Rotatorische Servomotoren

Modellbezeichnungen

SGMSV - 10 A D A 2 1

Y-VSerie 1.42. 3. 4. 5. 6. 7.
Stelle G QEE SRl GEllD SeElE

Servomotor

SGMSV

1.+2. Stelle Nennleistung “; <icllleH Serieller Encoder ¢ =icllls) Optionen
Code Spezifikationen Code Spezifikationen Code Spezifikationen

10 1,0 kW 3 20 Bit Absolutwertgeber (Standard) ; Ohne Optionen

15 1,5 kW D 20 Bit Inkrementalgeber (Standard) (in Europa nicht verwendet)

20 2,0 kW F Mit Staubdichtung

25 2,5 kW 51 <il|l5 ) Design-Anderungsindex H Mit Staubdichtung und
30 3,0 kW Code Spezifikationen Haltebremse (24 VDC)
40 4,0 kW A Standard E Mit Oldichtung und

50 5,0 kW Haltebremse (24 VDC)
70 7,0 kW* - Wellenende S Mit Oldichtung

*: Nur fuir 200-VAC-Modelle erhaltlich.
Code Spezifikationen

<1l Versorgungsspannung 2 Gerade ohne Passfeder (Standard)

Code Spezifikationen 6 Gerade mit Passfeder und
Gewindebohrung (optional)
A 200 V AC
D 400 V AC
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@ Sehr hohe Leistung @ Chipbestiickungsmaschinen

@ GroBer Auswahlbereich: 1,0 kW bis 7,0 kW Leistung, @ Leiterplattenbohrmaschinen -

Haltebremse optional
@ Zufiihrungen fir

@ Montierter serieller Encoder: 20 Bit, hochaufl6send Werkzeugmaschinen

® Schutzart: IP67 (mit Ausnahme des
IP22-Gehauses fir den 7,0-kW-Motor)

Konfigurationen der Stecker fiir den Netzanschluss

SGMSV-10 bis -70

Die Stecker fiir diese Modelle sind rund. Die von Yaskawa angegebenen
Stecker missen verwendet werden. Beachten Sie, dass je nach den
Umgebungsbedingungen wahrend des Betriebs unterschiedliche Stecker
fir die Servomotoren verwendet werden mussen.
Zwei Steckertypen sind erhéltlich.
e Standardstecker

Weiterfiihrende Informationen finden Sie auf den Seiten 78 bis 80.
e Stecker, die Schutzart IP67 und den européischen Sicherheitsnormen

entsprechen
Weiterfiihrende Informationen finden Sie auf Seite 81 und 82.
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JRISCHE SERVOMOTOREN

Y-V SERIE Y-V SERIE

-V SERIE./5¥5-v serig :

Technische Daten und Spe

Betriebsart: Dauerbetrieb Priifspannung: 1500 V AC fiir eine Minute (200-V-Klasse)
Vibrationsklasse: V15 1800 V AC fiir eine Minute (400-V-Klasse)
Isolationswiderstand: 500 V DC, 10 M2 min. Gehause: Vollstéandig geschlossen, selbstkiihlend, IP67
Umgebungstemperatur: 0 bis 40 °C (mit Ausnahme der Wellendurchfiihrung)
Erregung: Permanentmagnet Anmerkung: IP22 fir SGMSV-70 Servomotoren.

Montage: Flanschmontage Umgebungsfeuchtigkeit: 20% bis 80% (nicht kondensierend)
Temperaturk'asse: F Antriebsart: Direktantrieb

Drehrichtung: Gegenuhrzeigersinn bei positiver
Sollwertvorgabe, gesehen von der Lastseite

