::q"ﬂ
® SGLFW-3500120A00D @ SGLFW-3500230A00D
6 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5 12 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5
_ Il S) 51 _ e ey IFN &t Y] vy
&r er 12 &1 or 12F &1 &1 )
82 CE
| gI (| gI
1
&2 2 30,], 36 | 5“!’ o 30,|, 36
72 180 (36 x 5) |
MaBeinheit: mm
SGLFW-35A000A0D SGLFW-35DO0O0AOD
Hall-Sensor- Linear-Servomotor, 200 V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
k i ifikationen 1 Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung 1 2 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
L ] v Bezeichnung: SROCO6JMSCN169 5 6 Bezeichnung: LRRAOGAMRPN182 Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
a. a +5 V (Spannungsversorgung) ‘Stecker: 021.421.1020 1 Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
5 — 2 Phase U hergestellt von Interconnectron hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
3 Phase V 2 Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: 7 Phase W Passender Steckverbinder Passender Steckverbinder Vu, Vv, Vw.
7JE-23090-02 (D8C) ase Kupplung: SPOCOBKFSDN169 Kupplung: LPRAOGBFRBN170 — =
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu =5yl
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet - - " Bezeioh =
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. e::lc n:ng Isnverse -
1SZJE’13,090'02(D80) 8 Nicht verwendet 1 Phase U 1 ase (\,",a””““g w Sv|
ecker: 171-002C 20" 5 ot = 2 Phase V 2 Phase V . Lt
.~ icht verwenaet — —_—— —
3 Phase W 4 Phase W N
/
4 Nicht verwendet 5 |Nicht verwendet: e
- - bt fd
5  |Nicht verwendet 6 |Nicht verwendet 0 180 360 540
6 FG [ Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet
Magnetbahn: SGLFM-35L L[ 1A
Magnetbahnmodell L1o"3”1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- -0 kg
35324A 324 270 (54 x 5) (334,4) 6 1,2
35540A 540 486 (54 x 9) (550,4) 10 2
35756A 756 702 (54 x 13) (766,4) 14 2.9

(L3)

Wickiung 2xN ¢ 4,8 Befestigungsbohrungen
)
e - -
= - = + F\
g El IWICIRIFIER
8 8 5 NS
g 8 I
4 P R v
)
B
i Referenzmarkierun Referenzmarkierung
Referenzmarkierungen Typenschild 9
(Zwei 04 54 (54)
Spalt 1 3228, L2 (82.2)
-0.1
L1383
Max. Schraubenkopfhohe: 4,2 mm. MaBeinheit: mm

Montageabmessungen
Hinweis: 1. Es besteht die Moglichkeit, mehrere SGLFM-3500000A-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegenuiberliegen.
2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn
ein.
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OMmRON

SGLF[I]-50 mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-50C1C1C1C1BCID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
500200B0OD 215 120 180 6 3,5
500380BOD 395 300 360 12 6,9
min. 50 L1
30| 55 L2 40
40 Hall-S o
(40) . .3 Magnetbahn all-Sensor 60 - o 2
~| I I = I 2
=+ ; —*) 7
—1 | | 8w = ] Ot g¥p | - o - / o
—l @l 2 —— - —— - ——-at- 3 SRR UL N I R 4
NERD , I YW ¥ ®lw J 5
EEEN = ! @
<t 7 < o
© 057 i;i‘g‘ﬁ;gen Siehe Abbildungen & pje Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, ¥ | <
(5,2: Mit Magnetabdeckung) ® und @ unten. wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
43 W min. 50 | o L3 U,V und W fliet. 10
0| |
o o)
(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung) ~
(Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) A-A

(14,2: Mit Magnetabdeckung)
(14: Ohne Magnetabdeckung)

® SGLFW-5000200B0D @ SGLFW-5000380BOD
6 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 7 12 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 7
4 st ! Bl a1 31 51
ol © [ﬁ 9l fo ol ok | TS er 121 |4, () 15%)
NE NE
¥« NI/ &l Sl 31 &1 Sl 31
[] [] [] v | =T [N} [} =T T =T
b ! !
<+ o s 30 60
30 60 e 300 (60 x 5) N
120 » MaBeinheit: mm
SGLFW-50A000AOD SGLFW-50D000AOD .
Ha\_II—Sensor—‘ o Linear-Servomotor, 200 V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
1en k i ifikati Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung bewegt, ergibt sich die in der folgenden

