Orientalmotor

Servomotoren

AZX-Serie

Motor mit batterielosem absoluten
mechanischen Encoder

Standardausfiihrung /
mit PS-Getriebe 400 W, 600 W

Diese Servomotoren sind mit einem batterielosen absoluten Encoder

ausgestattet. Sie eignen sich flir Positionierungsanwendungen mit groBen EtherCA.I;‘- Ether. !et/l P

Verfahrwegen, da sie ein hohes Drehmoment im oberen Drehzahlbereich
erreichen. Die grundsatzliche Funktionsweise entspricht der AZ-Serie,
was den kombinierten Einsatz in Anwendungen erleichtert.

Batterieloser Servomotor mit absolutem Encoder

Die AZX-Serie ist mit dem gleichen batterielosen mechanischen Encoder (ABZO-Sensor) ausgestattet wie die AZ-Serie.
Es handelt sich um spezielle Servomotoren flr Positionierung und Dauerbetrieb.

/|

Keine externen Sensoren erforderlich
Dank des Absolutsystems ist kein Referenzsensor oder externer Sensor
erforderlich.

Batterieloser e Schnelles Fahren in die Grundstellung + Verbesserte Genauigkeit der
Absolutencoder .
Referenzierung
e Preiswert
e Einfache Verdrahtung
e Keine Beeintrachtigung durch Fehlfunktionen externer Sensoren

o Mechanischer Encoder Batterielos
Behélt die Positionsinformationen Bei einem mechanischen Sensor ist keine Batterie notwendig.
auch im ausgeschalteten Zustand bei Die Positionierungsinformationen werden vom ABZO-Sensor mechanisch

o Multiturn-Absolutencoder verwaltet.
Erkennung der Absolutposition ist bis +900 Vorteile
Umdrehungen (1800 Umdrehungen) der -

Motorwelle von der Referenzpunktposition * Kein Batterieaustausch erforderlich

e Kein Einbauraum fir die Batterie erforderlich (uneingeschrankte

moglich h . . oo -
Méglichkeiten fir die Treiberinstallation)
e Sicher fur den Versand per Luftfracht
Treiber mit Feldbus Die Sequenzfunktion vereinfacht die Programmierung
Diese Treiber sind EtherCAT oder EtherNet/IP-kompatibel. Die Die Positioniervorgéange der AZX-Serie verfliigen Uber eine
Ubergeordnete Steuerung und der Treiber kdnnen mit einem Vielzahl von Ablauffunktionen, wie z.B. die Einstellung eines
einzigen Kommunikationskabel verbunden werden, was die Timers zwischen den Vorgéngen und Linked Operation, die
Verdrahtung reduziert. bedingte Verzweigung und die Loop-Funktion. Diese Funktionen

kénnen mit der Parametrier-Software MEXEOQ2 eingestellt werden,
was das Programm der Uibergeordneten Steuerung vereinfacht.

—
EtherCAT. ™ «Nur Treiber mit EtherNet/IP
\ .
Etheriet/IP Host-Steuergerat e Einstellung der
START )
Fahrsatzdaten
- Ausfiihrung von Operationen (max 256)
- Einstellung verschiedener Parameter Beich mit .
- Uberpriifen von Alarminformationen O aien ' o /O_Signa|e
- Die Verdrahtung mit dem positonierorgang Ausgang (6 Eingange, 6 Ausgange)
Servomotor Host-Steuergerat kann mit einem —J Externes Gerat ) .
AZXéSerie einzigen EtherNet/IP-Kommunika- Sl ® Remote I/0O-Signale
Mit Feldbus Schnittstelle tionskabel vorgenommen werden. artezei ) . .
- Veerringerung von Fehlern und ferastelung Eingang (16 Eingangpits,
Arbeitsaufwand bei der Verdrahtung - EdemerSensot) 16 Ausgangsbits)
Wiederholungs-
Zahler-Einstellung

Positioniervorgang @ l

ENDE



Hohes Drehmoment im oberen Drehzahlbereich

Die AZX-Serie erreicht ein hohes Drehmoment im oberen Drehzahlbereich.
Sie eignet sich fir Positionieranwendungen mit groBen Verfahrwegen (z.B.: Kugelumlaufspindel)
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@ Vergleich der Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien der AZX-Serie mit der AZ-Serie.
Die AZX-Serie bietet ein hoheres Drehmoment im oberen Drehzahlbereich, die AZ-Serie ist im niedrigen Drehzahlbereich besser.

Die Grundfunktionen sind die gleichen wie bei der AZ-Serie

Wenn Sie die AZX-Serie und die AZ-Serie zusammen in derselben Anlage verwenden, entfallt der Aufwand fur Funktionsanpassungen.

Verdrahtung Verdrahtung der Ein- und Ausgénge

Einstellung der DIP Schalter und Parameter
(MEXEO2)

Steuerung Parameter-ID bei Steuerung Uber einen Feldbus

RS Lo  Integrierter Positioniervorgang usw. im Treiber

Gleicher Funktionsumfang
AZX-Serie AZ-Serie

Produktiibersicht

Motoren, Treiber und Kabel miissen separat bestellt werden.

Motor Treiber Anschlusskabel
Variante Nennleistung | FlanschmaB Version Lénge
Standard - Fiir Motor / Encoder
Standard mit elektromagnetischer
Bremse 400 W 60 mm
”
Anschluss- -
kabelsatze - Fiir Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
600 W 85 mm
— < 7
EtherCAT. 1 bis 20 m
Mit PS-Getriebe Etheri\'et/IP - Fiir Motor / Encoder
Mit PS-Getriebe und ) )
) Einphasig/
elektromagnetischer Bremse 400W 90 mm dreiphasig
200-240V )
- Getriebeuntersetzung flexible &’
510 25 Anschluss-
kabelsatze - Fiir Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
600 W 90 mm*
/7
<

@ Treiber mit EtherCAT Schnittstelle haben den EtherCAT Conformance Test bestanden.

@ EtherCAT ist eine patentierte Technologie und ein eingetragenes Warenzeichen mit Lizenz von Beckhoff Automation GmbH in Deutschland.

@ EtherNet/IP™ ist ein Warenzeichen von ODVA.
sNur Getriebeuntersetzung 5



ISystemkonfiguration

©®Kombination aus Standard-Motor mit elektromagnetischer Bremse und netzwerkfahigem Treiber
Beispiel flr eine Konfiguration mit I/O-Steuerung oder EtherNet/IP mit einem EtherNet/IP-kompatiblen Treiber.
Motoren, Treiber und Anschlusskabelsatze / Satze mit flexiblen Anschlusskabeln missen separat bestellt werden.

@ Fur den Betrieb erforderlich
O Optionales Zubehér O Kabel fiir die DC-Stromversorgung

Nicht mitgeliefert.

-» Sei f

2100 Seite 26 @® Treiber
Steuerstrom- |___| 4_4 \

versorgung 1
@ Anschlusskabelsatz - Seite 23
@ Motor Fur elektromagnetische Bremse )
Fur Encoder
—
PR
Fur Motor
Nicht mitgeliefert.
Parametrier-Software MEXEQ2 AC Hauptstrom- Kabel filr die AC-Stromversorgung

versorgung

Nicht mitgeliefert.

@ Die Parametrier-Software MEXEQ2 kann USB-Kabel

von der Website heruntergeladen werden.

) Kabel fiir I/0-Signale - Seite 25

Bei Verwendung der 1/0O-Steuerung

Host-Steuergerat

Nicht mitgeliefert.

EtherNet/IP-Kommunikationskabel Ethen\'et/IP

O Zubehér fir Treiber - Seite 27

Steckerabdeckung Lastwiderstand

@Beispiel einer Systemkonfiguration

Zubehér
Treiber Anschlusskabel- Kabel fiir I/0-Signale :
+ + satz (1 m) (1m) 4+ Lastwiderstand

AZXM640MC AZXD-SEP CCOT10VXFB CCO6DO10B-1 RGB200
® ® ® ©) ©)

@Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Andere Kombinationen sind ebenfalls maglich.
@ Das Motorkabel und das Kabel der elektromagnetischen Bremse vom Motor kénnen nicht direkt an den Treiber angeschlossen werden. Verwenden Sie fiir den Anschluss
an einen Treiber ein Anschlusskabel.