200-V-Klasse
Servomotormodell: SGMSV-[ ][] 10A 15A 20A 25A 30A 40A 50A 70A
Nennleistung’ kW 1,0 1,5 2,0 2,5 3,0 4,0 5,0 7,0
Nenndrehmoment’ Nm 3,18 4,90 6,36 7,96 9,80 12,6 15,8 22,3
Kurzfristiges
5 . Nm 9,54 14,7 19,1 23,9 29,4 37,8 47,6 54
Spitzendrehmoment
Nennstrom’ A eff. 5,7 9,3 12,1 13,8 17,9 25,4 27,6 38,3
Kurzfristiger max. Strom’ A eff. 17 28 42 44,5 56 77 84 105
Nenndrehzah! min™ 3000
Max. Drehzahl’ min™ 6000 5000
Drehmomentkonstante Nm/A eff. 0,636 0,590 0,561 0,610 0,582 0,519 0,604 0,604
Massentragheitsmoment des 1,74 2,00 2,47 3,19 7,00 9,60 12,3
X10"* kgm? 12,3
Rotors (1,99) (2,25) (2,72) (3,44) 9,2) (11,8) (14,5)
Nennleistung pro Zeiteinheit 12 164 1 137 1 2
KW/s 58 0 6 99 3 65 03 404
. (51) (107) (149) (184) (104) (135) (172)
§ . . 18300 24500 25700 25000 14000 13100 12800
Nenn-Winkelbeschleunigung rad/s? 18100
(16000) (21800) (23400) (23100) (10700) (10700) (10900)
Passender SERVOPACK SGDV-LICI] 7R6A 120A 180A 200A 200A 330A 330A 550A

*: Diese in Verbindung mit einem SERVOPACK angegebenen Daten und Drehmoment-Motordrehzahl-Kenndaten gelten fiir eine Ankerwicklungstemperatur von 20 °C.
Hinweis: 1 Die Angaben in Klammern beziehen sich auf Servomotoren mit Haltebremse.
2 Die genannten Spezifikationen gelten unter Kiihlbedingungen bei Montage der nachfolgend genannten Kiihlkérper an den Servomotoren.
SGMSV-10A/-15A/-20A/-25A : 300 mmXx300 mmX12 mm (Aluminum)
SGMSV-30A/-40A/-50A/-70A : 400 mmx400 mmx20 mm (Aluminum)

400-V-Klasse

Servomotormodell: SGMSV-[J[][]

Nennleistung’ kW 1,0 1,5 2,0 2,5 3,0 4,0 5,0

Nenndrehmoment’ Nm 3,18 4,9 6,36 7,96 9,8 12,6 15,8

Kurzfristiges

el e e Nm 9,54 14,7 19,1 23,9 29,4 37,8 47,6

Nennstrom’ A eff. 2,8 4,7 6,1 7,4 8,9 12,5 13,8

Kurzfristiger max. Strom’ A eff. 8,5 14 20 25 28 38 42

Nenndrehzahl’ min”’ 3000

Max. Drehzahl!’ min”’ 6000 5000

Drehmomentkonstante Nm/A eff. 1,27 1,23 1,18 1,15 1,16 1,06 1,21

Massentragheitsmoment des «10° kgm? 1,74 2,00 2,47 3,19 7,00 9,60 12,3

Rotors (1,99) (2,25) (2,72) (3,44) 9,2) (11,8) (14,5)

Nennleistung pro Zeiteinheit’ kW/s %8 120 164 199 137 165 208

(51) (107) (149) (184) (104) (135) (172)

Nenn-Winkelbeschleunigung’ rad/s? 18300 24500 25700 25000 14000 13100 12800
(16000) (21800) (23400) (23100) (10700) (10700) (10900)

Passender SERVOPACK SGDV-LICC0] 3R5D 5R4D 8R4D 120D 120D 170D 170D

*: Diese in Verbindung mit einem SERVOPACK angegebenen Daten und Drehmoment-Drehzahl-Kenndaten gelten fiir eine Ankerwicklungstemperatur von 20 °C.
Hinweis: 1 Die Angaben in Klammern beziehen sich auf Servomotoren mit Haltebremse.
2 Die genannten Spezifikationen gelten unter Kiihlbedingungen bei Montage der nachfolgend genannten Kiihlkérper an den Servomotoren.
SGMSV-10D/-15D/-20D/-25D: 300 mm x 300 mm x 12 mm (Aluminium)
SGMSV-30D/-40D/-50D : 400 mm X 400 mm x 20 mm (Aluminium)
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ROTATORISCHE SERVOMOTOREN

