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Remarque :

Bien que nous nous efforcions d’atteindre la perfection, Omron Europe BV et/ou ses filiales et partenaires n’offrent aucune garantie et n’assument aucune
responsabilité pour ce qui est de I'exactitude ou de I'exhaustivité des informations fournies dans ce catalogue. Les informations de ce catalogue sont fournies
«en I'état », sans garantie d’aucune sorte, expresse ou implicite, y compris les garanties de qualité marchande, d’adéquation a une finalité particuliére et
d’exemption de contrefagon, cette liste n’étant pas limitative. Dans une juridiction ol I'exclusion des garanties implicites n’est pas valide, cette exclusion doit étre
remplacée par I'exclusion valide correspondant au mieux a I'intention et I'objectif de I'exclusion originale. Omron Europe BV et/ou ses filiales et partenaires se
réservent le droit d’apporter des modifications a leurs produits, a leurs caracteéristiques et informations a leur seule discrétion, a tout moment et sans préavis.
Les informations contenues dans ce catalogue peuvent devenir obsoletes. Omron Europe BV et/ou ses filiales et partenaires ne peuvent étre obligés d’en mettre
a jour le contenu.

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



Sommaire

Solutions d’automatisation o0z Frésence Omon
de maChines 003  Produits présentés

004 Automatisation évolutive des machines
. A = . . 006 Compétence d’Omron

Ce catalogue a été créé pour vous aider a sélectionner la solution
d’automatisation pour machine correcte pour votre application. 008  Fiabilité du produit et service
Spécifiquement créés en fonction des besoins du clients, nos nouveaux
controleurs d’axes, servomoteurs et variateurs de fréquence sont destinés
a vous permettre de fabriquer des machines plus rapides, plus flexibles et 012  Produits Omron
totalement fiables. Outre une fiabilité et des performances élevées du produit,
Omron offre une intégration aisée du produit afin de créer des solutions pour
machines totalement flexibles. 021  Table des matiéres

010 Vue d’ensemble des produits

020 Ftudes de cas

Le catalogue Contrdle d’axes et variation de fréquence 2011 présente
EtherCAT comme un réseau machine unique, bénéficiant d’un réseau
Ethernet standard avec précision de synchronisation élevée entre les
appareils. Sur la base de produits d’une qualité éprouvée et fort d’une
expérience de plus de 50 ans en automatisation des machines, Omron offre
une vaste gamme de produits EtherCAT dont des contrdleurs d’axes,

des servomoteurs, des variateurs de fréquence, des systémes de vision

et des modules d’E/S distribués.

Cette vaste gamme de produits est complétée par notre nouvelle série de
moteurs linéaires optimisés et de robots SCARA. Omron offre des composants
pour moteurs linéaires ou des systémes linéaires personnalisés complets.

La série de robots SCARA est spécifiquement congue pour les applications
point a point, afin de simplifier vos machines et de réduire le temps

de fabrication.

Omron propose également une plus vaste gamme de produits que vous
découvrirez en visionnant le DVD fourni.

Pour plus d’informations sur les solutions d’automatisation de machines
Omron, veuillez visiter notre mini—site d’Automatisation évolutive des
machines a I'adresse scalablemachine.info
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Omron Industrial Automation

Faisant partie d’Omron Corporation, Omron Industrial Automation est un fabricant a I'échelle
mondiale de produits de technologie avancée et I'un des principaux fournisseurs d’expertise
d’application. Les technologies d’Omron Industrial Automation sont présentes dans les usines
et les machines a travers le monde.

Omron Industrial Automation Europe

Nous maintenons une position de leader dans le secteur de I'automatisation industrielle et des
machines en Europe depuis plus de 30 ans. Omron propose des ressources globales aux clients
de tous les pays européens, y compris des installations de développement et de fabrication.

Omron - Une entreprise mondiale qui reste avant tout a dimension humaine

« Une entreprise mondiale qui reste avant tout a dimension humaine », telle est la culture
d’Omron, qui met un point d’honneur a étre proche de ses clients. Nous sommes une entreprise
mondiale qui entend conserver sa dimension humaine, confirmant ainsi notre souhait

de maintenir une communication empreinte de simplicité et de souplesse. Nos ingénieurs

des ventes et nos ingénieurs en application sur site travaillent en étroite collaboration pour
proposer des solutions et I'assistance nécessaire a chaque étape de votre application.
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Omron Industrial Automation Europe
« Plus de 1 800 employés dans

28 pays européens
« 50 locaux techniques

« 8 centre de compétence
en automatisation

o Ligne d’assistance dans 14 langues
européennes
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PRODUITS

CONTROLEURS D’AXES

API série CJ avec EtherCAT
« Unité de controle de position CJ1W-NF avec EtherCAT

 Support pour maximum 16 axes et 64 variateurs,
systemes de vision et modules d’E/S déportés

Trajexia avec EtherCAT

« Controle parfait de 64 axes

« Adaptabilité avec cartes maitres EtherCAT pour 4, 16 et 64 axes
« Prend en charge servomoteurs, variateurs, systemes de vision

et modules d’E/S déportés
SERVOMOTEURS
—
EtherCAT.
Page 59, 83
Moteur rotatif Accurax G5

« Plage de puissance de 50 a 15 kW
« Protection IP67 et couple de denture faible

Solutions de moteur linéaire Accurax

« Plage de force du moteur linéaire de 26,5 a 760 N

« Types de moteur sans noyau ou avec noyau en fer disponibles

« Large palette de plus de 100 axes de moteurs linéaires standard

VARIATEURS DE FREQUENCE

Variateur MX2

« Couple de démarrage de 200 %

« Controle moteur asynchrone (IM) et synchrone (PM)

« Fonctionnalité de positionnement et programmation
logique intégrées

« Carte EtherCAT en option

——
EtherCAT.

Page 225

Servodriver Accurax G5

« Fréquence de réponse des boucles
d’asservissement élevée de 2 kHz

o EtherCAT et sécurité intégrée
» Moteurs rotatifs et linéaires

Page 129

.

Page 157,173

ROBOTS INDUSTRIELS

Robots SCARA

« Large palette de portées et de charges a des fins
de réglage pour votre application

« Vlersions spécifiques comme salle blanche C10 et Etanche
aux poussieres et étanche a I’humidité IP65

s

Page 277
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AUTOMATISATION EVOLUTIVE DES MACHINES

Avec plus de 50 000 clients constructeurs de machines dans le monde, dont 10 000 en Europe, et 75 ans d’expérience
dans le secteur de I'automatisation des machines, nous sommes fiers d’aider ces entreprises a réaliser leur réve :

des machines d’envergure internationale avec un fonctionnement garanti sans faille. Car quand nous disons que

¢a marche, CA MARCHE !

Cette devise symbolise nos valeurs fondamentales qui consistent a vous aider grace a un personnel qualifié
et expérimenté, des produits de qualité qui fonctionnent dans des conditions bien plus complexes que leurs
spécifications publiées et un engagement fidéle envers nos clients.

Nous devons notre réussite a des solutions adaptées aux besoins de nos clients, que cette solution soit utilisée
de fagon fixe ou sur une machine extrémement souple.

Nous pensons qu’il s’agit 1a d’une base solide pour commencer & transformer VOS IDEES en MACHINES EPROUVEES.

AUTOMATISATION OPTIMISEE

Ce type d’automatisation s’adresse aux petites machines
compactes utilisées pour une seule et méme tache. Elle peut
s’intégrer a des machines autonomes ou des modules au sein
d’une plus grande machine. Sa qualité réside dans sa simplicité,
sa compacité et son bon rapport performances / codts.

Principales caractéristiques
« Controle APl compact, rapide et robuste
« Jusqu’a 4 axes en contréle point par point
« Interface homme—machine (IHM), servodrivers et variateurs inclus
« Accés a distance au contréleur
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AUTOMATISATION DE FLUX

Destinée a I'automatisation flexible et de grande vitesse, ce type
d’automatisation repose sur une connectivité « entierement
numérique » sur I'ensemble des couches. Les fonctions
essentielles telles que le controle d’axes, la régulation et la sécurité
sont gérées a partir d’un logiciel unique. De plus, I'ensemble

des périphériques sont accessibles depuis un point unique.

Cette approche intégrée facilite la programmation et

I'utilisation & distance depuis le périphérique de terrain.

Principales caractéristiques
« Bus mécatronique : jusqu’a 30 axes synchronisés
« Un seul logiciel pour traiter I'ensemble des taches d’automatisation

« Visualisation active avec fonctionnalité intelligente pour
la configuration et surveillance des périphériques

» Acces a distance sur I’ensemble des couches d’automatisation

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04
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.)(—.AUTOMATISATION DE FLUX

L'automatisation X-Stream permet de controler I'ensemble

de la cellule de production. Elle permet d’obtenir un niveau de
performances optimal des machines grace a un SEUL controleur
de machines, un bus de terrain Ethernet ultra rapide, une interface
homme—machine sur PC industriel et I'intégration de systemes

de vision et de robotique — éléments clés d’une solution
d’automatisation. Notre objectif principal consiste a ce que

nos personnels respectifs s’engagent dans UN défi commun :
créer des machines exceptionnelles !

Principales caractéristiques
« Controle synchronisé de 64 axes
« PC industriel pour la visualisation et le stockage de données
« Controle de robot SCARA et de moteur linéaires
« Inspection 2D et 3D a positionnement rapide via le systeme de vision
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COMPETENCE D’OMRON
T

De votre idée de départ ... a votre machine finale !

Les produits et les concepts ne suffisant plus, nous avons décidé de vous accompagner a chaque phase de
votre implantation, pour vous aider a créer des machines plus rapides, plus intelligentes et plus économiques.

UNE MACHINE

CONCEPTION VALIDATION TECHNIQUE

Nos ingénieurs des ventes et nos Des le début de notre engagement, nous désignons un ingénieur applications
ingénieurs d’application vous pour coordonner tous les aspects techniques du projet. Son réle principal est de
aident a concevoir la meilleure déterminer I'architecture d’automatisme des machines en fonction de vos besoins
solution machine pour votre techniques et professionnels.

application. Grace a leurs Une validation technique peut étre obtenue auprés de nos ingénieurs en application
compeétences et & leur expérience, et spécialistes produits. Nos ressources incluent :

ils seront en mesure de vous

proposer les bonnes solutions « 8 centres de compétences en automatisation pour tester et améliorer votre

solution d’application
« 50 bureaux techniques locaux
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... A VOTRE IMAGE !

DEVELOPPEMENT

CONFIANCE

EN SERIE

SERVICE APRES
VENTE

Des le début de votre
développement, un ingénieur
d’application dédié vous aide

a trouver la meilleure fonctionnalité
pour votre machine.

Durant la production, I'offre
de services Omron inclut :

« Un membre dédié du service
client, qui sera a votre disposition
pour vous assister d’un point
de vue logistique.

e Livraison du produit dans les
2 jours

Omron propose a vos utilisateurs
finaux des mises a niveau
logicielles régulieres, un service de
réparation rapide et une assistance
internationale :

« Réparation porte a porte
en moins de 5 jours

« Assistance internationale dans
300 bureaux répartis dans
80 pays
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FIABILITE DU PRODUIT ET SERVICE

e ———

Fiabilité dans des conditions industrielles exigeantes et

Gréce a notre vaste expérience dans le domaine du contréle d’axes en Europe, Omron propose des produits de contrdle d’axes

et de variation de fréquence alliant fiabilité et robustesse, comme Iillustrent nos faibles taux de défaillance. Le Centre Européen
de Réparation propose également une réparation porte a porte en moins de 5 jours et garantit un temps d’arrét minimal en cas
de défaillance d’une machine. Avant tout, les nouveaux produits de controle d’axes et de variation de fréquence sont congus

et fabriqués pour offrir une fiabilité optimale dans des conditions industrielles exigeantes.

TECHNOLOGIE DE MOTEURS

FONCTIONNEMENT PENDANT 10 ANS AMELIOREE

L1l . Cablage

| E _,-";-/‘ cablage
= . Cablage
2 01 f—f—f—ttr——— ¢ ciblage =
E e : Eﬁ;»?ff'?
g | ——— I T[Ty
001 .......... 3 3 sl LSS
0.1 1 10
Fréquence (MHz)
La nouvelle gamme de variateurs a été congue pour Les servomoteurs utilisent des noyaux entaillés pour
garantir un fonctionnement continu pendant 10 ans. augmenter la densité d’enroulement, produisant ainsi
La conception « Low Inductance Power Circuit (LIPC) » le méme flux magnétique dans un moindre volume.
entraine une réduction importante des pertes au niveaux Cependant, Omron utilise en outre la technologie PACK &
des IGBT et des diodes volantes (SFD). Cela prolonge CLAMP, augmentant la densité du noyau du servomoteur
la durée de vie des composants d’alimentation et et réduisant de 40 % les pertes de fer. Les paquets de toles
réduit le stress lors d’une utilisation a une fréquence stator sont emballés, puis simplement bridés.

de découpage €levée.
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ASSISTANCE PRODUIT

5 JOURS 24 HEURES

. TEMPS DE REPONSE
REPARATION
ET LIVRAISON

EXPRESSES 3 JOURS

STANDARD
REPARATION

Omron répare votre produit avec un personnel expérimenté et formé recourant aux
derniéres technologies. Nous traitons et répondons a vos commandes et questions
en moins de 24 heures.

Le Centre Européen de Réparation et de Service (CER&S) peut réparer un produit
en 3 jours ouvrables. Pour les pays de I'UE, nous proposons également un service
de réparation expresse en 5 jours, qui incluent 3 jours de temps de réparation

et de transport.

Pour les variateurs haute tension, un ingénieur du CER&S ou de I'un de ses
partenaires agréés se rend chez le client et répare le produit sur site.

Le centre de service peut également prendre en charge le flashage et la mise a jour
du logiciel du matériel afin de préserver la compatibilité du produit tout au long de
la durée de vie de votre machine.
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VUE D’ENSEMBLE DES PRODUITS — UNE VASTE GAMME

DE PRODUITS ..

Méthode de controle
du variateur

Controle par chemin continu
CAM électroniques

Controle du
mouvement avancé

Synchronisation multi-axiale

Controleurs d’axes

Positionnement Point a Point

Méthode de contrdle
du variateur
Servodriver
Jusqu'a 15 kW

Bande passante élevée
de 2 kHz

Sécurité intégrée
Codeur 20 bits
Tension : 230 Vc.a. / 400 Vc.a.

Moteur rotatif

Jusqu'a 15 kW

Servomoteur IP67

Tension : 230 Vc.a. / 400 Vc.a.

Accurax G5

Moteur linéaire
Puissances nominales
de 26,5a760 N

Types de moteur linéaires
sans noyau ou avec noyau
en fer

Servomoteurs

Plus de 100 axes linéaires
standard

Servodriver

10 000 impulsions / 17 bits
codeur absolu

Tension : 230 Vc.a.

Série G, SmartStep2

Moteur rotatif
Servomoteur IP65
Tension : 230 Vc.a.
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MECHATROLINK-II

EtherCAT ~

W

— Trajexia Trajexia basé
Tra]ex;: aeu;gnome autonome sur API MC_72
g Page 25 Page 39
NC_8 NC_71
Page 35 Page 43
EtherCAT. MECHATROLINK-II
Jusqu’a 5 kW
Moteurs rotatifs
uniquement
Accurax G5 EtherCAT Accurax G5 ML2
Page 59, 83 Page 59

Sortie analogique Sortie de train

d’impulsions
i |
'
It ‘W
Trajexia
autonome P:c§g1
Page 25 g

NCs
Page 47

Entrée train

Entrée analogique dimpulsions

Fonctionnalité du positionneur
intégré

Accurax G5 Analogique / impulsions
Page 59, 83

Servomoteurs rotatifs Accurax G5

Page 129

Moteurs linéaires Accurax
Page 157

Codeur absolu

Série G ML2
Page 103

Analogique / impulsions

Axes de moteurs linéaires Accurax

Page 173

Train d’impulsions
uniquement

10 000 impulsions/
tour

e Servodriver
Série G
Page 103 Page 117
Modele plat

Servomoteurs rotatifs série G

Page 147



... POUR DES SOLUTIONS D’AUTOM

Applications / Marché

Pinces

Moulins

Mélangeurs

Bobinoirs

Grues

Extrudeuses

Pompes et ventilateurs

Produits marine
(modeéle SX)

Ascenseur

Controle de moteurs
synchrones / asynchrones

[F)
o
=
)
2 LX$
‘O
T
™
c -
= Palettiseurs
g Positionnement de base LX
o Enroulement textile Page 209
S Commande de porte
g automatique
(programmation) IP54
Emballage
Controle moteur
synchrone (PM) mx2
dans boucle ouverte Page 225
Convoyeurs
Pompes et ventilateurs
a faible puissance
JX
Page 239
Jusqu'a 7,5 kW Jusqu'a 15 kW Jusqu’a 37 KW
200 Vc.a./ 400 Vc.a. 200 Vc.a./ 400 Vc.a. 400 Vc.a.
Controle V/F Controle V/F Controle V/F
Contrdle vectoriel sans ~ Controle vectoriel
capteur sans capteur
Contrdle en
boucle fermée

RX
Page 191

Jusqu'a 132 kW

200Vc.a./ 400 Vc.a.

Controle V/F
Contréle vectoriel
sans capteur
Contréle en boucle
fermée

SX (690 V)
Page 261

IP54

SX (400 V)
Page 249

Jusqu’a 800/ 1 000 KW
400Vc.a./ 690 Vc.a.
Controle V/F

Contréle vectoriel

sans capteur

Contréle en boucle
fermée

1
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trajexia

Trajexia avec EtherCAT

—— UNE LIBERTE TOTALE AU NIVEAU
DU CONTROLE D’AXES

Le contréleur d’axe autonome Trajexia TJ2-MC64 ainsi qu’un maitre EtherCAT TJ2-ECT constituent une amélioration
considérable au niveau des performances et de la précision de la machine, vous permettant de faire tourner vos
machines plus rapidement. Contrélant les 64 axes avec un temps de cycle minimum du systéme et utilisant des
nombres entiers de 64 bits, Trajexia TJ2 garantit le fonctionnement ultra—rapide avec une précision optimale.

Il s’avére idéal pour des applications extrémement exigeantes, telles que celles impliquées dans les machines dans

le domaine du conditionnement, de I'impression et du textile. Vous pouvez disposer d’un vaste choix d’actionneurs
haut de gamme, qui répondent a tous vos besoins en termes de conception compacte, de performances et de fiabilité.

Trajexia autonome

Contréle d’axes parfait

Au cceur de Trajexia, on retrouve un controleur d’axes multitache. Celui-ci est tout
particulierement congu pour effectuer les taches de controle d’axes les plus
exigeantes, comme la came électronique (e-cam), I'arbre électrique (e-gearbox),
le contrdle d’enregistrement et I'interpolation ... Il présente des performances
optimales a I'aide de commandes de controle simples.

Technologie EtherCAT

EtherCAT est un réseau Ethernet optimisé pour I'automatisation de machines.
Offrant une précision de synchronisation élevée entre les servomoteurs.

Une précision de synchronisation élevée est obtenue par I'utilisation d’horloges
déportées. Les horloges déportées sont ajustées par chaque esclave, permettant
aux axes d’étre synchronisés avec une fluctuation de moins de 1 ps.

EtherCAT utilise un cable 100BASE-TX EtherNet standard (CAT-5 ou supérieur)
et est conforme a la norme IEEE 802.3. Une distance de 100 m maximum est
autorisée entre les appareils ce qui, sans I'utilisation d’interrupteurs, simplifie
I’installation réseau.

® O O

—

EtherCAT.

Synchronisation précise des axes par ajustement exact
d’horloges déportées

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax :

Fonctionnalités Trajexia :
o Controle parfait de 64 axes

« Adaptabilité — choix entre 4, 16,
30 ou 64 axes

« Contrdleur multitiche capable
d’exécuter jusqu’a
22 taches simultanées

« Prise en charge des servomoteurs,
variateurs, systémes de vision
et modules d’E/S déportés dans
un réseau EtherCAT unique

« Chaque axe peut étre programmé
a I'aide de l'interpolation linéaire,
circulaire, hélicoidale ou sphérique,
de CAM électroniques et
d’engrenages

» Communication ouverte — Modbus,
TELNET, FINS et EtherNet / IP intégré,
PROFIBUS-DP, DeviceNet et CANopen
en option

=
e ¥

Convoyeur principal

03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr
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SERVOSYSTEME ACCURAX G5

—
Au cceur de chaque machine exceptionnelle EtherCAT.

Les machines exceptionnelles allient parfaitement controle et mécanique. Accurax G5 vous
permet en plus de fabriquer des machines plus précises, plus rapides, plus petites et plus sres.
Vous bénéficiez d’une réduction de presque 25 % sur le poids du moteur et de 50 % sur le
volume du boitier. La précision s’exprime en micron et le temps de stabilisation en ms. Ce qui
pour certains correspond a de la perfection est pour nous une innovation inlassable qui vous aide

a concevoir des machines exceptionnelles. Connectivité EtherCAT

« Conforme a CoE
— CiA402 Profil de variateur —

 Modes Position synchrone cyclique,
Vitesse et Couple

» Modes Rapport de réduction,
Retour a I'origine et Position
de profil intégrés

« Horloge déportée pour garantir
une synchronisation haute précision

Conception robuste et intelligente
 Moteur et connecteurs IP67

« Aucun fil volant

« Résistance aux vibrations 5G

Réduction des a-coups du moteur de 40 %
« Utilisation de moteurs a 10 poles

« Technologie améliorée pour réduire
les erreurs non linaires de codeur

25 % plus léger et 15 % plus petit

’ a « Nouvelle technologie de stator
Résolution 8 fois supérieure brevetée PACK & CLAMP
» Codeur 20 bits « 40 % de réduction des pertes de fer,
« Processeur plus rapide codeur 45 % plus petit
14
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Réduction de la taille du boitier Conformité en matiére de sécurité

(jusqu’a 50 %) o PL-d conforme & la norme 1S013849-1:2008
« Taille du variateur réduite (jusqu’a 40 %) « STO : IEC61800-5-2:2007
» Gain de place supplémentaire de 10 % « SIL2 conforme a la norme EN61508:2001

gréce au montage cote a cote « Cat. 3 : EN954-1:1996

Rapide et précis

« Temps de stabilisation divisé par
5(0~2 ms)

A L~ * Réponse de vitesse 2 kHz

[ » Commande prédictive de couple
réduisant les erreurs de suivi

Temps de stabilisation

— =

SPEED REFERENCE ACTUAL POSITION

10 PULBE

el

L ::::umuus '« 1!.5 .i

Réponse de vitesse

—

e B o e O
-3dB =

T

F-bhxs

0.4 kHz 2 kHz

Commande prédictive de couple

SPEED REFEREMNCE l

FOLLOWING ERROR

—_— S

——-—-PREVIOUS

100 000 heures d’utilisation
s dans des conditions
industrielles exigeantes

M e « Aucun ventilateur inférieur & 1 kW

'I.' | » Condensateurs durables
OFF ON '

Suppression des vibrations Suppression des vibrations de charge
« Jusqu’a 4 fréquences prédéfinies

« Définition d’une fréquence comprise entre

16t 200 Hz @Si W
15
2 MEmail : info@audin. fr
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VARIATEUR MX2 — IDEAL POUR CONTROLER oo

VOS MACHINES

Contrdle harmonisé des machines et des moteurs

démal’l’age

—

Contrﬁle de Couple
€n boycle Ouverte

Le MX2 est spécialement congu pour le controle des machines. Il a été développé pour harmoniser le controle

des machines et des moteurs. Grace a sa conception et a ses algorithmes avancés, le MX2 offre un controle "_“"-*\_‘_
en douceur jusqu’a vitesse nulle, ainsi qu’un fonctionnement précis pour les opérations cycliques rapides tout

en assurant le contrdle du couple en boucle ouverte. Le MX2 vous offre également des fonctionnalités Mot

complétes pour le controle des machines parmi lesquelles le positionnement, la synchronisation de la vitesse eurs SPéciauy

et la programmation logique. Il est entierement intégré a la plate—forme d’automatisation intelligente Omron.

Le MX2 est le fruit d’un véritable leader du secteur de I’automatisation des machines.

CONTROLE TOTAL ...

Le couple de démarrage élevé et la fonction de controle de couple
en boucle ouverte vous donne le contréle total de la dynamique et
des performances de vos machines. Options pour tous les principaux
systemes de bus de terrain et alimentation externe de 24 V c.c.

... RISQUE NUL !

La sécurité est intégrée au MX2, conformément & la norme

IS0 13849-1, catégorie 3, avec deux entrées de sécurité et une
sortie équipement de surveillance externe (EDM). Aucun contacteur
externe n’est nécessaire du coté des moteurs : le cablage est

pour un controle total du fonctionnement de vos machines. un jeu d’enfant !

La réponse de fréquence comparée
a la variation du couple
Exemple avec moteur 4 péles 7,5 kW

s
200 |

100 |

Couple (%)

0 -
0536 10 20 30 40 50 60 Hz

Maitre du couple

Le MX2 offre un couple de démarrage de
200 % en quasi— immobilité (0,5 Hz) et peut
fonctionner en mode Contréle de couple en
boucle ouverte. Vous pouvez ainsi utiliser

le MX2 dans des applications ou pour les
commandes vectorielles il était auparavant
nécessaire d’utiliser une boucle fermée.

EtherCAT~

Intégration au réseau facilité

Les communications Modbus

RS485 intégrées et les réseaux industriels
standard, comme EtherCAT (conforme

a CoE — CiA402 Profil de variateur —),
MECHATROLINK-II, DeviceNet, Profibus

ou CompoNet en option.

o

Réghge
Automat;

que
pal’amét des

res

Chaine d’entrées de sécurité dédoublées
!‘ ‘H
Chaine de sorties de sécurité EDM

Sécurité intégrée conformément
a la norme IS0 13849-1, catégorie 3,
et sortie de surveillance EDM

Une sortie pour I'équipement de surveillance
externe (EDM) garantit la sécurité du
variateur. Vous n’avez pas a connecter des
appareils externes et vous réalisez des
économies. Les entrées de sécurité peuvent
étre connectées d’un variateur a un autre
sans I'installation de relais supplémentaires.
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eut emplag
de flux Ou un

Servomg
'es applicationg teur selon

RoHS

Compliant

POSITION ET DEBIT

Le MX2 est a la fois un contrdleur de positionnement et un variateur
de fréquence, idéal pour les machines modulaires ne requérant pas
une grande précision du positionnement. La synchronisation de la
vitesse est également possible, sans opération de programmation

supplémentaire.

S |

Synchronisation de la vitesse

Vous pouvez effectuer la synchronisation de la
vitesse sans matériel externe, par le réglage
des paramétres standard. Le MX2 agira
comme un suiveur de vitesse pour lancer

un générateur d’impulsions externe / un signal
codeur de 32 KHz maximum.

L]
TUVRheinland

- orm
: a §ecurité I -
intbgrg, 0giques Programm, b
2 entréeg de Securitg 3
® Equi
Quipement de surveillance extern
e
® Progrg i
] - Mmation i
1 Orammation  (Flow Chart) § .
0gique * Ed
| iteur go texte
® Intuitif - ; 3
-JUsqua 5 5,
! C|
sumultanément '
P
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aveg h
* SiMChronisggg. . MG »

ation g la Vitesse

|ntég|-e' E la
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3 atlsa i
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Connectg yjq |
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MmMation CX-Driyg
B intégrg

S RS485 interr«
artes en gpyj Mtégrs

n
Profipyg N Pour Ethercar
'DeV'CeNetM N
P ete,

PROGRAMMATION ET OPERATION MULTITACHE

Le MX2 vous donne la capacité de créer des solutions intelligentes
a I'aide de la fonctionnalité d’API utilisée par défaut. Grace a un outil
intuitif de programmation par logigramme, vous pouvez créer

des programmes comportant jusqu’a 1 000 lignes de code

et permettant la réalisation simultanée de 5 taches.

Fonctionnalité de positionnement

Cette fonctionnalité spécialement congue pour
cette application permet au MX2 d’effectuer
des taches de positionnement simples sans la
présence d’un contréleur externe. Vous pouvez
sélectionner jusqu’a 8 positions, outre la
position initiale. Vous pouvez également
utiliser, au choix, le mode Vitesse ou le

mode Position pour le MX2.

< Drive

PROGRAMMING

Programmation libre

 Programmation des historiques de flux
intuitive et conviviale

« Intégration au CX-Drive
« Jusqu'a 1 000 lignes dans un programme

« Réalisation simultanée de 5 taches
maximum

17
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MOTEURS LINEAIRES ACCURAX

Nouveaux produits avec efficacité optimisée

Moteurs linéaires sans noyau de fer
« Design compact et efficace

« Excellent rapport force / poids

« Aucune force de verrouillage

« Connecteurs et capteur Hall
numeériques en option

» Capteurs de température inclus

Moteurs linéaires a noyau en fer

« Design plat et compact

« Taux optimal entre la force et le volume
« Rail magnétique au poids optimisé

« Connecteurs et capteur Hall numériques
en option

« Capteurs de température inclus

Des composants a une solution systéme

Omron offre des solutions pour moteurs linéaires, depuis les
composants aux systemes complets, a partir d’'une source unique.
Tout au long des années, des secteurs tels que I'industrie des semi—
conducteurs, du photovoltaique, pharmaceutique et de I'emballage,
en sont arrivés a considérer Omron comme un fournisseur et
partenaire expert dans ce domaine. Forts de notre expérience et

de notre savoir—faire, nous sommes heureux de vous conseiller et
de vous offrir notre aide tout au long de la conception, depuis I'idée

Axes de moteurs linéaires

« Faible masse mobile pour garantir un degré de contréle
dynamique élevé

» Taux longueur produit / course optimisé

« Design compact et orienté efficacité

« Vitesse maximale de 5 m/s

« Répétabilité 1 pm

initiale jusqu’a I'intégration optimale dans votre machine et concept
de systeme. Les équipes de compétences « Mechatronic » et

« Application » internes d’Omron travaillent main dans la main pour
produire des solutions destinées a des projets de personnalisation.
Nous nous concentrons toujours sur le client et son application,
nous dialoguons avec celui-ci pour produire des solutions durables
parfaitement adaptées a ses besoins.

Les systemes de tableaux X /Y sont adaptés et optimisés pour
I"application requise, réduisant le temps de montage.

Mesure de précision avec interférometre laser permettant
a I'assurance qualité de créer les données de mappage d’étape.
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ROBOTS INDUSTRIELS

—

Robots SCARA pour applications industrielle

Robots SCARA

« Grande fiabilité (pas de courroie dans les séries XG,
aucune piéce électronique mobile)

« Précision et vitesse supérieures
» Maintenance minimale

« Rigidité supérieure

« Plus facile a utiliser

« Design trés compact

« Options de connectivité multiples

« Fonctions de vision intégrée et de poursuite
du convoyeur

Une large palette offrant les performances dont vous avez besoin ...

Nos robots SCARA sont disponibles dans des versions dont la capacité
de charge maximale est comprise entre 1 kg et 50 kg et dont la portée
du bras est comprise entre 120 mm et 1 200 mm, ce qui permet un
ajustement précis du robot a votre application. Des versions spéciales,
par exemple de type salle blanche ou étanche aux poussiéres,

sont optimisées pour une utilisation dans les environnements
contraignants des industries alimentaire et pharmaceutique.

Grande fiabilité et maintenance minimale

Les principales caractéristiques des nouveaux robots sont une grande
fiabilité et une maintenance minimale. Les modeles de la série XG,

en particulier, integrent une nouvelle technologie qui élimine
complétement les courroies d’entrainement et la nécessite de monter
les composants électriques et électroniques sur des pieces mobiles

du robot. Cela leur permet d’offrir des niveaux de performance et de
fiabilité exceptionnels, méme dans les applications les plus exigeantes.

Moteur d’arbre vertical

Entrainement par
poulie et courroie
de transmission

Modele
conventionnel

La transmission du mouvement est simplement réalisée
par le couplage direct entre les moteurs et réducteu

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Ei

17 Moteur d’arbre rotatif

|— Vis sans fin d’arbre vertical

Modéle Omron
Série XG

«—— Moteur d’arbre vertical
(directement connecté)
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ETUDES DE CAS

Systeme d’axe de moteur linéaire pour la manipulation rapide
des galettes PV

Machine de sacs thermosoudés controlée par Trajexia
20
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Controleurs d’axes
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Controdle via Trajexia autonome 25 o
MECHATROLINK  \p| Tgjexia CJ1W-MCI172 39 §
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S
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P
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Servodrivers Variateur rotatif Accurax G5 59 E
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Série G 103 [
SmartStep 2 117
Servomoteurs rotatifs  Accurax G5 129 "
Série G 147 ::;:')'
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E
Variateurs de fréquence 188 £
Tableau de sélection 190 g
Variateurs RX 191 g
LX 200 [
o
MX2 225 g
JX 239 E
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Controleurs d’axes

De quelle architecture de contréle d’axes avez-vous besoin ?

Fonctionnalité de Contréleur Basé sur I'API
positionneur dans autonome OMRON

le variateur |

Méthode de contréle
du variateur ?