Bezeichnung: SROC06JMSCN169 Bezeichnung: LRRAOGAMRPN182  Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
15V (Spannungsversorgung) ‘Stecker: 021.421.1020 5 8 4 " Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
5 2 Phase U hergestellt von Interconnectron 3 hergestellt von n des Hall-Si und der inversen
3 Phase V Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: " Phase W Passender Steckverbinder Passender Steckverbinder Vu, Vv, Vw.
7JE-23090-02 (D8C) Kupplung: SPOCO6KFSDN169 Kupplung: LPRAO6BFRBN170 /\ >
von DDK Ltd. 5 |0V (Spannungsversorgung) =s
ul
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet [}
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. | Bezeichnung Inverse -
17JE-1:?090-02 (D8C) 8 Nicht verwendet 1 Phase U 1 Phase U Spannung Vv 1SV
Stecker: 17L-002C oder Phase V. 2 PhaseV v) I [}
17L-002C1 9 Nicht verwendet 2 ase ase —
3 Phase W 4 Phase W .
4 [Nicht verwendet 5  [Nicht verwendet §
t fd
5 Nicht verwendet 6 [Nicht verwendet 0 180 360 540
6 FG D Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet
Magnetbahn: SGLFM-50L LA
Magnetbahnmodell L1O'g'1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- -0, kg
50405A 405 337,5(67,5x5) | (416,3) 6 28
50675A 675 607,5 (67,5 x 9) (686,3) 10 4,6
50945A 945 877,5 (67,5 x 13) (956,3) 14 6,5
2 2xN ¢ 5,8 Befest boh
Wicklung - XN ¢ 5,8 Befestigungsbohrungen
% = —% - - + - -
gl | 8
—EREED il
EERE i
& hd n 5
S ] 4 4
) \
wel 3 Relerengrgarkiemn_gen 675 Typenschild Referenzmarkiorung 675) Referenz-
39,49 L2 (39.4)
1184

MaBeinheit: mm
Max. Schraubenkopfhéhe: 5,2 mm. aBeinhe

Montageabmessungen
Hinweis: 1. Es besteht die Mdglichkeit, mehrere SGLFM-500000CA-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegenuberliegen.
2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn
ein.
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OMmRrRoON

SGLF[I]-1Z mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-1Z[ 1 1C1C1BCID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
1Z20O200BOD 215 120 180 8 6,4
1ZD380BOD 395 300 360 18 11,5
min. 50, L1
(40) 3 55 L2 40
¢ ‘I + 60 @l B

- ™~ - = __Z J S P
= — ]
(1T w © o ® ® © ‘
D alal ® 8 bl J

o] ¥ ) | _ _ P | - - wl J I
8 ] 2 —& - B e |
P i
ARE -1 2 7
% - 145 y &) ] C] E] # C] EJ
| e I Senoroiangn St e S
@, 1 {6.2: Wit Magnetabdeckung) ® und @ unten. U,V und W fiieBt.
4351 Ohne Magnetabdeskuns L3 L ] 10
(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung) : 2
58 +0,1 (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung)
(14,2: Mit Magnetabdeckung) ~]
(14: Ohne Magnetabdeckung) AA
T T T 1 I I

® SGLFW-1z0200BOD @ SGLFW-1zD380BOD
9 x M5-Gewindebohrungen, Tiefe 7 18 x M5-Gewindebohrungen, Tiefe 7
e Bl Sl
o (- foh-—- e} o - - -
Sy 31 el el
8 o e 11 1r 8| ok o ot ot {4 fe ol
0
Sy || &l IS [E
B ° el el & fel fel ol
| T |
< & ‘—J
Al 55 60
300 (60x5) N o
MaBeinheit: mm
SGLFW-1ZA200A0D SGLFW-1ZDOOOAOD
Hall-Sensor- Linear-Servomotor, 200 V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Sle:kverbinderspezifikalionen Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
6 Sift-Nr. Bezeich 2 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
9 r ift-Nr. ezeichnung Bezeichnung: SROCOBIMSCN169 - 6 Bezeichnung: LRRAOBAMRPN182  Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
ama 1 |+5V (Spannungsversorgung) Stecker: 021.421.1020 = 1 Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
5 =<1 2 Phase U hergestellt von Interconnectron hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
3 Phase V &4 2 Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: Passender Steckverbinder o) Passender Steckverbinder Vu, Vv, Vw.
17JE-23090-02(D8C) 4 Phase W Kupplung: SPOCOSKFSDN169 Kupplung: LPRAO6BFRBN170
von DDK Ltd. 5 |0V (Spannungsversorgung)
i 6 Nicht det
Passender Steckverbinder - Nfch verwendef Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. | Bezeichnung Inverse l -
Steckverbinderkupplung: icht verwendet P Phase U 1 Phase U Spannung vy 3
17JE-13090-02(D8C) 8 Nicht verwendet V) ot
Stecker: 17L-002C oder - 2 Phase V 2 Phase V —
17L-002C1 9 Nicht verwendet 3 Phase W 4 Phase W
" " 3
4 Nicht verwendet 5 Nicht verwendet {_} ()
5 Nicht verwendet 6 |Nicht verwendet 0 180 360 540
s = © Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet
Magnetbahn: SGLFM-1ZL I LA
Magnetbahnmodell L10"3”1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- -0 kg
1Z405A 405 337,5(67,5x5) | (423,9) 6 73
1Z675A 675 607,5 (67,5x9) | (693,9) 10 12
1Z945A 945 8775 (67,5x13) | (963,9) 14 17
(L3)
86"
wisang g 24 Lptetargngen
=y
T 113
[ g
H+—3g 83
oAl |3
g g
@
o
RRE S <
P 675 (615, e
(Spalt 1) 4328» L2 (43,2)
58+0.1 L1383

Hinweis: 1.

2.

1,5 (2wei Markierungen ¢ 4 eingraviert)

MaBeinheit: mm

Max. Schraubenkopfhohe: 6,7 mm.