Y-V SERIE S5V SERIE SGMSV

e Daten und Spezifikationen

® Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien (200 V/400 V) A : Dauerbetriebsbereich [B]: Aussetzbetriebsbereich -
SGMSV-10A, -10D SGMSV-15A, -15D SGMSV-20A, -20D SGMSV-25A, -25D g
S
[ [ [
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< : L :
£ 5000 £ 5000 £ 5000 £ 5000 [— g
T 4000 T 4000 T 4000 T 4000 S
g S [ g <
2 s 2 s T om0 o
§ 3000 § 3000 £ 00 5 o 1)
£ A B £ A B g A B g A B P
2 2000 S 2000 S 2000 2 2000 2
1000 1000 1000 1000 —— 8
=
0 0 0 0 T _9
o 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 0 5 10 15 20 25 30 ﬁ
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) E%
SGMSV-30A, -30D SGMSV-40A, -40D SGMSV-50A, -50D SGMSV-70A
6000 ‘ 6000 I 6000 I 6000
T 5000 T 5000 T 5000 T s000
E £ 5 £
£ 4000 T 4000 T 4000 T 4000
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£ 3000 £ 3000 £ 3000 £ 3000
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2000
g 2000 S 2000 g 2000 ]
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0 0 0 0
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm) Drehmoment (Nm)
Hinweis: 1 Wenn das effektive Drehmoment innerhalb des zuladssigen Bereiches liegt, kann der Servomotor im Aussetzbetriebsbereich betrieben werden.

2 Wenn die Lénge der Netzleitung 20 m (iberschreitet, ist zu beachten, dass der Aussetzbetriebsbereich der Drehmoment-Drehzahl-Kennlinie kleiner wird, da die
AuBenleiterspannung abfallt.

® Elektrische Spezifikationen der Haltebremse

Technische Daten der Haltebremse

Servomotor
Servomotormodell Nennleistung Haltemoment Nennspannung 24 V DC
KW Nm Leistung Nennstrom
w A (bei 20 °C)
SGMSV-10 1,0 7,84 12 0,5
SGMSV-15 1,5 7,84 12 0,5
SGMSV-20 2,0 7,84 12 0,5
SGMSV-25 2,5 10 12 0,5
SGMSV-30 3,0 20 10 0,41
SGMSV-40 4,0 20 10 0,41
SGMSV-50 5,0 20 10 0,41
Hinweis: 1 Die Haltebremse darf nur zum Festhalten der Last verwendet werden und nicht zum Bremsen des Servomotors.

2 Die Luftungszeit und die Einfallzeit der Haltebremse hangen vom verwendeten Entladekreis ab.
Stellen Sie sicher, dass die Liftungszeit und die Einfallzeit der Haltebremse fiir den verwendeten Servomotor korrekt sind.
Eine 3 A 24 V DC Spannungsversorgung muss kundenseitig bereitgestellt werden.
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OTATORISCHE SERVOMOTOREN

73

Y-V SERIE Y-V SERIE

-V SERIE - .

Technische Daten und Spezifikationen

® Zulassiges Massentragheitsmoment der Last an der Motorwelle
Das Massentragheitsmoment des Rotors gilt fiir einen Servomotor ohne Getriebe und Bremse.

Nennleistung Zulassiges Massentragheitsmoment der Last
Servomotormodell

Servomotor (Massentragheitsverhaltnis des Rotors)

SGMSV-10 bis -70 1,0 bis 7,0 kW 5-fach

® Massentragheitsmoment der Last

Je groBer das Massentragheitsmoment der Last ist, desto schlechter ist die Bewegungsreaktion.

Das zulassige Massentragheitsmoment der Last (J.) hangt, wie oben dargestellt, von der Leistung des Motors ab. Dieser
Wert ist lediglich ein Richtwert. Die tatsadchlichen Werte hangen von den Betriebsbedingungen des Servomotors ab.
Verwenden Sie die Auslegungssoftware SigmaJunmasSize+ fiir AC-Servoantriebe, um die Betriebsbedingungen zu tiberpriifen.
Das Programm kann kostenlos von unserer Website (www.yaskawa.eu.com) heruntergeladen werden.

Das Auftreten eines Uberspannungsalarms (A.400) wahrend des Bremsvorgangs ist sehr wahrscheinlich, wenn das
Massentragheitsmoment der Last das zuldssige Massentréagheitsmoment tibersteigt. SERVOPACKSs mit einem eingebauten
Bremswiderstand kénnen einen Alarm "Regenerative Overload" (A.320) verursachen. Fihren Sie in diesem Fall einen der
folgenden Schritte durch.

e Verringern Sie den Drehmomentgrenzwert.