Aufbau der Produktnummer

Motor
>Standard

AZXM640AC
® @ 0 @06

<OMit PS-Getriebe

AZXM940AC-PS 10
® @0 @6 ® 0

Treiber

AZXD-S EP
® @0

Anschlusskabelsatz/Flexibler Anschlusskabelsatz

CCOIOVXFB
® @ @®0606

@ | Motor AZXM: AZX-Serie
@ | Flanschmas 6:60 mm
9:85mm
@ | Nennleistung 40: 400 W
60: 600 W
. A: Einzelwelle
@ | Ausfiihrung der Motorwelle M: Version mit elektromagnetischer Bremse
® | Wicklungsausfiihrung C: Fiir AC Stromversorgung
@ | Motor AZXM: AZX-Serie
@ | FlanschmaB 9:90 mm
@ | Nennleistung 40:400W
60:600 W
. A: Einzelwelle
@ | Ausfiihrung der Motorwelle M: Version mit elektromagnetischer Bremse
icklungsausfiihrung - Fir romversorgung
® | Wickl fiih C: Fiir AC St
etriebe : PS-Planetengetriebe
® | Getrieb PS: PS-Planetengetrieb:
@ | Getriebeuntersetzung
@ | Treiber AZXD: AZX-Serie
romversorgung : Einphasig/dreiphasig -
@ | st S: Einphasig/dreiphasig™ 200-240 VAC
reiber- : Mit EtherCAT-Schnittstelle
® Treib ED: Mit EtherCAT-Schnittstell
Klassifizierung EP: Mit Ethernet/IP-Schnittstelle

% WARNUNG: Die AZX-Serie ist nicht fir den Betrieb an 3x400 VAC geeignet.

©) CC: Kabel
Linge 010:1m 020:2m 030:3m
® 050:5m 070:7m 100:10m
150:15m 200:20 m
® | Referenznummer
@ | Geeignetes Produkt X: Motoren der AZX-Serie
® Kabel F: Standard
R: Flexibel
® Elektromagnetische Blanko: Fiir Motoren ohne elektromagnetische Bremse
Bremse B: Fiir Motoren mit elektromagnetischer Bremse




Produktiibersicht

Motoren, Treiber und Anschlusskabel missen separat bestellt werden.

Motor
{>Standard {>Standard mit elektromagnetischer Bremse
FlanschmaB Nennleistung Produktname FlanschmaB Nennleistung Produktname
60 mm 400W AZXM640AC 60 mm 400 W AZXM640MC
85 mm 600 W AZXM960AC 85 mm 600 W AZXM960MC
< Mit PS-Getriebe <> Mit PS-Getriebe und elektromagnetischer Bremse
FlanschmaB Nennleistung Produktname FlanschmaB Nennleistung Produktname
AZXM940AC-PS5 AZXM940MC-PS5
400 W AZXM940AC-PS10 400 W AZXM940MC-PS10
90 mm AZXM940AC-PS25 90 mm AZXM940MC-PS25
600 W AZXM960AC-PS5 600 W AZXM960MC-PS5
Treiber
<>Mit EtherCAT Schnittstelle <> Mit EtherNet/IP Schnittstelle
Stromversorgung Produktname Stromversorgung Produktname
Einphasig/dreiphasig™ ] Einphasig/dreiphasig™ ]
200-240 VAC AZXD-SED 200-240 VAC AZXD-SEP
% WARNUNG: Die AZX-Serie ist nicht flir den Betrieb an 3x400 VAC geeignet.
Anschlusskabelsatz/Flexibler Anschlusskabelsatz
Verwenden Sie flexible Anschlusskabel fiir Anwendungen, bei denen die Kabel stetig bewegt werden.
Es sind auch Verlédngerungskabelsétze und flexible Verlangerungskabelsatze erhaltlich.
Siehe Seite 22.
Im Lieferumfang enthalten
Motor Treiber
Lieferumfang P Lieferumfang Stecker
Standard - - Fiir CN1 (1 Stiick)
PS mit Getriebe 1 Stiick Mit EtherCAT-Schnittstelle - Fiir CN4 (1 Stiick)
Mit Ethernet/IP-Schnittstelle - Fiir CN7 (1 Stiick)
- Steckverbinderhebel (1 Stiick)
Kombinationen
Produkt Version Produktname
Motor Standard AZXM640EC, AZXM960EIC
Mit PS-Getriebe AZXM940EIC-PS[ ], AZXM960EIC-PS5
_|_
Produkt Version Produktname
Treiber Mit EtherCAT-Schnittstelle AZXD-SED
! Mit Ethernet/IP-Schnittstelle AZXD-SEP
Produkt Version Produktname
Fiir Motor / Encoder: CCOOOVXF
Anschlusskabelatz / Anschlusskabelsatz Fiir Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse: CCOOOVXFB
Flexibler Anschlusskabelsatz . Fir Motor / Encoder: CCOOOVXR
Flexibler Anschlusskabelsatz Fiir Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse: CCO<>VXRB

@ Anstelle der Symbole, sind im Produktnamen Buchstaben oder Zahlen angegeben, die auf Folgendes hinweisen.

[E: Abtriebswellenform
[J: Getriebeuntersetzung
: Kabellange



Anleitung zum Lesen der Spezifikationen

Einzelwelle AZXM640AC AZXM940AC-PS5
Mot i
oor L T AZXM640MC AZXM940MC-PS5
Treiber AZXD-S[]
@ w 400 400
@ U/min 3000 -
(O} max. Drehzahl U/min 5500 -
@ Nm 1,27 572
® Spitzendrehmoment Nm 3,82 171
® Zulassiger D i U/min - 0-1100
0,294x104 0,294x104
2 \ ¥
@ Rotortragheitsmoment J:kgm 03163104 [0.316x104]
J:kgm? B 0,163x107
@~ Zulissiges | i J: kgm? 14,7x104 0,037
- 5
. 100 - 10000 500 - 50000
@ Auflosung PR . 1000) 5000)
Mechanischer Multiturn-Absolut-Encoder
Positionserkennung 1 Umdrehung: 16 Bit Multiturn: 900 Umdrehungen (1800
1
@ - [ 15
Einphasi 200-240 VAC -15 - +6% 50/60 Hz
®@ Stromver- Nennstrom A E\nphas\g:“s\};gf:?asng: 3,0
sorgung =20
Eingangsstrom A 0,27 [0,57]
Version Stromlos
24VDC£10%
w 72
Bremse
A 03
Statisches Reib-
® moment Nm 127
@ Nennleistung

Leistungsbereich wenn der Motor mit Nenndrehzahl und
Nenndrehmoment kontinuierlich betrieben wird. Dabei steigt die
Temperatur des Motors nicht Uber den zuldssigen Wert.

@ Nenndrehzahl

Die maximale Drehzahl, bei welcher der Motor mit seinem Nennmoment
dauerhaft betrieben werden kann.

® Max. Drehzahl

Die maximale Drehzahl, mit der sich der Motor drehen kann.

@ Nennmoment

Ausgangsdrehmoment das bis zur Nenndrehzahl dauerhaft genutzt
werden kann.

® Spitzendrehmoment

Maximales Drehmoment, das kurzeitig genutzt werden kann. Es steht
zur Beschleunigung und zum Abbremsen zur Verfligung.

(® Zulassiger Drehzahlbereich

Zuldssiger Drehzahlbereich flr ein montiertes Getriebe.

@ Rotortragheitsmoment

Tragheitsmoment des Rotors im Motor. Notwendig fur die Berechnung
des Drehmoments flr die Beschleunigung des Motors.

Getriebetragheitsmoment

Tragheitsmoment des Getriebes. Notwendig fiir die Berechnung des
Drehmoments flir die Beschleunigung des Motors mit Getriebe.

@ Zulsssiges Lasttragheitsmoment

Maximales Lasttragheitsmoment welches der Motor sicher kontrollieren
kann. Wird dieser Wert Uberschritten, kann es zu Schwankungen bei
der Drehzahlregelung, Problemen mit der Schutzschaltung, Vibrationen
usw. flhren.

Getriebeuntersetzung

Das Verhaltnis zwischen der Eingangsdrehzahl des Motors und der
Drehzahl der Getriebeabtriebswelle. Eine Getriebeuntersetzung von 10
bedeutet zum Beispiel, dass bei einer Eingangsdrehzahl des Motors von
10 U/min die Drehzahl der Getriebeausgangswelle 1 U/min betragt.

@ Auflésung

Drehwinkel der Abtriebswelle je Schritt. Wenn zum Beispiel die
Auflésung = 1000 P/R ist, kann eine Umdrehung des Motors (360°)

in 1000 Schritte geteilt werden.

® Getriebespiel

Spiel der Getriebeabtriebswelle, wenn die Motorwelle fixiert ist.

Bei der Positionierung aus zwei Richtungen wird die
Positioniergenauigkeit beeintrachtigt.

® Nennphasenstrom

Eingangsstrom der Hauptstromversorgung, bei Abgabe der
Nennleistung.

Statisches Reibmoment

Spezifikation der elektromagnetischen Bremse.

Gibt das maximale Haltemoment (Haltekraft) an, mit dem

die elektromagnetische Bremse eine Position halten kann.