EtherCAT, EtherCAT
MECHATROLINK-I,

Sortie analogique et
Sortie de train d'impulsions

|

Trajexia NC EtherCAT

Contrdle d’axes Des applications point a point
avancé, e-cam, simples_aux applications point
synchronisation a point multi-axes avec
multiaxiale interpolation linéaire et
circulaire
Page 25 Page 35
|
Accurax G5 Série G Accurax G5 Série G Accurax G5
A/P AP SmartStep2 ML2 ML2 EtherCAT
a L |

| !if E

o W2 @)

ey

W

50 W a 15 kW 48 a 760 N 50Wa1,5kW | 50 Wa 750 W 50 Wab5kw | 50Wa1,5kwW 50 W a 15 kW 48 2760 N
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| d’impulsions
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Tableau de sélection

Contréoleurs d’axes

NC EtherCAT API Trajexia NC MECHATROLINK-II

Le contréleur d’axes autonome  Contrdleur de position Contréleur multiaxes avancé Contréleur de position

Accurax séries G5 et G

Contréle d’axes avance,
e-cam, ELS, commutation
de phase, enregistrement

Position, vitesse et couple
Contréleur d’axe autonome :
options de communication

CANopen

Contréleur de position
point-a-point 4 axes

Sortie de train d’'impulsions
1,2, 4
SmartStep 2 et Accurax G5

Applications point a point

ouverte avec interpolation
linéaire

CJetCS1

Série et Ethernet / IP intégré,

PROFIBUS-DP, DeviceNet et

Controle de position en boucle

Accurax G5 Accurax séries G5 et G

Contréle d’axes avance,
e-cam, ELS, commutation
de phase, enregistrement

Des applications point a point
simples aux applications point
a point multi-axes avec
interpolation linéaire et

circulaire

Position, vitesse et couple Position, vitesse et couple
CJ CJ

85 39

Contréleurs d’axes

NCLII3 NCLI[4

Carte de contrdle de position
point a point 4 axes avec
synchronisation

Sortie de train d’'impulsions
2,4
SmartStep 2 et Accurax G5

Point & point avec
interpolations complexes

Controle de position en boucle
ouverte avec interpolation
linéaire et circulaire

CJ
51

avancé point-a-point 16 axes dans un API point-a-point 16 axes
EtherCAT, MECHATROLINK-II, EtherCAT MECHATROLINK-II MECHATROLINK-II
sortie analogique et sortie de

train d’'impulsions

4,16, 64 2,4,8,16 4,30 2,4,16

Accurax séries G5 et G
Des systémes point a point

simples aux systemes point
a point multi-axes coordonnés

Position, vitesse et couple

CJ et CSt

43
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Trajexia autonome

Controleur d’axes Trajexia

n
Q
x
o
T
(7]
-
>
K
O
S
=
c
[<]
o

Controéleur d’axes avancé autonome via
EtherCAT

¢ Controle d’axes parfait de 64 axes maximum.
Adaptabilité avec cartes maitres EtherCAT pour 4,
16 et 64 axes.
Contrdle de position, de vitesse et de couple
Contréleur multitiches pouvant exécuter jusqu’a
22 taches simultanément
* Contrdle d’axes avancé comme l'interpolation
linéaire, circulaire, hélicoidale ou sphérique,
SAM électrodniqudes et rédlucteursI a laide
e commandes de contrdle simples. * o
¢ Controle des servomoteurs, variateurs, systémes tr a]e.Xl
de vision et modules d’E/S déportés dans un réseau et
EtherCAT unique
¢ Prise en charge des communications EtherNet / IP
¢ Qutils de débogage avancés comprenant des fonctions
de tracage de données et d’oscilloscope
e Communication ouverte : Série et Ethernet / IP intégré,
PROFIBUS-DP, DeviceNet et CANopen

r,j.r'_.-_-.rj_gg:-:'.ii-'u

Configuration du systéeme

API‘” . Logiciel pour PC CX-One

IHM (CX-Motion Pro)
série NS Trajexia Studio
- Maitre Maitre
. Ethernet PROFIBUS-DP DeviceNet
Dem
|
Périphériques
E/S numériques ' . CANopen
Bus de terrain
Host Link I I CANcpe
. e
Contréleur d’axes | Trajexia
Servodriver
Accurax G5
—
EtherCAT
Entrée T E/S SmartSlice
ooo
ood
Entrées d’enregistrement
rapide, origine et ®|
Servomoteurs commutations de limites... m
Accurax G5 Variateur MX2
Contréleur d’axes Trajexia 25
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Caractéristiques

Spécifications générales Trajexia

Elément Détails
Modeéle TJO
Température ambiante de fonctionnement 0a55°C
Humidité ambiante de fonctionnement 10 a 90 % d’humidité relative
Température ambiante de stockage —-20a70°C
Humidité ambiante de stockage 90 % max. (sans condensation)
Atmosphére Sans gaz corrosifs
Résistance aux vibrations 10 a 57 Hz : (0,075 mm d’amplitude)
57 a 100 Hz Accélération : 9,8 m/s?, dans les directions X, Y et Z pendant 80 minutes.
Résistance aux chocs 143 m/s?, dans chacune des directions X, Y et Z, 3 fois.
Résistance d’isolement 20 MOhm
Rigidité diélectrique 500 Volts
Structure de protection 1P20
Normes internationales CE, EN 61131-2, cULus, Lloyds, conformité RoHS

Cartes de controle d’axes Trajexia

Elément Détails
Modele TJ2-MC64 TJ1-MC16 TJ1-MC04
Nombre d’axes 64 16 4 (+1 utilisant la carte TJ1-FLO02)
Nombre de variateurs et de modules d'E/S Jusqu’a 64 (Variateurs en position, |8 maximum (Variateurs en position, |8 maximum (max. 4 variateurs
en mode vitesse ou couple) en mode vitesse ou couple) en mode de position)
Bus Nombre de cartes maitres EtherCAT | |1 carte maitre EtherCAT est autorisée |non pris en charge
mécatronique par contrdleur (voir ci-dessous
TJ2-ECT64 / ECT16 / ECT04 pour
des informations détaillées)
Nombre de cartes maitres ML2 Jusqu’a 4 cartes maitres MECHATROLINK-II par contréleur (voir ci-dessous TJ1-ML16 / ML04 pour des
informations détaillées)
Temps de cycle 0,25 ms, 0,5ms, 1 ms ou 2 ms, 0,5ms, 1 ms ou 2 ms, au choix
au choix
Langage de programmation Langage de contrdle d’axes de type BASIC
Multitaches Jusqu’'a 22 taches exécutées Jusqu’a 14 taches exécutées simultanément
simultanément
E/S numériques intégrées 16 entrées et 8 sorties, a caractere général
Unités de mesure Définissables par I'utilisateur
Mémoire disponible pour les programmes utilisateur |8 Mo 500 Ko
Capacité de stockage des données Jusqu’'a 32 Mo de stockage de Jusqu’'a 2 Mo de stockage de données en mémoire flash
données en mémoire flash
Enregistrement des données de programme, Mémoire ROM flash SRAM avec batterie de secours et Flash-ROM
contréleur d’axes
Enregistrement des données de programme, Via le logiciel CX-Motion Pro / Trajexia Studio
ordinateur
Ports de communication 1 port Ethernet et 2 ports série
Mise a jour du firmware Via le logiciel CX-Motion Pro / Trajexia Studio
Port Ethernet |Caractéristiques électriques Conforme a la norme |IEEE 802.3 (100BaseT)
Connecteur Connecteur Ethernet RJ45
Protocole de transmission Esclave TC Modbus
TELNET
Client et serveur FINS
Esclave EtherNet / IP |non pris en charge
Port série Caractéristiques électriques Conformes 1 port vers RS232C et 1 port vers RS485 / RS422A (sélectionnable par commutateur)
Connecteur Connecteur SUB-D9 (contrepartie incluse dans le paquet)
Synchronisation Synchronisation marche-arrét (asynchrone)
Vitesse 1200/2400/4800/9600/19 200 /38 400 bps
Format de transmission Longueur de bits de données (7 ou 8 bits)

Bit d’arrét (1 ou 2 bits)
Bit de parité (Pair / Impair / Aucun)

Mode de transmission Point & multipoint (1 : N)

Protocole de RS-232C (1 : 1)|Protocole maitre Host Link,

transmission Protocole esclave Host Link,
ASCII général,

Esclave RTU Modbus

RS-485 (1: N) |Protocole maitre Host Link,
RS-422A (1 : N)|Protocole esclave Host Link,

ASCII général,
Esclave RTU Modbus
Isolation galvanique Port RS422A
Tampons de communication 254 octets
Contréle de flux Aucun
Terminaison Oui, sélectionnable par commutateur
Longueur de cable 15 métres pour RS232 et 500 métres pour RS422 / 485

*1. La carte maitre EtherCAT ne peut pas étre utilisée en combinaison avec une carte maitre MECHATROLINK lors de I'utilisation de la carte de controle d’axes
TJ2-MC64 avec micrologiciel 2.0132.

26 Contréleurs d’axes
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Cartes maitres EtherCAT Trajexia

Elément

Caractéristiques

Modele

TJ2-ECT64 [TJ2-ECT16 [TJ2-ECT04

Périphériques controlés avec interface EtherCAT

Servomoteur Accurax G5, variateur MX2 et E/S SmartSlice

Caractéristiques électriques

Conforme a Ethernet (IEEE 802.3), 100Base Tx

Port de communication

1 connecteur de communication EtherCAT (pour connecter le cable a paire torsadée EtherCAT)

Vitesse de transmission

100 Mbps

Topologie

Guirlande, ligne ou ligne courte

Support de communication

STP Catégorie 5

Cycle de communication

0,5ms, 1 msou2ms

Types de stations esclaves '

Servomoteurs (axe)

Variateurs de fréquence (axe)

Nouveaux modules d’E/S (dispositifs)

Nombre d’axes par maitre / Temps de cycle @

Max. 64 axes / 2 ms Max. 16 axes / 2 ms Max. 4 axes /2 ms

Max. 32 axes / 1 ms Max. 16 axes / 1 ms Max. 4 axes /1 ms

Max. 16 axes /0,5 ms Max. 16 axes /0,5 ms Max. 4 axes / 0,5 ms

Distance de transmission

Jusqu’a 100 métres entre les nceuds

E/S auxiliaires

8 entrées d’enregistrement rapide

*1. LUC TJ2-MC64 prend en charge au total 1 024 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques.
*2. Le nombre d’axes par maitre / temps de cycle est actuellement (Contréleur d’axes TJ2-MC64 avec micrologiciel 2.01.32) limité a :

Max. 32 axes =2 ms
Max. 16 axes =1 ms
Max. 8 axes = 0,5 ms

Cartes maitres MECHATROLINK-II Trajexia

Elément

Caractéristiques

Modele

TJ1-ML16 [TJ1-MLO4

Périphériques contrélés avec interface
MECHATROLINK-II

Accurax G5, Série G, variateur MX2 et E/S SmartSlice

Caractéristiques électriques

Conforme a la norme MECHATROLINK

Ports de communication

1 maitre MECHATROLINK-II

Vitesse de transmission

10 Mbps

Cycle de communication

0,5ms, 1 msou2ms

Types de stations esclaves

Axes ou servodrivers

Variateurs de fréquence

Modules d’E/S

Nombre de stations par maitre / Temps de cycle

16 stations max./ 2 ms 4 stations max. /2 ms

8 stations max./ 1 ms 4 stations max./ 1 ms

Distance de transmission

50 métres max. sans utilisation de répéteur

Carte esclave PROFIBUS Trajexia

Eléments

Caractéristiques

Modele

TJ1-PRT

Norme PROFIBUS

Conforme a la norme PROFIBUS-DP EN50170 (DP-VO0)

Ports de communication

1 esclave PROFIBUS-DP

Vitesse de transmission

9,6, 19,2, 45,45, 93,75, 187,5, 500, 1 500, 3 000, 6 000 et 12 000 kbps

Numéros de nceuds 0a99
Taille d’E/S 0 a 122 mots (16 bits), configurables dans les deux sens
Isolation galvanique Oui

Carte esclave DeviceNet Trajexia

Eléments

Caractéristiques

Modele

TJ1-DRT

DeviceNet standard

Conforme a la norme DeviceNet de CIP édition 1

Ports de communication

1 Esclave DeviceNet

Vitesse de transmission

125, 250 et 500 Kbits/s, détection automatique

Numéros de nceuds 0a63
Taille dE/S 0 a 32 mots (16 bits), configurables dans les deux sens
Isolation galvanique Oui

Carte CANopen Trajexia

Eléments Caractéristiques
Modeéle TJ1-CORT
Caractéristiques électriques Conforme a CAN 2.0 B
Ports de communication 1 CANopen

Vitesse de transmission

20, 50, 125 et 500 Kbits/s

Normes CiA implémentées

DS301, DS302

Prise en charge PDO

8 TPDO et 8 RPDO

Mappage PDO

Chaque PDO peut étre mappée en TJ1-MC16 /04 VR, Tableau, E/S analogique et numérique.
Les commandes BASIC affectent le mappage et 'adresse de départ 1

Configuration de I'esclave CANopen

Tout message SDO peut étre envoyé a I'aide de BASIC durant le démarrage et le fonctionnement

Etats du réseau CANopen

Le réseau CANopen peut étre défini sur pré-opérationnel et opérationnel a I'aide de BASIC

Urgences de 'esclave CANopen

Disponible & I'aide de la commande BASIC

Isolation galvanique

Oui

*1. Les UC TJ1-MC16/04 prennent en charge au total 256 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques. LUC TJ2-MC64 prend en charge au total

1 024 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques.
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Carte d’axe flexible Trajexia

Eléments

Caractéristiques

Modele

TJ1-FLO2

Nombre d’axes

2. Chaque axe dispose d’une sortie analogique, d’un codeur entrée / sortie, configurable par logiciel,
et plusieurs E/S numériques

Méthodes de contréle
(indépendant par axe)

Sortie analogique +10 V + entrée de codeur (boucle fermée)
Sortie AB driver de ligne
Sortie d'impulsions de moteur a pas en boucle fermée ou sortie de trains d’impulsion en boucle ouverte

Codeur Protocoles de codeur

Abs SSI 200 kHz, Abs EnDat 1 MHz, Abs Tamagawa et driver de ligne incrémental AB

Fréquence d’entrée maximale
du codeur :

6 MHz

Fréquence de sortie maximale
du codeur / d'impulsion

2 MHz

E/S auxiliaires

2 entrées de registration rapide, 2 entrées a définir, 2 sorties d’activation, 4 sorties a commutation de position
ou réinitialisation d’axes

Isolation galvanique

Oui

Carte d’interface EtherCAT SmartSlice

Elément Caractéristiques

Modele GRT1-ECT

Caractéristiques électriques Conforme a Ethernet (IEEE 802.3), 100Base TX
Cycle de communication 0,25 ms min.

Disjoncteur modulaire 24 Vc.c.

Nombre de couches connectables

Jusqu'a 64 couches avec une quantité maximale de 128 octets™"

Mappage d’E/S

Mappage automatique d’E/S analogiques et numérique dans UC TJ2-MC64

Configuration de carte Slice

Non pris en charge

Cartes Slice prises en charge

Voir la section d’information de commande

*1. LUC TJ2-MC64 prend en charge au total 1 024 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques.

Carte d’interface MECHATROLINK-II SmartSlice

Elément Caractéristiques

Modeéle GRT1-ML2

Caractéristiques électriques Conforme a la norme MECHATROLINK
Cycle de communication 0,5, 1ou2ms

Disjoncteur modulaire 24 Vc.c.

Nombre de couches connectables

Jusqu'a 64 couches avec une quantité maximale de 128 octets '

Mappage d’E/S

Mappage automatique d’E/S analogiques et numérique dans UC TJ1-MC16/04 et TJ2-MC64

Configuration de carte Slice

Non pris en charge

Cartes Slice prises en charge

Voir la section d’information de commande

*1. Les UC TJ1-MC16/04 prennent en charge 256 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques.
LUC TJ2-MC64 prend en charge au total 1 024 points d’E/S numériques et 36 points d’E/S analogiques.
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Nomenclature ¢
»N

Carte de contréle d’axes Trajexia — TJ2-MC64, TJ1MC-16/04  Carte maitre EtherCAT Trajexia — TJ2-ECT04/16/64 z
3

ECT64 E

Voyants = Affichage EthercAT =l 8

noooodoo
[

I
i
00000000

| Voyants de carte

Compartiment
de la batterie ——*

Port Ethernet ot

Port maitre EtherCAT

[, ]

Connecteurs
RS422A / RS485

Connecteur @

E/S numérique Chi2
Ports série RS-232C
et RS422A / 485 Connecteur a 12 broches

PN

(Entrées d’enregistrement)

Carte esclave DeviceNet Trajexia — TJ1-DRT Carte maitre MECHATROLINK-II Trajexia — TJ1-ML16/04

DRT

SES| et oo

St

> S
=1 Voyants de carte

¢

= Voyants de carte

0
ooogo

Sélection de noeud

I Port maitre Mechatrolink-I

Port esclave DeviceNet

Carte PROFIBUS-DP Trajexia — TJ1-PRT Carte CANopen Trajexia — TJ1-CORT
PRT gEEE ' é%a: '
%gi Voyants de carte %7 Voyants de carte

I Sélection nceud PROFIBUS |~ Sélection de nceud

Port esclave PROFIBUS-DP Port CANopen
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Carte d’axe Flex Trajexia — TJ1-FL02 Carte d’interface
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Connecteur IN EtherCAT

Interrupteurs DIP de carte
Port Lien / activité LED OUT

Connecteur OUT EtherCAT
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Carte d’interface MECHATROLINK-Il SmartSlice - GRT1-ML2
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MECHATROLINK-II
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Alimentation d’E/S

Carte de contréle d’axes Trajexia — TJ2-MC64, TJ1-MC16/04
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Systéme Trajexia — CJ1W-PA202 + TJ1-MC16 + un module + TJ1-TER
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Références de commande

[ 0000
Hs .
= traj jexia
|
N -uo'
-
Disjoncteur Controleur Contréle Esclave Capot d'extrémité
modulaire d'axes d'axes de communication (Inclus dans le contréleur d’axes)

Contréleur d’axes Trajexia

Nom Modele
Carte de controle d’axes Trajexia, jusqu’a 64 axes. (La carte de terminaison Trajexia TJ1-TER est fournie) TJ2-MC64
Carte de controle d’axes Trajexia, jusqu’a 16 axes. (La carte de terminaison Trajexia TJ1-TER est fournie) TJ1-MC16
Carte de controle d’axes Trajexia, jusqu’a 4 axes (La carte de terminaison Trajexia TJ1-TER est fournie) TJ1-MC04
Alimentation pour systéme Trajexia, 100 — 240 Vc.a. CJ1W-PA202
Alimentation pour systéme Trajexia, 24 Vc.c. CJ1W-PD022
Trajexia — Modules de contrdle d’axes

Nom Modeéle
Carte maitre EtherCAT Trajexia (jusqu’a 64 servodrivers) ' TJ2-ECT64
Carte maitre EtherCAT Trajexia (jusqu’a 16 servodrivers) TJ2-ECT16
Carte maitre EtherCAT Trajexia (jusqu’a 4 servodrivers) TJ2-ECT04
Carte maitre Trajexia MECHATROLINK-II (jusqu’a 16 stations) TJ1-ML16
Carte maitre Trajexia MECHATROLINK-II (jusqu’a 4 stations) TJ1-MLO4
Carte d’axe flexible Trajexia (pour 2 stations) TJ1-FLO2

*1. Le nombre de servodrivers est actuellement limité a 32 lors de I'utilisation de contréleur d’axes TJ2-MC64 avec micrologiciel 2.01.32.
Remarque : Les TJ1-ML04 et TJ1-ML16 pris en charge par le contréleur d’axes TJ2-MC64 sont ceux de la V2 (Version 2) et d’'un numéro de lot

égal ou supérieur au Lot. N° 091019 (AAMMJJ).
Trajexia — Modules de communication

Nom Modele

Carte esclave DeviceNet Trajexia TJ1-DRT

Carte esclave PROFIBUS-DP Trajexia TJ1-PRT

Carte CANopen Trajexia TJ1-CORT
EtherCAT - Périphériques connexes

Servomoteur et variateurs de fréquence

Nom Modele

Servodriver Accurax G5 EtherCAT intégré R88D-KNLICIJ-ECT
Variateur MX2 avec carte en option EtherCAT Variateur de fréquence 3G3MX2-AL]

Carte EtherCAT en option

3G3AX-MX2-ECT

Remarque : Reportez-vous aux sections sur les servomoteurs et variateurs de fréquence pour obtenir plus de détails ainsi que des informations

concernant la commande
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Systéme d’E/S SmartSlice @
Fonction Caractéristiques Modele 5
Carte d'interface SmartSlice Carte d'interface EtherCAT SmartSlice GRT1-ECT [
Plaque terminale, une carte requise par interface GRT1-END 3
de bus ©
4 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GRT1-1D4 'g
4 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GRT1-ID4-1 )
8 entrées NPN 24 Vc.c., 4 mA, connexion 1fil + 4 x G GRT1-ID8
8 entrées PNP 24 Vc.c., 4 mA, connection 1 fil + 4 x V GRT1-ID8-1
4 entrées c.a. 110 V c.a., connexion 2 fils GRT1-1A4-1
4 entrées c.a. 230 Vc.a., connexion 2 fils GRT1-1A4-2
4 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 2 fils GRT1-OD4
4 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 2 fils GRT1-0OD4-1
4 sorties PNP avec protection contre les court-circuits| 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GRT1-OD4G-1
4 sorties PNP avec protection contre les court-circuits|24 Vc.c., 2 A, connexion 2 fils GRT1-0OD4G-3
8 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connection 1 fil + 4 x V GRT1-OD8
8 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil+ 4 x G GRT1-0OD8-1
8 sorties PNP avec protection contre les court-circuits| 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil + 4 x G GRT1-0OD8G-1
2 sorties relais 240 Vc.a., 2 A, contacts normalement ouverts GRT1-ROS2
2 entrées analogiques, courant / tension +10V,0a10V,0a5V,1a5V,0a20mA,4a20 mA GRT1-AD2
2 sorties analogiques, tension +10V,0a10V,0as5Vv,1as5Vv GRT1-DA2V
2 sorties analogiques, courant 0a20mA,4a20mA GRT1-DA2C
2 entrées Pt100 Pt100, connexion 2 ou 3 fils GRT1-TS2P
2 entrées Pt1000 Pt1000, connexion 2 ou 3 fils GRT1-TS2K
2 entrées du thermocouple Types B, E,J,K, N, R, S, T, U, W, PL2, avec compensation GRT1-TS2T
de jonction froide

Remarque : Reportez-vous au catalogue Systémes d’automatisation pour obtenir plus de détails ainsi que des informations concernant les accessoires

Borniers d’E/S Série GX

Nom Modele

16 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 1 fil, extensible GX-ID1611
16 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 1 fil, extensible GX-ID1621
16 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil, extensible GX-OD1611
16 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil, extensible GX-OD1621
8 entrées et 8 sorties, NPN 24 Vc.c., entrée6 mA, sortie 500 mA, connexion 1 fil GX-MD1611
8 entrées et 8 sorties, PNP 24 Vc.c., entrée6 mA, sortie 500 mA, connexion 1 fil GX-MD1621
16 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GX-ID1612
16 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GX-ID1622
16 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GX-OD1612
16 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GX-OD1622
8 entrées et 8 sorties, NPN 24 Vc.c., entrée 6 mA, sortie 500 mA, connexion 3 fils GX-MD1612
8 entrées et 8 sorties, PNP 24 Vc.c., entrée 6 mA, sortie 500 mA, connexion 3 fils GX-MD1622
16 sorties relais 250 Vc.a., 2 A, connexion 1 fil, extensible GX-0OC1601
4 entrées analogiques, courant / tension +10V,0a10Vv,0as5V,1a5V,4a20mA GX-AD0471
2 sorties analogiques, courant / tension +10V,0a10V,0a5V,1a5V,4a20mA GX-DA0271
2 entrées collecteur ouvert du codeur Entrée collecteur ouvert 500 kHz GX-ECO0211
2 entrées du driver de ligne du codeur Entrée de driver de ligne 4 MHz GX-EC0241

Remarque : Les borniers d’E/S de la série GX sont uniquement pris en charge par le contréleur d’axes T2-MC64 et avec une version officielle
du micrologiciel supérieure a 2.0132.

Systéme de vision

Nom Caractéristiques Modele

Systeme de vision avec interface EtherCAT NPN FZM1-350-ECT
PNP FZM1-355-ECT

Appareil photo intelligent avec interface EtherCAT NPN / Caméra couleur FQ-MS120-ECT
NPN / Caméra monochrome |[FQ-MS120-M-ECT
PNP / Caméra couleur FQ-MS125-ECT
PNP / Caméra monochrome |FQ-MS125-M-ECT

Remarque : Les systémes de vision sont uniqguement pris en charge par le contréleur d’axes T2-MC64 et avec une version officielle du micrologiciel
supérieure a 2.0132.

Périphériques MECHATROLINK-II
Servomoteur et variateurs de fréquence

Nom Modele
Servodriver Accurax G5 ML-Il intégré R88D-KNLILIL-ML2
Servodriver série G ML-Il intégré R88D-GNLI[H-ML2
Variateur MX2 avec carte en option MECHATROLINK-II| Variateur de fréquence 3G3MX2-Al]

Carte ML2 en option 3G3AX-MX2-MRT

Remarque : Reportez-vous aux sections sur les servomoteurs et variateurs de fréquence pour obtenir plus de détails ainsi que des informations
concernant la commande
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Systéme d’E/S SmartSlice

Fonction Caractéristiques Modele

Carte d'interface SmartSlice Carte d'interfface MECHATROLINK-II SmartSlice GRT1-ML2

Plague terminale, une carte requise par GRT1-END

interface de bus

4 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GRT1-1D4

4 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GRT1-1D4-1

8 entrées NPN 24 Vc.c., 4 mA, connexion 1 fil + 4 x G GRT1-1D8

8 entrées PNP 24 Vc.c., 4 mA, connection 1 fil + 4 x V GRT1-1D8-1

4 entrées c.a. 110 V c;a., connexion 2 fils GRT1-1A4-1

4 entrées c.a. 230 Vc.a., connexion 2 fils GRT1-1A4-2

4 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 2 fils GRT1-OD4

4 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 2 fils GRT1-OD4-1

4 sorties PNP avec protection contre les court-circuits| 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GRT1-0OD4G-1

4 sorties PNP avec protection contre les court-circuits|24 Vc.c., 2 A, connexion 2 fils GRT1-0D4G-3

8 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connection 1 fil + 4 x V GRT1-0OD8

8 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1fil + 4 x G GRT1-0OD8-1

8 sorties PNP avec protection contre les court-circuits|24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil + 4 x G GRT1-0OD8G-1

2 sorties relais 240 Vc.a., 2 A, contacts normalement ouverts GRT1-ROS2

2 entrées analogiques, courant / tension +10V,0a10V,0a5V,1a5V,0a20mA, 4a20 mA GRT1-AD2

2 sorties analogiques, tension +10V,0a10Vv,0a5V,1as5Vv GRT1-DA2V

2 sorties analogiques, courant 0a20mA,4a20mA GRT1-DA2C

2 entrées Pt100 Pt100, connexion 2 ou 3 fils GRT1-TS2P

2 entrées Pt1000 Pt1000, connexion 2 ou 3 fils GRT1-TS2K

2 entrées du thermocouple Types B, E,J,K,N,R, S, T, U, W, PL2, avec compensation GRT1-TS2T
de jonction froide

*1. Le GRT1-ML2 prend en charge les cartes Slice GRT1-1A4-1, GRT1-1A4-2, GRT1-OD4G-3, GRT1-TS2P, GRT1-TS2K et GRT1-TS2T
uniguement en combinaison avec le contréleur d’axes TJ2-MC64. Elles ne sont pas prises en charge en combinaison avec TJ1-MC16/04.

Reportez-vous au catalogue Systemes d’automatisation pour obtenir plus de détails ainsi que des informations concernant les accessoires

Cables MECHATROLINK-II

Nom Remarques Modeéle

Cables MECHATROLINK-II 0,5 métre JEPMC-W6003-A5
1 métre JEPMC-W6003-01
3 métres JEPMC-W6003-03
5 metres JEPMC-W6003-05
10 metres JEPMC-W6003-10
20 métres JEPMC-W6003-20
30 métres JEPMC-W6003-30

Terminateur MECHATROLINK-II Résistance de terminaison JEPMC-W6022

Répéteur MECHATROLINK-II Répéteur de réseau JEPMC-REP2000

Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle
CX-Motion Pro V1.3.3 ou supérieure CX-One
Trajexia Studio ' V1.3.3 ou version ultérieure TJ1-Studio

*1. Lorsque le logiciel Trajexia Studio est compris dans CX-One, il est appelé CX-Motion Pro.

par 0,03527.

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez

Cat. No. I53E-FR-04

Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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CJ1W-NCLI8L1 — NC EtherCAT

Unite de controle de position
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Controleur de position point-a-point multi-axes
via EtherCAT

¢ Cartes de contrdle de position avec 2, 4, 8 ou 16 axes.

* Les modéles NC_82 prennent en charge jusqu’a 64 nceuds
supplémentaires : variateurs, systemes de vision et E/S
déportées.

¢ Interpolation linéaire et circulaire.

* Gestion des axes linéaires et de longueur infinie.

¢ Langages de programmation : schéma contact et blocs
fonction. Blocs de fonctions de contrdle d’axe PLCopen
certifié.

¢ |acarte peut effectuer diverses séquences de fonctionnement
dans les données de fonctionnement de la mémoire.

e Logiciel du CX-Programmer pour configuration de carte,
configuration du réseau EtherCAT et programmation de I'API.

Logiciel PC :
CX-One

Série CJ : Unité de contréle de position
NC EtherCAT

EtherCAT= @ '

P P 5| y
: : .‘l[ti Longueur
= Entrées externes | %5 max. 100 m

9]
g P—x
Servodriver 3 gg@
Accurax G5 = - = o)
Entrées
d'enregistrement
rapide, origine et
commutations de
limites... i
Série du variateur
Servomote’ur MX2
Accurax série G5 | il |
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Caractéristiques

Unité de contrdle de position

Modéle CJ1W-NC281] CJ1W-NC481 [ CJIW-NC881 [ CJ1W-NCF81 | CJ1W-NC482 | CJ1W-NC882 | CJ1W-NCF82
Catégorie Carte de communication série CJ
API utilisables Série CJ Ver. 3.0 ou sup. pour utiliser les blocs fonction

Configurations possibles du numéro de carte

0aF

Nombre d’unités par API

10 unités par rack, 16 unités au total (avec racks d’extension)

Méthode de controle

Commandes EtherCAT (CoE)

Servodrivers controlé

Servodrivers Accurax G5 avec EtherCAT intégré

Axes controlés 2 4 8 16 4 + 64 noeuds |8 + 64 nceuds |16 + 64 noeuds
pour E/S, pour E/S, pour E/S,
déportés”! déportés”! déportés”!

Axes virtuels - - - - Lorsqu’un axe physique est désactivé, il fonctionne
comme un axe virtuel.

Plage de réglage de I'adresse de noeud 1az2 1a4 1a8 1a16 1a4deti7 1aget17 1a16et17
4802 2807 4802

Affectations d’E/S

Zone de mémoire de fonctionnement
commun

Mots affectés dans la zone de carte de communications : 25 mots

Zone de mémoire de contrdle d’axe

Affectée dans une des zones suivantes (spécifiée par I'utilisateur) : Zone CIO, WR, DM ou EM.
Nombre de mots affectés : 43 mots pou chaque noeud (2+12 mots de sortie, 13+16 mots d’entrée)

Zones de mémoire de fonctionnement
de mémoire

Affectée dans une des zones suivantes (spécifiée par I'utilisateur) : Zone CIO, WR, DM ou EM
Nombre de mots affectés : 7 mots pou chaque tache (3 mots de sortie, 4 mots d’entrée)

Zones mémoire d'E/S

Affectée dans une des zones suivantes (spécifiée
par l'utilisateur) : Zone CIO, WR, DM ou EM.
Nombre de mots affectés : 1 300 mots maximum
(640 mots de sortie, 640 mots d’entrée, 20 mots de
statut de communication).