¢ Verlangern Sie die Bremsrampe.

e Verringern Sie die maximale Drehzahl.

e Installieren Sie einen externen Bremswiderstand, wenn der Alarm mit einer der gerade genannten MaBnahmen nicht

geléscht werden kann. Siehe Bremswiderstédnde auf Seite 364.

® Zuléssige Radial- und Axiallast

Konzipieren Sie die Mechanik so, dass wahrend des Betriebs radiale und axiale Lasten auf das Servomotorwellenende
innerhalb der in der Tabelle angegebenen Grenzen liegen.

Zulassi Zulassige Axiallast
Servomotormodell .uaSS|ge (iassige axiatas Referenzabbildung
Radiallast (Fr) N (GO

100]C]A21 LF
1500C]1A21

686 196 45
20[][JA21 N jFr
25[][]A21

SGMSV- N R _.__._.}&
30[]JA21 980
40[]JA21 a
392 63

50 1[JA21 1176
70J[JA21
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A ROTATORISCHE SERVOMOTOREN

SGMSV

Ssungen Einheit: mm

® Ohne Haltebremse
(1) 1.0 bis 5,0 kW

[
o
[e]
-
L o
6 II.-I\I;I LR Wellenende g
T 1[0,04 [Al b
LG LE LR 5
©b 004 TAl L LE @
<
— — []
2 7 £
P 2
11 | 3 5]
] i +
3 2 ]
: gl 2
E f 1 A )
I &
[l 8
1 (/10,02 © Q
KB1 4-LZ Durchm.
KB2 Montagebohrungen

Anmerkung: Die Spezifikationen der anderen
Wellenenden finden Sie auf Seite 76.

Modell MaBe der Flanschflache MaBe Wellenende Gewicht (ca.)
L

SGMSV- LB LC LE LF LG S Q kg

100J0JA21 192 | 147 | 111 | 45 [ 76 | 135 | 96 | 115 | 955, | 100 | 3 | 3 [ 10 | 130 | 7 24 5015 40 4,1
15[]JA21 | 202 [ 157 [121 | 45 | 86 [ 145 | 96 | 115 | 953, [100 | 3 [ 3 | 10 130 | 7 24 5015 40 4,6
20[][JA21 | 218 [ 173 [ 137 | 45 | 102 [ 161 | 96 | 115 | 953, [ 100 | 3 [ 3 | 10 [ 130 | 7 24 5015 40 54
25[][JA21 | 241 [ 196 [ 160 | 45 | 125 [ 184 | 96 | 115 | 953, [ 100 | 3 [ 3 | 10 [ 130 | 7 24 5015 40 6,8
300JJA21 | 259 | 196 | 160 | 63 | 124 | 184 | 114 [ 145 | 110 55,5 [ 130 | 6 [ 6 [ 12 [ 165 | 9 28 013 55 10,5
400]JA21 | 296 | 233 | 197 | 63 [ 161 [ 221 | 114 [ 145 | 110 54,5 [ 130 | 6 [ 6 [ 12 [ 165 | 9 28 013 55 13,5
50 1JA21 336 | 273 | 237 | 63 | 201 | 261 | 114 | 145 [ 110 _3,035 130 | 6 6 |12 (165 | 9 28 _8_0,3 55 16,5
Anmerkung: Die Modelle mit einer Oldichtung haben dieselbe Konfiguration.
o Leitungsspezifikationen fiir den encoderseitigen Stecker  Leitungsspezifikationen fiir den servomotorseitigen
(20-Bit-Encoder) Stecker
Steckergehause: CM10-R10P-D
Geeigneter Stecker (wird vom Kunden gestellt) A Phase U
Anschluss: CM10-AP10S-[]-D (Winkelstecker) B Phase V
CM10-SP10S-[]-D (gerader Stecker) c Phase W
(Kastchen ([J) bezeichnen einen vom D FG (Gehausemasse)
Leitungsquerschnitt abhangigen Wert.) .
Hersteller: DDK Ltd. * SGMSV-10 bis -25
Hersteller: DDK Ltd.
Mit einem Absolutwertgeber Mit einem Inkrementalgeber ¢ SGMSV-30 bis -50
1 PS 6 BAT (+) 1 PS 6 - Hersteller: Japan Aviation Electronics
2 /PS 7 _ 2 /PS 7 - Industry, Ltd.
S — s — ; FaeY : 1
4 9 PG OV
4 PG 5V 9 PG 0V
5 - 10 FG (Geh&usemasse)
5 BAT (-) 10 FG (Gehausemasse)
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ORISCHE SERVOMOTOREN S-V SERIE Y-V SERIE

sawsi) 3.\/ SERIE :

Abmessungen Einh

(2) 7,0 kW (nur far 200-V-Servomotoren)

Anmerkung: Lassen Sie um den Servomotor einen Freiraum von mindestens 70 mm, damit eine ausreichende Zirkulation des Kihlluft gewahrleistet ist.