Lesen der Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien

AZXM6401C
’ [
4 7 @ Spit —
E
E 3
§ (2 Begrenzter Belastungsbereich \
E2
g @ Nennmomen
1 \
(@ Dauerbetriebbereich ]
| |
GU 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Drehzahl [U/min]
(D Dauerbetriebbereich

Der Bereich, der bei Dauerbetriebs-Kenndaten genutzt werden kann. Das
effektive Lastdrehmoment muss auf diesen Bereich begrenzt werden.

@ Begrenzter Belastungsbereich
Der Bereich, der zuséatzlich zum Beschleunigen und Abbremsen verwendet
werden kann.

® Nennmoment
Das maximal Drehmoment, mit welchem der Motor dauerhaft betrieben
werden darf.

AZXM940([1C-PS5

20

@ Spitzendrehmoment

(@ Begrenzter Belastungsber®
/© Nennmo%\

—

o

Drehmoment [Nm]
=

o

AN

(@ Dauerbetriebbereich

0 200 400 600 800 1000 1200
Drehzahl [U/min]

@ (Zulassiges) Spitzendrehmoment
Das maximale Drehmoment, das kurzfristig genutzt werden kann.
Es steht zum Beschleunigen und Verzégern zur Verfugung.



Standard

FlanschmaB 60 mm

. g . o
Spezifikationen s CE
Motor Einzelwelle AZXM640AC
Mit elektromagnetischer Bremse AZXM640MC
Treiber AZXD-SH
Nennleistung w 400
Nenndrehzahl U/min 3000
Max. Drehzahl U/min 5500
Nennmoment Nm 1,27
Spitzendrehmoment Nm 3,82
Rotortrégheitsmoment J: kgm2 [0?352‘2 59;;*1
Zulassiges Tragheitsmoment2 J: kgm2 14,7x10-4
Auflésung PR 100 - 10000 (Auslieferungszustand 1000)
Mechanischer Multiturn-Absolut-Encoder
Positionserkennung 1 Umdrehung: 16 Bit Multiturn: £900 Umdrehungen (1800
Umdrehungen)
Hauptstromversorgung Nennspannung Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC —15 - +6% 50/60 Hz
Stromversor- Nennstrom#3 A Einphasig: 5,3 Dreiphasig: 3,0
gung Steuerstromversorgung Nennspannung 24VDC*5%
Eingangsstrom A 0,27 [0,57]%!
Version Stromlos geschlossen
Stromversorgung 24VDC£10%
Elektromagnetische Bremse™* Elnergleverbrauch w 72
Eingangsstrom A 0,3
Statisches
Reibmoment Nm 1.27

@ Die Treiberklassifizierung wird an der Stelle, an der sich das Késtchen [ befindet angegeben. Details siehe “M Produktiibersicht” auf der Seite 5.

*! Der Wert in [ ] entspricht dem Wert bei Anschluss eines Motors mit elektromagnetischer Bremse.

*2 Das 50-fache des Rotortragheitsmoments.

#3  Der Wert bei Betrieb im Dauerbetriebsbereich. Bei Betrieb im Begrenzter Belastungsbereich flieBt maximal etwa der 3-fache Strom.

*4 Die elektromagnetische Bremse halt die Position, wenn der Strom abgeschaltet wird. Sie kann nicht fir Bremsanwendungen verwendet werden.

@ Wenn der Motor im Dauerbetrieb bei Nennleistung betrieben wird, ist ein Kiihlkérper zu verwenden, dessen Warmeleitkapazitit mindestens dem einer Aluminiumplatte
der GréBe 300 X 300 mm und einer Dicke von 10 mm entspricht.

Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien

AZXM6401C
Spezifikation der Stromversorgung: Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC

5

5
4 Spitzendrehmoment
Z
€
=3
é Begrenzter Belastungsbereich \
g2
S Nennmoment
g /
(=}
1 \
Dauerbetriebsbereich B
| |
GO 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Drehzahl [U/min]

@ Je nach den Betriebsbedingungen kann ein Lastwiderstand erforderlich sein. Lastwiderstande -» Seite 27

@ An der Stelle, an der sich das Kastchen [ in der Produktbezeichnung befindet, wird entweder A (Standard) oder M (Mit elektromagnetischer Bremse) zur Angabe der
Konfiguration angegeben.



Standard

FlanschmaB 85 mm

. g . °
Spezifikationen s CE
Motor Einzelwelle AZXM960AC
Mit elektromagnetischer Bremse AZXM960MC
Treiber AZXD-SH
Ausgangsleistung w 600
Nenndrehzahl U/min 3000
Max. Drehzahl U/min 5500
Nennmoment Nm 1,91
Einphasi
. 200-240 VAC \m 382
Spitzendrehmoment - -
Dreiphasig Nm 716
200-240 VAC ’
Rotortrégheitsmoment J: kgm2 [1%9343 TJ_?‘];
Zuldssiges Tragheitsmoment2 J: kgm2 47,4x10-4
Aufldsung P/R 100 - 10000 (Auslieferungszustand 1000)
Mechanischer Multiturn-Absolut-Encoder
Positionserkennung 1 Umdrehung: 16 Bit Multiturn: 900 Umdrehungen (1800
Umdrehungen)
Haupfstromversorgung Nennspannung Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC —15 - +6% 50/60 Hz
Strom- Max. Eingangsstrom?3 A Einphasig: 7,1 Dreiphasig: 3,9
versorgung Steuerstromversorgung Nennspannung 24VDC-5%
Eingangsstrom A 0,27 [0,62]*1
Version Stromlos Geschlossen
Stromversorgung 24VDC+10%
Elektromagnetische Bremse™* Epergleverbrauch w 85
Eingangsstrom A 0,35
Statisches
Reibmoment Nm 191

@ Die Treiberklassifizierung wird an der Stelle, an der sich das Késtchen M befindet angegeben. Details siehe

* Der Wert in [ ] entspricht dem Wert bei Anschluss eines Motors mit elektromagnetischer Bremse.
*2 Das 50-fache des Rotortragheitsmoments.

3

maximal etwa der 4-fache Strom bei dreiphasiger Versorgung.

k4

@ Wenn der Motor im Dauerbetrieb bei Nennleistung betrieben wird, ist ein Kiihlkdrper, dessen Warmeleitkapazitat mindestens dem einer Aluminiumplatte der

GroBe 350 x 350 mmund einer Dicke von 10 mm entspricht.

Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien

Der Wert bei Betrieb im Dauerbetriebsbereich. Bei Betrieb im Begrenzter Belastungsbereich flieBt maximal etwa der 2-fache Strom bei einphasiger Versorgung und

Die elektromagnetische Bremse halt die Position, wenn der Strom abgeschaltet wird. Sie kann nicht zum Bremsen selbst verwendet werden.

AZXM960[IC AZXM960[IC
Spezifikation bei Stromversorgung: Dreiphasig Spezifikation bei Stromversorgung: Einphasig
200-240 VAC 200-240 VAC
8 T T 5
[
Spitzendrehmoment
4 —
6
E . g
E Begrenzter Belastungsbereich E 33— e (ST
g4 £
g £
E N t £
ennmomen o
s, 1 ~_|
— | Dauer
Dauerbetriebsbereich ]
| |
G0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 GO 1000 2000 3000 4000 5000 6000
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Produktuibersicht” auf der Seite 5.

@ Je nach den Betriebsbedingungen kann ein Lastwiderstand erforderlich sein. Lastwiderstdnde -» Seite 27

@ An der Stelle, an der sich das Kastchen [ in der Produktbezeichnung befindet, wird entweder A (Standard) oder M (Mit elektromagnetischer Bremse) zur Angabe der
Konfiguration angegeben.