Plage de Plage de commande de position —2 147 483 648 a 2 147 483 647 (unités commande)
commande Plage de commande de vitesse 14 2 147 483 647 (unités de commande/s)
de contréle pour le contrdle de position
Fonctions Fonctions de positionnement Fonctionnement en mémoire ou direct
de controle Interpolation linéaire Jusqu'a 2 axes[Jusqu'a 4 axes
Interpolation circulaire Jusqu’a 2 axes
Détermination de I'origine * Recherche de I'origine : détermine I'origine a I'aide de la méthode de recherche spécifiée.
« Position actuelle prédéfinie : modifie la position actuelle a une position spécifiée pour déterminer I'origine.
* Retour a l'origine : permet de revenir a I'origine a partir de n'importe quelle position de I'axe.
« Origine du codeur absolu : établit I'origine avec un servomoteur qui a un codeur absolu.
Jogging Sort une vitesse fixe dans le sens horaire ou antihoraire.
Alimentation par interruption Effectue le positionnement en déplacant les axes sur une distance fixe lorsqu’une entrée d'interruption externe est
recue alors que 'axe se déplace.
Fonctions d’arrét Arrét par décélération et arrét d’'urgence.
Fonctions Courbes d’accélération / décélération |Configure soit une courbe trapézoidale (linéaire) ou une courbe en S (moyenne mobile).
auxiliaires Limites de couple Restreint la limite supérieure de couple pendant le contrdle de position.
Ignore Multiplie la vitesse de commande d’axe par un rapport spécifié durant le fonctionnement. Parameétre d’axe : 0,01 a 500 %
Transfert des paramétres servo Lit et écrit les paramétres du servodriver depuis le programme schéma contacts dans I'UC.
Fonction de surveillance Surveille le mode de contréle des positions de coordonnées, de la position de rétroaction, de la vitesse courante,
du couple, etc. de la commande du servodriver.
Limites logicielles Définit les limites de logiciel avant et arriére pour le fonctionnement de 'axe. Peut étre définit pour chaque axe.
Compensation de jeu Compense le volume de jeu dans le systeme mécanique selon une valeur définie.
Réinitialisation du compteur La déviation de position dans le compteur de déviation du servodriver peut étre réinitialisée sur 0 (version 1.3 ou supérieure).
de déviation
Apprentissage Cette fonction peut étre utilisée pour enregistrer la position actuelle dans des données de position spécifiées aprés
déplacement jusqu’a la position souhaitée, par exemple en utilisant le mode pas a pas.
Port maitre Profil de variateur © Mode CSP (profil de variateur CiA402), Modes CSP, CSV, CST (profil de variateur CiA402)*
EtherCAT Fonction de sonde tactile (Fonction de verrouillage et Fonction de limite de couple
Cycle de communications 250 us, 500 us, 1 ms ou 2 ms en fonction du nombre d’esclaves connectés et de leurs caractéristiques.
Norme de communication IEC 61158 Type 12
Couche physique 100Base-TX (IEEE802.3)
Connecteur Connecteur RJ45 x 1
Support de communication Catégorie 5 ou supérieure (recommandé : cable avec double adhésif aluminium et blindage tressé)
Distance de communication Distance entre les nceuds : 100 m max.
Topologie Guirlande uniquement.
Méthodes de Schéma contact standard Directement par la zone mémoire de la carte NF
programmation  [Blocs fonction Utilisation de blocs Fonction de contréle d’axe PLCopen standard

Fonctions séquence

La carte peut effectuer diverses séquences de fonctionnement dans les données de fonctionnement de la mémoire sans
affecter la programmation en schémas dans 'UC. Pour des changements de vitesse et un positionnement en continu.

4 taches x 500 pas

Normes en vigueur

Conforme aux directives européennes et cULus.

Consommation interne

460 mA ou moins a 5 Vc.c.

Poids 110g
Remarques : *1 Support pour 64 nceuds de périphériques d’E/S, de variateurs et de systemes de vision.
*2 Les adresses de nceud de 17 a 80 sont réservées aux esclaves d’E/S déportés.
*3 Ce profil est utilisé lorsque la carte est connectée au servomoteur Accurax G5.
*4 Les modes CSV et CST sont uniquement pris en charge par la carte NF_82 version 1.3 ou ultérieure, combinée a 'UC CJ2H version 1.4 ou plus.
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Nomenclature

CJ1W-NC[J8[] - carte de contrdle de position
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Voyants et affichage
Indiquent I'état de fonctionnement de la carte.

Commutateur du numéro d’unité
Définit le numéro de I'unité.
@ |
EtherCAT™
EthercaF=t 0
|— Connecteur de communications EtherCAT
Se connecte au cable de communications
EtherCAT.
RN
£ Voyants
£ UA Indiquent I'état des communications EtherCAT.
ECAT
n
\
CJ1W-NC[I8[] - carte de contrdle de position
66,45
65
P et
[ I——
9 O O
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O = -l
N
|
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I
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|
|
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T O =
S |:|
Unité de controle de position 37

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

Informations pour la commande

Contrdleur de position de position

Nom Modele

Carte de controle de position — EtherCAT — 16 axes + 64 nceuds pour E/S déportés|CJ1W-NCF82
Carte de controle de position — EtherCAT — 8 axes + 64 nceuds pour E/S déportés [CJ1W-NC882
Carte de contrdle de position — EtherCAT — 4 axes + 64 nceuds pour E/S déportés [CJ1W-NC482

Carte de controle de position — EtherCAT — 16 axes CJ1W-NCF81
Carte de contrdle de position — EtherCAT — 8 axes CJ1W-NC881
Carte de contrble de position — EtherCAT — 4 axes CJ1W-NC481
Carte de controle de position — EtherCAT — 2 axes CJ1W-NC281

Périphériques connexes EtherCAT
Servomoteur et variateur de fréquence

Nom Modeéle
Servodriver Accurax G5 EtherCAT intégré R88D-KNLILIJ-ECT
Variateur MX2 avec carte en option EtherCAT Variateur de fréquence 3G3MX2-Al]

Carte EtherCAT en option 3G3AX-MX2-ECT

Remarque : Reportez-vous aux sections sur les servomoteurs et variateurs de fréquence pour obtenir plus de détails ainsi que
des informations concernant la commande.

Borniers d’E/S Série GX

Nom Modeéle

16 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 1 fil, extensible GX-ID1611
16 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 1 fil, extensible GX-ID1621
16 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil, extensible GX-OD1611
16 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 1 fil, extensible GX-OD1621
8 entrées et 8 sorties, NPN 24 Vc.c., entrée6 mA, sortie 500 mA, connexion 1 fil GX-MD1611
8 entrées et 8 sorties, PNP 24 Vc.c., entrée6 mA, sortie 500 mA, connexion 1 fil GX-MD1621
16 entrées NPN 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GX-ID1612
16 entrées PNP 24 Vc.c., 6 mA, connexion 3 fils GX-ID1622
16 sorties NPN 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GX-OD1612
16 sorties PNP 24 Vc.c., 500 mA, connexion 3 fils GX-OD1622
8 entrées et 8 sorties, NPN 24 Vc.c., entrée 6 mA, sortie 500 mA, connexion 3 fils GX-MD1612
8 entrées et 8 sorties, PNP 24 Vc.c., entrée 6 mA, sortie 500 mA, connexion 3 fils GX-MD1622
16 sorties relais 250 Vc.a., 2 A, connexion 1 fil, extensible GX-0OC1601
4 entrées analogiques, courant / tension +10V,0a10V,0a5V,1a5V,4a20mA GX-AD0471
2 sorties analogiques, courant / tension +10V,0a10V,0a5V,1a5V,4a20mA GX-DA0271
2 entrées collecteur ouvert du codeur Entrée collecteur ouvert 500 kHz GX-EC0211
2 entrées du driver de ligne du codeur Entrée de driver de ligne 4 MHz GX-EC0241

Remarque : Reportez-vous au catalogue Systémes d’automatisation pour obtenir plus de détails ainsi que des informations
concernant les commandes.

Systéme de vision

Nom Caractéristiques Modele
Systeme de vision avec interface EtherCAT NPN FZM1-350-ECT
PNP FZM1-355-ECT

Remarque : Reportez-vous a la documentation sur les systemes de vision pour obtenir des informations détaillées sur les
specifications, ainsi que des informations sur les commandes.

Logiciel PC
Caractéristiques Modele
CX-One version 4 ou supérieure CX-One
CX-Programmer version 9.12 ou supérieure CX-Programmer
TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.
Cat. No. 178E-FR-01 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Trajexia-APl CJ1W-MC472/ MCH72 — MECHATROLINK-II

Carte de controle d’axes Trajexia
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Carte de contréle d’axes pour API via le bus

MECHATROLINK-II
Modeéles avec 4 ou 30 axes MECHATROLINK-II

e Temps de cycle réglable entre 0,5 ms et 4 ms

¢ Controle des servomoteurs et des variateurs
de fréquence sur un réseau de contrdle unique

e Controle de position, de vitesse et de couple

¢ Contrble d’axes avancé comme le contréle CAM,
le contrdle de registration, I'interpolation et la
synchronisation des axes a I'aide de commandes
de contréle simples

¢ Port série pour axe de codeur maitre

* E/S numériques intégrées

¢ Echange de données E/S avec 'UC API

trajexla

>

Configuration du systéme

IHM
série NS
Logiciel pour PC
== s Ethernet / série % CX-One (CX-Motion Pro)

Trajexia Studio

Série CJ1

E/S numériques
Entrée / sortie codeur

"""" Carte de contrdle d’axes
....... CJ1W-MC472 — 4 axes —
CJ1W-MCH72 — 30 axes —

MECHATROLINK-II Jusqu'a 30 axes

[N —
Servodriver série Servodriver
Accurax G5 série G

I Terminaison

Entrée

=)

A [

Entrées d’enregistrement
rapide, origine et
commutations de limites...

Servomoteurs série - Servomoteurs
Accurax G5 A = série G
Carte de contrdle d’axes Trajexia 39
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Caractéristiques

Caractéristiques générales

Elément Détails
Modeéle CJ1W-MC[I72
Température ambiante de fonctionnement 0abs5°C
Température de stockage —-20°a70°C
Humidité ambiante de fonctionnement 10290 %
Humidité de stockage 90 % max. (sans condensation)
Atmosphére Sans gaz corrosifs
Résistance aux vibrations 10 a 57 Hz (0,075 mm d’amplitude)
57 a 100 Hz, Accélération : 9,8 m/s?, dans les directions X, Y et Z pendant 80 minutes
Résistance aux chocs 143 m/s?, dans chacune des directions X, Y et Z, 3 fois
Résistance d’isolement 20 MOhm
Rigidité diélectrique 500 V
Structure de protection 1P20
Normes internationales CE : IEC61131-2, IEC61000-6-2, IEC61000-6-4
cULus UL508 (Industrial Control Equipment — Equipement d’ingénierie industrielle)
Lloyds ; conforme a la directive RoHS
Poids 180 g
Carte de contr6le d’axes Trajexia
Elément Détails
Modéle CJ1W-MCH72 |CJ1W-MC472
Catégorie Carte de communication série CJ
API utilisables Série CJ
Axes Nombre total d’axes 32
Axes MECHATROLINK-II 30 maximum 4 maximum 2
Axe de codeur maitre 1 maximum
Axe virtuel 32 maximum
Neceuds Nombre total de nceuds 30 12
MECHATROLINK Servodriver 30 maximum 4 maximum
Variateur de fréquence 8 maximum 8 maximum
Temps de cycle 0,5 ms, 1 ms, 2 ms ou 4 ms, au choix
Langage de programmation Langage de contrble d’axes de type BASIC
Multitaches Jusqu’a 14 taches exécutées simultanément
E/S numériques intégrées 16 entrées, dont 2 avec fonctionnalité de registration 8 sorties, dont 1 avec fonctionnalité de changement
de position du matériel.
Unités de mesure Définissables par I'utilisateur
Mémoire disponible pour les programmes utilisateur 500 Ko
Capacité de stockage des données Jusqu’a 2 Mo de stockage de données en mémoire flash
Enregistrement des données de programme, SRAM avec batterie de secours et Flash-ROM
contréleur d’axes
Enregistrement des données de programme, ordinateur Via le logiciel CX-Motion Pro / Trajexia Studio
Mise a jour du firmware
Interface de codeur |Méthode de contrble Sortie AB du driver de ligne, entrée / sortie d'impulsions de moteur
Protocoles de codeur Abs SSI 200 kHz, Abs EnDat 1 MHz et driver de ligne incrémental AB
Fréquence d’entrée maximale 6 MHz
du codeur
Fréquence de sortie maximale 2 MHz
du codeur / d'impulsion
Port maitre Périphériques contrblés Servodrivers Accurax G5 et série G, variateurs MX2
Mechatrolink-II Caractéristiques électriques Conforme a la norme MECHATROLINK
Vitesse de transmission 10 Mbps
Types de stations esclaves Servodrivers et variateurs de fréquence
Nombre de nceuds Max. 30 noeuds / 4 ms Max. 12 noeuds / 4 ms
MECHATROLINK-II / Temps de cycle|Max. 16 nceuds / 2 ms Max. 12 noeuds / 2 ms
Max. 8 nceuds / 1 ms Max. 8 nceuds / 1 ms
Nombre de variateurs en mode Max. 8 nceuds / 4 ms Max. 4 nceuds / 4 ms
de position / Temps de cycle Max. 8 nceuds / 2 ms Max. 4 nceuds / 2 ms
Max. 8 nceuds / 1 ms Max. 4 nceuds / 1 ms
Distance de transmission 50 métres max. sans utilisation de répéteur
Echange de données avec I'API CJ1W-MCH72 échange des données avec les zones mémoire de I'API. Le mappage de I'’échange
de données cycliques dans 'UC API vers les zones de mémoire de la carte d’axes peut étre
configuré librement.

Remarques : *1 Il inclut un maximum de 8 variateurs en mode de position.
*2 Il inclut un maximum de 8 variateurs en mode de position.
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Nomenclature

CJ1W-MC[]72 — Carte de contrdle d’axes Trajexia

V==

N\

A\

N

Voyants d’état
de la carte

Compartiment
de la batterie

Connecteur
E/S numérique

JEPMC-REP2000 — Répéteur MECHATROLINK-II

Voyant de mise
sous tension

Voyant de transmission CN1

Voyant de transmission CN2

CJ1W-MC[]72 — Carte de contrdle d’axes Trajexia

mJ

71

":J g Voyants d’état
= des E/S
- — Réglage
N° de carte
i Port MECHATROLINK-I|
L

Connecteur de codeur
a 9 broches

Réglages des commutateurs
pour un usage ultérieur

Port MECHATROLINK-II

Port MECHATROLINK-II

Alimentation 24 V

90

98

:
!

e [ el

Carte de contrdle d’axes Trajexia
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JEPMC-REP2000 — Répéteur MECHATROLINK-II

JEFMC-HEF2000

Plaque
d'identification

=

Références de commande

Contréleur d’axes

Nom Modeéle

Carte de controle d’axes Trajexia, jusqu’a 30 axes MECHATROLINK-II CJ1W-MCH72
Carte de contrdle d’axes Trajexia, jusqu’a 4 axes MECHATROLINK-II CJ1W-MC472
MECHATROLINK-II - périphériques connexes

Servomoteurs

Nom Modele

Servodriver Accurax G5 ML-Il intégré

R88D-KNLI-ML2

Servodriver série G ML-Il intégré

R88D-GNIIIH-ML2

Variateur MX2 avec carte en option MECHATROLINK-II |Variateur de fréquence

3G3MX2-Al]

Carte ML2 en option

3G3AX-MX2-MRT

Remarque : Reportez-vous aux sections sur les servomoteurs et variateurs de fréquence pour obtenir plus de détails ainsi que des informations

concernant la commande
Cables MECHATROLINK-II

Nom Remarques

Modele

Cébles MECHATROLINK-II 0,5 métre

JEPMC-W6003-A5

1 métre

JEPMC-W6003-01

3 métres

JEPMC-W6003-03

5 métres

JEPMC-W6003-05

10 métres

JEPMC-W6003-10

20 métres

JEPMC-W6003-20

30 métres

JEPMC-W6003-30

Terminateur MECHATROLINK-II Résistance de terminaison

JEPMC-W6022

Répéteur MECHATROLINK-II Répéteur de réseau

JEPMC-REP2000

Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle
CX-Motion Pro V1.3.3 ou supérieure CX-One
Trajexia Studio ! V1.3.3 ou version ultérieure TJ1-Studio

*1. Lorsque le logiciel Trajexia Studio est compris dans CX-One, il est appelé CX-Motion Pro.

par 0,03527.

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez

Cat. No. I54E-FR-03

Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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CJ1W-NC271/471/F71 — NC MECHATROLINK-II

Unite de controle de position

Controleur de position point a point mutliaxes

sur le bus MECHATROLINK-II

¢ Cartes de controle de position avec 2, 4 ou 16 axes.

¢ Bus haute vitesse MECHATROLINK-II spécialement
congu pour le contrdle d’axes.

¢ Supporte le contrdle de position, de vitesse et de couple.

¢ Langages de programmation : schéma a contacts, blocs
fonction. Prend en charge les blocs fonctions ouverts API.

e Smart Active Parts pour une réduction des temps de
développement avec les terminaux IHM Omron.

e Acces au systeme complet a partir d’'un point.
Configuration du réseau, configuration et surveillance
des servodrivers et programmation des API.

Configuration du systéme

PLCopen
Logiciel PC :
CX-One
Série CJ
Carte de controle de position 2 ... 16 axes max.
NC MECHATROLINKA-II e e e

Servodriver série Servodriver

Accurax G5 série G

= MECHATROLINK-II ':" o Edge)

& umslal

, O Terminaison
Entrée

=l

=

Entrées d’enregistrement
rapide, origine et
commutations de limites...

Servomoteurs série Servomoteurs
Accurax G5 n a@j @j: série G
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Caractéristiques

Unité de contrdle de position

Modéle CJ1W-NC271 [CJ1W-NC471 [CJ1W-NCF71
Catégorie Carte de communication série CJ
API utilisables Série CJ

Série CJ Ver. 3.0 ou sup. pour utiliser les blocs fonction (recommandée CJ1G-CPU45 ou CJ1H-CPUL])

Configurations possibles du numéro de carte

0OaF

Méthode de controle

MECHATROLINK-II (contréle de position, de vitesse et de couple)

Périphériques controlés

Accurax G5 et servodrivers série G avec MECHATROLINK-II intégré

Axes controlés

2 maximum [4 maximum [16 maximum

Affectations d'E/S

Zone de mémoire de fonctionnement
commun

Mots affectés dans la zone de carte de communications : 25 mots (15 mots de sortie, 10 mots d’entrée)

Zone de mémoire de contrdle d’axe

Affectée dans une des zones suivantes (spécifiée par I'utilisateur) : Zone CIO, travail, auxiliaire,
maintien, DM ou EM.
Nombre de mots affectés : 50 mots (25 mots de sortie, 25 mots d’entrée) x nbre d’axes le plus élevé

Unités de contrdle

Unité de commande de position

Unité de commande : Dépend de la réduction électronique dans les paramétres de servo.
Réglage par défaut : Impulsions

Unité de commande de vitesse pour
contréle de position

Unités de commande/s

Vitesses d’accélération / de décélération
pour le contréle de position

10 000 unités de commande/s®

Unité de commande de vitesse
pour le contréle de vitesse

0,001 % de la vitesse maximale du moteur

Unité de commande de couple
pour le contréle de couple

0,001 % du couple maximum du moteur

Plage de Plage de commande de position —2 147 483 648 a 2 147 483 647 (unités commande)
commande Plage de commande de vitesse 0 a2 147 483 647 (unités de commande/s)
de contréle pour le contréle de position
Vitesses d’accélération / de décélération |1 & 65 535 (10 000 unités de commande/s?)
pour le contréle de position
Plage de commande de vitesse pour le —199,999 a 199,999 %
contrle de vitesse La limite supérieure est restreinte par la vitesse maximale du servomoteur.
Plage de commande de couple pour le —199,999 a 199,999 %
contréle de couple La limite supérieure est restreinte par le couple maximum du servomoteur.
Fonctions Verrouillage / Déverrouillage de servo Verrouille et déverrouille le servodriver.
de contréle Carte de controle Positionnement a une position absolue ou une position relative en fonction de la position cible
spécifiée et
la vitesse cible spécifiée depuis le programme en schémas contacts.
Détermination de I'origine * Recherche de l'origine : détermine I'origine a I'aide de la méthode de recherche spécifiée.
* Position actuelle prédéfinie : modifie la position actuelle a une position spécifiée pour déterminer
l'origine.
. F{etgur a l'origine : permet de revenir a l'origine a partir de n'importe quelle position de I'axe.
 Origine du codeur absolu : établit I'origine avec un servomoteur qui a un codeur absolu, sans devoir
utiliser la recherche d’origine.
Jogging Sort une vitesse fixe dans le sens horaire ou antihoraire.
Alimentation par interruption Effectue le positionnement en déplacant les axes sur une distance fixe lorsqu’une entrée d’interruption
externe est regue alors que I'axe se déplace.
Contréle de la vitesse Exécute un contrble de vitesse en envoyant une commande a la boucle de vitesse du servodriver.
Contréle de couple Exécute un contréle de couple en envoyant une commande a la boucle de courant du servodriver.
Fonctions d’'arrét  Arrét par décélération : décélération de I'axe en mouvement jusqu’a 'arrét.
* Arrét d’urgence : positionne I'axe en mouvement pour le nombre d’'impulsions restant dans le
compteur de déviation puis stoppe I'axe.
Interpolation linéaire Il est possible d’interpoler jusqu’a 8 axes en utilisant deux interpolateurs (4 axes par interpolateur)
Disponible pour les versions 1.1 ou sup.
Fonctions Courbes d’accélération / décélération Configure soit une courbe trapézoidale (linéaire), une courbe exponentielle ou une courbe en S
auxiliaires (moyenne mobile).

Limites de couple

Restreint la limite supérieure de couple pendant le contréle de position.

Override

Multiplie la vitesse de commande d’axe par un rapport spécifié. Override : 0,01 a 327,67 %

Transfert des parametres servo

Lit et écrit les parameétres du servodriver depuis le programme schéma contacts dans 'UC.

Fonction de surveillance

Surveille le mode de contréle des positions de coordonnées, de la position de rétroaction, de la vitesse
courante, du couple, etc. de la commande du servodriver.

Limites logicielles

Limite les opérations logicielles pour le contrdle de position.

Compensation de jeu

Compense le volume de jeu dans le systeme mécanique selon une valeur définie.

Réinitialisation du compteur de déviation

La déviation de position dans le compteur de déviation du servodriver peut étre réinitialisée sur 0
(version 1.3 ou supérieure).

E/S externe

Unité de contréle de position

Un port d’'interface MECHATROLINK-I

E/S servodriver

Entrées de limite horaire / antihoraire, entrées de proximité d’origine, entrées d'interruption externe 1 a 3
(peuvent étre utilisés comme entrées d’origine externe)

Méthodes de
programmation

Schéma contact standard

Directement par la zone mémoire de la carte NCF

Blocs fonction

A l'aide des blocs fonction ouvert
API standard

PLCopen|—

3 —
imotion|
control|

Smart Active Parts

L'utilisation de Smart Active Parts avec des interfaces IHM Omron optimise I'utilisation de 'UC et
le temps de développement.

Consommation interne

360 mA ou moins pour 5 Vc.c.

Poids

95¢
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Nomenclature

CJ1W-NC271/471/F71 — Carte de controle de position

_ .- Voyants LED
MLK — Etat du réseau MECHATROLINK-II
RUN — Contréleur en mode RUN
ERC — Erreur de carte de contrdle de position
ERH — Erreur de 'UC API
ERM — Erreur de carte esclave MECHATROLINK-II
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Commutateur de sélection de n° d’unité

Connecteurs de communication MECHATROLINK-II :
——————————— Connecte aux nceuds MECHATROLINK-II

CJ1W-NC271/471/F71 — Carte de controle de position

’. 66,5 ik
2, kel | - G5 il
i atr |
BULK EE&’-‘ =1
ofrd .
lr.‘I:l'I
|
0]
. hiLK
s Fd
e =
2,
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Références de commande

Contréleur de position de position

Nom Modeéle

Carte de controle de position MECHATROLINK-II — 16 axes CJ1W-NCF71
Carte de contrdle de position MECHATROLINK-II — 4 axes CJ1W-NC471
Carte de controle de position MECHATROLINK-II — 2 axes CJ1W-NC271

Périphériques MECHATROLINK-II

Servomoteurs

Nom Modeéle
Servodriver Accurax G5 ML-Il intégré R88D-KNLIL[-ML2
Servodriver série G ML-Il intégré R88D-GNLIJH-ML2

Remarque : Pour obtenir des informations détaillées sur les spécifications et les commandes,
consultez la section sur les servomoteurs

Cables MECHATROLINK-II

Nom Remarques Modeéle

Terminateur Résistance de terminaison JEPMC-W6022

MECHATROLINK-II

Cables MECHATROLINK-II 10,5 métre JEPMC-W6003-A5
1 métre JEPMC-W6003-01
3 métres JEPMC-W6003-03
5 metres JEPMC-W6003-05
10 metres JEPMC-W6003-10
20 metres JEPMC-W6003-20
30 metres JEPMC-W6003-30

Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle

CX-One version 2.0 (CX-Motion NCF 1.70 ou supérieure) CX-One

CX-One version 3.0 (CX-Motion NCF 1.90 ou supérieure)

CX-One version 4.0 ou supérieure

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. I09E-FR-02B Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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CJ1W-NCLIL3

Unite de controle de position
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Carte de controle de position point a point
avec sortie de train d’impulsion

¢ Cartes de controle de position avec 1, 2 ou 4 axes

¢ Positionnement réalisable par commandes schéma

a contacts directes

Contrdle de position et de vitesse

Interpolation linéaire

Fonction d’alimentation par interruption

Positionnement de 100 points a partir de la mémoire

Accélération / décélération par courbe en S, recherche

d’origine, compensation de jeu et autres fonctions

également prises en charge.

¢ Les données de positionnement sont sauvegardées
dans la mémoire flash interne, il n’est donc plus
nécessaire de conserver une batterie de secours.

o Utilisez le logiciel de prise en charge basé sur Windows
(CX-Position) pour créer des données de
positionnement et sauvegarder les données et les
paramétres dans des fichiers en toute facilité.

Ces cartes de controle de position prennent en charge le contrdle de position par des sorties de train d’impulsions. Le positionnement
s’effectue a I'aide d’accélérations et de décélérations en courbes trapézoidales ou en S. Des modeles sont disponibles avec contrdle de 1,
2 ou 4 axes. lls peuvent étre combinés a des servodrivers ou des moteurs pas a pas qui acceptent le contréle par train d’impulsions.

Configuration du systéeme

Logiciel PC :
CX-One

u %
Cartes de contrble de
position série CJ1
CJ1W-NC_3

[y Servodriver
Servodriver | Accurax G5

f| SmartStep 2

Entrée

Signaux d’E/S
(connecteur CN1)

Bornier

Entrée d’arrét d’'urgence,
servo

origine et commutateurs
de limite

Signaux d’E/S
(connecteur CN1)

Servomoteurs
Servomoteurs = |I— Accurax G5
série G
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Caractéristiques

Modele CJ1W-NC113 CJ1W-NC213 CJ1W-NC413
CJ1W-NC133 CJ1W-NC233 CJ1W-NC433
Nom de carte Unité de contrdle de position
Catégorie Carte E/S spéciale
Numéros des cartes 0a95 [oaos
Méthode de controle Contrdle en boucle ouverte par sortie de train d'impulsions
Interface de sortie de controle CJ1W-NCL[]13 : sortie collecteur ouvert
CJ1W-NCII33 : Sortie driver de ligne
Axes controlés 1 [2 4
Modes de fonctionnement Fonctionnement direct ou en mémoire
Format des données Binaire (hexadécimal)
Effet sur le temps de cycle pour le 0,29 4 0,41 ms max. / carte

rafraichissement final
Effet sur le temps de cycle pour IOWR /IORD|0,6 a 0,7 ms max. / instructions

Temps de démarrage 2 ms max. (reportez-vous au manuel d’utilisation pour connaitre les conditions)

Données de position -1 073 741 823 a +1 073 741 823 impulsions

Nombre de positions 100 par axe

Données de vitesse 14500 kpps (par unité de 1 pps)

Nombre de vitesses 100 par axe

Temps d’accélération / décélération 0 a 250 s (durée jusqu’a la vitesse maxi).

Courbes d’accélération / décélération Courbe trapézoidale ou en S

Sauvegarde de données dans 'UC Mémoire Flash

Logiciel de support sous Windows CX-Position (WS02-NCTC1-E)

Température ambiante de fonctionnement 0ab55°C 0a50°C

Alimentation externe 24 Vc.c. £10 %, 5 Vc.c. +5 % (driver de ligne uniquement) 24 Vc.c. 5 %, 5 Vc.c. +5 %
(driver de ligne uniquement)

Nomenclature

Unité de contrdle de position

_ .- Voyants LED

RUN — Contréleur en mode RUN

ERC - Erreur de carte de contrdle de position
ERH — Erreur de 'UC API

X,Y...— Une erreur est survenue sur les axes

~~ Commutateur de sélection de n° d’unité

~ = - Connecteur d’axes
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Références de commande

Unité de contrdle de position

Nom Modeéle

Carte de contrdle de position pour 1 axe. Sortie collecteur ouvert. CJ1W-NC113
Carte de contrdle de position pour 2 axes. Sortie collecteur ouvert. CJ1W-NC213
Carte de contréle de position pour 4 axes. Sortie collecteur ouvert. CJ1W-NC413
Carte de contrdle de position pour 1 axe. Sortie driver de ligne. CJ1W-NC133
Carte de contréle de position pour 2 axes. Sortie driver de ligne. CJ1W-NC233
Carte de contrdle de position pour 4 axes. Sortie driver de ligne. CJ1W-NC433

Cables servodriver
Remarque : Pour plus d’informations sur les cables et les borniers, consultez la section Servomoteurs.

Logiciel PC

Caractéristiques Modele

CX-One CX-One

Unité de contréle de position 49
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. I04E-FR-03B Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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CJ1W-NCLI 14

Unite de controle de position

Contréleurs d’axes

Carte de controle de position point a point
avec sortie de train d’impulsion et fonction
de carte de controle d’axes

¢ Cartes de contrle de position avec 2 ou 4 axes

* Controle de position et de vitesse

¢ Interpolation linéaire et fonction de controle
d’alimentation

¢ Synchronisation d’axes et profils de came électronique

* Positionnement de 500 points par axe a partir de la
mémoire

o Accélération / décélération par courbe en S, recherche
d’origine, compensation de jeu et autres fonctions
également prises en charge.

¢ Langages de programmation : schéma a contacts,
blocs fonction.

» Utilisez le logiciel de support CX-Position pour créer
facilement des données de positionnement et stocker
les données et les parameétres dans des fichiers.

Ces cartes de contrble de position prennent en charge le contréle de position par des sorties de train d'impulsions. Le positionnement
s’effectue a I'aide d’accélérations et de décélérations en courbes trapézoidales ou en S. Des modeles sont disponibles avec contrdle de
2 ou 4 axes. lls peuvent étre combinés a des servodrivers ou des moteurs pas a pas qui acceptent le controle par train d'impulsions.
Lorsque ces cartes sont utilisées dans une API CJ2, 'UC peut également présenter un fonctionnement synchrone en utilisant des CAM
et d’autres blocs fonction.

Configuration du systéeme

Logiciel PC :
CX-One

Carte de controle de
position série CJ1 AvEs
CJ1W-NC_4
= Servodriver
Rese Servodriver Accurax G5
SmartStep 2
Signaux externes ' Signaux ’E/S
pour les axes 1 et 2 Bornier { (connecteur CN1) Signaux d’E/S
servo
(connecteur CN1)
Entrée d’arrét d’'urgence, origine
et commutateurs de limite
=—7  Servomoteurs
Servomoteurs ":' Accurax G5
série G
Unité de contréle de position 51
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Caractéristiques

Modeéle

CJ1W-NC214
CJ1W-NC234

CJ1W-NC414
CJ1W-NC434

Nom de carte

Unité de contrdle de position

Catégorie Cartes E/S spéciales série CJ

API utilisables Série CJ

Numéros des cartes 0a9%4

Nombre maximum de cartes par rack 5 unités

Nombre maximum de cartes par systeme CJ 20 cartes (3 racks d’extension maximum)
Carte occupée 2

Méthode de contrdle

Contréle en boucle ouverte par sortie de train d'impulsions

Signaux de sortie de controle

CJ1W-NCLI14 : sortie collecteur ouvert
CJ1W-NCL[J34 : Sortie driver de ligne

Axes controlés

2 |4

Affectations d'E/S

Zone de mémoire de contrdle d’axe

Affectée dans une des zones suivantes (spécifiée par I'utilisateur) : zone CIO, WR, HR, DM ou EM.

Fonction de contréle

Modes de fonctionnement

Fonctionnement direct ou en mémoire

Interpolation linéaire

2 axes maximum |4 axes maximum

Interpolation circulaire

2 axes maximum

Alimentation par interruption

Indépendant, 2 axes ]Indépendant, 4 axes

Données de position

—2 147 483 648 & +2 147 483 647

Nombre de positions 500 par axe
Données de vitesse Vitesse maximale 4 Mpps (NC234/434) ou 500 kpps (NC214/414)
Nombre de vitesses 500 par axe

Temps d’accélération / décélération

0 a 250 s (durée jusqu’a la vitesse maxi).

Courbes d’accélération / décélération

Courbe trapézoidale ou en S

Fonctions auxiliaires

Override

Multiplie la vitesse de commande d’axe par un rapport spécifié. Valeur : 0,01 % a 500,00 %

Limites logicielles

Limite les opérations logicielles pour le contréle de position

Compensation de jeu

Compense le volume de jeu dans le systeme mécanique selon une valeur définie

Limites de couple

Restreint la limite supérieure de couple pendant le contréle de position

Sauvegarde de données dans 'UC

Mémoire Flash

Température ambiante de fonctionnement 0a55°C

Alimentation externe 24 Vc.c.

Consommation interne 270 mA ou moins a 5 Vc.c. 310 mA ou moins a 5 Vc.c.
Poids 170 g 2209

Nomenclature

CJ1W-NC214/234/414/434 — Carte de contréle de position

CJ1W-NC414 / -NC434

NCA14

RUN SYNC ERC ERH

CJIW-NC214 / -NC234

CN1

RUN SYNC ERC ERH

Connecteur
d’'axes 1 et2
Se connecte
au driver du
servomoteur ou
du moteur pas
a pas (contrdle
a 2 axes).