397

43 291
130 12 6

Wellenende

63

28 {oi:Durchm.

144
L]
I
|
02&
]
045

110 o:sDurchm.

Vorrrramms o
Kithlung 7
Luftstrom

80
P
L
q

108

Anmerkung: Die Spezifikationen der anderen
Wellenenden finden Sie auf Seite 76.

261 —{@ 50,04 |A
[/To02 |

Gewicht (ca.): 18,5 kg

Lufter e Leitungsspezifikationen fiir den servomotorseitigen
Stecker fur Lufter Stecker

Phase U
Phase V
Phase W

17

O|m| >

49

0 pd Bl | B —

| * Hersteller: Japan Aviation Electronics Industry, Ltd.
Stecker fir  grecker fiir

Encoder Motor

D FG (Gehdusemasse)

¢ Leitungsspezifikationen fir den lifterseitigen Stecker

Steckergehause: MS3102A14S-6P
P - - o . A Geeigneter Stecker
* Spezifikationen des Lifters e Spezifikationen fir die Drehrichtungsfehler-Erkennung Fo ° oB Anschluss: MS3108B14S-6S
Einphasig 220 V Kontaktleistung: Eo °C Leitungs-Zugentlastung: MS3057-6A
50/60 Hz Max. zuldssige Spannung: 350 V (AC, DC)
1715 W Max. zuléssiger Strom: 120 mA (AC, DC)

0,11/0,09 A Max. regelbare Leistung: 360 mW i .
Alarmkontakt: Anmerkung: Die servomotorseitigen S.tecl.(e.r (Gegenstecl.(er).
X . . entsprechen der RoHS-Richtlinie. Wenden Sie sich
EIN bei normaler Drehrichtung des Lfters. an die jeweiligen Steckerhersteller fiir leitungsseitige
AUS bei 1680£100 min-1 oder weniger. Stecker, die der RoHS-Richtlinie entsprechen.
(AUS fur die Dauer von 3 Sekunden beim Einschalten)

o
D

A Luftermotor

Luftermotor

Alarmklemme

Alarmklemme

MM OO | T

FG (Gehausemasse)

o Leitungsspezifikationen fiir den encoderseitigen Stecker (20-Bit-Drehgeber)
Steckergehause: CM10-R10P-D

Geeigneter Stecker (wird vom Kunden gestellt)

Anschluss: CM10-SP10S-[]-D (Gerade)

(Kastchen ([J) bezeichnen einen vom Leitungsquerschnitt abhéngigen Wert.)
Verwenden Sie gerade Stecker, um raumliche Konflikte mit der Lifterabdeckung zu
vermeiden.

Hersteller: DDK Lid.

Mit einem Absolutwertgeber Mit einem Inkrementalgeber
1 PS 6 BAT () 1 PS 6 —
2 /PS 7 - 2 /PS 7 -
3 - 8 - 3 - 8 -
4 PG 5V 9 PG OV 4 PG 5V 9 PG OV
5 BAT (-) 10 FG (Gehadusemasse) 5 - 10 FG (Gehausemasse)
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Y-V SERIE

Y2V SERIE

@ Mit Haltebremse
(1) 1.0 bis 5,0 kW

L
LL LR Wellenende
36 LM o = 1T0.041A] LR
Pboodi 1Al . .
- o % =
1 l : I
o S
~ I L _——— - o| N
N _ﬁﬁ% % = \%“@j}' Q) I
2 = ° 0/ 5TN\0 ||
37 W%amYy; 214
] - 2 " L}
< % % T 4-LZ Durchm, &= S ®
w | M 3
X 7To0z] 0 ol 0
11 17 KB1
N KB3
: Ohne Stecker flir Haktsbremse KB2 Anmerkung: Die Spezifikationen der anderen

bei 230-V-Modellen.

Wellenenden finden Sie auf Seite 76.