Mit PS-Getriebe

FlanschmaB 90 mm

. gn . °
Spezifikationen s CE
Motor Einzelwelle AZXM940AC-PS5 AZXM940AC-PS10 | AZXM940AC-PS25 AZXM960AC-PS5
Mit elektromagnetischer Bremse | AZXM940MC-PS5 | AZXM940MC-PS10 | AZXM940MC-PS25 AZXM960MC-PS5
Treiber AZXD-SH
Ausgangsleistung w 400 600
Nennmoment Nm 5,72 11,4 25,7 8,6
o
Spitzendrehmoment . - 171 34,3 77,2
Dreiphasig Nm 399
200-240 VAC ’
Zulassiger Drehzahlbereich U/min 0-1100 0-550 0-220 0-1100
Rotortragheitsmoment J: kgm? 0,294 x10-4[0,316x10-4] *1 0,948% 1074 [1,03%x 10-4] *1
Tragheitsmoment™2 J: kgm?2 0,163x104 0,160x 104 0,175x10-4 0,163x104
Zulassiges Tragheitsmoment™3 J: kgm?2 0,037 0,147 0,919 0,119
Getriebeuntersetzung 5 10 25 5
i 500 - 50000 1900 - 100000 2§00 - 250000 500 - 50000
Auflésung P/R (Auslieferungszustand (Auslieferungszustand (Auslieferungszustand (Auslieferungszustand 5000)
5000) 10000) 25000)
Positionserkennung Me_chanispher Multiturn-Absolut-Encoder
1 Umdrehung: 16 Bit Multiturn: 900 Umdrehungen (1800 Umdrehungen)
Getriebespiel Bogenminuten 15 (0,25)
Hauptstrom- Nennspannung Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC —15 - +6% 50/60 Hz . -
3;221@ . versorgung Nennphasenstrom™¢ A Einphasig: 5,3 Dreiphasig: 3,0 [5;2;122%7319
Steuerstrom- Nennspannung 24\IDC£5%
versorgung Eingangsstrom A 0,27 [0,57]%1 0,27 [0,62]%*1
Version Stromlos Geschlossen
Stromversorgung 24\DC£10%
Elektromagnetische Bremse™*® Energievertrauch L 7.2 85
Nennphasenstrom A 0,3 0,35
Statisches
Reibmoment Nm 127 191
*1 Der Wert in [] entspricht dem Wert bei Anschluss eines Motors mit elektromagnetischer Bremse.
*2 Dies ist der Wert des auf die Motorwelle umgerechneten inneren Tragheitsmoments des Getriebes.
#3 Das Quadrat des 50-fachen des Rotortragheitsmoments x der Getriebeuntersetzung.
*4 Der Wert bei Betrieb im Dauerbetriebsbereich (der Bereich, der bei Dauerbetriebs-Kenndaten genutzt werden kann).
Bei Betrieb im Begrenzter Belastungsbereich (der Bereich, der zum Beschleunigen und Abbremsen verwendet wird) flieBt der folgende Strom.
-AZXM940: Max. etwa 3-fach
-AZXM960 einphasig: Max. etwa 2-fach
5 -AZXM960 dreiphasig: Max. etwa 4-fach

Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien

AZXM940[]C-PS5
Spezifikation bei Stromversorgung: Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC
20

Spitzendrehmoment
/ p

15 \
g Begrenzter Belastungsbereich \
£10
g
% /Nennmoment
s 5

Dauerbetriebsbereich 1
GU 200 400 600 800 1000 1200

Drehzahl [U/min]

AZXM960([IC-PS5
Spezifikation bei Stromversorgung: Dreiphasig 200-240 VAC
40

35

— pitzendrehmoment — |

©w
[

SIS
=3

—— Begrenzter

o

Drehmoment [Nm]

Nennmoment
7

o

—

o

Dauerbetri

0

|
0 200 600

Drehzahl [U/min]

|
400 800 1000 1200

@ Je nach den Betriebsbedingungen kann ein Lastwiderstand erforderlich sein. Lastwiderstande

AZXM940[]C-PS10
Spezifikation bei Stromversorgung: Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC
40

T T
/Spnzendrehmoment
30
g
= Begrenzter Belastungsbereich
g 20 AN
5
£
£ /Nennmoment
S TI] —
Dauerbetriebsbereich i
GO 100 200 300 400 500 600

Drehzahl [U/min]

AZXM960[]C-PS5
Spezifikation bei Stromversorgung: Einphasig 200-240 VAC
20

Spitzendrehmoment

16

= Begrenzter Belastungsbereich
=
= 12
§ Nennmoment
E s
g \

4 Dauerbetriebsbereich -~

00 200 400 600 800 1000 1200

Drehzahl [U/min]
Seite 27

Die elektromagnetische Bremse halt die Position, wenn der Strom abgeschaltet ist. Sie kann nicht zum Bremsen verwendet werden.

AZXM940[]C-PS25
Spezifikation bei Stromversorgung: Einphasig/dreiphasig 200-240 VAC
100

Spitzendrehmoment
— 80 2
£
=
5 60
£
g Begrenzter Belastungsbereich
g 40
/Nennmoment \
20 —
Dauerbetriebsbereich
| |
% 50 100 150 200 250

Drehzahl [U/min]

@ An der Stelle, an der sich das Kastchen [] in der Produktbezeichnung befindet, wird entweder A (Standard) oder M (Mit elektromagnetischer Bremse)

zur Angabe der Konfiguration angegeben.
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Treiber-Spezifikationen

Treiber AZXD-SED AZXD-SEP
Digitale Eingange 6, Optokoppler
Taktausgang 2, Line Driver
. Digitaler Ausgang 6, Optokoppler und Open-Collector
Schnittstelle Stromabschaltsignal Eingang 2, Optokoppler
Stromabschaltmonitor Ausgang 1, Optokoppler und Open-Collector
Feldbus EtherCAT EtherNet/IP
Treiberfunktionen
Mit EtherCAT Schnittstelle
Treiber Produktname AZXD-SED
Eingange 16
Remote I/0 Ausgange %
Profile Position Mode (PP)
Profile Velocity Mode (PV)
Betriebsarten Return-to-Home Mode (HM)
Cyclic Synchronous Position Mode (CSP)
Cyclic Synchronous Velocity Mode (CSV)
Parametrierwerkzeug Parametrier-Software MEXEQ2
Koordinatenverwaltung Batterieloses Absolutsystem
Monitor / Information Wie in der nachstehenden Tabelle dargestellt.
Alarm O
Mit EtherNet/IP Schnittstelle
Treiber AZXD-SEP
Anzahl der Fahrdatensatze 256
Eingange 16
Remote I/0 Ausgange 6
Parametrierwerkzeug Parametrier-Software MEXEQ2
Koordinatenverwaltung Batterieloses Absolutsystem
Unabhangiger Betrieb O
Verkettung Sequentieller Betrieb @]
Positionierbetrieb Sequentieller Betrieb ohne Zwischenhalt O
Sequenz- Loop-Betrieb ©)
Betrieb steuerung Ereignisgesteuerter Betrieb (Event Jump) O
Dauerbetrieb O
. Referenzpunkisuche O
Rilckfart zum Referenzpunkt Schnelle Riickfahrt in Grundstellung O
Tippbetrieb @]
Uberwachung der Bewegung O
Uberlast-Erkennung @)
Uberhitzungserkennung (Motor und Treiber) @]
Monitor und Information Informationen zu Position und Drehzahl O
Temperaturerkennung (Motor und Treiber) O
Motorlastfaktor O
Verfahrweg/Zusétzlicher Verfahrweg O
Alarm O

Spezifikationen zur Kommunikation

EtherCAT

Kommunikationsprotokoll

IEC 61158 Type12

Physikalische Schicht/Protokoll

100 BASE-TX (IEEE 802.3)

Baudrate 100 Mbps

Kommunikationszykluszeit

-Free Run Modus: min. 1 ms
-Event Synchronisation (SM2): min. 1 ms
-DC Modus: 0,25 ms, 0,5 ms, 1 ms, 2 ms, 3 ms, 4 ms, 5 ms, 6 ms, 7 ms, 8 ms, 9 ms, 10 ms

Kommunikationsanschluss/Stecker

RJ45x2 (geschirmt)
ECAT IN: EtherCAT-Eingang
ECAT OUT: EtherCAT-Ausgang

Topologie Daisy Chain (Max. 65,535 Knoten)

Prozessdaten

Variables PDO Mapping

Sync Manager

-SMO: Mailbox-Ausgang
-SM1: Mailbox-Eingang
-SM2: Prozessdaten-Ausgang
-SM3: Prozessdaten-Eingang

-Notfallmeldung

Mailbox (CoE) -SDO-Anfrage

-SDO-Ansprechverhalten
-SDO-Informationen

Synchrone Modi

-Free Run (Asynchron)
-Event Synchronisation (SM2) Modus
-Synchron mit SYNC Event (DC)

Gerateprofil

IEC 61800-7 CiA402 Antriebsprofil




EtherNet/IP

Kommunikationsprotokoll

EtherNet/IP (entspricht CT18)

Anbieter-ID 187: Oriental Motor Co., Ltd.
Geréteversion 43: Generisches Gerat
Baudrate 10/100 Mbit/s (Autonegotiation)

Kommunikationsmodus

Vollduplex/Halbduplex (Autonegotiation)

Kabel-Spezifikationen

Geschirmte, verdrillte Leitungspaare (STP)
Empfohlen: TIA/EIA-568B CAT5e oder besser).