AXIST

M - Le voyant LED
indique I'état de

Connecteur —/

d’axes 3et4
Se connecte
au driver du
servomoteur ou
du moteur pas
a pas (controle
a 2 axes).

AXis4

Taxisz T A%XJ

fonctionnement % QOnnecteur

de I'UC. ool daxes 1 et2
Se connecte

Interrupteur de ) au driver du

sélection de ' servomoteur ou

numéro d’unité z G du moteur pas

Définit le xmv a pas (controle

numéro d’unité 09 a2 axes).

de 'UC. } ° ]

Connecteur de
signal externe
pour les axes 1

et 2 Connexion

a l'entrée externe.

/XISZ TaxistI-mpc T

o

Connecteur de
signal externe et
connecteur MPG
pour les axes 1

Connecteur de
signal externe et
connecteur MPG
pour les axes 3 et

4 Connexion et 2 Connexion
a 'entrée externe a I'entrée externe
eta MPG. eta MPG.
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Références de commande

Unité de contrdle de position

Nom Modele

Carte de contrdle de position pour 2 axes. Sortie collecteur ouvert. CJ1W-NC214
Carte de contrdle de position pour 4 axes. Sortie collecteur ouvert. CJ1W-NC414
Carte de contréle de position pour 2 axes. Sortie driver de ligne. CJ1W-NC234
Carte de contrdle de position pour 4 axes. Sortie driver de ligne. CJ1W-NC434

Cables servodriver
Remarque :Pour plus d’informations sur les cables et les borniers, consultez la section Servomoteurs.
Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle
CX-One version 4.0 ou supérieure CX-One

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. I77E-FR-01B Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Servomoteurs c.a.

De quelle architecture de controle d’axes
avez-vous besoin ?

Fonctionnalité Controéleur Basé sur I'API
de positionneur autonome OMRON
dans le
variateur
Méthode de contréle du variateur ?
EtherCAT, EtherCAT
MECHATROLINK-II,
Sortie analogique et
Sortie de train d'impulsions
Trajexia
Bt NC EtherCAT
_- s
I; -
Des applications point a point
Controle d’axes avance, simples aux applications
e-cam, synchronisation point a point multi-axes
multiaxiale avec interpolation
linéaire et circulaire
Accurax G5 Série G SmartStep2 Accurax G5 Série G Accurax G5
[+]
2 il 2 - B
50 W a 15 kW 48 a 760 N 50Wa15kW | 50 W a 750 W 50Wa5kW | 50Wa1,5kW 50 W a 15 kW 48 a 760 N

Page 59/129/173
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Tableau de sélection
Servodrivers

56

Variateur rotatif Accurax G5 59

Variateur linéaire Accurax G5 83

Série G 103
SmartStep 2 117
Servomoteurs rotatifs  Accurax G5 129
Série G 147
Servomoteurs linéaires  \Moteur linéaire Accurax 157
Axe de moteur linéaire Accurax 173
A
MECHATROLINK-II Sortie de train
| d’impulsions
API Trajexia NC MECHATROLINK-II NCs
Contrble d’axes avancé, Des applications icati
(re]-cam, ; point a point simples Q&E\ltlgagg?nst
synchronisation aux applications point i =
multiaxiale a point multi-axes jiusausideaxes
Accurax G5 Série G Accurax G5 Série G SmartStep2
]
m D ™ ﬁ o
50 Wa5kwW | 50Wa1,5kW 50Wa15kW | 48a760N |50Wa1,5kwW | 50 Wa 750 W
Page 59/129 Page 103/ 147 Page 59/129/173 Page 103/147  Page 117/147
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Tableau de sélection

230 V monophasé

400 V triphasé
Servomoteur applicable
Carte de contréle
Controle de la vitesse
Contrdle de couple
Positionnement interne
Approbations de sécurité

Boucle fermée totale
Page

Vitesse nominale
Vitesse maximale
Couple nominal
Tailles

Servodriver applicable
Résolution du codeur

Degré de protection IP
Page

Réseau EtherCAT

et sécurité intégrée

100 W a 1,5 kW

600 W a 15 kW

Moteurs rotatifs Accurax G5 et

série G et moteurs linéaires
Accurax

EtherCAT, MECHATROLINK-II
ou Entrée de train d'impulsions
EtherCAT, MECHATROLINK-II
ou Entrée analogique +10 V
EtherCAT, MECHATROLINK-II
ou Entrée analogique +10 V
Fonctionnalité du positionneur
intégré

1ISO13849-1:2008 (PL d),

EN 954-1:1996 (Cat-3)

Intégré

59/83

3000 tr/m

4500 a 6 000 tr/m

0,16 a2 15,9 Nm

50 W a 5 kW
Servodriver Accurax G5

20 bits incrémental /
17 bits absolu

P67
129

Servodrivers

Taille compacte et
bus mécatronique ML2

100 W a 1,5 kW
Non disponible
Série G

MECHATROLINK-II
ou Entrée de train d’'impulsions

MECHATROLINK-II
ou Entrée analogique +10 V

MECHATROLINK-II
ou Entrée analogique +10 V

Non disponible

Non disponible

Non disponible
103

T hccuraxGs | SeieG | Servodriver

Entrée train d'impulsions
avec taille ultra compacte

100 Wa 750 W

Non disponible

Série G

Entrée train d'impulsions

Non disponible

Limites du couple uniquement
Non disponible

Non disponible

Non disponible
117

Servomoteurs Accurax G5

2000 trs/mn

3000 tr/m

1,91 2 23,9 Nm

400 W a 5 kW
Servodriver Accurax G5

20 bits incrémental /
17 bits absolu

IP67

Moteur 3000 tr/mn Moteur 2000 tr/mn Moteur 1500 tr/mn

1 500 trs/mn

2000 a 3 000 tr/m

47,8 2 95,5 Nm

7,5 kW a 15 kW
Servodriver Accurax G5
17 bits absolu

1P67

Moteur 1000 tr/mn

1000 trs/mn

2 000 trs/mn

8,59 a 57,3 Nm

900 W a 6 kW
Servodriver Accurax G5

20 bits incrémental /
17 bits absolu

IP67
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Servomoteurs

Servomoteurs série G Servomoteurs série G
— Type cylindrique — —Type plat -

‘g ‘ ‘ @

[ Vitesse nominale’ 3 000 tr/m 2000 trs/mn 1 000 trs/mn 3000 tr/m
[ Vitesse maximale 4500 & 5 000 tr/m 3000 tr/m 2000 trs/mn 5 000 trs/mn
[T Couplenominal' 0,16 44,77 Nm 4,847,15Nm 8,62 Nm 0,324 1,3Nm
[ rTailles 50a1500W 141,5kW 900 W 100 & 400 W

Servodrivers SmartStep 2, Servodrivers SmartStep 2, Servodrivers SmartStep 2, Servodrivers SmartStep 2,

série G et Accurax G5 série G et Accurax G5 série G et Accurax G5 série G et Accurax G5

10 000 impulsions/tours ou 10 000 impulsions/tours ou 10 000 impulsions/tours ou 10 000 impulsions/tours ou

17 bits absolu/incrémental 17 bits absolu/incrémental 17 bits absolu/incrémental 17 bits absolu/incrémental
~ Degré de protection IP P65 P65 P65 IP65
. Page 147
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Moteurs linéaires Accurax

Moteurs linéaires a noyau Moteurs linéaires sans s
Axes de moteurs linéaires
en fer noyau en fer
[ Plage de force continue’ 48 N & 760 N 265N a348 N 48N a760N
[ Plage de force pic. 105N &2 000N 100N a2 100 N 105N &2 000 N
 Vitesse maximale| 12 10 s 1216 mis 5 mis

[ Servodriver applicable Variateurs linéaires Accurax G5 Variateurs linéaires Accurax G5 Variateurs linéaires Accurax G5

o page 1w 173
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R88D-KNL [ ]-ECT, R88D-KNLIL I -ML2, R88D-KTL

Variateur rotatif Accurax Gb5

Servodrivers de taille compacte pour un

contréle d’axes précis. EtherCAT et

sécurité intégrée.

¢ Modéles de servodrivers EtherCAT, ML-1l et
analogiques / impulsions

* Sécurité conforme au niveau de performance PI-d
d’'1SO13849-1

* Fréquence de réponse des boucles d’asservissement
élevée de 2 kHz

* Haute résolution alimentée par codeur 20 bits

¢ Programmation du variateur : positionneur intégré
fonctionnalité dans les modeéles analogiques /
impulsions

¢ Entrée codeur externe pour boucle fermée totale

¢ Réglage automatique en temps réel

» Algorithmes de réglage avancés (fonction anti-vibration,
commande prédictive de couple, observateur de
perturbations)

Puissances

e 230 Vc.a. monophasé 100 W a 1,5 kW (8,59 Nm)

* 400 Vc.a. triphasé 600 W a 15 kW (95,5 Nm)

Configuration du systéeme

Controle EtherCAT

e
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

logiciel : CX-One

- I

r [} I Série API CJ : |

I 3 Unité EtherCAT CJ1W-NF |
’ -

I

Trajexia autonome avec EtherCAT

]
— .0 s el ——
| ul ~— 7/
- R B
EtherCAT. ﬁ .,l[%l Jusqu'a 100 m
a3 . S 18]
i I I
1 Accurax G5 ()| Accurax G5 Accurax G5 )| Accurax G5 Accurax G5
1 Servodriver Servodriver Servodriver Servodriver Servodriver
géF'e - | Acwe codeur Commande analogique / a impulsions ouverte
alimentation g
I:é:l

E: Servosdriver Accurax G5 analogique / a impulsions

SmartStep 2
3000 tr/mn (50 W — 750 kW)

=

SmartStep 2

3 000 tr/mn (750 W — 5 kW)
2 000 tr/mn (400 W — 5 kW)
1 000 tr/mn (900 W — 3 kW)

Ordinateur :
Logiciel CX-One

r L -
—I -— {:):f:[ D:[::[ E Unité de contréle
H }de position
I_ —D: Cable standard

. R88D-KM L — D:ﬁz[ Bornier pour carte
de signaux généraux
;:I d’E/S de servodriver

o 1
SmartStep 2
1500 tr/mn (7,5 kW — 15 kW)
1000 tr/mn (4,5 kW — 6 kW)

Carte de contréle d’axes

Cable d’alimentation

Cable codeur

Variateur rotatif Accurax G5 59
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Servomoteurs pris en charge

Servomoteur rotatif Accurax G5

Modéles de servodrivers Accurax G5

Tension|Vitesse |Couple Capacité |(Modéle EtherCAT Analogique / MECHATROLINK-II
nominal impulsions
230V [3000 min"[0,16 Nm 50 W R88M-K05030(H/T)-[] |R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
0,32 Nm 100 W R88M-K10030(H/T)-[] |R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
] _;:ﬁ 0,64 Nm 200 W R88M-K20030(H/T)-[] |R88D-KNO2H-ECT |R88D-KT02H R88D-KNO2H-ML2
- 1,3 Nm 400 W R88M-K40030(H/T)-[] |R88D-KNO4H-ECT |R88D-KT04H R88D-KNO4H-ML2
2,4 Nm 750 W R88M-K75030(H/T)-[] |R88D-KNO8H-ECT |R88D-KTO8H R88D-KNO8H-ML2
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 2,39 Nm 750 W R88M-K75030(F/C)-[] |R88D-KN10F-ECT  |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530(F/C)-[1 |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030(F/C)-[] |R88D-KN20F-ECT  |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
9,55 Nm 3000 W [R88M-K3K030(F/C)-[] [R88D-KN30F-ECT [R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
A 12,7 Nm 4000 W |R88M-K4K030(F/C)-[]1 |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
230 V(1 kW—-1,5kW) f230v [2000 min'"[4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020(H/T)-[] |R88D-KN10H-ECT |R88D-KT10H R88D-KN10H-ML2
400 V (400 W — 5 kW) 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 1,91 Nm 400 W R88M-K40020(F/C)-[1 |R88D-KNOGF-ECT |R88D-KTO6F R88D-KNOBF-ML2
2,86 Nm 600 W R88M-K60020(F/C)-[] |R88D-KNOBF-ECT  |R88D-KTO6F R88D-KNOBF-ML2
. 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020(F/C)-[1 |R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
w 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
9,55 Nm 2000 W [R88M-K2K020(F/C)-[] |R88D-KN20F-ECT  [R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
7,5 kW — 15 kW 14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020(F/C)-[] |R88D-KN30F-ECT [R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
23,9 Nm 5000 W [R88M-K5K020(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  [R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
1500 min“1[47,8 Nm 7500 W  [R88M-K7K515C-[] R88D-KN75F-ECT  |R88D-KT75F -
70,0 Nm 11 000 W |R88M-K11K015C-[]  |R88D-KN150F-ECT |R88D-KT150F -
95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-[]  |R88D-KN150F-ECT |R88D-KT150F -
230V [1000 min-T[8,59 Nm 900 W R88M-K90010(H/T)-[] |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT  |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
19,1 Nm 2000 W [R88M-K2K010(F/C)-[] |R88D-KN30OF-ECT  |[R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
28,7 Nm 3000 W [R88M-K3KO010(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm 4500 W  [R88M-K4K510C-[] R88D-KN50F-ECT  |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
57,3 Nm 6000 W [R88M-K6K010C-[] R88D-KN75F-ECT  |R88D-KT75F -

Légende des références

Servodriver

R88D-KNO1H-ECT

Servodriver Accurax série G5

Type de driver

T : Type analogique / a impulsions

N : Type de réseau

L Modéle

Vide : Type analogique / a impulsions
ECT : Communications EtherCAT
ML2 : MECHATROLINK-II comms

Capacité et tension

Tension | Code Sortie
01H 100 W
02H 200 W
04H 400 W
230V 08H 750 W
10H 1 kW
15H 1,5 kW
06F 600 W
10F 1,0 KW
400V | 15F 1,5 kW
20F 2,0 kw
30F 3,0 kW
50F 5,0 kW
75F 75 kKW
150F | 15,0 kW
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Caractéristiques des servodrivers

Monophasé, 230 V
Type de servodriver R88D-KL] 01HC] 02H[] 04H[] 08H[] 10HO] 15HC]
Servomoteur applicable R88M-K[]|  05030(H/T)[] 20030(H/T)[] 40030(H/T)[] 75030(H/T)[] 1K020(H/T)J 1K030(H/T)[J
10030(H/T)[] - - - - 1K530(H/T)[]
- - - - - 1K520(H/T)[]
- - - - - 90010(H/T)[]
Capacité maxi. du moteur w 100 200 400 750 1000 1500
applicable
Courant de sortie continu Arms 1,2 1,6 2,6 41 5,9 9,4
° Disjoncteur modulaire Circuit Monophasé / triphasé, 200 a 240 Vc.a. +10 a-15% (50/ 60 Hz)
o principal
ﬁ Disjoncteur modulaire Circuit de Monophasé, 200 a 240 Vc.a., + 10 a —15 % (50 / 60 Hz)
° controle
§ Méthode de contréle Entrainé par IGBT, méthode MLI a modulation sinusoidale
-%' Retour Codeur série (valeur incrémentale / absolue)
5 | » |Température de fonctionnement / 0a+55°C/-20a65°C
‘g _5 stockage
s |5 [Humidité de fonctionnement / stockage |90 % ou moins (sans condensation)
© 5 [Altitude 1 000 m ou moins au-dessus du niveau de la mer
© Résistance aux vibrations / chocs (max.)|5,88 m/s 10 & 60 Hz (le fonctionnement continu au point de résonance n’est pas autorisé) / 19,6 m/s”
Configuration Monté sur base
Poids approximatif kg 0,8 11 [ 1,6 [ 1,8
Triphasé 400 V
Type de servodriver R88D-K[] 06F-[] 10F-[] 15F-[] 20F-[] 30F-[] 50F-[] 75F-[] 150F-[]
Servomoteur applicable R88M-K[]| 40020(F/C)-[] | 75030(F/C)-L] | 1KO30(F/C)-[1]2K030(F/C)-[1{ 3K030(F/C)-[]| 4K030(F/C)-[1 | 6K010C-[] | 11K015C-[]
60020(F/C)-L] | 1K020(F/C)-[1| 1K530(F/C)-[1| 2K020(F/C)-[1{ 3K020(F/C)-[]| 5K030(F/C)-[1 | 7K515C-[] | 15K015C-[]
- - 1K520(F/C)-] - 2K010(F/C)-LJ| 4K020(F/C)-LJ - -
- - 90010(F/C)-[J - - 5K020(F/C)-[] - -
- - - - - 4K510C-[] - -
- - - - - 3KO010(F/C)-[] - -
Capacité max. moteur kW 0,6 1,0 1,5 2,0 3,0 5,0 7,5 15,0
applicable
Courant de sortie continu Arms 1,5 2,9 4,7 6,7 9,4 16,5 22,0 33,4
@ Disjoncteur modulaire Circuit principal | Triphasé, 380 a 480 Vc.a. + 10 a —15 % (50 / 60Hz)
8 |Disjoncteur modulaire Circuit de 24 Ve.c. 15 %
2 controle
2 Méthode de controle Entrainé par IGBT, méthode MLI a modulation sinusoidale
E. Retour |Codeur série  |Codeur incrémentiel ou absolu | Codeur absolu
,‘g Température de fonctionnement / 0a+55°C/-20a+65°C
Lle stockage
g £ |Humidité de fonctionnement / stockage| 90 % ou moins (sans condensation)
O |2 |Altitude 1 000 m ou moins au-dessus du niveau de la mer
8 Résistance aux vibrations / chocs 5,88 m/s® 10 a 60 Hz (Un fonctionnement continu au point de résonance n'est pas autoris¢) / 19,6 m/s?
Configuration Monté sur base
Poids approximatif kg 1,9 27 ] 47 [ 185 [ 210

Variateur rotatif Accurax G5
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Caractéristiques générales (pour servodrivers EtherCAT)

Performances Caractéristiques 2 kHz
de fréquence

E Entrée commande Commandes EtherCAT (pour séquence, mouvement, paramétrage / référence des données, surveillance,
3} réglage et autres commandes).
]
=
i |*1 Profil de variateur Modes de profil CSP, CSV, CST, de retour a I'origine et de position (profil de variateur CiA402)
8 Mode de retour a I'origine
& Mode de profil de position
] Fonction de sonde tactile double (Fonction de verrouillage)
£ Fonction de limitation de couple
o | Signal d’entrée de séquence — Entrée multifonction x 8 par paramétrage (interdiction de progression / d’inversion, arrét d’'urgence, verrou
w externe, proximité d’origine, limite de couple de progression / d’inversion, entrée de surveillance générale).
T [Signal de sortie de séquence 1 x sortie d’erreur de servodriver
g 2 x sorties multifonction par réglage des parametres (servo prét, relachement de frein, détection de limite de
2 couple, détection de vitesse zéro, sortie avertissement, positionnement terminé, erreur remise a zéro attribuée,
@ sortie programmable...)

uSB Interface Ordinateur PC / Connecteur mini-USB

MECHATROLINK' [Norme de communication  |Conforme a la norme USB 2.0

Fonction Valeur de parameétre, surveillance et réglage de statut

EtherCAT
MECHATROLINK

Protocole de
communications

IEC 61158 Type 12, IEC 61800-7

Couche physique

100BASE-TX (IEEE802.3)

Connecteurs

RJ45 x 2
ECAT IN : Entrée EtherCAT x 1
ECAT OUT : Sortie EtherCAT x 1

Support de communication

Catégorie 5 ou supérieure (un cable avec double adhésif en aluminium et blindage tressé est recommandé)

Distance de communication

Distance entre les noeuds : 100 m max.

Voyants LED

RUN x 1

ERR x 1

L/A'IN (Lien / Activité IN) x 1

L/A OUT (Lien / activité OUT) x 1

Autoréglage

Configuration automatique des parameétres moteur Un paramétre de configuration de rigidité. Détection d’inertie.

Frein dynamique (DB)

Intégré. Fonctionne pendant la coupure de I'alimentation principale, alarme servo, servo OFF ou dépassement
de course.

Traitement régénératif

Résistance interne incluse dans les modéles de 600 W a 5 kW. Résistance régénérative montée en externe
(option).

Fonction de prévention de dépassement (OT)

Fonctions intégrées

Arrét DB, arrét par décélération ou arrét par inertie pendant le fonctionnement en mode P-OT, N-OT

Fonction de diviseur de codeur

Taux de réduction

Fonctions de protection

Courant excessif, surtension, sous-tension, surrégime, surcharge, erreur codeur, surchauffe...

Fonctions de surveillance analogique
pour la supervision

Surveillance analogique de régime de moteur, référence de vitesse, référence de couple, erreur de suivi
de commande, entrée analogique...

Les signaux de surveillance a émettre et leur échelle peuvent étre spécifiés par des parametres.
Nombre de canaux : 2 (tension de sortie : +10 Vc.c.)

Panneau de Fonctions d’affichage

L’affichage LED a 2 chiffres et 7 segments indique I'état du variateur, les codes d’alarme, les parameétres...

commande Interrupteurs

2 x commutateurs rotatifs pour réglage de I'adresse de nceud

Témoin de CHARGE

S’allume lorsque le circuit d’alimentation principal est sous tension.

Borne de sécurité |Fonctions

Fonction de coupure de couple de sécurité destinée a couper le courant du moteur et a I'arréter. Signal de sortie
pour fonction de surveillance de panne.

Normes respectées

EN 1SO13849-1:2008 (PL- d, niveau de performance d), IEC61800-5 -2:2007 (fonction STO, coupure de couple
de sécurité), EN61508:2001 (niveau d’intégrité de sécurité 2, SIL2), EN954-1:1996 (CAT3).

Retour codeur externe

Signal série et codeur driver en ligne A-B-Z pour commande de boucle fermée totale

*1

Les modes CSV, CST et de retour a I'origine sont pris en charge par le servomoteur avec version 2.0 ou ultérieure.
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Caractéristiques générales (pour servodrivers MECHATROLINK-II)

Commutation du mode Commande de position, commande de vélocité, commande de couple, commande de boucle fermée totale.
Performances Caractéristiques de fréquence |2 kHz
Bride vitesse nulle La commande de vélocité prédéterminée peut étre bridée a zéro par I'entrée de bride de vitesse nulle.
paramétrage de temps 0 a 10 s (réglages distincts pour accélération, décélération)
du démarrage en douceur
Entrée commande MECHATROLINK-II Commandes MECHATROLINK-II (Pour séquence, mouvement, paramétrage / référence des données, surveillance,
communication réglage et autres commandes)
« | Signal d'entrée de séquence — Entrée multifonction x 8 par paramétrage (interdiction de progression / d'inversion, arrét d’'urgence, verrou externe,
m} proximité d'origine, limite de couple de progression / d’inversion, entrée de surveillance générale).
:E Signal de sortie de séquence Il est possible de sortir trois types de signaux, parmi les signaux suivants : relachement du frein, servo prét, alarme servo,
[ positionnement terminé, détection de vitesse de rotation du moteur, détection de limite de couple, détection de vitesse nulle, )
Ry détection de coincidence de vitesse, avertissement, statut de commande de position, détection de limite de vitesse, sortie <
@ d’alarme, statut de commande de vitesse. :
USB Interface Ordinateur PC / Connecteur mini-USB 5
MECHATROLINK Norme de communication Conforme a la norme USB 2.0 %
Fonction Valeur de paramétre, surveillance et réglage de statut £
Communications Protocole de communications | MECHATROLINK-II <
MECHATROLINK-II [Adresse de poste 41H a 51 FH (nbre max. d’esclaves : 30) ]
Vitesse de transmission 10 Mbps €
Cycle de transmission 1,2&4ms
Longueur des données 32 octets
Autoréglage Configuration automatique des parametres moteur Un parametre de configuration de rigidité. Détection d’inertie.
o |Frein dynamique (DB) Intégré. Fonctionne pendant la coupure de I'alimentation principale, alarme servo, servo OFF ou dépassement de course.
~§ Traitement régénératif Résistance interne incluse dans les modéles de 600 W a 5 kW. Résistance régénérative montée en externe (option).
.J|Fonction de prévention de dépassement (OT) Arrét DB, arrét par décélération ou arrét par inertie pendant le fonctionnement en mode P-OT, N-OT
€ [Fonction de diviseur de codeur Division optionnelle possible
@ | Fonctions de protection Courant excessif, surtension, sous-tension, surrégime, surcharge, erreur codeur, surchauffe...
.2 | Fonctions de surveillance analogique Surveillance analogique de régime de moteur, référence de vitesse, référence de couple, erreur de suivi de commande,
'g' pour la supervision entrée analogique...
2 Les signaux de surveillance a émettre et leur échelle peuvent étre spécifiés par des parametres.
Nombre de canaux : 2 (tension de sortie : +10 Vc.c.)
Panneau de Fonctions d’affichage Un affichage LED a 2 chiffres et 7 segments indique 'état d’entrainement, les codes d’alarme, les parametres...
commande Voyant d’état des communications MECHATROLINK-II (COM)
Interrupteurs 2 x contacteurs tournants pour le paramétrage de I'adresse du ncieud MECHATROLINK-II
Témoin de CHARGE S’allume lorsque le circuit d’alimentation principal est sous tension.
Borne de sécurité Fonctions Fonction de coupure de couple de sécurité destinée a couper le courant du moteur et a I'arréter. Signal de sortie pour
fonction de surveillance de panne.
Normes respectées EN 1SO13849-1:2008 (PL- d, niveau de performance d), IEC61800-5 -2:2007 (fonction STO, coupure de couple de sécurité),
EN61508:2001 (niveau d'intégrité de sécurité 2, SIL2), EN954-1:1996 (CAT3).
Retour codeur externe Signal série et codeur driver en ligne A-B-Z pour commande de boucle fermée totale
Caractéristiques générales (pour servodrivers analogiques / a impulsion)
Modes de controle Controle externe : (1) commande de position, (2) commande de vélocité, (3) commande de couple, (4) commande de position / vélocité,
(5) commande de position / couple, (6) commande de vélocité / couple et (7) commande de boucle fermée totale.
Positionnement interne Programmation du variateur : fonctionnalité du positionneur activée par parametre.
% Performances Caractéristiques de fréquence |2 kHz
3 Bride vitesse nulle La commande de vélocité prédéterminée peut étre bridée a zéro par I'entrée de bride de vitesse nulle.
K Parametres de temps 0 a 10 s (réglages distincts pour accélération, décélération) Courbe S d’accélération / décélération également disponible.
2 du démarrage en douceur
2 Contréle Tension de référence de vitesse |6 Vc.c. a vitesse nominale : réglé lors de la livraison (I'échelle et |a polarité peuvent étre réglés lors du paramétrage)
S |\§ |delavitesse Limites de couple 3 Ve.c. au couple nominal (le couple peut étre séparément limité positivement ou négativement).
3 *E Commande de vitesse La vitesse prédéterminée peut étre sélectionnée parmi 8 réglages internes par des entrées numériques.
2 g prédeterminée
€l Controle Tension de référence de couple |3 Vc.c. au couple nominal : réglé lors de la livraison (I'échelle et la polarité peuvent étre réglés lors du paramétrage).
£ |5, |de couple Limite de vitesse La limite de vitesse peut étre paramétrée.
E|a
o
o
2 | |Impulsions Type d’'impulsions d’entrée Signe + train d'impulsion, déplacement de phase 90° impulsion biphasée (phase A + phase B) ou train d'impulsion marche
‘g ‘g de commande avant/ arriere
5 H Fréquence d'impulsion d’entrée |4 Mpps max. (200 Kpps max. au collecteur ouvert).
: © Mise a I'échelle d'impulsion de |Rapport de mise a I'échelle applicable : 1/1 000 — 1 000
: E commande (Réducteur Toute valeur de 1 a 239 peut étre sélectionnée pour le numérateur (résolution codeur) et le dénominateur (résolution
",-a' g électronique) d’impulsion de commande par révolution du moteur). La combinaison doit se situer dans la plage indiquée ci-dessus.
o
% . |Impulsions Type d’'impulsions d’entrée Signe + train d'impulsion, déplacement de phase 90° impulsion biphasée (phase A + phase B) ou train d'impulsion marche
5 .E de commande avant/ arriere
° |@ Fréquence d'impulsion d’entrée |4 Mpps max. (200 Kpps max. au collecteur ouvert).
‘g % Mise a I'échelle d’impulsion de |Rapport de mise a I'échelle applicable : 1/1 000 — 1 000
° g commande (Réducteur Toute valeur de 1 a 239 peut étre sélectionnée pour le numérateur (résolution codeur) et le dénominateur (résolution
E & électronique) d’impulsion de commande). La combinaison doit se situer dans la plage indiquée ci-dessus.
S [Mise a l'échelle du codeur externe Rapport de mise a I'échelle applicable : 1/20 — 160
3 Toute valeur de 1 & 230 peut étre sélectionnée pour le numérateur (résolution du codeur) et le dénominateur (résolution
3 du codeur externe par révolution du moteur). La combinaison doit se situer dans la plage indiquée ci-dessus.
<
g
£
£
o
o
5 |Sélection de la fonctionnalité Fonctionnalité du positionneur activée par parametre.
% Fonctionnalité prise en charge Servomoteur G5 analogique / a impulsions avec micrologiciel 1.10 ou ultérieur.
5 [Logiciel CX-Drive version 2.30 ou supérieure.
; Carte de communication Le programme peut étre téléchargé par communication USB (CX-Drive)
© [Types de commandes Déplacement relatif, déplacement absolu, Jog, Retour a l'origine, Arrét par décélération, Mise a jour de la vitesse,
H Temporisation, Controle du signal de sortie, Saut, Branchement conditionnel,
% [Nombre de commandes Jusqu’a 32 commandes (0 a 31)
E Exécution de commande Entrée d'impulsion de scannage pour exécuter la commande sélectionnée ou pour exécuter une séquence complexe
<] (combinaison de diverses commandes).
2 |Seélection de commande Jusqu’a 5 entrées numériques pour sélectionner les séquences ou commandes individuelles
[
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Sortie de signal de position Sortie Driver de ligne phase A, phase B, phase Z et sortie collecteur ouvert phase Z.
Signal d’entrée de  |Contréle externe : — Entrée multifonction x 10 par réglage de parametre : servo ON, commutations de mode de commande, interdiction de
séquence progression / d'inversion, commutation de filtre de vibrations, commutation de gain, commutation de réducteur électronique,
réinitialisation de compteur d’erreurs en entrée, réinitialisation de I'alarme, sélection de vitesse interne, commutation de
limite de couple, vitesse nulle, arrét d'urgence, commutation de rapport d’inertie, signale de commande vitesse / couple.
— Entrée dédiée x 1 (SEN : capteur ON, demande de données ABS).
Positionnement interne — Entrée multifonction x 10 par réglage de parametre : servo ON, interdiction de progression / d’inversion, commutation de
(Mode de programmation filtre d’amortissement, commutation de gain, réinitialisation de I'alarme, commutation de limite de couple, arrét d’'urgence,
du variateur) arrétimmédiat, entrée d’arrét par décélération, commutation de rapport d’inertie, entrée de verrou, entrée proximité d’origine,

% impulsion de scannage et 5 x sélection de commande d’entrée.

; — Entrée dédiée x 1 (SEN : capteur ON, demande de données ABS).

S, |Signal de sortie de  |Controle externe : — 3 x signaux de sortie configurés par réglages de paramétres : relachement du frein, servo prét, alarme servo,

@ |séquence positionnement terminé, détection de vitesse de rotation du moteur, détection de limite de couple, détection de vitesse nulle,
détection de coincidence de vitesse, avertissement, statut de commande de position, détection de limite de vitesse, statut
de commande de vitesse.

— 1 sortie fixée sur sortie d’alarme.
Positionnement interne 3 x signaux de sortie configurés par réglages de parameétres : prét, Frein, Positionnement terminé, détection de vitesse
(Programmation du variateur  |du moteur, état de limite de couple, détection de vitesse nulle, conformité de vitesse, avertissement, état de commande
activée) de position, postionnement terminé, sortie de commande de programmation du variateur et sortie durant la programmation
du variateur.
— 1 sortie fixée sur sortie d’alarme.
USB Interface Ordinateur PC / Connecteur mini-USB
Communications Norme de communication Conforme a la norme USB 2.0
Fonction Valeur de paramétre, surveillance et réglage de statut
Autoréglage Configuration automatique des parameétres moteur Un paramétre de configuration de rigidité. Détection d’inertie.
Frein dynamique (DB) Intégré. Fonctionne pendant la coupure de I'alimentation principale, alarme servo, servo OFF ou dépassement de course.
Traitement régénératif Résistance interne incluse dans les modéles de 600 W a 5 kW. Résistance régénérative montée en externe (option).
Fonction de prévention de dépassement (OT) Arrét DB, arrét par décélération ou arrét par inertie pendant le fonctionnement en mode P-OT, N-OT
Fonction de diviseur de codeur Division optionnelle possible
Contréle par réducteur électronique Jusqu’a 4 numérateurs de réducteur électronique en combinaison avec les entrées.

& |(Numérateur / Dénominateur)

% Fonction de réglage de la vitesse interne 8 vitesses peuvent étre définies en interne

'S |Fonctions de protection Courant excessif, surtension, sous-tension, surrégime, surcharge, erreur codeur, surchauffe...

E Fonctions de surveillance analogique pour la Surveillance analogique de régime de moteur, référence de vitesse, référence de couple, erreur de suivi de commande,

5 supervision entrée analogique...

b Les signaux de surveillance & émettre et leur échelle peuvent étre spécifiés par des parametres.