Modell KB1 KL1 KL3* MaBe der Flanschflache MaBe Wellenende  Gewicht (ca.)

SGMSV- 200V 400V 200V 400V 400V LA LB LC LE LF LG S ] kg
10 J[JA2[] | 233 | 188 | 152 | 45 67 76 (176 | 118 [ 102 | 96 69 | 115 | 950545 [ 100 | 3 | 3 |10 [ 130 | 7 24 5015 40 55
15[ [ JA2[] | 243 | 198 | 162 | 45 77 86 186 128 [ 102 | 96 69 | 115 | 950545 [ 100 | 3 | 3 |10 [130 | 7 24 5015 40 6
20 I[JA2[] | 259 | 214 | 178 | 45 93 | 102 [ 202 | 144 | 102 | 96 69 | 115 | 950545 [ 100 | 3 | 3 |10 [130 | 7 24 5015 40 6,8
25 [ JA2[] | 292 | 247 | 211 | 45 | 116 | 125 | 225 | 177 [ 102 | 96 69 | 115 | 950545 [ 100 | 3 | 3 |10 [130 | 7 24 5015 40 8,7
30 JA2[] | 295 | 232 | 196 | 63 | 114 | 124 | 220 | 176 | 119 | 114 | 81 | 145 | 1100, | 130 | 6 | 6 |12 | 165 | 9 | 285, |55 13
40 ][ Ja2[] | 332 | 269 | 233 | 63 | 151 | 161 | 257 | 213 | 119 | 114 | 81 [ 145 | 110305 | 130 | 6 | 6 | 12 | 165 | 9 28 5015 55 16
500 ] JA2] | 372 | 309 | 273 | 63 | 191 | 201 [ 297 | 253 | 119 | 114 [ 81 | 145 | 11004 | 130 | 6 | 6 | 12 | 165 | 9 28 5013 55 19

*: Kein Stecker fiir die Haltebremse bei 200-V-Modellen (an den servomotorseitigen Steckern sind Bremsklemmen vorhanden).

Anmerkung: Die Modelle mit einer Oldichtung haben dieselbe Konfiguration.

¢ Leitungsspezifikationen fiir den encoderseitigen Stecker
(20-Bit-Encoder)

Steckergehause: CM10-R10P-D

Geeigneter Stecker (wird vom Kunden gestellt)

Anschluss: CM10-AP10S-[]-D (Winkelstecker)
CM10-SP10S-[]-D (gerader Stecker)
(Kastchen ([J) bezeichnen einen vom
Leitungsquerschnitt abhangigen Wert.)

Hersteller: DDK Ltd.

Mit einem Absolutwertgeber

1 PS 6 BAT (+)

2 /PS 7 —_

3 - 8 -

4 PG 5V 9 PG OV

5 BAT(-) | 10 | FG (Gehdusemasse)

Mit einem Inkrementalgeber

1 PS 6 -

2 /PS 7 -

3| - 8 -

4 PG 5V 9 PG OV

5 - 10 FG (Gehdusemasse)

200-V-Klasse

o Leitungsspezifikationen fiir den servomotorseitigen Stecker

Phase U
Phase V
Phase W

FG (Gehdusemasse)

Haltebremsklemme

Haltebremsklemme
G —_

Hersteller: Japan Aviation Electronics Industry, Ltd.

Anmerkung: Fir den Anschluss an die Bremsklemmen gibt es keine Polaritat.
400-V-Klasse
 Leitungsspezifikationen fiir den servomotorseitigen Stecker

A Phase U
B Phase V
C Phase W
D FG (Geh&usemasse)

¢ SGMSV-10 bis -25

Hersteller: DDK Ltd.

¢ SGMSV-30 bis -50

Hersteller: Japan Aviation Electronics Industry,
Ltd.

¢ Leitungsspezifikationen fiir den bremsenseitigen Stecker

Steckergehause: CM10-R2P-D

Geeigneter Stecker (wird vom Kunden gestellt)

Anschluss: CM10Y-AP2S-[]-D-G1 (Winkelstecker)
CM10-SP2S-[1-D (gerader Stecker)
(Kastchen ([]) bezeichnen einen vom
Leitungsquerschnitt abhangigen Wert.)

Hersteller: DDK Ltd.

Haltebremsklemme

Haltebremsklemme

Anmerkung: Fiir den Anschluss an die Bremsklemmen gibt es keine Polaritat.