Anzahl der belegten

Ausgang (Scanner-»Treiber)

40 Bytes

Bytes Eingang (Treiber-»Scanner) 56 Bytes
Anzahl der unterstiitzten Anschliisse 2
Anschlussversion Alleiniger Eigentiimer, nur Eingang
Kommunikationszykluszeit (RPI) 1-3200 ms

Implizite Kommunikation

Anschlussversion (Scanner-»Treiber)

Punkt—zu—Punkt

Anschlussversion (Treiber-»Scanner)

Punkt—zu—Punkt, Multicast

Datentrigger

Zyklisch

Einstellung der IP-Adresse

IP-Adresswahlschalter, Parameter, DHCP

Kompatible Topologien

Stern, Linie, Ring (Device Level Ring)

Allgemeine Spezifikationen

Motor

Treiber

Isolierstoffklasse

130 (B)

100 MC oder mehr, bei Messung mit einem 500 VDC
Isolationsmessgerat zwischen:

100 MQ oder mehr, bei Messung mit einem 500 VDC
Isolationsmessgerat zwischen:

Isolationswiderstand N ) - PE-Anschluss — Hauptstromversorgungsanschluss
- Gehause-Motorwicklung
. ) . s - Encoder-Anschluss — Hauptstromversorgungsanschluss
- Gehduse-Wicklung der elektromagnetischen Bremse :
- I/0-Signalklemme — Hauptstromversorgungsanschluss
1 Minute lang besténdig gegen::
1 Minute lang besténdig gegen: - PE-Anschluss — Hauptstromversorgungsanschluss
- Geh&use-Motor-Wicklung 1,5 KVAC 50 Hz oder 60 Hz
Durchschlagsfestigkeit 1,5 KVAC 50 Hz oder 60 Hz - Encoder-Anschluss — Hauptstromversorgungsanschluss

- Gehéuse-Wicklung der elektromagnetischen Bremse™!
1,0 KVAC 50 Hz oder 60 Hz

1,8 KYAC 50 Hz oder 60 Hz
- 1/0-Signalklemme — Hauptstromversorgungsanschluss
1,8 KVAC 50 Hz oder 60 Hz

0 - +40°C (kein Frost)™2

0 - +55°C (kein Frost)*3

[Wenn der AZXM960 mit einphasen 200-240 VAC betrieben wird,

dann 0 - +50°C[*3

85% oder weniger (keine Kondensation)

Umgebungs-
. . temperatur
Betriebshedingungen
(in Betrieb) Luft-
feuchtigkeit
Atmosphére

Keine korrosiven Gase oder Staub. Das Produkt darf nicht mit Wasser, Ol oder anderen Fliissigkeiten in Beriihrung kommen.

Schutzart

IP65 (ausgenommen Montagefldchen und Steckverbinder)

IP10

Wellenrundlauf

0,05 T.L.R (mmy**

Konzentrizitat des Zentrieransatzes zur
Welle

0,075 T.LR (mm)**

Rechtwinkligkeit der Installation
Oberfldche zur Welle

0,075 T.LR (mm)*4

* % % %

(©@[0.075

1 Nur fiir Produkte mit einer elektromagnetischen Bremse.
2 Basierend auf unseren Messbedingungen.

3 Mit einem Kihlkdrper, dessen Warmeleitkapazitit mindestens dem einer Aluminiumplatte der GréBe 200x200 mm und einer Dicke von 2 mm entspricht.
4 Max-Min (TIR): Die Gesamtabweichung bei einer vollen Umdrehung um die Referenzachse.

@ Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der elektrischen Festigkeitspriifung diirfen Motor und Treiber nicht angeschlossen sein.
Die Tests dlirfen nicht am Absolutsensor des Motors durchfiihrt werden.

11



12

Zulassige Radiallast und zulassige Axiallast

Einheit: N
Zulassige Radiallast Zulissige
Motor FlanschmaB Produkt Getriebeuntersetzung Abstand vom Wellenende [mm] Axial-
0 5 10 15 20 last
Standard 60 mm AZXM640 - 230 245 262 281 304 98
85 mm AZXM960 - 376 392 408 426 446 147
5 380 420 470 540 630
Vit PS-Getriche 90 mm AZXM940 10 480 530 590 680 790 600
25 650 720 810 920 1070
AZXM960 5 380 420 470 540 630 600

@ Die Produkte sind durch den Produktschlussel identifizierbar.
@ PS-Getriebe haben eine Lebensdauer von 20.000 Stunden, wenn entweder die zuldssige Radiallast oder die zuléssige Axiallast wirkt.

Fur die Lebensdauer der Getriebe wenden Sie sich bitte an das nachstgelegene Oriental Motor Verkaufsbiiro oder besuchen Sie die Oriental Motor Website.

@ Radiallast und Axiallast
Abstand vom Wellenende [mm]
20

Radiallast

& Axiallast

Drehrichtung

Die Drehrichtung der Getriebewelle unterscheidet sich je nach Version und Untersetzung

vom Standardmotor wie folgt:

Getriebe

Getriebeuntersetzung

Drehrichtung in Bezug auf
den Standardmotor

Mit PS-Getriebe

Alle Untersetzungen

Gleiche Richtung

@ Standard-Motor

Q

cw

Drehrichtung gegen den Uhrzeigersinn

Cccw

Drehrichtung
im Uhrzeigersinn



Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

Motor
>Standard
400 W; FlanschmaB 60 mm
Produktname L Gewicht
kgl
AZXM640AC 1215 15
L 241
10 3
L g
12 20 28,5 *;S;
- Oi
g PE-Anschluss M4 &

Encoderkabel $6

500654-0609 (Molex)

600 W; FlanschmaB 85 mm

400

Motorkabel ¢6,5

$36-0,025 (h7)

350779-1 (TE-Connectivity)

Produktname L Gewicht
[kg]
AZXM960AC 132 31
L 37+1
10_1.3
g
°F
3
.e,
| g
XD ;
12 285 2
=t
Encoderkabel &6 | | PE-Anschluss M4
_[Motorkabel $8
S o
< S

60
50035 4X 4,5
O |8
5
®
®
85
70=035 4xd6,5
(© &
(a1,
IS4
o %)
®

($)]
—

13



{>Standard mit elektromagnetischer Bremse
400 W; FlanschmaB 60 mm

Produktname L Hend g
(kg
AZXM640MC 163,5 2,0
L 241 60
10_].3 50-035 4x 4.5
o
O |8
| == s
Q) Y L‘E, g éy - ™
12 12 128,5 B -
os| o9 5 27
[{=)
§r PE-Anschluss M4 ;‘; 2
_Motorkabel $6,5
Encoderkabel $6 o Motorkabel 6.5
Kabel fiir dieelektromagnetische Bremse &6
500654-0609 (Molex) 350779-1 (TE-Connectivity)
5557-02R-210 (Molex)
600 W; FlanschmaB 85 mm
Produktname L el
kgl
AZXM960MC 174 4,0
L 37+1 35
1013 70=035 4xb6,5
| > &
AN
g oD <
o N~
©
=
| g & o)
o) = o
12| 12 28,5 =3 5 o7
PE-Anschluss M4 «©
<

400
400
400

Encoderkabel b6

AN
—\ Motorkabel b8
Kabel fiir elektromagnetische Bremse 6

500654-0609 (Molex 350779-1 (TE-Connectivity)

5557-02R-210 (Molex]




> Standard mit PS-Getriebe
400 W; FlanschmaB 90 mm

90

90

Produktname Getriebeuntersetzung L1 L2 Ge[\li(vgj(]:ht
510 61 201,5 3,5
AZXM940AC-PSH 25 8.3 220 m
L2 47 +1
60 L1 14 4xM8x15
26
25
© © (o
o | 3
) A5
@ 2 u =) .
° © © 12 20 1285 g &
I PE-Anschluss M4 2 E
27 ||5 s .
< Motorkabel 6,5 A-A ®
2
Encoderkabel $6 |
Passfeder (enthalten)
20,5 - -
N
| \ &}/
500654-0609 (Molex) 350779-1 (TE-Connectivity) 25+02 678,03 3,
600 W; FlanschmaB 90 mm
Produktname Getriebeuntersetzung L1 L2 Ge[vkv!i](]:ht
AZXM960AC-PSH 5 61 226 53
L2 47 =1
85 L1 14 4xM8x15
26
25
€ 7 I
Al g
© ! g
A 5
© i s
< 03
) —= DD = \QN/
N 12 28,5 g N
PE-Anschluss M4 A-A ©
27 |15 i =
=] Motorkabel 8 ‘
N 205 Passfeder (enthalt
Encoderkabel $6 . assfeder (enthalten)
o5 o3
PN
SEE 1l
) ) 0
500654-0609 (Molex 350779-1 (TE-Connectivity) 25+02 6-003 3.5

@ Die Getriebeuntersetzung muss an der Stelle Bl eingefligt werden.