Montageabmessungen

Es besteht die Méglichkeit, mehrere SGLFM-1ZOOOA-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegenlberliegen.

Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn
ein.
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SGLT([I]-35 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-35DCICICIHCID

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
35D320H0OD 315 288 (48 x 6) 17) 14 8,8

NxM6-Gewindebohrungen, Tiefe 12

30 L1
- 10 / L2 (L3)
o 3 12_0’ 480,15, /
| & N
i 1&:74“% 4z ¢ 4 ha ha ha <+

(90)
80:0,05

30
30,/,28, ‘

\
100:0,15
*
|
|
|
4
|
\
|
1
|
|
|
~L

0
£
[
8
®
>
7]
o
>
2
@
@
o
<

i =T % % % % % %
Typenschild Hall-Sensor / Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,

wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
U,V und W flieBt.

(15)

Schutzummantelun:

2xSchrauben
#4x40 UNC

(19: Ohne Magnetabdeckung)

(19,2: Mit

(Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung)

(Spalt 0,8: Mit

,,,,,,,,,, —— - — e — -,

Mafeinheit: mm

Anschlussspezifikationen

des Hall-Sensorkabels Hall-Sensor-Ausgangssignale

Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung

Stift-Nr.
T SVDC Stift-Nr.| Bezeichnung l;i\glﬁg:;negrgim sich die in der lo\ge;:l?_n
2 Phase U 1 Phase U schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
3 Phase V 2 Phase V des HaII-Szr;s[cer;:;\‘t:‘::r inversen
Stecker: 2 Phase W 4 Phase W Vu, W, Vw.
17JE-23090-02(D8C) i LF 182 5 | Nicht verwendet o
von DDK Ltd. 5 ov Stecker: 021.147.2000 -
inder 6 |Nicht verwendet hergestellt von 6 |Nicht verwendet Vu U
i 7 |Niohtverwendet|  psender Steckverbinder @ Ee =N
17JE-13090-02(D8C) 8 | Nicht verwendet Kupplung: LPRAOGBFRBN170 Inverse l
Stecker: 17L-002C oder - ' SVl
17L-002C1 9 [Nicht verwendet ) L_, [
S
0 T 0 360 \5/40
Elektrischer Winkel (° )
Magnetbahn: SGLTM-35[ LI ]H 2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beein-
flusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von
Magngtgf_l?_rnlnmwe" L13" L2 N Ge‘”ilfht ca. 200 mm zur Magnetbahn ein.
. 9 3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes kénnen miteinander
35324H 324 270 (54 x 5) 6 4,8 verbunden werden.
35540H 540 486 (54x9) | 10 8 4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstan-
35756H 756 702 (54x13) | 14 11 de zwischen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden

Abbildung angegebenen Abmessungen mussen genau
eingehalten werden. Montieren Sie die Magnetbahnen wie

Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fir beide Enden in den Einbauabmessungen dargestellt. Die mit * gekenn-

der Wicklung. Wahrend des Transports sind aus Sicher-
heitsgriinden die Abstandshalter h an den Magnetbahnen
angebracht. Entfernen Sie die Abstandshalter erst, wenn
die Wicklung an einer Maschine montiert wird.

zeichneten Werte sind die Abmessungen bei Lieferung.

. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewinde-

schrauben mit einer Starkeklasse von mindestens 10.9.
Verwenden Sie keine Edelstahlschrauben.

L1383
L2 (54) |

s
9
©
|
T3 =3 =
2|3 H
2|8 )
3|2 | I
5| % _ i
2E T
Q= L
N h | 0ot
i )
E ? = Tt;:ﬁ:‘\
5 (Tiefe s.
Abstandshalter: Erst entfernen, wenn die Wicklung
. an der Maschine montiert st.
\ Ry
. y ' 4 5 - —y - — ===}
\
- e e ||\ [l [|e
R A
A i I I I Y BN
T T T T T T 1 1
o 54
390, L2 (54),|
12 L1gd

Magnetbahn so anbringen,
dass die Eckenfichen
bindig mit dem inneren
Absatz sind

Magnetbahn so anbringen,

dass die Eckenflachen

bindig mit dem inneren
Absatz sind.

Montageabmessungen

Sigma-Linearmotoren 159



OMmRrRoON

SGLT(LI-50 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-50DICICIHCID

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
50D170HOD 170 144 (48 x 3) (16) 8 6
50D320HOD 315 288 (48 x 6) (17) 14 11

(19,1)
20:0.1

30,28

(90)
80:0,05

9,

(19,1)

:Ohne

i}
~ 3o Typenschild
Schutzummantelung
500 50

NxM6-Gewindebohrungen, Tiefe 12

L1

/ L2 (L3)

Y
4

100:0,15

S

Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,
wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
U,V und W flieBt.

(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung;

Anschlussspezifikationen
des Hall-Sensorkabels

MaBeinheit: mm

Hall-Sensor-Ausgangssignale
‘Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
bewegt, ergibt sich die in der folgenden

Sift-Nr.