Rotatorische Servomotoren l
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ROTATORISCHE SERVOMOTOREN

SGMSV

Abmessungen Einheit: mm

® Wellenende

SGMSV - OO

Spezifikationen Anmerkungen

2 Gerade ohne Passfeder Standard

Gerade mit Passfeder und Gewindebohrung
6 (Passfedernut entspricht Befestigungstyp JIS Optional
B1301-1996)

Spezifikatio- Modell SGMSV-
Wellenende
nen 25 30
Gerade _|\,;’ Q
2 ohne Q 40 55
Passfeder T 3
% M 24 ° 28 °
S —0.013 ~0.013
LR 45 63
LR
Q 40 55
Q
K 2
Gerade mit QK a 8 - 500
Passfeder u P s 24 28
6 | und I - -0.013 0013
inde- | —-——-H—-&==—- *_ 3} o
Ge:vlnde ;1 o | w s
bohrung — . T 7
u 4
P M8 Schraube Tiefe 16
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ROTATORISCHE SERVOMOTO

Y-V SERIE S5V SERIE - SGMSV

® | eitungsverbindungen

@ Standardverdrahtung (maximale Lénge der Encoderleitung: 20 m) @ Verlangerung der Encoderleitung von 30 bis 50 m
(Siehe Seite 85.)

SGDV

SERVOPACK (Beispiel)

SGDV
SERVOPACK

~Verlanger

(Siehe Seite 85.)

@ Leitung mit einer Batterie
(erforderlich, wenn ein Absolutwertgeber
verwendet wird.)

Rotatorische Servomotoren l

Encoderleitung (Siehe Seite 83.) @ Leitung mit Steckern oder

@ Leitung

. 5 Servomotorleitung
Batteriegehause

(erforderlich, wenn ein Absolutwertgeber
verwendet wird.)

\
® Encoderseitige Leitung
Servomotorleitung
SGMSV
Servomotor
SGMSV
Servomotor

AVORSICHT

¢ Verlegen Sie die Servomotorleitung in einem Mindestabstand von 30 cm von der E/A-Signalleitung und
der Encoderleitung. Sie diirfen nicht gebiindelt oder in demselben Leitungskanal verlegt werden.

¢ Wenn die Lénge der Netzleitung 20 m iberschreitet, ist zu beachten, dass der Aussetzbetriebsbereich
der Drehmoment-Drehzahl-Kennlinie kleiner wird, da die AuBenleiterspannung abfallt.

® Servomotorleitung (400-V-Klasse)

Bezeich- Servomotor Bestell-Nr.
. Lénge Spezifikationen Details
nung Nennleistung Flexibler Typ
3m | JZSP-CVMCA11-03-E-G#
5m | JZSP-CVMCA11-05-E-G#
1,0 kW bis
10 m | JZSP-CVMCA11-10-E-G#
1,5 kW
15m | JZSP-CVMCA11-15-E-G#
20 m | JZSP-CVMCA11-20-E-G# L |
. 3m | JZSP-CVMCA12-03-E-G# Servomotor-Seite SERVOPACK-Seite
Far Servo-
5m | JZSP-CVMCA12-05-E-G#
motoren 2,0 KW bis —E
ohne 25 W 10 m | JZSP-CVMCA12-10-E-G# ] 3 ()
Haltebrem- ’ 15m | JZSP-CVMCA12-15-E-G# —'e
se 20 m | JZSP-CVMCAT12-20-E-G#
3m | JZSP-CVMCA13-03-E-G#
5m | JZSP-CVMCA13-05-E-G#
3,0 kW bis
10 m | JZSP-CVMCA13-10-E-G#
5,0 kW
15m | JZSP-CVMCA13-15-E-G#
20 m | JZSP-CVMCA13-20-E-G#
3m | JZSP-CVB12Y-03-E-G# ; L ,
Fur Servo- 5m | JZSP-CVB12Y-05-E-G# Servomotor-Seite DC-Eingangsseite
motoren mit | 1,0 kW bis
10m | JZSP-CVB12Y-10-E-G# - @)
Haltebrem- 5,0 kW . — 3¢
e 15m | JZSP-CVB12Y-15-E-G#
20m | JZSP-CVB12Y-20-E-G# ——

Anmerkung: Die Stelle "#" der Bestellnummer bezeichnet die Design-Anderungsnummer.
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