90

15
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<>Standard mit PS-Getriebe und elektromagnetischer Bremse
400 W; FlanschmaB 90 mm

90

Produktname Getriebeuntersetzung L1 L2 Ge[\ll(v;ht
510 61 2435 4,0
AZXM940MC-PSH 25 8.3 2705 29
L2 471
60 L1 14 4xXM8x15 90
26
25
© © 6= :
@\ il ==F 4
2 =gk &) s
|
1 1 T
(o) © f 3]
° © © 12 12 129~ og 5 g & )
I PE-Anschluss M4 AR B E
27 |5 U o
i —
8 S \ Motorkabel 06,5 ‘ e
Encoderkabel &6 S 205
Kabel fiir die elektromagnetische Bremse &6 Passfeder (enthalten)
D$ OF‘:’»
N g UL PRI
500654-0609 (Molex) 350779-1 (TE-Connectivity) ‘ ‘\}/ o
5557-02R-210 (Molex) 2502 6-00 350
600 W; FlanschmaB 90 mm
Produktname Getriebeuntersetzung L1 L2 Ge[\{(v!iﬁht
AZXM960MC-PSH 5 61 268 6,2
L2 471
85 L1 14 4xM8x15 90
26
] Q | ] ” &
I A = /
[RAN £
8 i 2 1)
|
A 5
@ e | i S
— R
™ — Qo) E/ ,\Qb‘/ :®;
T 12 12 | 28,5 2 ¥
A-A o9
PE-Anschluss M4 ©
27 |15 N ‘ =
=4 o\ Motorkabel 8
< = 205 Passfeder (enthalten)
Encoderkabel $6
Kabel fiir eine elektromagnetische Bremse ¢6 ‘ °9 o,_:
i
T 2500 6-80s 358

500654-0609 (Molex

5557-02R-210 (Molex

350779-1 (TE-Connectivity)

@ Die Getriebeuntersetzung muss an der Stelle Bl eingefligt werden.




Treiber

Gewicht
Produktname
kgl
EtherCAT AZXD-SED 15
EtherNet/IP AZXD-SEP '

Schlitze
00000000000000000§0000000000000 |

88886 _qannn

000000000000 00 000000
il
70 Schlitze 5
°°0000000000ﬂ000000000 &
— L st 1
L 60 5
180

im Lieferumfang enthalten

Stecker fur Steuerstromversorgung/Anschluss Elektromagnetische Bremse/Bremswiderstand Thermokontakt/ETO Funktion 1/0-Anschluss (CN1)
- Stecker: DFMC1,5/7-ST-3,5-LR (Phoenix Contact)

Stecker fiir Versorgung/Bremswiderstand (CN4)
- Stecker: 1-2271454-6 (TE-Connectivity)
- Steckverbinderhebel

Stecker flr Eingangs-/Ausgangssignale (CN7)
- Stecker: DFMC1,5/12-ST-3,5 (Phoenix Contact)
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Anschluss und Betrieb

Bezeichnungen der Treiberteile

Einzelheiten zu den einzelnen Funktionen finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir die AZX-Serie. Laden Sie die Bedienungsanleitung
entweder von der Oriental Motor-Website herunter oder wenden Sie sich an das néchstgelegene Oriental Motor-Verkaufsburo.

<>Mit EtherCAT Schnittstelle

24 VDC Steuerstromversorgung (CN1) ———@
Elektromagnetische Bremse (CN1) ————@
Thermoschutz Bremswiderstand (CN1) —————@
— ]
Eingang Stromunterbrechungssignal (CN1) ————@
—e
Ausgang Stromunterbrechungsiiberwachung (CN1) ——————@

Anschluss Encoder (C(N2) ———— @

Motoranschluss (CN3) ————— @

Anschluss Bremswiderstand (CN4) ——@

Hauptstromversorgung (CN4) ——@

PE Anschluss 2xM4

._
@——— Statusanzeige
._
o ————
| IP Adress-Wahlschalter
(ECAT ID X10, X1)
.—

@——— HOME PRESET Taster
(Auslieferungszustand)

@—— USB Anschluss

EtherCAT Anschluss
.—
(CN5 ECAT IN)

EtherCAT Anschluss
———
(CN6 ECAT 0UT)

@—— Klemmen fiir Eingangs-/Ausgangssignale (CN7)



<> Mit EtherNet/IP Schnittstelle

24 VDC Steuerstromversorgung (CN1) ———— @
Elektromagnetische Bremse (CN1) ————— @
Thermoschutz Bremswiderstand (CN1) ——————@

Eingang Stromunterbrechungssignal (CN1) —

—
———e

S —

Ausgang Stromunterbrechungsiiberwachung (CN1) ————@

Encoderanschluss (CN2) —————@

Motoranschluss (CN3) ——————— @

Anschluss Bremswiderstand (CN4) —

Hauptstromversorgung (CN4) —

PE-Anschluss 2xM4

USB-Kabelanschluss

._
@——— Statusanzeigen
._
.—
| IP-Adresswahlschalter
(IP ADDR X16, X1)
.—

@—— HOME PRESET Taster
(Auslieferungszustand)

@—— USB-Anschluss

EtherNet/IP-Anschliisse
| (CN5, CN6)

@———— Klemmen fiir Eingangs-/Ausgangssignale (CN7)

Fur den Anschluss des Treibers an den Computer, auf dem die Parametrier-Software MEXEOQ2 installiert ist, ist ein USB-Kabel erforderlich.

Verwenden Sie ein USB-Kabel mit den folgenden Spezifikationen.

Spezifikationen | USB 2.0 (volle Geschwindigkeit)
Lénge: Bis 3m
Konfiguration: A auf Mini B

Kabel

19
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Anschlussschema
<> Mit EtherCAT Schnittstelle
e Anschluss an eine Steuerung mit NPN-Logik (Stromsenke)

e Anschluss an eine Steuerung mit PNP-Logik (Stromquelle)

Steuerung Treiber Steuerung Treiber
INO (HOMES) 24VDC A\
{_‘ i [J2eke A= f N0 (HOMES)
INT (FREE) ¢ 47k 22k0 =
=] arke [Jezke [VA= ] W1 FRe)
IN2 (ETO-GLR) a7k [J22k0 VA=
{_‘ 47k D 22kQ ‘SIZZ‘S: {_‘ IN2 (ETO-GLR)
INS (EXTH) | a7k [J22k0 VA=
{_‘ 20v00 aa [Joake [YA= {
n-como3 L4 N3 (EXT1)
0vV N4 (L) 1N-COMO-3 ake [J22k0 VA=
ﬁ‘ i [Jeoke A= oV Y
IN5 (RV-LS) ]
i N4 (FW-LS)
24VDC 47kQ 22k0 =
{_i 2 n-comes b ] Y3 i o -
oy A IN5 (RV-LS)
12-24VDC
@_‘:’4 wowes ] | 47ka [Jeeka VA=
= Ro 0UTO (HOME-END) n oV %
10 mA max. > 12-24VDC £\ _
Ro 0OUTO (HOME-END)
§:§ Ro OUTT (ETO-MON) ] i:i <10 mA max. [ F>J J:i
LF}J - Ro OUTH (ETO-MON) : !
S = [>T
Ro 0UT2 (Not used)
Ausgang
i = % Ro 0UT3 (SON-MON) ® géttigung& [ F>J =
pannung
S = max. 3 VDG R JR— 1>T Ausgang
_ (SN MON) T f _ Spannung
= Ro 0UT4 (MOVE) = [ r> = max. 3 VDC
LF}J - Ro 0UT4 (MOVE) ! !
= RO 0UT5 (ALM-B) :@i [ F>J p:i
1
}J - Ro 0UT5 (ALM-B : J
ouT-COM | @i o3 o E: -
0y % Twisted-Pair Wire ASG+ :]: [ ’7>
D iﬁ VY 0UT-COM 7 N
ASG- )
bson fﬁ 2631 (Kompatibel) Twisted-Pair Wire ASG+ ©
'S D ASG- ;(
D X:X BSG- | BSGr j: 26C31 (kompatibel)

GND

0V$

— -G

%()V

@Fr die Eingangssignale 24 VDC verwenden.
@Fur die Ausgangssignale 12-24 VDC 10mA oder weniger verwenden. Wenn der Stromwert 10mA Ubersteigt, einen externen Widerstand RO anschlieBen, um den Strom
auf 10mA oder weniger zu reduzieren.
@ Sicherstellen, dass die Steuerleitungen in einem Abstand von min. 200 mm zu den energiefiihrenden Leitungen (Motorkabel, Stromversorgung) verlaufen.
AuBerdem drfen die Steuerleitungen nicht im selben Kabel wie die Stromleitungen verlegt oder mit diesen gebiindelt werden.
@ Wenn es zu Storstrahlung kommt (Emission oder Immission), die Kabel abschirmen oder Ferritkerne verwenden.

.