1 +5V DC

2 Phase U

3 Phase V

f;j‘é;%DQO»OZ(DBC) 4 Phase W

von DDK Ltd. 5 oV

Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet
Steckverbinderkupplung: 7 [ Nicht verwendet
e o e
17L-002C1 9 | Nicht verwendet

Magnetbahn: SGLTM-500 [ Il 1H

Stift-Nr. | Bezeichnung | pphidung Beziehung zwi-
1 Phase U schen den i Su, Sv, Sw
2 Phase V des HaII-Sensor; und der inversen
p: g der einzelnen
4 Phase W Vu, Vv, Vw.
Bezeichnung: LRRAOGAMRPN182 5 |Nicht verwendet
Stecker: 021.147.2000 -
s 5 chtverenset W%
D Erde

Passender Steckverbinder

Kupplung: LPRAOGBFRBNT70

Inverse
Spannung Vv 7 15V
W) ot

=
Vi =

ot A

0 180 360 540

Elektrischer Winkel (°)

Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fir beide Enden der Wick-
lung. Wahrend des Transports sind aus Sicherheitsgriinden die Ab-

standshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen Sie die
Abstandshalter erst, wenn die Wicklung an einer Maschine montiert

2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden.
Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn ein.
3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes konnen miteinander verbun-

4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstande zwi-
schen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden Abbildung ange-
gebenen Abmessungen missen genau eingehalten werden. Montie-
ren Sie die Magnetbahnen wie in den Einbauabmessungen darge-
stellt. Die mit * gekennzeichneten Werte sind die Abmessungen bei

5. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewindeschrauben
mit einer Starkeklasse von mindestens 10.9. Verwenden Sie keine

Magnetbahnmodell L1 01 L2 N Gewicht ca.
SGLTM- -03 kg L
50324H 324 270 (54x5) | 6 8 wird.
50540H 540 486 (54 x 9) 10 13
50756H 756 702 (54 x13) | 14 18
den werden.
Lieferung.
Edelstahlschrauben.
L1833
98 L2 (54)
54
NL N B A N 1 I
I AR (A O O R N
AR IR R G (N A |
I, S, R S, S ;% ;Lé; \
éi _ 275,
92' -]
e I | |
52| 3 gl o | "’*’IIL’*F’A’* I S S
B 8 = ! i ; j
3 3 7] | TJF
HE
S Wicklung
5:_5' Abstandshalter: Erst entfernen, wenn die Wicklung

] an der Maschine montiert ist.
o
Yo m=

Magnetbahn so anbringen,
dass die Eckenflachen
bindig mit demn inneren
Absatz sind.

2xN M6

Tefe 8

Absatz sind.

Magnetbahn so anbringen,
dass die Eckenflachen

biindig mit dem inneren

T P AR \
i AR R A R R 24
QI A A
i Sj. '#‘ '#‘ ‘J‘\ .!\ ] "4”
453, L2 (54)
L1%s
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SGLT([]-40 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-40DC1C1C1B[]

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
40D400B0O 395 360 (60 x 6) (15) 14 20
40D600B0O 585 540 (60 x 9) (25) 20 30
(83) Hall-Sensor N x M8-Gewindebohrungen, Tiefe 16 mm
78 63 / L1
5 75 Buchse 20 / L2 (L3)
g 16, |, Magnetbahn 40 / 60
- R =+ + + <+ + <+ + <+ 4

(111,8)

97

(19,1)

Mit Magnetabdeckung)

hne Magnetabdeckung)
(Spalt 1,4: Ohne

Hall-Sensor-
Steckverbinderspezifikationen

$—4% ¢+ 4+ 4+ 4+ &+ 4 4+ &

- Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der
Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.

Typenschild

Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale

inderspezifikationen

MaBeinheit: mm

0
£
[
8
®
>
7]
o
>
2
@
@
o
<

- Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
Stift-Nr. Bezeichnung Stift-Nr. bewegt, ergibt sich die in der folgenden
A Ph. u Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
! +5V (Spannungsversorgung) DA 0 A Phase v schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U co o8 B ase des Hall-Sensors und der inversen
Stock 3 Phase V C |Phase W sga\r}cu\n;g der einzelnen Motorphasen
ecker: s s g
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W Buchse: MS3102A-22-22P D | Ewe _ _
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) von DDK Ltd.
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet Passender Steckverbinder Vu Sul | |
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Abgewi N =
17JE-13090-02 (D8C - gewinkelter Stecker: |
S{ecker: 17L-00éC od)er 8 Nicht verwendet MS3108€22-225 gp‘)’:;lsring W v
17L-002C1 9 Nicht verwendet V) L { )
vw 5
0 180 360 540
Elektrischer Winkel (° )
Magnetbahn: SGLTM-40 [ [ 1A
Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fiir beide Enden der Wick-
Magnetbahnmodell L1071 L2 N Gewicht ca. lung. Wahrend des Transports sind aus Sicherheitsgriinden die Ab-
SGLTM- e kg standshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen Sie die
20405A 205 337,5 (67,56 x5) 6 9 vAVE)r(sjtandshaIter erst, wenn die Wicklung an einer Maschine montiert
40675A 675 607,5 (67,5x9) | 10 15 2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden.
40945A 945 877,5(67,5x13)| 14 21 Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn ein.