5 Nombre de canaux : 2 (tension de sortie : +10 Vc.c.)

W (Panneau de Fonctions d’affichage Un affichage LED a 6 chiffres et 7 segments indique I'état d’entrainement, les codes d’alarme, les parametres...

commande Touches du panneau Utilisée pour définir / surveiller les parametres et les conditions d’entrainement (5 touches).
de I'opérateur
Témoin de CHARGE S’allume lorsque le circuit d’alimentation principal est sous tension.
Borne de sécurité  [Fonctions Fonction de coupure de couple de sécurité destinée a couper le courant du moteur et a l'arréter. Signal de sortie pour
fonction de surveillance de panne.
Normes respectées EN 1SO13849-1:2008 (PL- d, niveau de performance d), IEC61800-5 -2:2007 (fonction STO, coupure de couple de sécurité),
EN61508:2001 (niveau d’intégrité de sécurité 2, SIL2), EN954-1:1996 (CAT3).
Retour codeur externe Signal série et codeur driver en ligne A-B-Z pour commande de boucle fermée totale
Connecteur d’expansion Bus série pour carte optionnelle
Noms des éléments du servodriver
Témoins par défaut EtherCAT
Affichage & 7 segments Connecteur de Zone daffichage |~ Zone daflichage
‘] réglage d'adresse de nceud O D Jodresse surveillance 1DN5)\ i

4~ Connecteur USB (CN7)

[+—— Zone dutilisation
Connecteur
1 MECHATROLINK-Il (CN6) Connesteur USB
| —— Connecteur de communication I (CN7)
EtherCAT : ECAT IN Connecteur
}——— deexpansion

(CN3)

Bomes d'alimentation du circuit ' .
| —— Connecteur de communication Bornes dalimentation Bornes d'alimentation
principal (L1, 12 et L3) —». EtherCAT : ECAT OUT du circuit principal N du circuit principal ——| }——— Connecteur de
,L2etL3) | ——— Connecteur USB (CN7) (L1, L2 etL3) sécurité (CN8)
Bores dalimentation du circuit Bornes d'alimentation Connecteur de Bornes dalimentation
de controle (L1C et L2C) > Connecteur de sécurité (CN8) ducircuit de controle ——, sécurité (CNg) du circuit de controle ——,
(LiCetL2C) (L1CetL2C)

Témoin de charge

Témoin de charge Témoin de charge

, Connecteur IE/S
Connecteur dE/S | —— de controle (CN1)
26 broches —

_—— Connecteur dE/S
L de controle (CN1)

de contrdle (CN1)

Bornes de connexion 250 broches —

de résistance de régénération —»|
externe (B1, B2 et B3)

Bornes de connexion
e résistance

de régénération
externe (B1, B2 et B3)

Régénération extérieure
Bornes de connexion de ——»|
résistance (B1, B2 et B3)

Bormes de connexion

Bornes de connexion
—
du moteur (U, V et W)

du moteur (U, V et W)

du moteur (U, V et W) Connecteur

Bornes de connexion
—

| Connecteur du codeur

Connecteur du codeur du codeur
| externe (CN4) exteme (CNd) r externe (CN4)
B de I Bornes de la masse Bomes de la masse Connecteur
nmez:;ﬂg?:z: » | — Connecteur cadeur (CN2) de protection | |~ Connecteur codeur (CN2) de protection | L™ codeur (CN2)
Servodrivers EtherCAT Servodrivers MECHATROLINK-II Servodrivers analogiques / a impulsions

Remarque : Les images ci-dessus illustrent uniquement les modeles de servodrivers 230 V. Les servodrivers 400 V possedent des bornes
d’entrée d’alimentation 24 Vc.c. pour le circuit de commande au lieu des bornes L1C et L2C.
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Caractéristiques E/S

Bornes caractéristiques (tous drivers)

Symbole |Nom Fonction

L1 Bornes d’entrée d’alimentation principale Bornes d’entrée d’'alimentation c.a. pour le circuit principal

L2

3 Remarque : pour les servodrivers monophasés, connectez I'entrée de I'alimentation a L1 et L3.

L1C Borne d’entrée d’alimentation de contrdle Bornes d’entrée d’alimentation c.a. pour le circuit de controle

L2C (uniquement pour servodrivers 200 V monophasés / triphasés).

24V Bornes d’entrée d’alimentation c.c. pour le circuit de controle

oV (uniquement pour servodrivers 400 V triphasés).

B1 Bornes de connexion de résistance de Servodrivers 200 V sous 750 W : aucune résistance interne n’est connectée. Laissez B2 et B3 ouverts.

B2 régénération externe Connectez une résistance de régénération externe entre B1 et B2.

B3 ) N _— - T
Servodrivers de 600 W & 5 kW : court-circuit en B2 et B3 pour résistance régénérative interne.
Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, connectez une résistance de régénération
externe entre B1 et B2 et retirez le cable entre B2 et B3.

U Bornes de connexion du servomoteur Bornes pour les sorties vers le servomoteur

\Y

w

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers EtherCAT et MECHATROLINK-II)

N° broche |Nom du signal [Fonction
6 I-COM Péle + pour alimentation c.c. externe. L’alimentation doit utiliser une tension de 12 V —24 V (+5 %)
5 E-STOP Arrét d’'urgence Le nom du signal indique le réglage en usine. La fonction peut étre
7 P-OT Marche avant interdite modifiée par paramétrage.
8 N-OT Marche inversée interdite
9 DEC Proximité d’origine
10 EXT3 Entrée de verrou externe 3
11 EXT2 Entrée de verrou externe 2
12 EXT1 Entrée de verrou externe 1
13 SI-MONO Entrée de surveillance générale 0
14 BTP-I Broche de connexion pour la batterie de secours du codeur absolu. Ne pas connecter quand une batterie est raccordée au cable du codeur
15 BTN-I (connecteur CN2).
17 - Bornes non utilisées Ne pas connecter.
18 -
19 -
20 -
21 -
22 -
23 -
24 -
- PCL Limite du couple en progression La fonction des signaux d’entrée alloués aux broches 5 et 7 a 13 peut étre modifiée par ces options
NCL Limite du couple en inversion de paramétrage.
SI-MON1 Entrée de surveillance générale 1
SI-MON2 Entrée de surveillance générale 2
Coque FG Masse de blindage. Connecté a la terre si le cable blindé du cable de signaux d’E/S est raccordé a la coque du connecteur.
16 GND Masse de signal. Isolée avec alimentation (I-COM) pour le signal de contrdle dans le servodriver.

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux de sortie (pour servodrivers EtherCAT et MECHATROLINK-II)

N° broche |Nom du signal |Fonction
1 BRK-OFF+ Signal de relachement de frein externe
2 BRK-OFF
25 S-RDY+ Servo prét : ON lorsqu'’il n’y a pas d’alarme servo et que le circuit d’alimentation de contrdle / principal est ON
26 /S-RDY—
3 ALM+ Alarme Servo : passe OFF en cas de détection d’erreur
4 ALM-
- INP1 Sorti_e fje positionnement La fonctiorj des signaux de sortie alloués aux broches 1, 2, 25 et 26 peut étre modifiée par ces options
terminé 1 de paramétrage.
TGON Détection de vitesse
T_LIM Limites de couple
ZSP Vitesse zéro
VCMP Statut de commande de vitesse
INP2 i(:rrrt]iﬁ]gez positionnement
WARN1 Avertissement 1
WARN2 Avertissement 2
PCMD g;a’t;:)tstijﬁ%ﬁommande
V_LIM Limite de vitesse
Erreur remise a zéro attribuée
ALM-ATB (pour modele ECT uniquement)
Sortie programmable 1
R-ouT1 (pour rﬁod%le ECT uniquement)
Sortie programmable 2
R-OUT2 (pour rgod%Ie ECT uniquement)
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Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

N° broche Commutation |Nom du signal |Fonction
du mode

1 Position / +24 VCW Entrée d'impulsion de référence pour driver en ligne et collecteur ouvert en fonction du paramétrage.

3 Boucle fermée  [4+Sens horaire

4 totale oW lVI_ode d’en'trée“: .

2 oavew | Signe ftralrld |mpyIS|ons o _

Impulsion d’inversion / de progression (impulsion CCW / CW)

5 +Sens Impulsion biphasée (différentiel de phase 90°)

antihoraire

6 -CCwW

44 +CWLD Entrée d'impulsion de référence pour driver en ligne uniquement.

45 —CWLD Mode d'entré

ode d’entrée :

23 tggvvtl/tg Impulsion d’inversion / de progression (impulsion CCW / CW)

14 Vitesse REF Entrée de la référence de vitesse : £10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’un paramétre).
Couple TREF1 Entrée de référence de couple : £10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’un paramétre).
de rotation VLIM Entrée limite de vitesse +10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’'un paramétre).

15 - AGND1 Masse de signal analogique

16 Couple TREF2 Entrée de référence de couple : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’un paramétre).
de rotation
Position / vitesse| PCL Entrée limite de couple avant : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’un paramétre).

18 FCt)UICIe fermée  [NCL Entrée limite de couple inverse : =10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a l'aide d’'un paramétre).
otale

17 - AGND1 Masse de signal analogique

7 Commun +24 VIN Entrée d’alimentation de controle pour signaux de séquence : les utilisateurs doivent fournir une alimentation +24 V obligatoire

(12a24V).

29 RUN Servo ON : cela met le servo ON.

26 Position /Boucle | DFSEL1 Commutation de filtre de vibrations 1[Active le filtre de vibrations conformément au paramétrage.
fermée totale

27 Commun GSEL Commutation de gain Active la valeur de gain conformément au paramétrage.

28 Position /Boucle | GESEL1 Commutation de réducteur Commute le numérateur du rapport du réducteur électronique.
fermée totale électronique 1
Vitesse VSEL3 Sélection de vitesse interne 3 Entrée de sélection du parametre de vitesse désiré au cours d’une opération interne

de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSEL2.

30 Position /Boucle |ECRST Entrée de réinitialisation de compteur | Réinitialise le compteur d’erreur de position.
fermée totale d’erreur.

Vitesse VSEL2 Sélection de vitesse interne 2 Entrée de sélection du parametre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSEL3.
31 Commun RESET Entrée de réinitialisation de I'alarme |Déverrouille le statut de I'alarme. Le compteur d’erreur est réinitialisé lorsque I'alarme
I'est également.
32 Position / TVSEL Commutation de mode de controle
Vitesse / Couple Position <> vitesse
Position <> couple Autorise la commLftation
du mode de contrdle
Couple « vitesse

33 Position IPG Entrée d’interdiction d'impulsion. Entrée numérique d'interdiction de I'impulsion de référence de position.

Vitesse VSEL1 Sélection de vitesse interne 1 Entrée de sélection du parametre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL2 et VSEL3.

8 Commun NOT Marche inversée interdite Dépassement interdit : arréte le servomoteur quand la piéce mobile passe au-dela

9 POT Marche avant interdite de la plage autorisée de déplacement.

20 Position / SEN Entrée de capteur ON. Signal de demande de données d’origine en cas d’utilisation d’'un codeur absolu.

13 Vitesse / Couple [SENGND Masse de signal de capteur ON.

42 Commun BAT (+) Bornes de connexion de la batterie de secours lorsque I'alimentation du codeur absolu est interrompue. Ne pas connecter

43 BATGND (-) siun cable de batterie de secours du codeur absolu est utilisé.

50 FG Terre

- - TLSEL Interrupteur de limite de couple La fonction des signaux d’entrée alloués aux broches 8, 9 et 26 a 33 peut étre modifiée

DFSEL2 Commutation de filtre de vibrations 2|Par ces options de paramétrage.
GESEL2 Commutation de réducteur
électronique 2
VZERO Vitesse zéro
VSIGN Signal de commande de vitesse
TSIGN Signal de commande de couple
E-STOP Arrét d'urgence
JSEL Commutation de rapport d'inertie
EXT1 Entrée d’enclenchement 1
HOME Entrée de proximité d’origine
H-STOP Entrée d’arrét immédiat
S-STOP Entrée d’arrét avec décélération
Programmation [STB Impulsion de scannage
du variateur B-SEL1 Entrée de sélection de commande 1
B-SEL2 Entrée de sélection de commande 2
B-SEL4 Entrée de sélection de commande 4
B-SEL8 Entrée de sélection de commande 8
B-SEL16 Entrée de sélection de commande 16

12 - Bornes non utilisées Ne pas connecter.

40 -

41 -
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Signaux d’E/S (CN1) — Signaux de sortie (pour servodrivers analogiques / a impulsion)

N° Commutation du [Nom du signal |Fonction
broche |mode
21 Position / +A Codeur phase A+ Les signaux du codeur (ou les signaux d’échelle externe au cours d’'une commande en boucle fermée
22 Boucle fermée —A Codeur phase A- compléte) sont émis conformément au parameétre du numérateur de division du codeur.
8 totale +B Codeur phase B+ Il s’agit de la sortie driver en ligne (équivalent de R422). La fréquence maximale de sortie est
49 -B Codeur phase B— de 4 Mbps. o . ; ”
23 7 Codeur phase Z+ La phase Z est émise pour les signaux cod!eu.rs (ou les signaux d ech_elle e)fterpe au cours
de commande de fermeture compléte). Il s’agit de la sortie driver en ligne (équivalent de R422).
24 -Z Codeur phase Z—
19 z Sortie codeur phase Z La phase Z est émise pour les signaux codeurs (ou les signaux d’échelle externe au cours de
25 ZCOM Codeur phase Z commun commande de fermeture compléte). Sortie collecteur ouvert.
11 Commun BKIR Sortie du signal de Signal de temporisation pour utilisation du frein électromagnétique sur un moteur. o
10 BKIRCOM desserrage du frein 3}
35 READY Servo prét : ON s'il n’y a pas d’alarme de servo lorsque I'alimentation de contréle / circuit principal passe a ON. g
34 READYCOM 2
37 /ALM Alarme Servo : passe OFF en cas de détection d’erreur. g
36 ALMCOM <
39 Vitesse / couple | TGON Détection de vitesse de rotation du moteur. Cette sortie passe a ON lorsque la vitesse de rotation du moteur atteint la vitesse paramétrée. @
— - — — = 5 — - = - — (2]
39 Position / INP1 Sortie de positionnement terminé 1 : passe a ON lorsque I'erreur de position est égale au paramétre déterminé.
38 Boucle fermée INP1COM
totale
- - INP2 Sortie de positionnement La fonction des signaux de sortie alloués aux broches 11, 10, 34 a 39 peut étre modifiée par ces
terminé 2 options de paramétrage.
P-CMD Statut de commande
de position
ZSP Vitesse zéro
WARN1 Avertissement 1
WARN2 Avertissement 2
ALM-ATB Erreur remise a zéro attribuée
VCMP Sortie de conformité
de vitesse
V-CMD Statut de commande
de vitesse
V-LIMIT Détection de limite de vitesse
T-LIMIT Détection de limite de couple
Programmation  |B-CTRL1 Sortie de programmation
du variateur du variateur 1
B-CTRL2 Sortie de programmation
du variateur 2
B-CTRL3 Sortie de programmation
du variateur 3
B-BUSY Sortie durant
Programmation du variateur
HOME-CMP Recherche d’origine terminée

Connecteur du codeur externe (CN4) — (tous les servo-drivers)

N° broche |Nom du signal Fonction

1 E5V Sortie alimentation de I'échelle externe Utiliser a 5,2 V + /-5 % et a 250 mA ou moins.
2 EOV Connecté a la masse de circuit de commande connectée au connecteur CN1.

3 PS E/S de signal d’échelle externe (signal série).

4 /PS

5 EXA Entrée de signal d’échelle externe (signaux Phase A, B et Z). Exécute 'entrée et la sortie des signaux des phases A, B et Z.
6 JEXA

7 EXB

8 /EXB

9 EXZ

10 JEXZ

Coque FG Masse de blindage

Connecteur de surveillance (CN5) — (tous les servo-drivers)

N° broche |Nom du signal Fonction

1 AM1 Sortie surveillance analogique 1. Sortie du signal analogique de surveillance. Utilise les parameétres déterminés
pour sélectionner la sortie a surveiller.

Réglage par défaut : Vitesse de rotation du moteur 1 V / (1 000 tr/mn).

2 AM2 Sortie surveillance analogique 2. Sortie du signal analogique de surveillance. Utilise les parameétres déterminés
pour sélectionner la sortie a surveiller.
Réglage par défaut : Vitesse de rotation du moteur 1 V / (1 000 tr/mn).

3 GND Masse pour surveillances analogiques 1,2.

4 - Bornes non utilisées Ne pas connecter.

5 —_

6 —_

Connecteur de sécurité (CN8) — (tous les servo-drivers)

N° broche |[Nom du signal Fonction

1 - Non utilisée. Ne pas connecter

2 —_

3 SF1- Entrée de sécurité 1 & 2. Cette entrée coupe les signaux d’entrainement du transistor de puissance dans le servodriver
4 SFi+ pour couper la sortie de courant vers le moteur.

5 SF2-

6 SF2+

7 EDM- Un signal de surveillance est émis pour détecter une panne de la fonction de sécurité.

8 EDM+

Coque FG Masse de chassis.
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Servodrivers
R88D-KT01/02H, R88D-KN01/02H-[1 (230 V, 100 — 200W)

130 (pour modéle analogique / a impulsions)
132 (pour modéles EtherCAT et ML2)

) 70
40 2-M4
" Emmmrgd [ D
[ -
2 s
HEfE 1@
e 6,] [L28:09
L (40)
R88D-KT04H, R88D-KN04H-[1(230 V, 400 W)
130 (pour modeéle analogique / & impulsions)
55 ) 70 132 (pour modeles EtherCAT et ML2)
2-M4
[ - m. ] T
L/
B g g
i
VZa
[ v
L
' /;7*1:1% — i Y
/'/’ 6 43+0,5
4 (65)
R88D-KT08H, R88D-KN0O8H-[] (230 V, 750 W)
170 (pour modéle analogique / a impulsions)
65 ) 70 172 (pour modeles EtherCAT et ML2)
2-M4
5
1 78] [. 005
4 (65)
R88D-KT10/15H, R88D-KN10/15H-1(230 V, 1 — 1,5 kW)
85 (pour modele analogique / & impulsions)
86 (pour modéles ML2 et EtherCAT) 170 (pour modéle analogique / & impulsions)
70 172 (pour modeles EtherCAT et ML2)
ra 2-M4
ﬁ

4
INREMRRCEL . |

i
T .
Vi
S 8,5, 70+05
/ / (85)
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R88D-KT06/10/15F, R88D-KN06/10/15F-[] (400 V, 600 W a 1,5 kW)

170 (pour modéle analogique / a impulsions)
91 (pour modele analogique / & impulsions) 70 172 (pour modéles EtherCAT et ML2)

92 (pour modeles ML2 et EtherCAT)
2-M4
T el
H
7 g = S
g i |
24 []
74 E
i T g
/::q'ﬁj:% y | o %
7 el
U 14,5 | 70:05
92
R88D-KT20F, R88D-KN20F-[ | (400 V, 2 kW)
94
85
175 50 193,5 (pour modeéle analogique / & impulsions)
425 95,2 - 10 195 (pour modeles EtherCAT etML2) 1,5
52 52 6-M4
‘ 25:05 /
;J ® o —
8 I 3 3 %
R2,6 L .
ol . — @ L2 &
52/ | L / ’U‘ﬂ 52 265 | _ 50.05
175 50 9%
R88D-KT30/50F, R88D-KN30/50F-[] (400 V, 3 a 5 kW)
130 212 (pour modéle analogique / a impulsions) 6-Md
15 100 ) 70 214 (pour modgles EtherCAT et ML2) 3 50:05 -
65 95,2 J
52 ‘ 52 ¢ @ @ ¥
T -
; ’é Ll
]/
IO =l 3
1 g g
ol I
7 -
I
SN
7
o | el
L @ © &
R2,6 - @z — 15 100:05
sz PRI (130)
65 $5.2
15) 100
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R88D-KT75F, R88D-KN75H-ECT (400 V, 7,5 kW)

233
90 71
90 90 26 us
210 1 a2 10-M4
%2 ) 334 45
R26| ¢52 | R26|7R56 t—j
/1!: ,: r o r s ‘ _
o || If
L= A
7ol
o o o [ I S 2
§ & & A2 o o
[ =
|
Lo o ) L ;
@]
5T LT : S e
A A X 27 180
\r26 052 | \r2s[\R2S ola2s w S !
210 | 052 11
%0 9 26
90 71
R88D-KT150F, R88D-KN150H-ECT (400 V, 15 kW)
261 261
231 270 (pour modéle analogique / & impulsions),|.«4 200 305
o7 &7\“ 31 70 271 (pour modéles EtherCAT et ML2) 4M6
RG] @% ‘ @
ﬁ |
|
|
& \
° |83 | g8
|
\
T T ToT g ‘
|
\
® Sllifes; I s A
R3.5 R35 [31
231
Filtres
Modeéle de filtre Dimensions externes Dimensions
d’installation — W
H w D M1 M2 —M2— —Dbm
R88A-FIK102-RE  |190 42 44 180 20 1 © T % Wéﬂ
R88A-FIK104-RE 190 57 30 180 30 o ° o)
R88A-FIK107-RE  |190 64 35 180 40 gﬁajﬁr?:tew
R88A-FIK114-RE 190 86 35 180 60
R88A-FIK304-RE 196 92 40 186 70
R88A-FIK306-RE 238 94 40 228 70
R88A-FIK312-RE 291 130 40 278 100 H M1
cables
de sortie 7

70
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Installation

Monophasé, 230 Vc.c. (pour servodrivers EtherCAT et MECHATROLINK-II)

L1 ——
L2 — |
B —r "
T o5 B
A B1 B3 B2 i
Disjoncteur thermique CNB i
Contacteur--x- . i
! Servodrivers Accurax | ©
G5 EtherCAT et | o
0 L1 [
Filtre MECHATROLINK-II i =
. [ r 3
'
L CNA CN2 i °
- LiC | g
200 ~ 230 Vc.a. monophasé _] S
L2C <
Q
(2]
CN1
""""""""" !\ RK-oFF
N ) * Sortie du signal de Alimentation externe
AN 2 desserrage du frein 12 ~24Vc.c.
77777777777777777 BRK-OFF-
25 i i -
S-RDY+ ! - Tension de service max.
N Sortie terminée 30 Vce.c.
N 26 Servo Prét
/S-RDY- Courant de sortie maximal :
————————————————— 3 ALM+ 50 mA c.c.
I-COM 16 47k }F§ <: 4 Sortie alarme Servo
12-24Vee. " i ALM
Arrét d’urgence 1kQ= Jé[;
| E-STOP 15
4,7 kQ
AVAVA‘(
Marche avant = A
interdite : Tkoz E A <:
4,7 kQ
AVAVA‘(
Marche inversée = 4
interdite Tkez Jéb’(
|~ NOT 18
4,7 kQ
A
o Wy
Proximité
d'origine 1kQ= E[;t\/\:
| DEC 19
4,7 kQ
A
Verrouillage o
externe 3 1kQ= Jé[; <
EXT3 |10
7
A
Verrouillage w
externe 2 1 k§2§§ “él; <:
EXT2 |11
7
AVAVA‘(
Verrouillage
externe 1 1 k£)§ Jé[; <:
| EXT1 112
4,7 kQ
A
Wy
1kQS Jé[; <
L SI-MONO |13
Entrée de surveillance
générale 0
BTP-I {14
Batterie de secours*2 (3,6 V)
+24V 424V BTN-I 115
e
S1
FG 16 | GND
Connecte le blindage >j I Terre
ala coque du connecteur. = =
SF1+
24V —— Unité de sécurité G9SX *3 L=======
B EE SF1- Sortie EDM : Signal de surveillance destiné
vy a détecter une panne de fonction
U (Tension de service max. : 30 Vc.c. ou moins
TT SF2+ Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.)
SF2-

*1 Pourles servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance
régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’E/S CN1, un cable du codeur avec batterie n’est pas nécessaire.

*3 Le s?lhééna dtle cgt'J\llage de 'exemple utilise une unité de sécurité GISX. Si une unité de sécurité nest pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité monté en usine
installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 5 et 7 a 13 et les fonctions de sortie des broches 1, 2, 25 et 26 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Triphasé, 400 Vc.a. (pour servodrivers EtherCAT et MECHATROLINK-II)

Triphasé 400 Vc.a.

Disjoncteur thermique B1 B3 B2 \ A (1)Servomoteur

Contacteur-—>X\

CNB

S <c

L1 Servodrivers Accurax G5 &
Filtre o EtherCAT et MECHATROLINK-II & i
antiparasite — d Codeur
L3 - |
L CNA CN2 [ >‘
Alimentation 24 Vc.c. +/-15 % P4V [

BRK-OFF+ . . . .
N Sortie du signal de Alimentation externe
~ 2 desserrage du frein 12a24Vee.
77777777777777777 BRK-OFF-
25 S-RDY+ ! - Tension de service max. :
\ Sortie terminée 30 Ve.c.
N 26 Servo Prét
/S-RDY- Courant de sortie maximal :
,,,,,,,,,,,,,,,,, 3 ALM+ 50 mAc.c.
I-COM |6 47 kQ }Q < 4 Sortie alarme Servo
W
12-~24Vee. = L ALM-
Arrét d'urgence 1 kO, Jé[;
| +_ ESTOP |5
4,7 kQ
MA
Wy
Marche avant 3 A
interdite Tk JE ” <:
POT |7 SO O
4,7 kQ
Marche inversée > '
interdite Thez ! Jé!/<:
| 6 3
4,7 kQ
MA
Wy
Proximité d’origine 1kQ= EZ;(
DEC |9
4,7 kQ
MA
Verrouillage T
externe 3 1kQ= Jé[%(
EXT3 |10 |
4,7 kQ
AMA
Verrouillage v
externe 2 1kQ= Jé!;<:
EXT2 |11
- 47kQ
" AVAVAV
Verrouillage
externe 1 1kQ= Ey;(
| EXT1 12
4,7 kQ
AMA
W——
1k | Jé[; <
L SI-MONo [13 i
Entrée de
surveillance
générale 0

BTP-l 14

Batterie de secours *2
3,6V,
+24V +24V ¢ ) BTN-I 115

=

<

St

Fa 16 | GND
Connecte le blindage >j I — Terre
ala coque du connecteur. = =
SFi1+]a 4KV CN8
ité de sécurité [ | Wy 10, 8] EDM+
24V —— | Unité de sécurité G9SX *3 . EV} . .
1 y
ﬁd ﬁd ﬁd Hd ﬁd ﬁd SF1- 18 v Sortie EDM : Signal de surveillance destiné
oAV vay ® a détecter une panne de fonction
r 4 kW (Tension de service max. : 30 Vc.c. ou moins
TT SF2+16 )y 7 |_EDM- [ Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.)
Vv
1kW El} g
SF2- |5
Q

*1 Normalement B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance
régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’E/S CN1, un céble du codeur avec batterie n’est
pas nécessaire.

*3 Le schéma de cablage de I'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité
monté en usine installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 5 et 7 & 13 et les fonctions de sortie des broches 1, 2, 25 et 26 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Monophasé, 230 Vc.a.(pour servodrivers analogiques / a impulsions)

L —
L2 —o
B .
N O 5 } | -
AI—A B1 i . Servomoteur |
o R B3 B2 U A1) i
isjoncteur
ermiaue [cne] v i
w
Contacteur - . v !
Servosdriver Accurax G5 @ |
f s . ©
Filtre L1 analogique / & impulsions '
antiparasite L3 |
= CNA |
200 4230 Ve.a. Lic J
monophasé I e e

+24 VCW 1 2,2 kQ

Impulsion arriére
+Sens horaire
O

BKIR
O

Sortie du signal de . .
desserrage du frein Alimentation externe

500 kpps max. 10 BKIRCOM 12a24Ve.c.

Impulsion avant
+Sens antihoraire

35 | READY Tension de service max. :
¢ Sortie Servo Prét 30Ve.c.

34 READYCOM

Référence
de position *3

Courant de sortie maximal :
37 | /ALM 50 mA c.c.

¢ Sortie d'alarme
36 ALMCOM

2 Mpps max.

INP Sortie positionnement

Impulsion avant termine

INPCOM
-CCWLD '
kQ 19 AZ Sortie phase
“ (sortie de collecteur ouvert)
12~24Vc.c. +24 VIN 7 ~ 25 ZCOM

Servo ON RUN |29

Commutation de
filtre de vibrations

S
DFSEL1 |26 e

+A
? Sortie codeur phase A Sortie driver de ligne correspondant
-A a la méthode de communications
EIA RS-422A
(résistance de charge de 120 W min.)

Commutation de gain ; Jé[\ <:
GSEL |27 ;

Sortie codeur phase B

Commutation de
réducteur électronique
GESEL1 |28

Capteur activé

Réinitialisation du

compteur de déviation | Jé[} <:
ECRST [30 |

Réinitialisation
dalarme : Jé& <:
RESET |31 ;

Batterie de secours *2
Commutation de (3,6V)

mode de contrdle
TVSEL |32

Commande de vitesse /
couple ou limite de vitesse *4
(+10V / vitesse ou couple nominal)

Interdiction d’impulsion
|

+24V 424V | PG |33
H If Limite de couple en progression /
Q, SRRR— A— Marche inversée Commande de couple *4
@ interdite (+12V / vitesse ou couple nominal)
St
| NOT |8

Limite du couple en inversion

Limite de couple en inversion *4
(12 V / vitesse ou couple nominal)

Marche avant interdite

Unité de sécurité G9SX *5

Sortie EDM : signal de surveillance destiné
a détecter une panne de fonction de sécurité
(Tension de service max : Courant de sortie
maximal 30 Vc.c. ou moins : 50 mA c.c.)

i

8
;‘\U
T sFa+le 4V
v
1kW% E
sF2- |5
Q

*1 Pour les servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez
une résistance régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’'E/S CN1, un cable du codeur avec batterie n’est
pas nécessaire.

*3 Uniquement disponible en mode de contréle de position.

*4 La fonction d’entrée dépend du mode de contréle utilisé (contréle de position, de vitesse ou de couple).

*5 Le schéma de cablage de I'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité monté
en usine installé dans le CN8.

Remarque : La fonction d’entrée des broches 8,9 et 26 a 33, et la fonction de sortie des broches 10, 11, 34, 35, 38 et 39 peuvent étre chargés via configuration des parametres.
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Triphasé, 400 Vc.a. (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

400 Vc.a. triphasé

*1
- =
Disjoncteur Bi B3 B2 y | 4 ( Servomoteur |
thermique |
\2
Contacteur--c- 1 Ci: i
W
i
. Servosdriver Accurax G5 © |
Filtre analogique / a impulsions @ |
antiparasite L2 |
L3 '
CNA CN2 |
24V ]
Alimentation 24 Vc.c.+/~15% [ 2
+24 VCW
Impulsion arriére O
+Sens horaire |8 | ey
0 BKIR
~ (O Sortie du signal de . .
500 kpps max } D‘* N desserrage du frein Alimentation externe
- N 10 | BKIRCOM 12424 Vee.
Impulsion avant*2* YCOW 12 Zaka
P! . . AL 35 | READY Tension de service max. :
+Sens antihoraire 4 . O Sortie Servo Prét 30 Ve,
N 34 HEADYCOM
Référence de Courant de sortie maximal :
position *3 50 mA c.c.
Impulsion arriere N Sortie d'alarme
~x 36 ALMCOM
2 Mpps max.
INP
Impulsion avant N Sortie positionnement terminé
:,‘>‘ ~ INPCOM
-COWLD Q
ke Z Sortie phase Z
}r\ < (sortie de collecteur ouvert)
12 ~ 24 Ve.c. +24VIN |7 47kQ N 25
& A ZCOoM
Servo ON
Commutation de +A
filtre de vibrations Sortie codeur phase A Sortie driver de ligne correspondant
DFSEL1 -A a la méthode de communications
— EIA RS-422A (résistance de
charge de 120 W min.)
Commutation de gain Sortie codeur phase B
GSEL
C‘ommutati’on de . Sortie codeur phase Z
réducteur électronique
GESEL1
Réinitialisation du Capteur activé
compteur de déviation
ECRST
Réinitialisation
d'alarme
RESET
Batterie de secours *2
Commutation de (36V)
mode de contréle
TVSEL
Commande de vitesse /
- " couple ou limite de vitesse *4
Interdiction d'impulsion (+10 V / vitesse ou couple nominal)
+24V 424V | IPG |83
[h i Limite de couple en progression /
Qr < - S Marche inversee Commande de couple *4
interdite (+12V / vitesse ou couple nominal)
st | NOT |8
Marche avant interdite % Limite de couple en inversion*4
POT |9 (x12 V / vitesse ou couple nominal)
SF1+[4
124V == Unité de sécurité GOSX *5 ===
ﬁ L\ L\ L\ ﬁ L\ L Sortie EDM : signal de surveillance destiné
o e e e e SF1- & détecter une panne de fonction de sécurité
_éj F\;\;\;\F\@éb% (Tension de service max : Courant de sortie
TT sr2+ |6 maximal 30 Vc.c. ou moins : 50 mA c.c.)
SF2- |5
1

*1 Normalement B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance régénérative
externe entre B1 et B2.

*2 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’E/S CN1, un céble du codeur avec batterie n’est
pas nécessaire.

*3 Uniquement disponible en mode de contréle de position.

*4 La fonction d’entrée dépend du mode de contrdle utilisé (contréle de position, de vitesse ou de couple).