OV‘&

%70V




< Mit EtherNet/IP Schnittstelle
e Anschluss an eine Steuerung mit NPN-Logik (Stromsenke)

e Anschluss an eine Steuerung mit PNP-Logik (Stromquelle)

Steuerung Treiber Steuerung Treiber
INO (ZHOME) 24voe A
4<_‘ 47kQ D 2.2kQ ‘SIZZ‘S: 41<_‘ INO (ZHOME)
N1 (FREE) 47k0  [|22k0 =
4<_< 47K Dz.z kQ ‘S[Z = f N1 (FREE)
IN2 (STOP) 47k0  [|22k0 =
4<_‘ 4.7kQ D 22kQ ‘SIZZ‘S: 4<_< IN2 (STOP) D szg
IN3 (ALM-RST) 47k0 [|22k0 =
4\/«_4 24V0GIA ncomos L | ke [z [YA= { ING (ALM-RST) : )
vy ) N-COMO3 a7ke [J22k0  |[VA=
ﬁ‘ i [Jeoke A= WY O
IN5 (RV-J0G) ﬁ -
{_i 2av0c 4 naowes || 47k Dzz kQ ‘SIZZ'S: IN4 (FW-J0G) = — »
oV 4<_‘ IN5 (RV-JOG)
1224 VDG A wcomss | | a7ke [Je2ka |VA=

RO QUTO (HOME-END)

10 mA max. =

RO

R0

0UT1 (IN-POS) _

0UT2 (Not used)

t

t

0V$

@Fur die Eingangssignale 24 VDC verwenden.

Aysgang
= Ro OUT3 (READY)
T 20) >‘_T Spannung
= max. 3 VDC
%2% Ro 0UT4 (MOVE)
§=§ Ro OUTS (ALM-B) ),
0UT-COM | B
Twisted-Pair Wire ASG+ @
D ASG- :I;
bser i 26031 (Kompatibel)
I 0 S
GND %

$0V

0V$

12-24VDC A\

RO 0UTO (HOME-END) B
@i < 10 mA max. [ ”>J ,—L’\):i
RO OUTH (IN-POS) l T
B FoaE
Ro 0UT2 (Not used)
b e
hr T '_L) Ausgang
Ro 0UT3 (READY) 0 r Spannung
-] [T -
157
RO 0UT4 (MOVE)
D] A
RO OUTS (ALM-B)
) 1 =
g [ D=l
it OUT-COM [>T -
Twisted-Pair Wire ASG+

i1

26031 (kompatibel)

0V$

ASG- :l;

BSG+ i

[ [ BG- é
[

%70V

@Fur die Ausgangssignale 12-24 VDC 10mA oder weniger verwenden. Wenn der Stromwert 10mA Ubersteigt, einen externen Widerstand R0 anschlieBen, um den Strom
auf 10mA oder weniger zu reduzieren.
@ Sicherstellen, dass die Steuerleitungen in einem Abstand von min. 200 mm zu den energiefiihrenden Leitungen (Motorkabel, Stromversorgung) verlaufen.
AuBerdem durfen die Steuerleitungen nicht im selben Kabel wie die Stromleitungen verlegt oder mit diesen gebtindelt werden.
® Wenn es zu Storstrahlung kommt (Emission oder Immission), die Kabel abschirmen oder Ferritkerne verwenden.
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Kabel

Konfiguration

Treiber mit Feldbus

Anschlusskabel! Kabel fiir die DC-Stromversorgung
e e [
, Wahlen Sie eine der folgenden Anschlussmethoden aus. : : | —— |Steuerstromtrom-
! oy L ______ " versorgung
I
I
: ® Anschlusskabelsatz :
I Fiir elektromagnetische Bremse™2 X Netzwerk-Kommunikationskabel3
| =
! i 1| =
1 Fiir Encoder :
, [ hull= I T Kabel fiir 1/0-Signale
| 1
I
X 1
I -
X | / Host-
! X Steuergerét
: ® Verlangerungskabelsatz @ Anschlusskabelsatz 1
| Motorseite !
I ! Treiber
Motor 1 Fiir elektromagnetische Bremse™2 Filr elektromagnetische Bremse™*2 !
: B = I
I Fiir Encoder X
: 0= =0k (0] {0k o
, | Kabel fiir die AC-Stromversorgung®3 AC-
| Fiir Motor | Hauptstrom-
1 = b i : versorgung
I
| 1

*1 Flexible Anschlusskabelsatze und flexible Verlangerungskabelsitze mit ausgezeichneter Haltbarkeit sind ebenfalls erhiltlich.
*2 Erforderlich fiir Motoren mit einer elektromagnetischen Bremse.
#3 Nicht im Lieferumfang enthalten.

@Es kdénnen bis zu 3 Kabel verwendet werden, um Motor und Treiber zu verbinden.

@ Der maximale Abstand zwischen Motor und Treiber betragt 20 m.

@ Das Motorkabel und das Kabel der elektromagnetischen Bremse vom Motor kénnen nicht direkt an den Treiber angeschlossen werden. Verwenden Sie fiir den Anschluss
an einen Treiber ein Anschlusskabel.

Anschlusskabel

Anschlusskabel

Wahlen Sie eine der folgenden Anschlussmethoden aus.

(@ Anschlusskabelsatz/flexibler Anschlusskabelsatz
Fiir elektromagnetische Bremse™*

Fr Encoder
1D + iz
Fr Motor

o A\
H§-| ] d

1
:

(@ Verlangerungskabelsatz Motorseite / (@ Anschlusskabelsatz
Flexibler Anschlusskabelsatz Motorseite

Fiir elekiromagnetische Bremse™ Fiir elekiromagnetische Bremse™ Treiber
Motor E— 4 —"F =
Fiir Encoder
Fr

Motor

* Erforderlich fiir Motoren mit einer elektromagnetischen Bremse.
@Es kénnen bis zu 3 Kabel verwendet werden, um Motor und Treiber zu verbinden.
@ Der maximale Abstand zwischen Motor und Treiber betragt 20 m.



(@ Anschlusskabelsatz/Flexibler Anschlusskabelsatz

Der Anschlusskabelsatz wir zur Verbindung von Motor und Treiber benétigt. Verwenden Sie flexible Anschlusskabel fiir Anwendungen, bei
denen die Kabel stetig bewegt werden. Das Motorkabel und das Kabel der elektromagnetischen Bremse kdnnen nicht direkt an den Treiber
angeschlossen werden. Verwenden Sie fiir den Anschluss an einen Treiber ein Anschlusskabelsatz.

Produktibersicht
<>Anschlusskabelsatz - Fiir Motor / Encoder - Furr Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
e Fiir Motor / Encoder /
eFiir Motor / Encoder g Elektromagnetische Bremse - g
Léange L [m] Produktname Lénge L [m] Produktname
1 CCO10VXF 1 CCOT10VXFB
2 CCO20VXF 2 CCO20VXFB
3 CCO30VXF 3 CCO30VXFB
5 CCO50VXF 5 CCO50VXFB
7 CCO70VXF 7 CCO70VXFB
10 CC100VXF 10 CC100VXFB
15 CC150VXF 15 CC150VXFB
20 CC200VXF 20 CC200VXFB
<>F|exib|er Anschlusskabelsatz - Flr Motor / Encoder + Fur Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
e Fiir Motor / Encoder /
eFiir Motor / Encoder 4 Elektromagnetische Bremse - 4
Léange L [m] Produktname Lénge L [m] Produktname
1 CCOT0VXR 1 CCO10VXRB
2 CCO20VXR 2 CCO20VXRB
3 CCO30VXR 3 CCO30VXRB
5 CCO50VXR 5 CCO50VXRB
7 CCO70VXR 7 CCO70VXRB
10 CC100VXR 10 CC100VXRB
15 CC150VXR 15 CC150VXRB
20 CC200VXR 20 CC200VXRB
@ Hinweis zur Verwendung von flexiblen Kabeln -» Seite 26 @ Hinweis zur Verwendung von flexiblen Kabeln =» Seite 26

Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)
<>Motorkabel
Motorseite Treiberseite

350780-1 (TE-Connectivity)
3-2229794-1 (TE-Connectivity) 100 254

/ $8 (flexibles Kabel $7,5)
N s B i |
2 o BT
N, B, a :D@
15,75 27,43 (120)
L

Ringkabelschuh, isoliert (1,25-4)

<>Encoderkabel
Motorseite Treiberseite

0,5 bis 5 m: 500655-0609 (Molex)

7 bis 20 m: 54280-0609 (Molex) 0,5 bis 5 m: 500654-0609 (Molex)
05 bis 5 m: 46,5 7 bis 20 m: 55100-0670 (Molex)
7 bis 20 m: &7 (flexibles Kabel ¢8)

18,8
)
A
18,8

0]

12,2 43,5 ] max. 43,5 12,2

<{Kabel fir die elektromagnetische Bremse

b 4.1 (flexibles Kabel @6

Aderendhiilse: Al0.5-10WH
(Phoenix Contact)

5559-02P-210
(Molex)

Motorseite Treiberseite



(@ Verlangerungskabelsatz (motorseitig) / Flexibler Verlangerungskabelsatz (motorseitig)

Kabelsatz zur Verlangerung des Anschlusskabelsatzes zum Motor. Die maximal zulassige Kabellange betragt 20 m (einschlieBlich
Anschlusskabelsatz).
Verwenden Sie flexible Verlangerungskabel fiir Anwendungen, bei denen die Kabel stetig bewegt werden.