3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes kénnen miteinander verbun-
den werden.

4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstande zwi-
schen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden Abbildung ange-
gebenen Abmessungen missen genau eingehalten werden. Montie-
ren Sie die Magnetbahnen wie in den Einbauabmessungen darge-
stellt. Die mit * gekennzeichneten Werte sind die Abmessungen bei
Lieferung.

5. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewindeschrauben
mit einer Stérkeklasse von mindestens 10.9. Verwenden Sie keine
Edelstahlschrauben.

) L1334 (1 Einheit)
DB Y
Ny o
Typenschild Warnetikett
X
e ¢ It e
X \ Abstand 45
L2 .|(22,5)
22,5 \N %0 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
225 L2 -~ (22,5)

| Abstand 45,

7

|
\N x M5-Befestigungsschrauben, Tiefe 13

MaBeinheit: mm

Sigma-Linearmotoren
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OMmRrRoON

SGLT([1-80 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-80D[I]1B[]

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
80D400B0 395 360 (60 x 6) (15) 14 30
80D600B0I 585 540 (60 x 9) (25) 20 43
Hall-Sensor N x M8-Gewindebohrungen, Tiefe 16
(120)
115 Buchse 63 / L1
=] 75 Wicklung 20 / L2 (L3)
2 w16 \ 40 60
- LN = + + + + %+ + + =+
25 - 8 ————ﬂj:— y—————— -
= A e S S S S S S S S
= S « Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der
g H Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
g I
gz =P
= i
ge 2 Typenschild MaBeinheit: mm
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale

Steckverbinderspezifikationen
6

Steckverbinderspezifikationen

Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung

" "y ift-| i bewegt, ergibt sich die in der folgenden
Snf:—Nr. Bezeichnung ) SM;Nr. Be:::shen:ng Abvl:ildung It Si I‘IBeziehung s
+5V DC schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U co os B Phase V des Hall-Sensors und der inversen
Ph ™ Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: 3 Phase V c ase Vu, Vv, Vw.
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W Buchse: MS3102A-22-22P D Erde ~ =
von DDK Ltd. von DDK Ltd. Vu
5 ov Sul
Passender Steckverbinder 6 Nicht Passender Steckverbinder /\v
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Abgewinkelter Stecker: Inverse
17JE-13090-02 (D8C) - MS3108E22-22S Spannung Vv S
Stecker: 17L-002C oder 8  |Nicht verwendet (\] @ {_}
17L-002C1 9 |Nicht verwendet .
v -
0 180 360 540
Elektrischer Winkel (°)
Magnetbahn: SGLTM-80L ILIL 1A
2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst wer-
Magnetbahn- [L1 07 L2 L3 N1 | N2 | Gewicht ca. den. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnet-
Modell SGLTM-| 03 kg bahn ein.
80405A 405 337,5 337,5 6 | 11 14 3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes kénnen miteinander verbun-
(67,5%x5) | (33,75 x%x10) den werden.
80675A 675 607.5 607.5 10 | 19 24 4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstande zwi-
(67,5 X 9) | (3375 X 18) schen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden Abbildung
. . angegebenen Abmessungen missen genau eingehalten werden.
80945A 945 8775 887.5 1427 34 Montieren Sie die Magnetbahnen wie in den Einbauabmessungen
(67,5 x13)| (33,75 x 26) dargestellt. Die mit * gekennzeichneten Werte sind die Abmessun-

Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fiir beide Enden der
Wicklung. Wéhrend des Transports sind aus Sicherheitsgrinden
die Abstandshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen

Sie die Abstandshalter erst, wenn die
montiert wird.

gen bei Li

ben mit e

Wicklung an einer Maschine

eferung.

5. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewindeschrau-

iner Starkeklasse von mindestens 10.9. Verwenden Sie

keine Edelstahlschrauben.

1183
16,982 L2 (62.5)
67.5
=ttt tr—ir—Tt
N ] O A I ] I
I IRPS T B R R A A B hoan
3o, “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ “‘ ‘ ‘ ‘
A Y T A T A ] LA R A 1 A il s
0 dlSelvg2y-2mdlg
5 100 Wickl Wﬁ
: oy e nd oo H A | A
i ; E— Y 39482 - L3 - 4 (37.9) )
2. <2 o N 33.75 675
J| 2l g o & = . = - F - g
338 TE ——i P R IR L
tERE ™ RN
8 3F & : ‘ \ |
;| 2r v | _ _ _ _ _ _ I Y
& T i ﬁ A h I
* K S O R B B
—r—cThoo -
E z : S B IT o 1
2xN2 ¢ 9 Befestigungsbohrungen (Tiefe s. Schnittansicht)
Abstandshalter: Erst entfernen,

Magnetbahn so anbringen,
dass die Eckenflachen
bindig mit dem inneren
Absatz sind

Montageabmessungen

o

Typenschild
2 x N1 M8-Schrauben, Tiefe 10 /

| ——

wenn die Wicklung an der
Maschine montiert ist. -
—

o+ (] W Y
R R B R S I
Vagrabayso b | o O L R T
dass die Eckenflachen )] 1 it i i it i i ih ih i
b mi dem mneren i R A R I I L1 L
At s L S Ao
o 67,5
50,6 -0.2 L. (67.5)
(11.3) [R5