*5 Le schéma de cablage de 'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité monté
en usine installé dans le CN8.

Remarque : La fonction d’entrée des broches 8,9 et 26 a 33, et la fonction de sortie des broches 10, 11, 34, 35, 38 et 39 peuvent étre chargés via configuration des parametres.
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Configuration du systéeme

Configuration de référence d’Accurax série G5 EtherCAT

(3 EtherCAT série G5 Accurax
Servodriver

externe

[ — = Cable de surveillance
® LEE P CN5 ® analogique Ordinateur : Logiciel CX-One
- ===
SmartStep 2 R &
3 000 tr/mn (50 W — 750 kW) CM — Cable USB :
@) Controleurs EtherCAT £
—————— [
\;I Filtre e d . | k<l
| | 4 | £
® ! | I I s : s
SmartStep 2 @ Cables e @ S EEETi Trajexia autonome I 3
moteur - =
g ggg ':r;mn g DI;V\‘IN - 55km’) D ® Connecteur de | avec EtherCAT |
[Ty - i signaux d’E/S

1000 tr/mn (900 W — 3 kW) Résistance de o Y | I

régénération — e — — _'_ D (® cable de signaux d’ E/S| |

|

@ Série API CJ :
L E EtherCAT CJ1W-NF
SmartStep 2 Cable du codeur externe (@ Bornier pour signaux d'E/S
1 500 tr/mn (7,5 kW — 15 kW)
1000 tr/mn (4,5 kW — 6 kW) R88D-KNLOIOO-ECT

Remarque : Les symboles 1)(@@®@)®)... indiquent I'ordre de sélection recommandé pour les composants des servosystémes Accurax G5

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : (1)@ Consultez le chapitre sur les servomoteurs Accurax G5 pour la sélection du servomoteur, des cables moteur et des connecteurs

Servodrivers

Symbole Caractéristiques Modéle de servodriver (1) Servomoteurs rotatifs série G5 compatibles
@ 230 Vc.a. monophasé 100 W R88D-KNO1H-ECT R88M-K05030(H/T)-[]
R88M-K10030(H/T)-[]
200 W R88D-KNO2H-ECT R88M-K20030(H/T)-[]
400 W R88D-KNO4H-ECT R88M-K40030(H/T)-[]
750 W R88D-KNO8H-ECT R88M-K75030(H/T)-[J
1,0 kW R88D-KN10H-ECT R88M-K1K020(H/T)-[]
1,5 kW R88D-KN15H-ECT R88M-K1K030(H/T)-[J

R88M-K1K530(H/T)-]
R88M-K1K520(H/T)-L]
R88M-K90010(H/T)-C]

Triphasé 400 Vc.a. 600 W R88D-KNO6F-ECT R88M-K40020(F/C)-C]
R88M-K60020(F/C)-]

1,0 KW R88D-KN10F-ECT R88M-K75030(F/C)-L]

R88M-K1K020(F/C)-]

1,5 KW R88D-KN15F-ECT R88M-K1K030(F/C)-1]

R88M-K1K530(F/C)-]
R88M-K1K520(F/C)-0]
R88M-K90010(F/C)-C]

2,0 kW R88D-KN20F-ECT R88M-K2K030(F/C)-[]
R88M-K2K020(F/C)-[]
3,0 kW R88D-KN30F-ECT R88M-K3K030(F/C)-[]

R88M-K3K020(F/C)-0]
R88M-K2K010(F/C)-[]
5,0 KW R88D-KN50F-ECT R88M-K4K030(F/C)-0]
RB88M-K5K030(F/C)-1]
R88M-K4K020(F/C)-]
R88M-K5K020(F/C)-1]
R88M-K4K510C-[]

R88M-K3K010(F/C)-0]

75 kW R88D-KN75F-ECT R88M-K6K010C-[]
R88M-K7K515C-L]
15 kW R88D-KN150F-ECT R88M-K11K015C-[]

R88M-K15K015C-L]

Cables de signaux pour E/S d’utilisation générale (CN1)

Symbole Description Connecter a Modeéle

(©) Kit connecteurs d’E/S (26 broches) Pour E/S d'utilisation générale - R88A-CNWO01C

® Cable de signaux d’E/S Pour E/S d'utilisation générale im R88A-CPKB001S-E
2m R88A-CPKB002S-E
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Symbole Description Connecter a Modeéle
® Céble bornier Pour E/S d'utilisation générale im XW2Z-100J-B34
2m XW2Z-200J-B34
@ Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-20G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / & fourche) - XW2D-20G6
Cable du codeur externe (CN4) Contréleurs EtherCAT
Symbole |[Nom Modeéle SymboleNom Modeéle
Cable du codeur externe 5m R88A-CRKMO005SR-E @ Trajexia autonome |Carte de controle TJ2-MC64 (64 axes)
10m |R88A-CRKMO10SR-E d'axes
20m |R88A-CRKMO20SR-E Carte maitre TJ2-ECT64 (64 axes)
EtherCAT TJ2-ECT16 (16 axes)
Surveillance analogique (CN5) TJ2-ECT04 (4 axes)
Carte de contrdle de position pour série CJ1W-NCF8[I (16 axes)
Symbole [Nom Modele API CJ1 CJTW-NCB88[] (8 axes)
@ Cable de surveillance analogique |1 m R88A-CMK001S CJ1W-NC48[] (4 axes)
CJ1W-NC281(2 axes)
Cable USB pour ordinateur PC (CN7)
Symbole [Nom Modale Résistance de régénération externe
Cable pour connecteur mini USB |2m  |AX-CUSBMO002-E Symbole [Modéle d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
A P R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
Cable pour sécurité (CN8) ® R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
Symbole  |Nom Modéle R88A-RR22047S 47 Q, 220 W
@ Cable de sécurité 3m R88A-CSKO003S-E R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
Filtres
Symbole |[Servodriver applicable Modeéle de filtre Coun:antI Courant de fuite |Tension nominale
nomina
R88D-KNO1H-ECT, R88D-KNO2H-ECT R88A-FIK102-RE 2,4 A 3,5 mA 250 Vc.a. monophasé
R88D-KNO4H-ECT R88A-FIK104-RE 4,1A 3,5 mA
R88D-KNO8H-ECT R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KN10H-ECT, R88D-KN15H-ECT R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5mA
R88D-KNO6F-ECT, R88D-KN10F-ECT, R88D-KN15F-ECT |R88A-FIK304-RE 4A 0,3mA/32 mAT 400 Vc.a. triphasé
R88D-KN20F-ECT R88A-FIK306-RE 6A 0,3mA/32mAT
R88D-KN30F-ECT, R88D-KN50F-ECT R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3mA/32 mAT
R88D-KN75F-ECT R88A-FIK330-RE - -
R88D-KN150F-ECT R88A-FIK350-RE - -

1. Pic de courant de fuite temporaire pour le filtre lors de la mise en / hors fonction.

Connecteurs

Caractéristiques Modeéle
Connecteur codeur externe (pour CN4) R88A-CNK41L
Connecteur de signal d’E/S de sécurité (pour CN8) R88A-CNK81S
Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle
Utilitaire de configuration et de surveillance pour les servodrivers et variateurs de fréquence (CX-drive version 2.10 ou supérieure) |CX-Drive
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Configuration du systéeme

Configuration de référence d’Accurax série G5 MECHATROLINK-II

(@ Servodriver série Accurax G5 MECHATROLINK-II

@ Cable de surveillance analogique

Cébles MECHATROLINK-II

CN5
— o
4 CN6
® = [
Servomoteur CN7 Cable USB
3,000 tr/mn (50 W — 750 kW) Filtre —_— - L@ =
® CN8
2 cables — —
Résistance de I
O] —] régénération -— e - - _|
L externe
SmartStep 2 l_ o
3000 tr/mn (1 kW - 5 kW) -— 3:
2 000 tr/mn (400 W - 5 kW)
1 000 tr/mn (900 W — 4,5 kW)
Cable du codeur externe

R88D-KNLII-ML2

() cable de sécurité -

@ Connecteur de
signaux d’E/S

(® cable de signaux d'E/S

[—

®

S

Contréleurs d’axe
MECHATROLINK-II

Trajexia autonome
| avec ML2

g0 0
Série API CJ :

Trajexia dans carte
MECHATROLINK-II

NF API

@ Bornier pour signaux d’'E/S

Remarque : Les symboles )@@ ®@)(®)... indiquent I'ordre de sélection recommandé pour les composants des servosystémes Accurax G5

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur

Remarque : 1)(2) Consultez le chapitre sur les servomoteurs Accurax G5 pour la sélection du servomoteur, des cables moteur et des connecteurs

Servodrivers

Symbole Caractéristiques Modele de servodriver

(1) Servomoteurs rotatifs série G5 compatibles

® 100 W R88D-KNO1H-ML2

230 Vc.a. monophasé

R88M-K05030(H/T)-[]

R88M-K10030(H/T)-LJ

200 W R88D-KN02H-ML2

R88M-K20030(H/T)-[]

400 W R88D-KN04H-ML2

R88M-K40030(H/T)-L]

750 W R88D-KNO8H-ML2

R88M-K75030(H/T)-C]

1,0 kW R88D-KN10H-ML2

R88M-K1K020(H/T)-0)

1,5 kW R88D-KN15H-ML2

R88M-K1K030(H/T)-0)

R88M-K1K530(H/T)-L]

R88M-K1K520(H/T)-0)

R88M-K90010(H/T)-C]

600 W R88D-KNO6F-ML2

Triphasé 400 Vc.a.

R88M-K40020(F/C)-[]

R88M-K60020(F/C)-C]

1,0 kW R88D-KN10F-ML2

R88M-K75030(F/C)-[]

R88M-K1K020(F/C)-0]

1,5 kW R88D-KN15F-ML2

R88M-K1K030(F/C)-[]

R88M-K1K530(F/C)-]

R88M-K1K520(F/C)-L]

R88M-K90010(F/C)-[]

2,0 kW R88D-KN20F-ML2

R88M-K2K030(F/C)-0]

R88M-K2K020(F/C)-[]

3,0 kW R88D-KN30F-ML2

R88M-K3K030(F/C)-]

R88M-K3K020(F/C)-]

R88M-K2K010(F/C)-]

5,0 kW R88D-KN50F-ML2

R88M-K4K030(F/C)-0]

R88M-K5K030(F/C)-[]

R88M-K4K020(F/C)-0]

R88M-K5K020(F/C)-]

R88M-K4K510C-L]

R88M-K3K010(F/C)-1]

Variateur rotatif Accurax G5
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Cables de controle (pour CN1)

Symbole Description Connecter a Modeéle
it connecteurs 6 broches our utilisation - -
4 Ki d’E/S (26 broch P E/S d'utilisati R88A-CNW01C
® Cable de signaux d'E/S générale 1im |R88A-CPKB001S-E
2m R88A-CPKB002S-E
® Céble bornier Pour E/S d'utilisation 1m |XW2Z-100J-B34
générale 2m XW22-200J-B34
@ Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-20G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-20G6
Cable du codeur externe (CN4) Cable USB pour ordinateur PC (pour CN7)
Symbole [Nom Modele Symbole [Nom Modele
Cable du codeur externe 5m |R88A-CRKMO05SR-E ®@ Cable pour connecteur miniUSB [2m  |AX-CUSBMO002-E
10 m |R88A-CRKMO010SR-E
20m |R88A-CRKMO20SR-E Cable pour les fonctions de sécurité (pour CN8)
Surveillance analogique (pour CN5) Sl Lol _ Madsle
3 onnecteur de sécurité avec cable - -
1 Ci d bl R88A-CSK003S-E
Symbole Nom Modele de 3 m (avec cables non serrés a une
® Cable de surveillance analogique [1 m  [R88A-CMK001S extrémité)
Cables MECHATROLINK-II (pour CN6) Résistance de régénération externe
Symbole Caractéristiques Longueur|Modgle Symbole Modele d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
e ATROLINK B JEPMC-W6022-E R88A-RR0B050S 500, 80 W
Cables MECHATROLINK-[05 m | JEPMC-W6003-A5-E RB8A-RRO80100S 100 ©, 80 W
T TEPMCWE00301E R88A-RR220475 47 Q, 220 W
Tm JEPMC-WE003-05-E R88A-RR500205 20 Q, 500 W
5m JEPMC-W6003-05-E
10m JEPMC-W6003-10-E
20m JEPMC-W6003-20-E
30m JEPMC-W6003-30-E

Controleurs d’axe MECHATROLINK-II

Symbole Nom Modeéle
@ Trajexia autonome Carte TJ2-MC64 (64 axes)
de contréle [TJ1-MC16 (16 axes)
daxes TJ1-MCO4 (4 axes)
Carte maitre | TJ1-ML16 (16 axes)
ML2 TJ1-MLO4 (4 axes)
Controleur d’axes Trajexia-API CJ1W-MCH72 (30 axes)

CJ1W-MC472 (4 axes)
Carte de contrdle de position pour CJ1W-NCF71 (16 axes)
API CJ1 CJ1W-NC471 (4 axes)
CJ1W-NC271 (2 axes)
Carte de contrble de position pour CS1W-NCF71 (16 axes)
API CS1 CS1W-NC471 (4 axes)
CS1W-NC271 (2 axes)

Filtres
Symbole |[Servodriver applicable Modeéle de filtre Courant Courant de fuite |Tension nominale
nominal

@ R88D-KNO1H-ML2, R88D-KNO2H-ML2 R88A-FIK102-RE 2,4 A 3,5 mA 250 Vc.a. monophasé
R88D-KN04H-ML2 R88A-FIK104-RE 41A 3,5 mA
R88D-KNO8H-ML2 R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KN10H-ML2, R88D-KN15H-ML2 R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5 mA
R88D-KN0O6F-ML2, R88D-KN10F-ML2, R88D-KN15F-ML2 |R88A-FIK304-RE 4A 0,3mA /32 mAT 400 Vc.a. triphasé
R88D-KN20F-ML2 R88A-FIK306-RE 6A 0,3mA/32mAT
R88D-KN30F-ML2, R88D-KN50F-ML2 R88A-FIK312-RE 12,1A 0,3mA/32 mAT

1. Pic de courant de fuite temporaire pour le filtre lors de la mise en / hors fonction.

Connecteurs

Caractéristiques Modeéle

Connecteur codeur externe (pour CN4) R88A-CNK41L

Connecteur de signal d’E/S de sécurité (pour CN8) R88A-CNK81S

Logiciel PC

Caractéristiques Modeéle

Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et variateurs. (CX-drive version 1.91 ou supérieure) CX-Drive
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Références de commande

Configuration de référence d’Accurax série G5 analogique / a impulsions

@ Servodriver série Accurax G5
analogique/a impulsions

@ lOMRON cN5
e Gl —— (1) cable de surveillance analogique

Servomoteur N e «
3000 tr/mn (50 W — 750 kW) ey @®) cavie de connecteur mini UsB Ordinateur : S
= Logiciel CX-One o
) F
Filtre Cable de sécurite 2
, 2
o
c
@ @ Cables Carte de contréle d’axes $
] Bornier pour signaux
h Résistance =~ R externes
SmartStep 2 de régénération Carte qg contréle .
3000 tr/mn (1 kW — 5 kW) externe ﬁe ptosgion - modeleD:(::[
2 000 tr/mn (400 W - 5 kW) @ aute vitesse @
1 000 tr/mn (900 W — 3 kW)
D:E:[ Unité de controle
de position

@ ’:I -D: Cable standard
R88D-KT(! |
SmartStep 2 | '_ Bornier pour signaux généraux d’E/S
1500 tr/mn (7,5 kW — 15 kW) l de servodriver

1000 tr/mn (4,5 kW — 6 kW)
' CN4

—_—— -

Cable du codeur externe

Remarque : Les symboles (1D(@(@@)(®)... indiquent I'ordre de sélection recommandé pour les composants des servosystémes Accurax G5

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : 1)(2) Consultez le chapitre sur les servomoteurs Accurax G5 pour la sélection du servomoteur, des cables moteur et des connecteurs

Servodrivers

Symbole Caractéristiques Modeéle de servodriver’ @) Servomoteurs rotatifs Accurax série G5 compatibles
® 230 Vc.a. monophasé 100 W R88D-KTO1H R88M-K05030(H/T)-[]
R88M-K10030(H/T)-[J
200 W R88D-KT02H R88M-K20030(H/T)-[]
400 W R88D-KT04H R88M-K40030(H/T)-[]
750 W R88D-KTO8H R88M-K75030(H/T)-[]
1,0 kW R88D-KT10H R88M-K1K020(H/T)-[J
1,5 kW R88D-KT15H R88M-K1KO030(H/T)-[]

R88M-K1K530(H/T)-]
RB88M-K1K520(H/T)-[]
R88M-K90010(H/T)-
Triphasé 400 Vo.a. 600 W RBBD-KTO6F RB88M-K40020(F/C)-
R88M-K60020(F/C)-

1,0 kW R8BD-KT10F R88M-K75030(F/C)-
R88M-K1K020(F/C)-

1,5 KW R88D-KT15F R88M-K1K030(F/C)-
)

)

-0
-0
-]
0
-]
0
]

R88M-K1K530(F/C)-
R88M-K1K520(F/C)-L]
R88M-K90010(F/C)-L]
2,0 kW R88D-KT20F R88M-K2K030(F/C)-L]
R88M-K2K020(F/C)-[]
3,0 KW R88D-KT30F R88M-K3K030(F/C)-L]
R88M-K3K020(F/C)-[]
R88M-K2K010(F/C)-L]
5,0 KW R88D-KT50F RB88M-K4K030(F/C)-[]
R88M-K5K030(F/C)-L]
R88M-K4K020(F/C)-L]
R88M-K5K020(F/C)-L]
RB88M-K4K510C-1]

R88M-K3K010(F/C)-L]

75 kW R88D-KT75F R88M-K6K010C-[]
R88M-K7K515C-[]
15 kW R88D-KT150F R88M-K11K015C-[]

R88M-K15K015C-[]

1. La programmation du variateur — fonctionnalité du positionneur intégré — est disponible sur les modéles Accurax G5 analogiques / impulsions avec
micrologiciel 1.10 ou ultérieur.
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Cables de controle (pour CN1)

Symbole|Description Connecter a Modeéle
@ Céable de contrdle Cartes de contrdle d’axes im R88A-CPG001M1
(1 axe) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M1
CS1W-MC421 3m |R8BA-CPGOO3MI
5m |R88A-CPGO005M1
Cable de contrdle Cartes de contrdle d’axes im R88A-CPG001M2
(2 axes) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M2
CS1W-mC421 3m |R8BA-CPGO03M2
5m |R88A-CPG005M2
® Cable de controle Cartes de contrdle de position (modéle haute vitesse) 1m [XW2Z-100J-G9
(sortie Driver de ligne pour 1 axe) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G9
CJTW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G9
Cable de contrdle Cartes de contrdle de position (modeéle haute vitesse) 1m [XW2Z-100J-G13
(sortie de collecteur ouvert pour 1 axe) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G13
CJ1W-NC414
Cable de controle Cartes de contrdle de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G1
(sortie Driver de ligne pour 2 axes) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G1
CJTW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G1
Cable de contrdle Cartes de contrdle de position (modéle haute vitesse) 1m [XW2Z-100J-G5
(sortie de collecteur ouvert pour 2 axes) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G5
CJ1W-NC414
® Cable bornier pour signaux externes Cartes de contrdle de position (modéle haute vitesse) 0,5m [XW2Z-C50X
(pour commun des entrées, entrées de fonctionnement avant / [CJ1W-NC234 1m |XW2Z-100X
arriére interdites, entrée d’arrét d’'urgence, entrée de proximité [CJ1W-NC434
d’origine et entrée d’interruption) o P CJ1W-NC214 2 2 ixz;jgg;
CJ1W-NC414
5m XW2Z-500X
10m [XW2Z-010X
@ Bornier pour signaux externes (vis M3, bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3.5, bornes arrondies / - XW2B-20G5
a fourche)
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3, bornes arrondies / - XW2D-20G6
a fourche)
@ Cable de l'unité de relais de servo au servodriver CS1W-NC1[J3, CJ1W-NC1[J3, C200HW-NC113, im XW2Z-100J-B25
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[]3, 2>m |XW2Z-200J-B25
C200HW-NC213/413, CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43
CJ1M-CPU21/22/23 1m |XW2Z-100J-B31
2m  [XW2Z-200J-B31
@ Bornier pour servo Cartes de contrble de position - XW2B-20J6-1B (1 axe)
CS1W-NC1[13, CJ1W-NC1[13 ou C200HW-NC113
Cartes de contrdle de position - XW2B-40J6-2B (2 axes)
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[113 ou
C200HW-NC213/413
CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43 - XW2B-20J6-3B (1 axe)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 axe)
XW2B-40J6-9A (2 axes)
Cable de connexion de la carte CQM1H-PLB21 0,5 m [XW2Z-050J-A3
de contrdle de position 1m XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 ou C200HW-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A6
im XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 ou C200HW-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A7
im XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A10
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A11
1m |XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A14
1m |XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5m [XW2Z-050J-A15
1m |XW2Z-100J-A15
CJ1W-NC133 0,5m [XW2Z-050J-A18
im XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5m [XW2Z-050J-A19
im XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m [XW2Z-050J-A33
1m |XW2Z-100J-A33
@ Cable standard Pour les contréleurs standard im R88A-CPG001S
2m |R88A-CPG002S
@ Cable bornier Pour les contréleurs standard 1m |[XW2Z-100J-B24
2m [XW2Z-200J-B24
[®) Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-50G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-50G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-50G6
80 Servomoteurs c.a.
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Cable du codeur externe (CN4) Résistance de régénération externe
Symbole |Nom Modele Symbole Modeéle d’unité de résistance Caractéristiques
Cable du codeur externe 5m |R88A-CRKMO005SR-E [CHEIEENE
10m |R88A-CRKMO10SR-E @ R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
20m |R88A-CRKMO20SR-E R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
R88A-RR22047S 47 O, 220 W
Surveillance analogique (pour CN5) RB88A-RR500205 202, 500 W
Symbole |Nom . . Modéle Cable pour les fonctions de sécurité (pour CN8)
@ Cable de surveillance analogique |1 m R88A-CMKO001S
Symbole Description Modele .
R . [©) Connecteur de sécurité avec cable de | R88A-CSK003S-E 3
Céble USB pour ordinateur PC (pour CN7) 3'm (avec cables non serrés a une o
Symbole  |[Nom Modéle extrémite) 2
Cable pour connecteur mini USB |2 m AX-CUSBMO002-E g
Filtres (7]
Symbole |Servodriver applicable Modeéle de filtre Courant nominal |Courant de fuite Courant
nominale
R88D-KT01H, R88D-KT02H R88A-FIK102-RE 2,4 A 3,5 mA 250 Vc.a. monophasé
R88D-KT04H R88A-FIK104-RE 41A 3,5mA
R88D-KTO8H R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KT10H, R88D-KT15H R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5mA
R88D-KT0O6F, R88D-KT10F, R88D-KT15F R88A-FIK304-RE 4 A 0,3mA /32 mAT 400 Vc.a. triphasé
R88D-KT20F R88A-FIK306-RE 6A 0,3mA /32 mAT
R88D-KT30F, R88D-KT50F R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3mA /32 mA'
R88D-KT75F R88A-FIK330-RE - -
R88D-KT150F R88A-FIK350-RE - -
1. Pic de courant de fuite temporaire pour le filtre lors de la mise en / hors fonction.
Connecteurs
Caractéristiques Modele
Kit connecteurs d’E/S 50 broches (pour CN1) R88A-CNU11C
Connecteur codeur externe (pour CN4) R88A-CNK41L
Connecteur de signal d’E/S de sécurité (pour CN8) R88A-CNK81S
Logiciel PC
Caractéristiques Modeéle
Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et variateurs. (CX-drive version 2.10 ou supérieure) CX-Drive
Variateur rotatif Accurax G5 81
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [101E-FR-02 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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R88D-KNLI [ -ECT-L, R88D-KTL L ILJ-L

Variateur linéaire Accurax G5

Servodrivers de taille compacte pour un

controle d’axes précis. EtherCAT et

sécurité intégrée.

* Types de moteur sans noyau ou avec noyau en fer

* Modeles de servodrivers EtherCAT et analogiques /
impulsions

e Sécurité conforme au niveau de performance PI-d
d’'1SO13849-1

* Fréquence de réponse des boucles d’asservissement
élevée de 2 kHz

* Options de type encodeur SinCos et driver de ligne A/B

* Réglage automatique en temps réel

» Algorithmes de réglage avancés (fonction anti-
vibration, commande prédictive de couple, observateur
de perturbations)

Puissances

e Moteurs a noyau en fer— 482 760 N
(force pic 2 000 N)

* Moteurs sans noyau en fer — 26,5 a 348 N
(force pic 2 100 N)

Configuration du systéeme

Controle EtherCAT

Servomoteurs c.a.

RERTEY

Logiciel pour PC CX-One

Trajexia autonome
avec EtherCAT

|
|
| - l a |l
L | Série API CJ |
' ' . EtherCAT CJIW-NF |
|
|
|

[ g0l
“| B =] B
F2 o [ ===
EtherCAT~ ® 0 s 100 m
erCAT. ii i Jusqua 100 m
i i
Servodriver HE| Servodriver 2| Servodriver Servodriver Servodriver
Accurax G5 Accurax G5 Accurax G5 Accurax G5 Accurax G5
Cable d’alimentation Céble codeur Commande analogique / a impulsions ouverte
Servodriver Accurax G5
analogique / a impulsions
fomron
Ordinateur :

Logiciel CX-One

I_ —D:(:[ @ Carte de controle d’axes
== 1 gy 1

I Unité de controle

I— —D:: Cable standard de position
R88D-KTLI I_ - D:(:[ ~ Bornier pour carte de
signaux généraux

d’E/S de servodriver

o pa— =

Cable codeur

Axe de moteur linéaire Accurax

Variateur linéaire Accurax G5 83
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Combinaison servomoteur / servodriver

Servomoteur linéaire Variateur linéaire Accurax G5
200V 400 V
Type nomirele F‘;Eé’e Modele (Etﬁgec\cﬂ) (Etl:\%?'gAT) (;‘:‘;‘;L‘fsgi'g::)’ (ﬁ;';l'fl’sgi'g::)’
Bobine de moteur linéaire

48N | 105N R8BL-EC-FW-0303-ANPC | R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KNOBF-ECT-L | R88D-KT02H-L | R88D-KTOBF-L
96N | 210N R88L-EC-FW-0306-ANPC | R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L | R88D-KT04H-L | R88D-KT10F-L
REBL-EC-FW-1] 160N | 400N |~ | RBL-EC-FW-0606-ANPC | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KNT5F-ECT-L | R88D-KTO8H-L | R88D-KTI5F-L
Moteurs & noyau 240N_| 600N | -0 | RBBL-EC-FW-0609-ANPC | R88D-KN1OH-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L | R88D-KT20F-L
en fer 320N | 800N R88L-EC-FW-0612-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
608N | 1600N R8BL-EC-FW-1112-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
760N | 2000 N R88L-EC-FW-1115-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
’/ 48N | 105N R8BL-EC-FW-0303-APLC | R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KNO6F-ECT-L | R88D-KT02H-L | R88D-KTO6F-L
/ 96N | 210N R88L-EC-FW-0306-APLC | R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L | R88D-KTO4H-L | R88D-KT10F-L
160N | 400N , R8BL-EC-FW-0606-APLC | R88D-KNOBH-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L | R88D-KTO8H-L | R88D-KT15F-L
230V / 400V 240N | 600N ng'n"eifgfﬁ R88L-EC-FW-0609-APLC_| R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L | R88D-KT20F-L
320N | 800N R8BL-EC-FW-0612-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30OF-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
608 N | 1600 N R88L-EC-FW-1112-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
760N | 2000 N R8BL-EC-FW-1115-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30OF-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L

265N | 100N R88L-EC-GW-0303-ANPS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -

53N | 200N R8BL-EC-GW-0306-ANPS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KT08H-L -

80N | 300N R8BL-EC-GW-0309-ANPS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

58N | 240N , R88L-EC-GW-0503-ANPS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -

R8BL-EC-GW-0 | 117N | 480N Sg:r']’;if:l:‘ri R8BL-EC-GW-0506-ANPS_| R88D-KNO4H-ECT-L N R88D-KT04H-L =

Moteurs sans noyau | 175N | 720N R8BL-EC-GW-0509-ANPS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KT08H-L -

en fer 117N | 700N R88L-EC-GW-0703-ANPS | R88D-KN04H-ECT-L - R88D-KT04H-L -

232N | 1400N R88L-EC-GW-0706-ANPS | R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KT08H-L -

348N |[2100N R8BL-EC-GW-0709-ANPS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

265N | 100N R88L-EC-GW-0303-APLS | R88D-KN0O2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -

53N | 200N R8BL-EC-GW-0306-APLS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KT08H-L -

80N | 300N R8BL-EC-GW-0309-APLS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

58N | 240N , R8BL-EC-GW-0503-APLS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -

200V 117N | 480N E{‘)’g:;ifg&i R88L-EC-GW-0506-APLS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KTO4H-L -

175N | 720N R88L-EC-GW-0509-APLS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KT08H-L -

117N | 700N R8BL-EC-GW-0703-APLS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KT04H-L -

232N | 1400N R88L-EC-GW-0706-APLS | R88D-KNOSH-ECT-L - R88D-KT08H-L -

348N |[2100N R8BL-EC-GW-0709-APLS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

Axe de moteur linéaire Accurax

R8BL-EA-AF-L] |48 N 105N |R88L-EA-AF-0303-LJ R88D-KNO2H-ECT-L |R88D-KN10F-ECT-L |R88D-KT02H-L |R88D-KT10F-L
Axes de moteurs |96 N 210N |R88L-EA-AF-0306-[] R88D-KNO4H-ECT-L |R88D-KNT0F-ECT-L |R88D-KTO4H-L |R88D-KT10F-L
linéaires 160N |[400N |R88L-EA-AF-0606-C] R88D-KNOBH-ECT-L |R88D-KN15F-ECT-L |R88D-KTO08H-L |R88D-KT15F-L
240N |600N |R88L-EA-AF-0609-[] R88D-KN10H-ECT-L |R88D-KN20F-ECT-L |R88D-KT10H-L |R88D-KT20F-L
320N |[800N |R88L-EA-AF-0612-0] R88D-KN15H-ECT-L |R88D-KN3OF-ECT-L |R88D-KT15H-L |R88D-KT30F-L
608N  |1600N |R88L-EA-AF-1112-0] R88D-KN15H-ECT-L |R88D-KN30OF-ECT-L |R88D-KT15H-L |R88D-KT30F-L
760N |2000 N |R88L-EA-AF-1115-L] R88D-KN15H-ECT-L |R88D-KN30F-ECT-L |R88D-KT15H-L |R88D-KT30F-L

Remarque : La combinaison servodriver — moteur a été effectuée en supposant le courant de fréquence MID inférieur. Un fonctionnement plus
silencieux peut étre obtenu en sélectionnant la fréquence MID supérieure ainsi que la taille de servodriver supérieure.

Légende des références

Servodriver

Servodriver Accurax série G5

Type de driver

R88D-KNO1H-ECT-L

T : Type analogique / a impulsions

N : Type de réseau

1 Variateur linéaire

Modéle
Vide : Type analogique / & impulsions
ECT : Communications EtherCAT

Capacité et tension

Tension | Code Sortie

01H 100 W

02H 200 W

04H 400 W

230v 08H 750 W
10H 1 kW

15H 1,5 kW

06F 600 W

10F 1,0 kW

15F 1,5 kW

400V | 20F 2,0 kW

30F 3,0 kW

50F 5,0 kW

75F 75 kW

150F 15 kW

84
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Caractéristiques des servodrivers

Monophasé, 230 V
;\é%%dlzjservodriver linéaire 02HCICIC-L 04HCICIC-L 08HLICIC-L 10HCICC-L 15HOCIC-L
Servomoteur linéaire R88L-EC- FW-0303 FW-0306 FW-0606 FW-0609 FW-0612
applicable GW-0303 GW-0506 GW-0306 GW-0309 FW-1112
- GW-0703 GW-0509 GW-0709 =
- - GW-0706 - -
Puissance W 200 400 750 1000 1500
Fréquence MID KHz 6 12 6 12 6 12 6 12 6 12 :f
Courant de sortie continu Arms - 1,60 2,6 1,5 4 2,4 5,6 4.1 9,4 5,7 o
Courant de sortie maxi. Arms - 4,89 7,8 4,5 12 7,2 16,8 12,3 28,5 17 3
@ [Disjoncteur modulaire Circuit Monophasé / triphasé, 200 a 240 Vc.a. +10a —-15% (50/60 Hz) E
s principal o
3 |Disjoncteur modulaire Circuit de Monophasé, 200 a 240 Vc.a., + 10a-15% (50/60 Hz) E
9 contrdle L
2 |Méthode de contréle Entrainé par IGBT, méthode MLI a modulation sinusoidale
@ Retour Codeur série (valeur incrémentale / absolue)
‘% » | Température de fonctionnement / 0a+55°C/-20a65°C
g _S stockage
O |5 [Humidité de fonctionnement / stockage|90 % ou moins (sans condensation)
S [Altitude 1 000 m ou moins au-dessus du niveau de la mer
© Résistance aux vibrations / chocs (max.)|5,88 m/s® 10 a 60 Hz (le fonctionnement continu au point de résonance n’est pas autorisé) / 19,6 m/s®
Configuration Monté sur base
Poids approximatif kg 0,8 [ 1.1 [ 1,6 [ 18
Triphasé 400 V
Type de servodriver R88D-K[] 06F I -L 10FCICIC-L 15FCICIC-L 20FJCIC-L 30FLICIC-L 50FJCIC-L
Servomoteur linéaire R88L-EC- FW-0303 FW-0303 FW-0606 FW-0609 FW-0612 FW-1115
applicable - FW-0306 - - FW-1112 -
Puissance kW 0,6 1 1,5 2 3 5
Fréquence MID KHz 6 12 6 12 6 12 6 12 6 12 6 12
Courant de sortie continu Arms 1,5 1,5 2,8 1,5 4,7 2,8 5,9 4,7 9,2 5,9 16,5 9,2
° Courant de sortie maxi. Arms| 6,4 4,5 8,4 4,5 141 8,4 17,7 14,1 27,6 17,7 49,5 27,6
@ | Disjoncteur modulaire Circuit principal| Triphasé, 380 a 480 Vc.a. + 10 a =15 % (50 / 60Hz)
ﬁ Disjoncteur modulaire Circuit de 24 Vc.c. #15%
'g contrdle
8 [Méthode de controle Entrainé par IGBT, méthode MLI & modulation sinusoidale
-% Retour |Codeur série  |Codeur incrémentiel ou absolu
15 Température de fonctionnement / 0a+55°C/-20a+65°C
§ 2 stockage
8 :g Humidité de fonctionnement / stockage|90 % ou moins (sans condensation)
2 |Altitude 1 000 m ou moins au-dessus du niveau de la mer
8 |Résistance aux vibrations / chocs 5,88 m/s® 10 a 60 Hz (Un fonctionnement continu au point de résonance n’est pas autorisé) / 19,6 m/s>
Configuration Monté sur base
Poids approximatif Kg 1,9 [ 27 | 47

Variateur linéaire Accurax G5
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Caractéristiques générales (pour servodrivers EtherCAT)

Performances

|Caractéristiques de fréquence

2 kHz

Entrée commande

Commandes EtherCAT (pour séquence, mouvement, paramétrage / référence des données, surveillance, réglage et
autres commandes).