Produktibersicht
< Verlangerungskabelsatze - Fir Motor / Encoder - Fiir Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
e Fiir Motor / Encoder /
eFiir Motor / Encoder Elektromagnetische Bremse
Léange L [m] Produktname Lénge L [m] Produktname
1 CCOT0VXFT 1 CCOT0VXFBT
2 CCO20VXFT 2 CCO20VXFBT
3 CCO30VXFT 3 CCO30VXFBT
5 CCO50VXFT 5 CCO50VXFBT
7 CCO7O0VXFT 7 CCO70VXFBT
10 CC100VXFT 10 CC100VXFBT
15 CC150VXFT 15 CC150VXFBT
{Flexible Verlangerungskabelsatze - Fir Motor / Encoder - Fr Motor / Encoder / Elektromagnetische Bremse
e Fiir Motor / Encoder /
eFir Motor / Encoder Elektromagnetische Bremse
Lénge L [m] Produktname Lénge L [m] Produktname
1 CCOTOVXRT 1 CCOT0VXRBT
2 CCO20VXRT 2 CCO20VXRBT
3 CCO30VXRT 3 CCO30VXRBT
5 CCO50VXRT 5 CCO50VXRBT
7 CCO70VXRT 7 CCO70VXRBT
10 CC100VXRT 10 CC100VXRBT
15 CC150VXRT 15 CC150VXRBT
@ Hinweis zur Verwendung von flexiblen Kabeln > Seite 26 @ Hinweis zur Verwendung von flexiblen Kabeln <» Seite 26

Abmessungen (Einheit = mm)

<Motorkabel
Motorseite Treiberseite

350780-1 (TE-Connectivity) 350779-1 (TE-Connectivity)
/ $8 (flexibles Kabel $7,5)

T 05 o |

5 Oy (O % J Bed [

Sl i Lo !

15,75‘ ‘ 27,43

L

<{>Encoderkabel

54280-0609 (Molex) 55100-0670 (Molex)

&7 (flexibles Kabel 8)

SR S— : B
-2 U ®
12,2 43,5 ) max. 43,5 12,2

Motorseite Treiberseite

]

<Kabel flr die elektromagnetische Bremse

4,1 (flexibles Kabel ¢6
5559-02P-210 /5557-02R-210 )

23,9 19,6 ‘
L L

Motorseite Treiberseite

(12)




Kabel fiir I/0-Signale

Universalkabel

* Mehradriges abgeschirmtes Kabel
e Ungebindelte Verkabelung an beiden Enden
e Einfache Erdung der Abschirmung durch Erdungskabel mit Ringkabelschuh
e Die Anzahl der Adern des Kabels kann je nach Funktion gewahlt werden

AC Eingangstreiber

Kabel fiir I/0-Signale

Steuerung

AWG24, AuBendurchmesser 1,1

Produktiibersicht Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)
AuBendurch- Ringkabelschuh, isoliert (1,25-4)
Produktname Lange L [m] An;ztellr:er messer D AWG 300§ 300*3°
[mm] ? 5 5
CCO6D005B-1 0,5 g
CCO6DO10B-1 1 T
6 $5.4 of
CC06D015B-1 15
CCO06D020B-1 2
CC10D005B-1 0,5 L
CC10D010B-1 1 10 $6,7 @In der Abbildung sind 16 Adern dargestellt.
CC10D015B-1 15 '
CC10D020B-1 2 o4
CC12D005B-1 0,5
CC12D010B-1 1
CC12D015B-1 1,5 12 75
CC12D020B-1 2
CC16D005B-1 0,5
CC16D0O10B-1 1 16 o715
CC16DO015B-1 1,5 ’
CC16D020B-1 2
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Kabel fiir die DC-Steuerstromversorgung

Diese Kabel werden flr den Anschluss des Treibers

an eine DC-Stromversorgung verwendet. 24VDC
Steuerstrom-
versorgung

Produktibersicht
Produktname Lénge L [m]
CC02D005-3 0,5
CC02D010-3 1
CC02D015-3 15
CC02D020-3 2
CC02D050-3 5

Hinweis zur Verwendung von Kabeln

Hinweis zum AnschlieBen von Steckern
Halten Sie beim Einstecken oder Abziehen von Steckern stets den
Stecker fest.
Wenn Sie am Kabel ziehen, kann es zu Stérungen in der
Verbindung kommen.

<>Beim Einstecken des Steckers

Halten Sie das Gehause des Steckers fest und stecken Sie ihn so
gerade wie moglich ein.

Wenn der Stecker beim Einstecken angewinkelt wird, kann es

zu Schaden an den Anschliissen oder zu Stérungen bei der
Verbindung kommen.

<>Beim Abziehen des Steckers

Entriegeln Sie die Steckerverriegelung und ziehen Sie ihn gerade
heraus.

Wird der Steckverbinder durch Ziehen am Kabel geldst, kann dies
zu einer Beschadigung des Steckers fuhren.

Kabel fiir die DC-Stromversorgung

U

Treiber

Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

300°5° . Ringkabelschun, isoliert (1,25-4)

O

300"

_ AWG20
Teilweise abisoliert Abschirmun AuBendurchmesser ¢1,65
i 3 A
80 < 80

Hinweise zur Verlegung von flexiblen Kabeln
Biegen Sie das Kabel nicht am Stecker. Dadurch werden der
Steckverbinder und die Anschlussbuchse belastet, was zu
Stérungen oder Unterbrechungen der Verbindung fiihren kann.

{>Methode zur Befestigung von Kabeln
Befestigen Sie das Kabel an 2 Stellen, um eine Bewegung des
Steckverbinders zu verhindern.

Mit zwei Kabelschellen
oder einer breiten
'—v' Kabelschelle befestigen.

Auch breite Kabelschellen sind zuldssig.

{Lange der Kabelverlegung und Biegeradius

Achten Sie bei der Verlegung der Kabel auf eine angemessene
Lénge, die ein Ziehen beim Bewegen des Kabels verhindert.

Der Biegeradius muss mindestens das 6-fache des
Kabeldurchmessers betragen.

Klemme |,

{lnterferenzen bei Kabeln

Achten Sie bei der Verlegung von Kabeln in einer Kabelfiihrung
darauf, dass sich Kabel nicht gegenseitig stéren. Dadurch werden
der Steckverbinder und die Anschlussbuchse belastet, was zu
einer unerwinschten Unterbrechnung fihren kann. Beachten

Sie sorgféltig die Vorsichtshinweise bei der Verwendung von
Kabelfihrungen.

<Verdrehen von Kabeln

Verlegen Sie die Kabel so, dass sie sich nicht verdrehen. Wenn
Kabel verdreht verlegt werden, kann es zu einem unerwiinschten
Kabelbruch kommen.

Vergewissern Sie sich nach der Verdrahtung anhand der
Markierungen auf der Oberflache des Kabels, dass die Kabel nicht
verdreht sind.



Zubehor

Bremswiderstand

Die vom Motor erzeugte Bremsenergie kann die Absorptionskapazitat des Treibers Ubersteigen.
In diesem Fall wird ein Bremswiderstand an den Treiber angeschlossen, um die Bremsenergie abzufiihren.

<Bedingungen, unter denen ein Bremswiderstand wahrscheinlich erforderlich ist>

- Vertikaler Antrieb
- Beschleunigung oder Abbremsen von Lasten mit hohem Massentragheitsmoment

Spezifikationen
GroBe Beschreibung
Dauerbremsleistung 200 W
Widerstandswert 50 Q
Geodffnet: 175+5C
Temperaturschaltverhalten Geschloss_.en: 115+15C
(Offner)
. 227VAC8A
Elektrische Daten 115 VAC 22 A

@ Installieren Sie die Bremseinheit an einem Ort, deren
Warmeabfihrung einem Kihlkérper mit 350 x 350 x 3 mm
entspricht.

Steckerabdeckung

Dies ist eine Kunststoffabdeckung zum Schutz und zur Sicherung des angeschlossenen
Steckverbinders des Kabels.
- Die Schutzart entspricht IP20
- Sie kann nach dem Anschluss der Motoren und Treiber installiert werden.
- Es handelt sich um eine Vorrichtung zum Sichern von Kabeln und zum Schutz von Zuleitungen
- Sie kann mittels zwei Montagebohrungen (¢p4,5) am Gerét befestigt werden.

Material: Polyamid

Produktname
MAC-D*
MAC-D02
#%Ohne Encoderkabel und Motorkabel
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Diese Produkte werden in Werken hergestellt, die nach den
internationalen Normen 1SO 9001 (Qualitatssicherung) und
ISO 14001 (Systeme fur Umweltmanagement) zertifiziert sind.

Die Angaben konnen jederzeit ohne Vorankiindigung geandert werden. Dieser Katalog wurde im Januar 2024 verbffentlicht.
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