MaBeinheit: mm
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Serieller Wandler
JZDP-A008-[11]

Eigenschaft

Technische Daten

Elektrische
Eigenschaften

Versorgungsspannung +5,0 V 5%, Restwelligkeit max. 5%

Stromaufnahme™’ 120 mA (typisch), max. 350 mA

Signalauflésung Eingang zweiphasige Sinuswelle: 1/256

Max. Ansprechfrequenz 250 kHz

Analoge Eingangssignale (cos, sin, Ref)| Differentialeingangsamplitude: 0,4 V bis 1,2 V Eingangssignalpegel: 1,5 V bis 3,5 V
Polsensor-Eingangssignal CMOS-Pegel

Ausgangssignale™

Positionsdaten, Hall-Sensorinformationen und Alarme

Ausgabemethode Serielle Datenlibertragung (HDLC-Protokoll (High-level Data Link Control) mit Manchester-Codes)
Ubertragungszyklus 62,5 us
Ausgangsschaltung Symmetrischer Transceiver (SN75LBC176 oder gleichwertig), interner Abschlusswiderstand: 120 Q
Mechanische Gewicht ca. 150 g
Eigenschaften Vibrationsfestigkeit max. 98 m/s® (1 bis 2500 Hz) in drei Richtungen
StoBfestigkeit 980 m/s?, (11 ms) 2 Mal in drei Richtungen
Umgebungs- Betriebstemperatur 0 °C bis 55 °C
bedingungen Lagertemperatur -20 °C bis +80 °C
Luftfeuchtigkeit 20% bis 90% rel. Luftf. (ohne Kondensatbildung)

2x#4-40 UNC-Gewindebohrungen

2x04,2

Bohrung

LinearmaBstab-seitiger Hall-Sensor-
Signaleingangs-Steckverbinder (CN3)

4x04,2

Bohrung  Typenschild

SERVOPACK-seitiger serieller

Datenausgangs-Steckverbinder

(CN1)

SERVOPACK-Ende 1

serieller Daten-
ausgang

Hinweis: 1.

24,99+0,4
i =
()i -I-I-I-I-E E)‘/
60
52+0,3
10
[

=

v ¥ O I_ 300+30 N
15 65+0,3 ,
3 72
82+0.3 Linearmafstab-seitiger Analog-
14,35+0.4, 90 Signaleingangs-Steckverbinder (CN2)
0
&
4 x M5-Gewindebohrungen, —

Tiefe 10

A

Stift-Nr. Signal Stift-Nr. Signal Stift-Nr. Signal
+5V Linearmafstab-Ende 1 /cos-Eingang (V1-) LinearmaBstab-Ende 1 +5V

2 Ausgang Phase S Analogsignaleingang 2 /sin-Eingang (V2-) Hall-Sensor-Signal- 2 Eingang Phase U
3 Nicht belegt 3 Ref-Eingang (V0+) eingang 3 Eingang Phase V
4 Nicht belegt 4 +5V 4 Eingang Phase W
5 oV 5 5Vs 5 oV

6 Ausgang Phase /S 6 Nicht belegt 6 Nicht belegt

7 Nicht belegt 7 Nicht belegt 7 Nicht belegt

8 Nicht belegt 8 Nicht belegt 8 Nicht belegt

9 Nicht belegt 9 cos-Eingang (V1+) 9 Nicht belegt

Gehause | Abschirmung 10 sin-Eingang (V2+) Gehause| Abschirmung

MaBeinheit: mm

11 /Ref-Eingang (V0-)

12 oV

13 0Vs

14 Nicht belegt
15 Innen

Gehause | Abschirmung

Nehmen Sie keine Anschllsse an nicht belegten Stiften vor.

2. Der LinearmaBstab (Analogausgang 1 Vs-s, 15-poliger Sub-D-Stecker) von Renishaw Inc. kann direkt angeschlossen werden.
BID- und DIR-Signal sind jedoch nicht belegt.

3. Verwenden Sie den Steckverbinder am LinearmaBstab zur Anderung der Nullpunkt-Spezifikationen des LinearmaBstabs.

Sigma-Linearmotoren
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Bestellinformationen

Systemkonfiguration

(zur seriellen
Wandlerbaugruppe)

LinearmaBstab

agnetbahn
SGLGM

Spannungsver-
sorgungskabel

Spannungsver-
sorgungskabel

—_———

SGLGW

SGLGO LINEAR-

SERVOMOTOR

Typ SGLGW / SGLGM eisenlos (200 V)

Mit Standard-Magnetbahnen - 230 V AC, einphasig

Kabel Sigma Il -
serieller Wandler

Sigma-lI-Serie oder XtraDrive
SERVOANTRIEB

®

Linearmafstab-
Kabel
(Verlangerung)

Linear- | |Hall-
maBstab | |Sensor

SGLFO LINEAR-
SERVOMOTOR

Hall-Sensor-
at

(Verlangerung)