Interface EtherCAT

Profil de variateur CiA402

Mode Position synchrone cyclique
Mode Vitesse synchrone cyclique
Mode Couple synchrone cyclique
Fonction de sonde tactile
Fonction de limitation de couple
Mode de retour a l'origine

Signal d’entrée de séquence

— Entrée multifonction x 8 par paramétrage (interdiction de progression / d’inversion, arrét d’urgence, verrou externe,
proximité d’origine, limite de couple de progression / d’inversion, entrées de surveillance générale).

Signal d’E/S

Signal de sortie de séquence

1 x sortie d’erreur de servodriver

2 x sorties multifonction par réglage des paramétres (servo prét, relachement de frein, détection de limite de vitesse,
détection de limite de force, détection de vitesse nulle, sortie avertissement, positionnement terminé, erreur remise
a zéro attribuée, sortie programmable, détection de vitesse, état de commande de position, état de commande

de vitesse)

USB
MECHATROLINK

Interface

Ordinateur PC / Connecteur mini-USB

Norme de communication

Conforme a la norme USB 2.0

Fonction

Valeur de parametre, surveillance et réglage de statut

EtherCAT
MECHATROLINK

Protocole de communications

IEC 61158 Type 12, IEC 61800-7

Couche physique

100BASE-TX (IEEE802.3)

Connecteurs

RJ45 x 2
ECAT IN : Entrée EtherCAT x 1
ECAT OUT : Sortie EtherCAT x 1

Support de communication

Catégorie 5 ou supérieure (un cable avec double adhésif en aluminium et blindage tressé est recommandé)

Distance de communication

Distance entre les nceuds : 100 m max.

Voyants LED

RUN x 1
ERRx 1
L/A'IN (Lien / Activité IN) x 1

3 L/A OUT (Lien / activité OUT) x 1

"% Autoréglage Configuration automatique des parameétres moteur Un parameétre de configuration de rigidité. Détection d’inertie.

'@ [Frein dynamique (DB) Intégré. Fonctionne pendant la coupure de I'alimentation principale, alarme servo, servo OFF ou dépassement

kS de course.

g Traitement régénératif Résistance interne incluse dans les modeles de 600 W a 5 kW. Résistance régénérative montée en externe (option).
b Fonction de prévention de dépassement (OT) Arrét DB, arrét par décélération ou arrét par inertie pendant le fonctionnement en mode P-OT, N-OT

5 Fonction de diviseur de codeur Division optionnelle possible

e

Fonctions de protection

Courant excessif, surtension, sous-tension, surrégime, surcharge, erreur codeur, surchauffe...

Fonctions de surveillance analogique pour la

Surveillance analogique de régime de moteur, référence de vitesse, référence de couple, erreur de suivi de

supervision commande, entrée analogique...
Les signaux de surveillance a émettre et leur échelle peuvent étre spécifiés par des parametres.
Nombre de canaux : 2 (tension de sortie : +10 Vc.c.)
Panneau de Fonctions d’affichage L’affichage LED a 2 chiffres et 7 segments indique I'état du variateur, les codes d’alarme, les parametres...
commande Interrupteurs 2 x commutateurs rotatifs pour réglage de I'adresse de nceud
Témoin de CHARGE S’allume lorsque le circuit d’alimentation principal est sous tension.
Borne de sécurité  |Fonctions Fonction de coupure de couple de sécurité destinée a couper le courant du moteur et a I'arréter. Signal de sortie

pour fonction de surveillance de panne.

Normes respectées

EN 1SO13849-1:2008 (PL- d, niveau de performance d), IEC61800-5 -2:2007 (fonction STO, coupure de couple
de sécurité), EN61508:2001 (niveau d'intégrité de sécurité 2, SIL2), EN954-1:1996 (CAT3).

Retour de codeur

Codeur du driver de ligne A/B et SinCos vers conversion série disponible.

Capteurs Hall et Température en option via convertisseur série.

Caractéristiques générales (pour servodrivers analogiques / a impulsion)

Commutation du mode

6 modes sélectionnables par parametre : (1) commande de position, (2) commande de vitesse, (3) commande
de force, (4) commande de position / vitesse, (5) commande de position / force, (6) commande de vitesse / force.

8 |Performances Caractéristiques de fréquence |2 kHz

:c_i Bride vitesse nulle La commande de vélocité prédéterminée peut étre bridée a zéro par I'entrée de bride de vitesse nulle.

o Parametres de temps du 0 a 1 s (réglages distincts pour accélération, décélération) Courbe S d’accélération / décélération également

o démarrage en douceur disponible.

2 Controle Tension de référence de 10 Vc.c. a vitesse nominale : réglé lors de la livraison (I'échelle et la polarité peuvent étre réglés lors du paramétrage)

: ~§ de la vitesse |vitesse

o 'd:'; Limite de force 10 Vc.c. a la force nominale (la force peut étre séparément limitée positivement ou négativement).

§ o Commande de vitesse La vitesse prédéterminée peut étre sélectionnée parmi 6 réglages internes par des entrées numériques.

c [® prédeterminée

E §> Commande Tension de référence de force |3 Vc.c. a force nominale : réglé lors de la livraison (I'échelle et la polarité peuvent étre réglés lors du paramétrage).

3 ® |de force Limite de vitesse La limite de vitesse peut étre paramétrée.

o, Impulsions Type d’'impulsions d’entrée Signe + train d’impulsion, déplacement de phase 90° impulsion biphasée (phase A + phase B) ou train d’impulsion

€ |® |de commande CCWLD / CWLD

5 E Fréquence d’'impulsion 4 Mpps max. (200 Kpps max. au collecteur ouvert).

g = d’entrée

T | Mise a I'échelle d'impulsion de |Rapport de mise a I'échelle applicable : 1/1 000 — 1 000

o | N . . . . . . z . z .

£ |o commande Toute valeur de 1 —2°" peut étre sélectionnée pour le numérateur (résolution codeur) et le dénominateur (résolution

8 (2 (Réducteur électronique) d’'impulsion de commande par révolution du moteur). La combinaison doit se situer dans la plage indiquée ci-dessus.

Sortie de signal de position Sortie Driver de ligne phase A, phase B, phase Z et sortie collecteur ouvert phase Z.
Signal d’entrée de séquence — Entrée multifonction x 10 par paramétrage (servo ON, commutations de mode de commande, interdiction

o de progression / d'inversion, commutation de filtre de vibrations, commutation de gain, commutation de réducteur

m] électronique, réinitialisation de compteur d’erreurs en entrée, réinitialisation de 'alarme, sélection de vitesse interne,

© commutation de limite de force, vitesse nulle, arrét d’'urgence, commutation de rapport de masse, signale

§ de commande vitesse / force).

.2 |Signal de sortie de séquence Il est possible de sortir six types de signaux, parmi les signaux suivants : relachement du frein, servo prét, alarme

& servo, positionnement terminé, détection de vitesse de rotation du moteur, détection de limite de force, détection
de vitesse nulle, détection de coincidence de vitesse, avertissement, statut de commande de position, détection
de limite de vitesse, sortie d’alarme, statut de commande de vitesse, effacement d’alarme.
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USB
Communications

Interface

Ordinateur PC / Connecteur mini-USB

Norme de communication

Conforme a la norme USB 2.0

Fonction

Valeur de parametre, surveillance et réglage de statut

Configuration automatique des parametres moteur Un parameétre de configuration de rigidité. Détection d’inertie.
Intégré. Fonctionne pendant la coupure de I'alimentation principale, alarme servo, servo OFF ou dépassement

de course.

Résistance interne incluse dans les modeles de 600 W a 5 kW. Résistance régénérative montée en externe (option).
Arrét DB, arrét par décélération ou arrét par inertie pendant le fonctionnement en mode P-OT, N-OT

Division optionnelle possible

Jusqu’a 4 numérateurs de réducteur électronique en combinaison avec les entrées.

Autoréglage
Frein dynamique (DB)

Traitement régénératif

Fonction de prévention de dépassement (OT)
Fonction de diviseur de codeur

Contréle par réducteur électronique

_3 (Numérateur / Dénominateur)
g Fonction de réglage de la vitesse interne 8 vitesses peuvent étre définies en interne q
"-g Fonctions de protection Courant excessif, surtension, sous-tension, surrégime, surcharge, erreur codeur, surchauffe... o
‘» |Fonctions de surveillance analogique Surveillance analogique de régime de moteur, référence de vitesse, référence de couple, erreur de suivi g
§ |pour la supervision de commande, entrée analogique... o
5 Les signaux de surveillance a émettre et leur échelle peuvent étre spécifiés par des parametres. g
5 Nombre de canaux : 2 (tension de sortie : +10 Vc.c.) °
W [Panneau de Fonctions d’affichage Un affichage LED a 6 chiffres et 7 segments indique I'état d’entrainement, les codes d’alarme, les parametres... g
commande Touches du panneau Utilisée pour définir / surveiller les paramétres et les conditions d’entrainement (5 touches). n

de I'opérateur
Témoin de CHARGE
Borne de sécurité |Fonctions

S’allume lorsque le circuit d’alimentation principal est sous tension.

Fonction de coupure de couple de sécurité destinée a couper le courant du moteur et a l'arréter. Signal de sortie
pour fonction de surveillance de panne.

EN ISO13849-1:2008 (PL- d, niveau de performance d), IEC61800-5 -2:2007 (fonction STO, coupure de couple
de sécurité), EN61508:2001 (niveau d’intégrité de sécurité 2, SIL2), EN954-1:1996 (CAT3).

Codeur du driver de ligne A/B et SinCos vers conversion série disponible.

Capteurs Hall et Température en option via convertisseur série.

Bus série pour carte optionnelle

Normes respectées

Retour de codeur

Connecteur d’expansion

Noms des éléments du servodriver

Témoins par défaut EtherCAT

Zone d'affichage

Affichage a 7

Connecteur de surveillance
analogique (CN5)

réglage d'adresse de nceud
}— Connecteur USB (CN7)

] Commutateurs rotatifs pour

Connecteur de
surveillance (CN5) \

| —— Connecteur de communication | ——— Connecteur USB (CN7)

EtherCAT : ECAT IN

}——— Connecteur d'expansion (CN3)

Bornes d'alimentation du i Bomes d'alimentation
P : Connecteur de communication
clrcLu1n ;Egnc'ugl — [ EtherCAT: ECAT OUT circuit principal — | Connecteur de sécurité (CN8)
(L1, L2etL3) (L1, L2 et L3)

Bornes d'alimentation
du circuit de controle .
(L1CetL2C)

Bomes d'alimentation
du circuit de contréle —|
(L1C et L2C)

Connecteur de sécurité (CN8)

Témoin de charge

Témoin de charge

ﬁConnecteur d'E/S de contréle (CN1)
- 50 broches —

Connecteur d'E/S de controle

Bornes de connexion de résistance (CN1) - 26 broches —

de régénération externe ——»|
(B1, B2 et B3)

Bornes de connexion de
résistance de régénération ——|
externe (B1, B2 et B3)

Bornes de connexion

Bornes de connexion ——| du moteur (U, V et W) >

du moteur (U, V et W)

Connecteur du codeur
externe (CN4)

Connecteur du codeur
externe (CN4)

Bornes de la masse —»|
de protection

Bornes de la masse —»|
de protection

|~ Non utilisé (CN2) L Non utilisé (CN2)

Servodrivers EtherCAT Servodrivers analogiques / a impulsions

Remarque : Les images ci-dessus illustrent uniquement les modeles de servodrivers 230 V. Les servodrivers 400 V possédent des bornes
d’entrée d’alimentation 24 Vc.c. pour le circuit de commande au lieu des bornes L1C et L2C.
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Caractéristiques E/S

Bornes caractéristiques (tous drivers)

Symbole |Nom Fonction
L1 Bornes d’entrée d’alimentation principale Bornes d’entrée d’alimentation c.a. pour le circuit principal
ti Remarque : pour les servodrivers monophasés, connectez I'entrée de I'alimentation a L1 et L3.
L1C Borne d’entrée d’alimentation de contréle Bornes d’entrée d’alimentation c.a. pour le circuit de contréle
L2C (uniguement pour servodrivers 200 V monophasés / triphasés).
24V Bornes d’entrée d’alimentation c.c. pour le circuit de controle
oV (uniqguement pour servodrivers 400 V triphasés).
B1 Bornes de connexion de résistance de régénération | Servodrivers 200 V sous 750 W : aucune résistance interne n’est connectée. Laissez B2 et B3 ouverts.
B2 externe Connectez une résistance de régénération externe entre B1 et B2.
B3 Servodrivers de 600 W a 5 kW : court-circuit en B2 et B3 pour résistance régénérative interne. Si la
résistance régénérative interne ne suffit pas, connectez une résistance de régénération externe entre
B1 et B2 et retirez le cable entre B2 et B3.
U Bornes de connexion du servomoteur Bornes pour les sorties vers le servomoteur
\
W
Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers EtherCAT)
N° broche (Nom du signal|Fonction
6 I-COM Péle + pour alimentation c.c. externe. L’alimentation doit utiliser une tension de 12 V — 24 V (+5 %)
5 E-STOP Arrét d’'urgence Le nom du signal indique le réglage en usine. La fonction peut étre
7 P-OT Marche avant interdite modifiée par paramétrage.
8 N-OT Marche inversée interdite
9 DEC Proximité d’origine
10 EXT3 Entrée de verrou externe 3
11 EXT2 Entrée de verrou externe 2
12 EXT1 Entrée de verrou externe 1
13 SI-MONO Entrée de surveillance générale 0
14 - Bornes non utilisées Ne pas connecter.
15 -
17 -
18 -
19 -
20 -
21 -
22 -
23 -
24 -
- PCL Limite de force en progression La fonction des signaux d’entrée alloués aux broches 5 et 7 a 13 peut étre modifiée par ces options
NCL Limite de force arriére de paramétrage.
SI-MONA1 Entrée de surveillance générale 1
SI-MON2 Entrée de surveillance générale 2
Coque FG Masse de blindage. Connecté a la terre si le cable blindé du cable de signaux d’E/S est raccordé a la coque du connecteur.
16 GND Masse de signal. Isolée avec alimentation (I-COM) pour le signal de contr6le dans le servodriver.
Signaux d’E/S (CN1) — signaux de sortie (pour servodrivers EtherCAT)
N° broche |Nom du signal |[Fonction
1 BRK-OFF+ Signal de relachement de frein externe
2 BRK-OFF
25 S-RDY+ Servo prét : ON lorsqu’il N’y a pas d’alarme servo et que le circuit d’alimentation de contrdle / principal est ON
26 /S-RDY—
3 ALM+ Alarme Servo : passe OFF en cas de détection d’erreur
4 ALM-
- INP1 Sorti_e de positionnement La fonctior} des signaux de sortie alloués aux broches 1, 2, 25 et 26 peut étre modifiée par ces options
terminé 1 de paramétrage.
TGON Détection de vitesse du moteur
F_LIMIT Détection de limite de force
ZSP Vitesse zéro
VCMP Sortie de conformité de vitesse
WARN1 Avertissement 1
WARN2 Avertissement 2
PCMD Statut de commande
de position
INP2 Sorti_e Fie positionnement
terminé 2
VLIMIT Détection de limite de vitesse
ALM-ATB Erreur remise a zéro attribuée
VCMD Statgt de commande
de vitesse
R-OUT1 Sortie distante 1
R-OUT2 Sortie distante 1
88 Servomoteurs c.a.

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr




OmROoN

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

N° broche |Commutation |Nom du signal|Fonction
du mode
1 Position +24 VCW Entrée d’impulsion de référence pour driver en ligne et collecteur ouvert en fonction du paramétrage.
3 +Sens horaire
4 —CW Mode d’entrée :
Signe +train d'impulsions
2 +24 VCOW Imgpulsion d‘invergion / de progression (impulsion CCW / CW)
5 +Sens Impulsion biphasée (différentiel de phase 90°)
antihoraire
6 -CCW
44 +CWLD Entrée d’impulsion de référence pour driver en ligne uniquement.
45 —-CWLD
46 +CCWLD Mode d’entrée :
a7 —CoWLD Impulsion d’'inversion / de progression (impulsion CCW / CW)
14 Vitesse REF Entrée de la référence de vitesse : +10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a 'aide
d’un parametre).
Force FREF1 Entrée de référence de force : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide
d’un parametre).
VLIM Entrée limite de vitesse +10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’un parametre).
15 - AGND1 Masse de signal analogique
16 Force FREF2 Entrée de référence de force : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide
d’un parametre).
Position / PCL Entrée de limite de force en progression : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide
vitesse d’un parametre).
18 NCL Entrée de limite de force arriére : £10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide
d’un paramétre).
17 - AGND1 Masse de signal analogique
Commun +24 VIN Entrée d’alimentation de contrdle pour signaux de séquence : les utilisateurs doivent fournir une alimentation +24 V
obligatoire (12 a 24 V).
29 RUN Servo ON : cela met le servo ON.
26 Position DFSELA1 Commutation de filtre de Active le filtre de vibrations conformément au paramétrage.
vibrations 1
27 Commun GSEL Commutation de gain Active la valeur de gain conformément au paramétrage.
28 Position / GESEL1 Commutation de réducteur Commute le numérateur du rapport du réducteur électronique.
électronique 1
Vitesse VSEL3 Sélection de vitesse interne 3 Entrée de sélection du paramétre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSEL2.
30 Position ECRST Entrée de réinitialisation Réinitialise le compteur d’erreur de position.
de compteur d’erreur.
Vitesse VSEL2 Sélection de vitesse interne 2 Entrée de sélection du paramétre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSELS3.
31 Commun RESET Entrée de réinitialisation de I'alarme[Déverrouille le statut de 'alarme. Le compteur d’erreur est réinitialisé lorsque
'alarme 'est également.
32 Position / TVSEL Commutation de mode de contréle
Vitesse / Force Position <—> vitesse
Position <—> force Autorise la commutation du mode de controle
Force <—> vitesse
33 Position IPG Entrée d'interdiction d’impulsion. Entrée numérique d’interdiction de I'impulsion de référence de position.
Vitesse VSEL1 Sélection de vitesse interne 1 Entrée de sélection du parametre de vitesse désiré au cours d’une opération
interne de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL2 et VSEL3.
8 Commun NOT Marche inversée interdite Dépassement interdit : arréte le servomoteur quand la piece mobile passe au-dela
9 POT Marche avant interdite de la plage autorisée de déplacement.
50 FG Terre
- - FLSEL Interrupteur de position de force [La fonction des signaux d’entrée alloués aux broches 8, 9 et 26 a 33 peut étre
DFSEL2 Commutation de filtre modifiée par ces options de paramétrage.
de vibrations 2
GESEL2 Commutation de réducteur
électronique 2
VZERO Vitesse zéro
VSIGN Signal de commande de vitesse
FSIGN Signal de commande de force
E-STOP Arrét d’'urgence
MSEL Commutation de rapport de masse
ZSP Vitesse zéro
20 - Bornes non utilisées Ne pas connecter.
40 -
41 -

Variateur linéaire Accurax G5

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr

89

e
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]




OomRrRon

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux de sortie (pour servodrivers analogiques / a impulsion)

N° Commutation [Nom du signal [Fonction
broche [du mode
21 Position +A Codeur phase A+ Les signaux du codeur (ou les signaux d’échelle externe au cours d’'une commande en boucle
20 _A Codeur phase A— fermée compléte) sont émis conformément au paramétre du numérateur de division du codeur.
48 B Codeur phase B+ Il s’agit de la sortie driver en ligne (équivalent de R422). La fréquence maximale de sortie est
49 -B Codeur phase B— ﬁe 4 Mbps. - . . \
a phase Z est émise pour les signaux codeurs (ou les signaux d’échelle externe au cours de
23 +Z Codeur phase Z+ commande de fermeture compléte). Il s’agit de la sortie driver en ligne (équivalent de R422).
24 -Z Codeur phase Z—
19 -Z Sortie codeur phase Z La phase Z est émise pour les signaux codeurs.
25 ZCOM Codeur phase Z commun Sortie collecteur ouvert.
11 Commun BKIR Sortie du signal de Signal de temporisation pour utilisation du frein électromagnétique sur un moteur.
10 BKIRCOM desserrage du frein
35 READY Servo prét : ON s'il n’y a pas d’alarme de servo lorsque I'alimentation de contréle / circuit principal passe a ON.
34 READYCOM
37 /ALM Alarme Servo : passe OFF en cas de détection d’erreur.
36 ALMCOM
39 Vitesse / force TGON Détection de vitesse de rotation du moteur. Cette sortie passe a ON lorsque la vitesse de rotation du moteur atteint la vitesse
38 TGONCOM paramétrée.
39 Position INP1 Sortie de positionnement terminé 1 : passe & ON lorsque I'erreur de position est égale au paramétre déterminé.
38 INP1COM
40 Sortie de FLIM Cette sortie passe a ON lorsque la force est limitée.
41 limitation de force[FLIMCOM
12 Signal de ZSP Cette sortie passe a ON lorsque la vitesse des mouvements u moteur correspond a la Détection de vitesse nulle (Pn435) ou
41 détection de ZSPCOM est inférieure
vitesse nulle
- - INP2 Sortie de positionnement La fonction des signaux de sortie alloués aux broches 11, 10, 34 a 40 peut étre modifiée par ces
terminé 2 options de paramétrage.
P-CMD Statut de commande de
position
WARN1 Avertissement 1
WARN2 Avertissement 2
ALM-ATB Sortie d’alarme
V-CMD Statut de commande
de vitesse
V-LIMIT Détection de limite de vitesse
V-CMP Sortie de conformité
de vitesse
Connecteur du codeur externe (CN4) — (tous les servo-drivers)
N° broche |Nom du signal Fonction
1 E5V Sortie alimentation de I'échelle externe Utiliser a 5,2 V + / -5 % et a 250 mA ou moins.
2 EOV Connecté a la masse de circuit de commande connectée au connecteur CN1.
3 PS Signal du codeur (signal de transmission série)
4 /PS
5 EXA Entrée du driver de ligne du codeur (signaux A-B-Z)
6 JEXA
7 EXB
8 /EXB
9 EXZ
10 JEXZ
Coque FG Masse de blindage

Connecteur de surveillance (CN5) — (tous les servo-drivers)

N° broche |Nom du signal Fonction

1 AMA1 Sortie surveillance analogique 1. Sortie du signal analogique de surveillance. Utilise les parametres déterminés pour
sélectionner la sortie a surveiller.

Réglage par défaut : Vitesse de rotation du moteur 1 V /(500 tr/s).

2 AM2 Sortie surveillance analogique 2. Sortie du signal analogique de surveillance. Utilise les parametres déterminés pour
sélectionner la sortie a surveiller.

Réglage par défaut : Vitesse de rotation du moteur 1 V / (33 % de force nominale).

GND Masse pour surveillances analogiques 1,2.

- Bornes non utilisées Ne pas connecter.

oo |l w

Connecteur de sécurité (CN8) — (tous les servo-drivers)

N° broche |Nom du signal Fonction

1 - Non utilisée. Ne pas connecter.

2 _

3 SF1- Entrée de sécurité 1 & 2. Cette entrée coupe les signaux d’entrainement du transistor de puissance
4 SF1+ dans le servodriver pour couper la sortie de courant vers le moteur.

5 SF2—

6 SF2+

7 EDM- Un signal de surveillance est émis pour détecter une panne de la fonction de sécurité.

8 EDM+

Coque FG Masse de chéssis.
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Servodrivers
R88D-KT02H-L, R88D-KN0O2H-ECT-L (230 V, 200 W)

130 (pour modele analogique / @ impulsions)

40 70 132 (pour modéles ML2 EtherCAT)
5,2
<
[
| @
=
| =]
] 2
g g g
” o
>
<
Q
(7]
y i 1 (@
o 6 || 28:0
u 40

R88D-KT04H-L, R88D-KN04H-ECT-L (230 V, 400 W)

130 (pour modéle analogique / a impulsions)

55 ) 70 132 (pour modéles EtherCAT)
95,2
[ - %&.. il E

3 S 3

- 7 [ 3 .
g
I
[ -
L

s | ) T
// b 23;10,5
U
R88D-KT08H-L, R88D-KN0O8H-ECT-L (230 V, 800 W)
170 (pour modele analogique / & impulsions)
65 ) 70 172 (pour modeles EtherCAT)
95,2
3
¥ | @
75 |« 50+05
g 65
R88D-KT10/15H-L, R88D-KN10/15H-ECT-L (230 V, 1 a 1,5 kW)
85 (pour modele analogique / & impulsions) 170 (pour modle analogique / & impulsions)
86 (pour modéles EtherCAT ) 70 172 (pour modles EtherCAT )
|14 $5,2
1 o

ol — 3
=N " — 8 g
i =
. —|
. =
==l = 1 |e 1
7 85 7005
/ / 86
N
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R88D-KT06/10/15F-L, R88D-KN06/10/15F-ECT-L (400 V, 600 W a 1,5 kW)

91 (pour modele

70

172 (pour modeles EtherCAT

170 (pour modéle analogique / a impulsions)

analogique / a impulsions)
92 (pour modgles EtherCAT )
5,2
T Al
[
2
i B I
,7*4\[[
[ LA
i
) ¢:ufﬂ'$ ¥y | @
r 14,5 7005
U
92
R88D-KT20F-L, R88D-KN20F-ECT-L (400 V, 2 kW)
94
85
17,5 50 . 193,5 (pour modele analogique / & impulsions)
425 95,2 70 195 (pour modéle EtherCAT 48
52 ‘ / H 52 % 5,2
+0,5
*L s | P S S
o o o - g
R2.6 ¥
[Y~_Rz6 - 7ot
5,2‘( ‘ 52 ¢5'2 25 265 |, 50105
et 94
17,5 50
R88D-KT30/50F-L, R88D-KN30/50F-ECT-L (400 V, 3 — 5 kW)
130 212 (pour modeéle analogique / a impulsions) oa
214 (pour modeles EtherCAT et ML2) o a
15 = 100 s ‘ 70 ‘ 3 50205 @/7
52 52 @ @ — 3
T L/ T
1 7 i
[
8¢ 8 b N
o 0
— & & &
R2,6 (@ [® N — 15 100405
52 52| R26 130
|l 65 952
15 100
Filtres
— W
Modele de filtre Dimensions externes Dimensions —M2— —Db—
d’installation —[
H w D i w2 [oTel % 8:i -
R88A-FIK102-RE 190 42 44 180 20 fixations du
R8BA-FIK104-RE 190 57 30 180 30 varateur
R88A-FIK107-RE 190 64 35 180 40
R88A-FIK114-RE 190 86 35 180 60
R8BA-FIK304-RE | 196 92 40 186 70 HM
R88A-FIK306-RE 238 94 40 228 70
R88A-FIK312-RE 291 130 40 278 100

cables
de sortie

92
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Installation

Monophasé, 230 Vc.a. (pour servodrivers EtherCAT)

L1 ——v
2 ——
B .
N 77— i _]
PN U | A (1)Servomoteur i
Disjoncteur v !
thermique W |
i1
Contacteur Servodriver ® | o
- Accurax G5 @ ' S
File EtherCAT : »
antiparasite | g
[ f
200 a230Vc.a. _j £
monophas¢ L. ... 0 == g
o
(2]
Sortie du signal de Alimentation externe 12 a 24 Vc.c.

desserrage du frein

Tension de
service max. : 30 Vc.c.
Sortie terminée
Servo Prét Courant de sortie
maximal : 50 mA c.c.

I-com 16 Sortie alarme Servo
12a24Vee. =
Arrét d'urgence
[ — E-STOP 15
Marche avant
interdite
POT 17
Marche inversée
interdite
|~ NOT 18
Proximité

d'origine DEC 19

4,7kQ
)

Verrouillage 1kQ=
externe3  EXT3 [10

[ e l
I
RSN

4,7kQ
Wy

Verrouillage k=
externe 2 EXT2

W
J \41
il
RSN

AMA
W

<
4.7kQ <
it Ay

<

Verrouillage 1K= Jé[;
externe 1 EXT1 112
- 47kQ
Y
1kQ= Jé[;
SI-MONO |13
Entrée de
surveillance
générale 0
+24V +24 V
s
S1
FG 16 | GND
Connecte le }j I Terre
blindage a la = =
coque du
6 connecteur. SFi+]a 4AkW
" P . W 10 8 | EDM+
| Unité de sécurité G9SX *2 v I . A‘N\I_*
Hd Hd Hd Hd Hd Hd sei- |3 1kwW T Sortie EDM : Signal de surveillance destiné
- y a détecter une panne de fonction
PECEVVCVAS i - -
T 4 KW (Tension de service max. : 30 Vc.c. ou moins
T SF2+ 16, \y 7 | EDM- [ Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.)
a4
1kW E!}L
SF2- |5
T

*1 Pour les servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez
une résistance régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Le schéma de cablage de I'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité
monté en usine installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 5 et 7 a 13 et les fonctions de sortie des broches 1, 2, 25 et 26 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Triphasé, 400 Vc.a. (pour servodrivers EtherCAT)

400 Vc.a.
triphasé
"1

o—6—0b T T
Disjoncteur Bi B3 B2 I AmServomoteur !
nermiaue v ‘ l
Contacteur -3 CNB v f
Filtre - Servodriver i '
L2 — !
antiparasite Accurax - i Codeur |
L3 G5 EtherCAT o | I
= [0 |
Alimentation 24V T 1
24Ve.c. +-15% ov Lo _

CN1

Sortie du signal de Alimentation externe 12 a 24 Vc.c.
desserrage du frein

Tension de service

max. : 30 Ve.c.

Sortie terminée
Servo Prét Courant de sortie
maximal : 50 mA c.c.

I-COM |6 4.A7Ak<Q Sortie alarme Servo
v

12-24Vce. ~m

Arrét d'urgence 1kQ=

| +  EsSTOP[S

rd

Marche avant
interdite

il

POT |7 <
Marche inversée = o
interdite Tkoz Jé!/ <
+ NOT |8
4,7 kQ
AMA
Wy
Proximité 1kO= E[; <:
d'origine DEC |9
- 47kQ
MA
Wy
Verrouillage L
externe 3 1kO= Jé[; [<:
EXT3 |10
N 4,7kQ
A
Verrouillage = A
externe 2 Tkoz Jé!/ <
EXT2 [11
N 4,7kQ
Verrouillage = EA
externe 1 Thaz E!/ <:
| ExTt |12
4,7 kQ
MA
Wy
1kQ= Jé[; t{
SI-MONO [13
Entrée de surveillance
générale 0
+24V +24V
e
st
FG 16 | GND
Connecte le ﬁ Y Terre
blindage a la = -
coque du
connecteur. SF1+]4 4 kW CN8

10 8] EDM+

| Unité de sécurité GOSX *2 v
1 kW l»}
- 138 v Sortie EDM : Signal de surveillance destiné
T a détecter une panne de fonction

EECES SF1
NN N I : !
SF2+ (Tension de service max. : 30 Vc.c. ou moins

TT 6 W 7 I_EDM- | Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.)