Spannungsver-
sorgungskabel

Spannungsver-
sorgungskabel

Linearmotor-Wicklung

SGLFW @

Magnetbahn

SGLTM @

SGLTO LINEAR-
SERVOMOTOR

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (2 Magnetbahn (3) Serieller Wandler (@) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
O@G@ | 185N 40N SGLGW-30A050BPD SGLGM-30108A JZDP-A008-158 SGDH-A5AE-OY XD-P5-MNO1
27N 80N SGLGW-30A080BPD SGLGM-30216A JZDP-A008-156 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
SGLGM-30432A
47N 140 N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090C JZDP-A008-001 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
93N 280 N SGLGW-40A253BPD ggtgm-iggggg JZDP-A008-002 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
140 N 420N SGLGW-40A365BPD SOLOM 404050 JZDP-A008-003 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
SGLGM-40450C
73N 220N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090C JZDP-A008-004 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
147 N 440N SGLGW-60A253BPD ggtgm-gggggg JZDP-A008-005 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
220 N 660 N SGLGW-60A365BPD SOLOM 604056 JZDP-A008-006 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-60450C
325N 1300N | SGLGW-90A200APD SGLGM-90252A JZDP-A008-101 SGDH-15AE-S-OY -
SGLGM-90504A
Mit Hochleistungs-Magnetbahnen - 230 V AC, einphasig
Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (1) Wicklung (2 Magnetbahn (3 Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
0060, 57N 230N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090C-M JZDP-A008-063 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
114 N 460 N SGLGW-40A253BPD ggtgngggggm JZDP-A008-059 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
171N 690 N SGLGW-40A365BPD SOLOM 404050 JZDP-A008-060 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-40450C-M
89N 360 N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090C-M JZDP-A008-061 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
178 N 720N SGLGW-60A253BPD ggtgmggggggm JZDP-A008-062 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
267 N 1080N | SGLGW-60A365BPD SGLGOM-604050M JZDP-A008-047 SGDH-15AE-S-OY -
SGLGM-60450C-M
164 AC-Servosysteme
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Typ SGLFW / SGLFM mit Eisenkern

230 V AC, einphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (1) Wicklung (@ Magnetbahn (3 Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
0000 25N 86 N SGLFW-20A090APD SGLFM-20324AC JZDP-A008-017 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
40N 125N SGLFW-20A120APD SGLFM-20540AC JZDP-A008-018 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
SGLFM-20756AC
80N 220N SGLFW-35A120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-019 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
160 N 440 N SGLFW-35A230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-020 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MNO1
SGLFM-35756AC
280 N 600 N SGLFW-50A200BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-181 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
560 N 1200 N SGLFW-50A380BPD SGLFM-50675AC JZDP-A008-182 SGDH-15AE-S-0OY -
SGLFM-50945AC
560 N 1200 N SGLFW-1ZA200BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-183 SGDH-15AE-S-OY -
SGLFM-1Z675AC
SGLFM-1Z945AC

400 V AC, dreiphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (1) Wicklung (2 Magnetbahn (@) Serieller Wandler (@) Servoantrieb

kraft Sigma II-Serie XtraDrive

0060, 80N 220N SGLFW-35D120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-211 SGDH-05DE-OY XD-05-TN

160 N 440N SGLFW-35D230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-212 SGDH-05DE-OY XD-05-TN
SGLFM-35756AC

280 N 600 N SGLFW-50D200BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-189 SGDH-10DE-OY XD-10-TN

560 N 1200 N SGLFW-50D380BPD SGLFM-50675AC JZDP-A008-190 SGDH-15DE-OY XD-15-TN
SGLFM-50945AC

560 N 1200 N SGLFW-1ZD200BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-191 SGDH-15DE-OY XD-15-TN

1120 N 2400 N SGLFW-1ZD380BPD SGLFM-1Z675AC JZDP-A008-192 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
SGLFM-1Z945AC

Typ SGLTW / SGLTM mit Eisenkern

400 V AC, dreiphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (2 Magnetbahn (@ Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
00060 300N 600 N SGLTW-35D170HPD SGLTM-35324HC JZDP-A008-193 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
600 N 1200 N SGLTW-35D320HPD SGLTM-35540HC JZDP-A008-194 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-35756HC
450 N 900 N SGLTW-50D170HPD SGLTM-50324HC JZDP-A008-195 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
900 N 1800 N SGLTW-50D320HPD SGLTM-50540HC JZDP-A008-196 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-50756HC
670N 2600 N SGLTW-40D400BP SGLTM-40405AC JZDP-A008-197 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
1000 N 4000 N SGLTW-40D600BP SGLTM-40675AC JZDP-A008-198 SGDH-50DE-OY -
SGLTM-40945AC
1300 N | 5000 N SGLTW-80D400BP SGLTM-80405AC JZDP-A008-199 SGDH-50DE-OY -
2000N | 7500 N SGLTW-80D600BP SGLTM-80675AC JZDP-A008-200 SGDH-75DE-OY -
SGLTM-80945AC
Versorgungskabel

Symbol |Spezifikationen

Produktbezeichnung

Produktansicht

@ Flr 200-V-Servomotoren
SGLGW-30ALICICIBCID
SGLGW-40ACICICIBCID
SGLGW-60ACICICIBCID
SGLFW-20ACCICIACID
SGLFW-35AC]CICJACID

3m |R88A-CAWAQ03S-DE

5m |R88A-CAWA005S-DE

10 m [R88A-CAWA010S-DE

15 m |R88A-CAWAO015S-DE

20 m |R88A-CAWA020S-DE

Fir 200-V-Servomotoren
SGLGW-90A200B[ 1D
SGLFW-50AC]CICBCID
SGLFW-1ZA200B[ 1D

3m |R88A-CAWBO003S-DE

5m |R88A-CAWBO005S-DE

10 m [R88A-CAWB010S-DE

15 m |R88A-CAWB015S-DE

20 m |R88A-CAWB020S-DE

Sigma-Linearmotoren

165

0
£
[
8
®
>
7]
o
>
2
@
@
o
<




OMmRrRoON

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Fir 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWKO003S-DE
SGLFW-35DLILILIALID 5m |R88A-CAWK005S-DE
SGLFW-50D200L1D 10 m |R88A-CAWKO10S-DE
SGLTW-35D170HLID 15 m |R88A-CAWKO015S-DE
SGLTW-50D170HLCID
20 m |R88A-CAWKO020S-DE
Flr 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWL003S-DE
SGLFW-50D380L1D 5m |R88A-CAWL005S-DE
SGLFW-1ZDLIOIBLID 10 m |R88A-CAWLO10S-DE
SGLTW-35D320HCID 15 m |R88A-CAWL015S-DE
SGLTW-50D320HC1D
20 m |R88A-CAWL020S-DE
Flr 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWDO003S-E
SGLTW-40DLILICIBL 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGLTW-80DLILILIBL] 10 m |R88A-CAWDO10S-E
15 m |R88A-CAWDO015S-E
20 m |R88A-CAWD020S-E

Verbindungskabel serieller Wandler/Servoantrieb

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Verbindungskabel Sigma-II-Antrieb/ 3m |JZSP-CLP70-03-E
serieller Wandler 5m |JZSP-CLP70-05-E I
10 m [JZSP-CLP70-10-E —MI
15 m |JZSP-CLP70-15-E :
20 m |JZSP-CLP70-20-E
Verbindungskabel XtraDrive-Antrieb/ 3m |XD-CLP70-03-E
serieller Wandler 5m |XD-CLP70-05-E -
10 m |XD-CLP70-10-E —mu
15 m [XD-CLP70-15-E
20 m |XD-CLP70-20-E
Verbindungskabel LinearmaBstab/serieller Wandler
Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
erlangerungskabel Renishaw Linear- m - -01-
@ Verla kabel Renishaw Li 1 JZSP-CLLO0-01-E
maBstab/serieller Wandler 3m |JZSP-CLLO0-03-E
(DB-15-Steckverbinder) 5m |JZSP-CLL00-05-E
(Das Verlangerungskabel ist optional) 10 m [JZSP-CLLOO-10-E . @ 5
L H T Y ] I — N
15 m [JZSP-CLL00-15-E i 0T ‘ I
Verlangerungskabel Heidenhain Linear- {1 m |JZSP-CLL20-01-E - ﬁ % 4=—F;
maBstab/serieller Wandler 3m |JZSP-CLL20-03-E
(DB-15-Steckverbinder) 5m |JZSP-CLL20-05-E
(Bei Verwendung eines Heidenhein- 0 17SP-CLL20-10E
MaBstabs wird das Verlangerungskabel m . b
benstigt.) 15 m [JZSP-CLL20-15-E
Verbindungskabel Hall-Sensor/serieller Wandler
Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
Verlangerungskabel LinearmaBstab/ 1m |JZSP-CLL10-01-E
serieller Wandler 3m [JZSP-CLL10-03-E 5
(Das Verlangerungskabel ist optional) 5m |JZSP-CLL10-05-E T i D L[
10 m [JZSP-CLL10-10-E =
15 m |JZSP-CLL10-15-E

Steckverbinder

Auslegungssoftware

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Beschreibung

Produktbezeichnung

E/A-Steuersteckverbinder (flir CN1)

R88A-CNU11C
oder JZSP-CKI9

Sigma-lI-Antrieb-Gebersteckverbinder (flir CN2)

JZSP-CMP9-1

XtraDrive-Gebersteckverbinder (fir CN2)

DE9406973

Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder
IP67 (Fur 200-V-Motorwicklungen des Typs
SGLOW-OOACOOOCD)

SPOC-06K-FSDN169

Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder
IP67 (Fur 400-V-Motorwicklungen des
TypsOOW-CIOIDOCCICCID)

LPRA-06B-FRBN170

MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67
(Fur Motorwicklungen des Typs SGLTW-40L1/80L])

MS3108E22-22S

Cat. No. [17E-DE-01

SigmaSize

MOTION TOOLS-CD

ServoDrive-Zubehor

Hinweis: Néaheres ist den Kapiteln zu den Servosystemen Sigma-II

bzw. XtraDrive zu entnehmen.

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

Ankiindigung vor.

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