A
Al
y
w2 ]
i

*1 Normalement B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance
régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Le schéma de cablage de I'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité
monté en usine installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 5 et 7 a 13 et les fonctions de sortie des broches 1, 2, 25 et 26 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Monophasé, 230 Vc.a. (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

L1 —
L2 ——
L3 —

N
o—b—4
Bl B3 B2

HE u t
Disjoncteur |
thermique \ |

w |
Contacteur - . i !
Servodriver Accurax G5 @ |
: L . .
Filtre L1 analogique / a impulsions ] |
iparasi L3 |
~ i
200 4230 Ve.a. LiC _J
monophasé L2C

+24 VCW CN1
O

Impulsion arriere _+Sens horaire s e

o ema >
500kppsmax. Lt o 7T Tt }} < BKIRCOM

,,,,,,,,,,,,, Tension de service max. : 30 Vc.c.
READY

11 | BKIR . .
Sortie du signal de ) R
desserrage du frein Alimentation externe 12 a 24 Vc.c.

e
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

+Sens antihoraire

Impulsion avant Sortie Servo Prét

READYCOM

Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.

Référence
de position *2

JALM

Impulsion arriere Sortie d'alarme

ALMCOM
2 Mpps max.
INP Sortie positionnement

Impulsion avant terminé
INPCOM
O 1
- v4 Sortie phase Z
}\ < (sortie de collecteur
12-24Vc.c. +24 VIN |7 ) N ouvert)
& A8 ZCOM

Servo ON RUN |29 y
- ZSP (Vitesse nulle)
Commutation de filtre }\Q <:
de vibrations |
DFSEL1 |26 40

]
x
VAN

Commutation de gain

I FLIMT (Limite de force)
1

ZSPCOM / FLIMTCOM

GSEL |27

Commutation de
réducteur électronique

GESEL1 | 28

Sortie codeur phase A

Réinitialisation du
compteur de déviation

ECRST |30

Sortie driver de ligne correspondant

Sortie codeur phase B | 3 |a méthode de communications
EIA RS-422A (résistance de charge
de 120 W min.)

Reéinitialisation
d'alarme Sortie codeur phase Z

RESET |31

Commutation de
mode de controle

TVSEL |32

Commande de vitesse /
couple ou limite de vitesse *3
(£10V/ vitesse ou couple nominal)

Interdiction d'impulsion

+24V 424V | IPG |33
i PCL/FREF2 . )
If L‘ Limite de couple en progression /
QV -~ Marche inversée Commande de couple *3
€] interdite (12 V / vitesse ou couple nominal)
. | NOT |8

Limite du couple en inversion

Limite de couple en inversion *3
(£12 V / vitesse ou couple nominal)

Marche avant interdite

Unité de sécurité GOSX *4

Sortie EDM : signal de surveillance destiné
a détecter une panne de fonction de sécurité
(Tension de service max : Courant de sortie
maximal 30 Vc.c. ou moins : 50 mA c.c.)

w}agfaiagjgj%ué

*1 Pour les servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez
une résistance régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Uniquement disponible en mode de contréle de position.

*3 La fonction d’entrée dépend du mode de contréle utilisé (contréle de position, de vitesse ou de couple).

*4 Le schéma de cablage de I'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité
monté en usine installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 8, 9 et 26 a 33 et les fonctions de sortie des broches 10, 11, 34, 35, 38 et 39 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Triphasé, 400 Vc.a. (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

400 Vc.a.
triphasé
1

I I I o——0 | —i
Disjonctelf}i 3 B1 B3 B2 U | A(1)Servomoteur
thermique |
[cne] v .
Contacteur - w |
B Servodriver & |
Filtre Accurax G5 @ |
antiparasite L2 analogique / & impulsions I
L3 1
CNA CN4 i
24V I
Alimentation 24 Ve.c. +-15% [ .. | Ll _

Impulsion arrigre _+Sens horaire
T BK@ tie du signal d
500 k }\\: D" dgsrs‘zrr:gi%r:.nafre?n Alimentation externe 12 & 24 Vc.c.
Pps max. BKIRCOM
Tension de service max. : 30 Vc.c.
o READY
Impulsion avant +Sens antihoraire Sortie Servo Prét Courant de sortie maximal : 50 mA c.c.
X Do- READYCOM
Référence de b
position *2 /ALM
Impulsion arriére +CWLD |44 3kQ 43 kO Sortie d'alarme
j>‘ ALMCOM
2 Mpps max.
" @ INPSortie positionnement
Impulsion avant +CCWLD [46 3k Q (143 kQ terminé
- INPCOM
-cowLp 471102
3 kgg‘ﬁ ke Z Sortie phase Z
(sortie de collecteur ouvert)
12-24Vc.c. +24VIN |7 47kQ
& e ZCOM
Servo ON RUN |29 3
[ - ZSP (Vitesse nulle)
Commutation de %\\: <:
filtre de vibrations —
DFSEL1 |26 40 o
— FLIMT (Limite de force)
%\ <
Commutation de gain N 49, ZSPCOM / FLIMTCOM
GSEL |27
Commutation de +A
réducteur électronique Sortie codeur phase A
GESEL1 [28
Réinitialisation du Sortie driver de ligne correspondant
compteur de déviation Sortie codeur phase B | 4 Ja méthode de communications
ECRST |30 EIA RS-422A (résistance de
charge de 120 W min.)
Réinitialisation
d'alarme Sortie codeur phase Z
RESET [31
Commutation de
mode de controle
TVSEL [32
Commande de vitesse /
Interdiction couple ou limite de vitesse *3
dimpulsion (£10V / vitesse ou couple nominal)
424V 424V | IPG |33
API/FREF2
Q y\\_l L« Marche inversée Limite de couple en progression /
N o " i " Commande de couple *3
@ interdite (x12 V / vitesse ou couple nominal)
st | NOT |8
Marche avant Limite du couple en inversion
interdite Limite de couple en inversion *3
(x12 V / vitesse ou couple nominal)
124V = Unité de sécurité GISX *4 =
Hd Hd Hd Hd Hd Hd Sortie EDM : signal de surveillance destiné
F\F\F\F\GEDLJ& a détecter une panne de fonction de
L sécurité (Tension de service max :
T Courant de sortie maximal 30 Ve.c.
ou moins : 50 mA c.c.)

*1 Normalement B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance
régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Uniquement disponible en mode de contréle de position.

*3 La fonction d’entrée dépend du mode de contrdle utilisé (controle de position, de vitesse ou de couple).

*4 Le schéma de cablage de 'exemple utilise une unité de sécurité G9SX. Si une unité de sécurité n’est pas utilisée, laissez le connecteur de dérivation de sécurité
monté en usine installé dans le CN8.

Remarque : Les fonctions d’entrée des broches 8, 9 et 26 a 33 et les fonctions de sortie des broches 10, 11, 34, 35, 38 et 39 peuvent étre modifiées par paramétrage.
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Configuration du systéeme

Configuration de référence d’Accurax série G5 EtherCAT

(3 EtherCAT série G5 Accurax
Servodriver

@ Cable de surveillance analogique o ginateur :
Logiciel CX-One

| B8 CN5

cN7T @ Cable USB

o
(12 Controleurs EtherCAT :
______ 4
' CN6 r — | 3
Filtre 1 ! 1 ! 3
Cabl I! | I =
(@) cavles CN8 (1) cable de sécurité I Trajexia autonome I s
-—— o= =
| avec EtherCAT | 3
_ _D Connecteur de
@ A noyau en fer @ Convertisseur Résistance cNA signaux d'E/S | |
série de régénération —_— e e e e (® Ccable de signaux d'E/S| |
externe
l_ ﬂ 3: | Série API CJ : |
® EtherCAT CJ1W-NF

Sopr E O gy

Cable du codeur (@) Bornier pour signaux
externe d'E/S

B

R88D-KNLCOIO-ECT

@ Axes de moteurs linéaires

Remarque : Les symboles D23)@®)...

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : 1)) Consultez le chapitre sur les moteurs linéaires Accurax pour la sélection d’'un moteur linéaire, de cables ou de connecteurs

indiquent I'ordre de sélection recommandé pour les composants des servosystemes Accurax G5

Servodrivers

Symbole Caractéristiques Modeéle de servodriver [(1) Moteurs linéaires Accurax G5 compatibles

Moteurs a noyau en fer Moteurs sans noyau en fer |Axes de moteurs linéaires
® 230 Vc.a. monophasé R88D-KNO2H-ECT-L R88L-EC-FW-0303-[ R88L-EC-GW-0303-[] [R88L-EA-AF-0303-[
R88L-EC-GW-0503-[]
R88D-KNO4H-ECT-L R88L-EC-FW-0306-[] R88L-EC-GW-0506-] |R88L-EA-AF-0306-[]
R88L-EC-GW-0703-[]
R88D-KNO8H-ECT-L R88L-EC-FW-0606-[] R88L-EC-GW-0306-[] |R88L-EA-AF-0606-]
R88L-EC-GW-0509-[]
R88L-EC-GW-0706-[]
R88D-KN10H-ECT-L R88L-EC-FW-0609-[] R88L-EC-GW-0309-[] |R88L-EA-AF-0609-[]
R88L-EC-FW-0709-]
R88D-KN15H-ECT-L R88L-EC-FW-0612-[] - R88L-EA-AF-0612-[]
R88L-EC-FW-1112-[] R88L-EA-AF-1112-[]
R88L-EC-FW-1115-[] R88L-EA-AF-1115-[]
triphasé 400 Vc.c. R88D-KNO6F-ECT-L R88L-EC-FW-0303-[] - -
R88D-KN10F-ECT-L R88L-EC-FW-0306-[] - R88L-EA-AF-0303-[]
R88L-EA-AF-0306-[]
R88D-KN15F-ECT-L R88L-EC-FW-0606-[ - R88L-EA-AF-0606-[]
R88D-KN20F-ECT-L R88L-EC-FW-0609-[] - R88L-EA-AF-0609-[]
R88D-KN30F-ECT-L R88L-EC-FW-0612-[] - R88L-EA-AF-0612-[]
R88L-EC-FW-1112-[] R88L-EA-AF-1112-[]
R88L-EC-FW-1115-[] R88L-EA-AF-1115-[]

Cables de signaux pour E/S d’utilisation générale (CN1)

Symbole Description Connecter a Modele
(©) Kit connecteurs d’E/S (26 broches) Pour E/S d'utilisation - R88A-CNWO01C
générale
® Cable de signaux d’E/S Pour E/S d'utilisation im R88A-CPKBO001S-E
générale 2m R88A-CPKB002S-E
® Céble bornier Pour E/S d'utilisation im XW2Z-100J-B34
générale 2m XW2Z-200J-B34
@ Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-20G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-20G6

Variateur linéaire Accurax G5
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Cable du codeur externe (CN4) Cable pour sécurité (CN8)
Symbole |Nom Modele Symbole |Nom Modele
Cable du codeur externe 5m R88A-CRKMO05SR-E @ Céble de sécurité 3m R88A-CSK003S-E
10 m |R88A-CRKMO10SR-E
20m_|R8BA-CRKMO20SR-E Controleurs EtherCAT
Surveillance analogique (CN5) Sslelzllo el _ ol
@ Contréleur d’axe Carte de contrble TJ2-MC64 (64 axes)
Symbole |[Nom Modele autonome Trajexia |d’axes
@ Cable de surveillance analogique |1 m R88A-CMKO001S Carte maitre TJ2-ECT64 (64 axes)
EtherCAT TJ2-ECT16 (16 axes)
Cable USB pour ordinateur PC (CN7) TJ2-ECT04 (4 axes)
_ Carte de contrdle de position pour série CJ1W-NCF81 (16 axes)
Eyneol o e _ Modele API CJ1 CJTW-NC88L] (8 axes)
Cable pour connecteur mini USB |2 m AX-CUSBMO002-E CJ1W-NC48[] (4 axes)
CJ1W-NC281(2 axes)

Résistance de régénération externe

Symbole Modele d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
®) R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
R88A-RR22047S 47 Q, 220 W
R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
Filtres
Symbole [Servodriver applicable Modeéle de filtre |Courant Courant de fuite |Tension nominale
nominal
@ R88D-KNO2H-ECT-L R88A-FIK102-RE (2,4 A 3,5mA 250 Vc.a. monophasé
R88D-KNO4H-ECT-L R88A-FIK104-RE |4,1 A 3,5 mA
R88D-KNO8H-ECT-L R88A-FIK107-RE (6,6 A 3,5mA
R88D-KN10H-ECT-L, R88D-KN15H-ECT-L R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5 mA
R88D-KNO6F-ECT-L, R88D-KN10F-ECT-L, R88D-KN15F-ECT-L|R88A-FIK304-RE |4 A 0,3mA /32 mA' 400 Vc.a. triphasé
R88D-KN20F-ECT-L R88A-FIK306-RE |6 A 0,3mA /32 mAT
R88D-KN30F-ECT-L, R88D-KN50F-ECT-L R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3mA /32 mAT
1. Pic de courant de fuite temporaire pour le filtre lors de la mise en / hors fonction.
Connecteurs
Caractéristiques Modele
Connecteur codeur externe (pour CN4) R88A-CNK41L
Connecteur de signal d'E/S de sécurité (pour CN8) R88A-CNK81S
Logiciel PC
Caractéristiques Modele
Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et variateurs. CX-Drive
98 Servomoteurs c.a.
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Références de commande

Configuration de référence d’Accurax série G5 analogique / a impulsions

Remarque : Les symboles D@3@®)...

@ Cables

@ A noyau en fer Convertisseur

série

(@) Axes de moteurs linéaires

@ Servodriver série Accurax
G5 analogique / a impulsions

Filtre

Résistance
de régéné-
ration
externe

R88D-KTL[]

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : 1)(2)19 Consultez le chapitre sur les moteurs linéaires Accurax G5 pour la sélection d’un moteur linéaire, de cables ou

de connecteurs

Servodrivers

E‘E’—EE Cable de surveillance analogique

@ Cable de connecteur mini USB

CN8 E @

Cable de sécurité

Unité de contréle
de position

_D: Céble standard

LD:Q:[%

indiquent I'ordre de sélection recommandé pour les composants des servosystemes Accurax G5

—Modéle haute vitesse—

Ordinateur :
Logiciel CX-One

Carte de contrdle d'axes

Bornier pour
@ signaux externes

@

Unité de contréle
de position

Bornier pour servodriver
Signaux d'utilisation générale E/S

R88L-EC-GW-0503-[]

Symbole Caractéristiques Modeéle de servodriver [(1) Moteurs linéaires Accurax G5 compatibles
Moteurs a noyau en fer Moteurs sans noyau en fer|Axes de moteurs linéaires
® 230 Vc.a. monophasé R88D-KT02H-L R88L-EC-FW-0303-[ R88L-EC-GW-0303-[] [R88L-EA-AF-0303-[

R88D-KT04H-L

R88L-EC-FW-0306-[]

R88L-EC-GW-0506-[]

R88L-EC-GW-0703-[]

R88L-EA-AF-0306-[]

R88D-KTO8H-L

R88L-EC-FW-0606-[]

R88L-EC-GW-0306-[]

R88L-EC-GW-0509-L]

R88L-EC-GW-0706-[]

R88L-EA-AF-0606-]

R88D-KT10H-L

R88L-EC-FW-0609-[]

R88L-EC-GW-0309-[]

R88L-EC-FW-0709-[]

R88L-EA-AF-0609-[]

R88D-KT15H-L

R88L-EC-FW-0612-[]

R88L-EC-FW-1112-[]

R88L-EC-FW-1115-[]

R88L-EA-AF-0612-[]

R88L-EA-AF-1112-[]

R88L-EA-AF-1115-[]

triphasé 400 Vc.c.

R88D-KTO6F-L

R88L-EC-FW-0303-[]

R88D-KT10F-L

R88L-EC-FW-0306-[]

R88L-EA-AF-0303-[]

R88L-EA-AF-0306-]

R88D-KT15F-L

R88L-EC-FW-0606-[]

R88L-EA-AF-0606-[]

R88D-KT20F-L

R88L-EC-FW-0609-[]

R88L-EA-AF-0609-[]

R88D-KT30F-L

R88L-EC-FW-0612-[]

R88L-EC-FW-1112-[]

R88L-EC-FW-1115-[]

R88L-EA-AF-0612-[]

R88L-EA-AF-1112-[]

R88L-EA-AF-1115-[]

Variateur linéaire Accurax G5
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Cables de controle (CN1)
Symbole|Description Connecter a Modeéle
@ Céable de contrdle Cartes de contrdle d’axes im R88A-CPG001M1
(1 axe) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M1
CS1W-MC421 3m |R8BA-CPGOO3MI
5m |R88A-CPGO005M1
Cable de contrdle Cartes de contrdle d’axes im R88A-CPG001M2
(2 axes) CS1W-MC221-V1 2m R88A-CPG002M2
CS1W-MC421-V1 3m |R8BA-CPGO03M2
5m |R88A-CPG005M2
® Cable de controle Cartes de contrble de position (modele haute vitesse) |1 m |XW2Z-100J-G9
(sortie Driver de ligne pour 1 axe) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G9
CJTW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G9
Cable de contrdle Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) |1 m | XW2Z-100J-G13
(sortie de collecteur ouvert pour 1 axe) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G13
CJ1W-NC414
Cable de controle Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) |1 m | XW2Z-100J-G13
(sortie Driver de ligne pour 2 axes) CJ1W-NC234 5m XW2Z-500J-G1
CJTW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G1
Cable de contrdle Cartes de contrdle de position (modele haute vitesse) |1 m |XW2Z-100J-G5
(sortie de collecteur ouvert pour 2 axes) CJ1W-NC214 3 m XW2Z-300J-G5
CJ1W-NC414
® Cable bornier pour signaux externes Cartes de contrble de position (modele haute vitesse) |0,5 m |XW2Z-C50X
(pour commun des entrées, entrées de fonctionnement avant/ |CJ1W-NC234 1m |XW2Z-100X
arriére interdites, entrée d’arrét d’urgence, entrée de proximité |CJ1W-NC434
d’origine et entrée d’interruption) ’ P CJ1W-NC214 2 2 ixz;jgg;
CJ1W-NC414
5m XW2Z-500X
10m [XW2Z-010X
@ Bornier pour signaux externes (vis M3, bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3.5, bornes arrondies / - XW2B-20G5
a fourche)
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3, bornes arrondies / - XW2D-20G6
a fourche)
® Cable de l'unité de relais de servo au servodriver CS1W-NC1[13, CJTW-NC1[13, C200HW-NC113, 1m |XW2Z-100J-B25
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[]3, >m |XW2Z-200J-B25
C200HW-NC213/413, CQM1H-PLB21 ou
CQM1-CPU43
CJ1-CPU21/22/23 1m |XW2Z-100J-B31
2m [XW2Z-200J-B31
@ Bornier pour servo Cartes de contrdle de position - XW2B-20J6-1B (1 axe)
CS1W-NC1[13, CJ1W-NC1[J3 ou C200HW-NC113
Cartesde contrdle de position - XW2B-40J6-2B (2 axes)
CS1W-NC2[13/433, CJ1W-NC2[13/433 ou
C200HW-NC213/413
CQM1-PLB21 ou CQM1-CPU43-V1 - XW2B-20J6-3B (1 axe)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 axe)
XW2B-40J6-9A (2 axes)
Cable de connexion de la carte CQM1H-PLB21 0,5 m |XW2Z-050J-A3
de contrdle de position 1m XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 ou C200HW-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A6
1m |XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 ou C200HW-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A7
1m |XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A10
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5m (XW2Z-050J-A11
im XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5m [XW2Z-050J-A14
im XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A15
im XW2Z-100J-A15
CJ1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A18
1m |XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A19
1m |XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m [XW2Z-050J-A33
1m |XW2Z-100J-A33
@ Cable standard Pour les controleurs standard im R88A-CPG001S
2m |R88A-CPG002S
@ Cable bornier Pour les controleurs standard 1m |XW2Z-100J-B24
2m XW2Z-200J-B24
@ Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-50G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-50G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-50G6
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Surveillance analogique (pour CN5) Résistance de régénération externe
Symbole |Nom Modele Symbole Modeéle d’unité de résistance Caractéristiques
Cable de surveillance analogique [1 m  [R88A-CMK001S JEREENE
R88A-RR08050S 50Q,20 W
R . R88A-RR080100S 100 Q, 20 W
Céble USB pour ordinateur PC (pour CN7) RBBA-RR22047S 70, 70W
Symbole |Nom Modele R88A-RR50020S 202, 180 W
@ Cable pour connecteur mini USB |2 m AX-CUSBMO002-E
Cable pour les fonctions de sécurité (pour CN8)
Symbole Description Modele .
@ Connecteur de sécurité avec cable de | R88A-CSK003S-E g
3 m (avec cables non serrés a une o
extrémité) 3
‘g‘
Filtres g
Symbole |Servodriver applicable Modele de filtre Courant nominal |Courant de fuite Courant &
nominale
@® R88D-KT02H-L R88A-FIK102-RE 24A 3,5 mA 250 Vc.a. monophasé
R88D-KT04H-L R88A-FIK104-RE 41A 3,5mA
R88D-KTO8H-L R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-KT10H-L, R88D-KT15H-L R88A-FIK114-RE 142 A 3,5mA
R88D-KTO6F-L, R88D-KT10F-L, R88D-KT15F-L |R88A-FIK304-RE 4A 0,3mA /32 mAT 400 Vc.a. triphasé
R88D-KT20F-L R88A-FIK306-RE 6A 0,3mA /32 mAT
R88D-KT30F-L, R88D-KT50F-L R88A-FIK312-RE 12,1 A 0,3mA /32 mA'
1. Pic de courant de fuite temporaire pour le filtre lors de la mise en / hors fonction.
Connecteurs
Caractéristiques Modeéle
Kit connecteurs d’E/S 50 broches (pour CN1) R88A-CNU11C
Connecteur codeur externe (pour CN4) R88A-CNK41L
Connecteur de signal d’'E/S de sécurité (pour CN8) R88A-CNK81S
Logiciel PC
Caractéristiques Modeéle
Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et variateurs. (CX-drive version 2.4 ou supérieure) CX-Drive
Variateur linéaire Accurax G5 101
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [165E-FR-01 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.

102 Servomoteurs c.a.
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

R88D-GNLJ, R88D-GTLI

Servodriver série G

Une famille de servodrivers compacts pour le
controle d’axes. Taille compacte et bus
numérique MECHATROLINK-II intégré.

¢ Modeles de servodrivers ML2 et analogiques /
impulsions

¢ Fréquence de réponse élevée de 1 kHz

* Réglage automatique pour un démarrage aisé et
rapide

e Suppression des vibrations

¢ Controle du positionnement, de la vitesse et du couple

* Alimentation en énergie et alimentation de commande
séparées

* Positionnement rapide et précis

* Codeur incrémentiel et absolu

Puissances

e 230 Vc.a. monophasé 100 W a 1,5 kW (8,62 Nm)

Configuration du systéeme

Controle MECHATROLINK-II
Controleurs d’axes

e
o
[
2
=
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

CJ1W-NF MECHATROLINK-II

o Trajexia autonome Ordinateur
Trajexia dans API logiciel : CX-One
_|ID:| ~ l g
Servodriver série G Servodriver série G Servodriver série G Servodriver série G Servodriver série G

ML2 ML2 ML2 ML2 ML2

MECHATROLINK-1I [} tams e o ‘ Terminaison

Cable d’alimentation Céble codeur

Servomoteurs
série G

Ordinateur :
Logiciel CX-One

———————— =

- - D:{C[ Carte de contréle d’axes
G I_ ']33:{:[ % (== [ﬂ Unité de controle
i Cable cod - 1Y) e position
Elel(E el Servodriver N &
série G |_ '1:\,3:’ Cable standard
analogique /
l ]:' impulsions L -] l:C I % Bornier pour signaux

généraux d’E/S de servodriver

Servomoteurs cylindriques m:@ —
(50 W — 1,5 kW)

Servomoteurs plats (100 — 400 W)

Servodriver série G 103
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Servomoteurs pris en charge

Servomoteur Servodriver série G
Famille Tension |Vitesse Couple Capacité |Modele MECHATROLINK-II Analogique /
nominal impulsions
Cylindrique |50 — 750 W 230V 3000 min"™ [0,16 Nm 50 W R88M-G05030[-[1S2 |R88D-GNO1H-ML2 R88D-GTO1H
0,32 Nm 100 W R88M-G10030(-[1S2 |R88D-GNO1H-ML2 R88D-GTO1H
0,64 Nm 200 W R88M-G20030[-[1S2 |R88D-GNO2H-ML2 R88D-GTO2H
1,3 Nm 400 W R88M-G40030(-[1S2 |R88D-GN04H-ML2 R88D-GT04H
2,4 Nm 750 W R88M-G75030[-[1S2 |R88D-GNO8H-ML2 R88D-GTO8H
900 - 1500 W 3,18 Nm 1000 W |R88M-G1K030T-[1S2 |R88D-GN15H-ML2 R88D-GT15H
4,77 Nm 1500 W |R88M-G1K530T-[1S2 |R88D-GN15H-ML2 R88D-GT15H
2000 min"" [4,8 Nm 1000 W |R88M-G1K020T-[1S2 [R88D-GN10H-ML2 R88D-GT10H
7,15 Nm 1500 W |R88M-G1K520T-[1S2 |R88D-GN15H-ML2 R88D-GT15H
1000 min'T {8,62 Nm 900 W R88M-G90010T-[1S2 |R88D-GN15H-ML2 R88D-GT15H
Plat 100 — 400 W ) 3000 minT [0,32 Nm 100 W R88M-GP10030(]-[1S2 |[R88D-GNO1H-ML2 R88D-GTO1H
" ¥ 0,64 Nm 200 W R88M-GP20030[J-[1S2 |R88D-GNO2H-ML2 R88D-GTO2H
= 1,3Nm 400 W R88M-GP40030[]-[1S2 |R88D-GNO4H-ML2 R88D-GTO4H
Légende des références
Servodriver
Servodriver série G g Modéle
Type de variateur Vide : Type analogique / impulsions
T : Type analogique / impulsions ML2 : Communications MECHATROLINK-II
N: Type de réseau Tension source
Capacité H:230 v
01 100 W
02 200 W
04 400 W
08 750 W
10 1,0 kW
15 1,5 kW
Caractéristiques des servodrivers
Caractéristiques générales
Type servodriver R88D-GL! 01HL] 02H[] 04H[] 08HL] 10H] 15HC]
Servomoteur R88M-G[] 0503001/ 20030(] 400300 750300] G1K020T[J 90010TL] / 1KO30TLI /
applicable 100300 1K50J0T
R88M-GPL] 100300 20030(] 40030(! - - -
Capacité maxi. du moteur applicable w 100 200 400 750 1000 1 500
Courant de sortie continu Arms 1,16 1,6 2,7 4,0 5,9 9,8
Courant de sortie max. Arms 3,5 53 71 14,1 21,2 28,3
Disjoncteur modulaire | Circuit principal Monophasé, 200 2240 Vc.a. +10a—-15 % (50 /60 Hz)|Monophasé / triphasé 200 a 240 Vc.a. +10 a—-15 % (50 / 60 Hz)
Disjoncteur modulaire | Circuit de controle Monophasé, 200 a 240 Vc.a. +10a-15% (50/60 Hz)

Méthode de contrdle
Retour

Méthode MLI contrélée par IGBT
Codeur série (incrémental / absolu)

Caractéristiques de base

& | Température de fonctionnement / stockage [0 a +55°C/-202a 65 °C

:g Humidité de fonctionnement / stockage 90 % ou moins (sans condensation)

B |Altitude 1,000 m ou moins au-dessus du niveau de la mer
3 [Résistance aux vibrations / chocs 5,88 m/sZ /19,6 m/s®

Configuration Monté sur base

Poids approximatif 0,8 |
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MECHATROLINK-II, spécifications du servodriver

Variance
de vitesse

Variable de charge

Pendant une charge de 0 & 100 % +0,01 % max. (a la vitesse nominale)

Variable de tension

0 % a +10 % de la tension nominale (a la vitesse nominale)

Variable de température

0 a 50 °C +0,1 % max. (& vitesse nominale)

Caractéristiques de fréquence

1 kHz

(reproductibilité)

Performances

Précision du contrdle de couple

+3 % (de 20 % a 100 % du couple nominal)

Parametres de tem
en douceur

ps du démarrage

0 a 10 s (les temps d’accélération et de décélération peuvent étre réglés)

Communications

Entrée commande

Carte de communication

Commandes MECHATROLINK-II
(pour séquence, mouvement, paramétrage / référence des données, surveillance, réglage et autres commandes)

Signal d’entrée de séq

uence

Arrét d’'urgence, 3 signaux de verrouillage externes, limite de couple avant / inversé, interdiction de marche avant /
inversée, proximité d’origine, 3 entrées d’utilisation générale

Signal d’E/S| Mode de controéle de position / vitesse / couple

Signal de sortie de séquence

Il est possible de sortir trois types de signaux : positionnement terminé, coincidence de vitesse, détection de vitesse
de rotation, servo prét, limite de courant, limite de vitesse, relachement de frein et signal d’avertissement

RS-232
MECHATROLINK

Interface

Ordinateur

Vitesse de transmission

De 2 400 a 57 600 bps

& Fonctions Réglage de parameétres, affichage de I'état, affichage d’alarme (surveillance, effacement, historique), fonction de
_g tracé des données du servodriver, opérations de test / réglage automatique, tracé en temps réel, paramétre de
3 codeur absolu, valeurs par défaut
g Communications  |Protocole de MECHATROLINK-II
£ [MECHATROLINK |communications
g Vitesse de transmission 10 Mbps
o Longueur des données 32 octets
» Fonctions Réglage de parameétres, affichage de I'état, affichage d’alarme (surveillance, effacement, historique), valeurs par
$ défaut
& [Tuning Mode axe horizontal et vertical. Un parametre de configuration de rigidité. Détection d’inertie de charge.
< [Frein dynamique (DB) Fonctionne en cas de coupure de I'alimentation principale, alarme servo, dépassement de course ou servo OFF
g Traitement régénératif Résistance de régénération intégrée dans les modéles de 750 W a 1,5 kW. Résistance de régénération externe en
= option.
g Fonction de prévention de dépassement (OT) Frein dynamique, désactive le couple ou couple d’arrét d’urgence pendant le fonctionnement POT et NOT
W |Arrét d’'urgence (STOP) Entrée d’arrét d’'urgence

Fonction de diviseur de codeur

Impulsions de division optionnelles possibles

Réducteur électronique

0,01 < Numérateur / Dénominateur < 100

Fonction de réglage de la vitesse interne

8 vitesses internes

Fonctions de protection

Surtension, sous-tension, surintensité, surcharge, surcharge de régénération, surchauffe du servodriver

Sortie Moniteur analog|

ique

La vitesse, la vitesse de commande, le couple et le nombre d’impulsions cumulées réels du servomoteur peuvent
étre mesurés avec un oscilloscope ou un autre équipement.

Panneau de
commande

Fonctions d’affichage

Un affichage 2 chiffres LED a 7 segments indique I'état du servodriver, les codes d’alarme, parametres, etc.

Voyant d’état des communications MECHATROLINK-II (COM)

Interrupteurs

Commutateur rotatif pour régler 'adresse de noeud MECHATROLINK-II

Spécifications des servodrivers analogiques / impulsions

Commutation du mode

Mode de contréle de position, vitesse et de couple

Variance de vitesse

Variable de charge

Pendant une charge de 0 & 100 % +0,01 % max. (a la vitesse nominale)

Variable de tension

0 % a +10 % de la tension nominale (a la vitesse nominale)

Dépendance de la

température

0a 50 °C +0,1 % max. (& vitesse nominale)

Caractéristiques de fré

quence

1 kHz

Performances

Précision du contréle de couple (reproductibilité)

+3 % (de 20 % a 100 % du couple nominal)

Parametres de temps du démarrage en douceur

0 a 10 s (les temps d’accélération et de décélération peuvent étre réglés)

H Impulsions Type d’'impulsions d’entrée |Signal + impulsion, déplacement de phase 90° impulsion biphasée (phase A/B) ou impulsions marche avant et arriere
% 3 de commande Fréquence d’'impulsion entrée driver de ligne 500 kpps max., entrée collecteur ouvert 200 kpps max.
9 |E d’entrée
K % Réducteur électronique 0,01 < Numérateur / Dénominateur < 100
R
© g)
z @
o
o
% Controle Tension de référence 10 Ve.c. a 3 000 tr/mn : réglé lors de la livraison (I'échelle peut étre réglée lors du paramétrage)
3 de la vitesse de vitesse
° Limites de couple 3 Vc.c. au couple nominal (le couple peut étre séparément limité positivement ou négativement)
213 Commande de vitesse La vitesse prédéterminée peut étre sélectionnée parmi 8 réglages internes par des entrées numériques.
e = prédeterminée
= % Contrdle de couple| Tension de référence 3 Vc.c. au couple nominal : réglé lors de la livraison (I'échelle et la polarité peuvent étre réglés lors du paramétrage).
8|z de couple
8 5» Limite de vitesse La limite de vitesse peut étre paramétrée.
(7]
g
£
£
o
o
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«» |Signal d’entrée de séquence Marche avant / arriére interdite, réinitialisation du compteur de déviation, réinitialisation de I'alarme, commutateur
M de mode de contréle, impulsion interdite, sélection de vitesse, commutateur de gain, désignation de vitesse nulle,
k-] proximité d’origine
E Signal de sortie de séquence Relachement du frein, servo prét et sortie d’alarme. Il est également possible de sortir deux types de signaux
2 configurables : limite de courant, détection de vitesse de rotation, servo prét, signal d’avertissement, coincidence
@ de vitesse, positionnement terminé
RS-232 Interface Ordinateur

w MECHATROLINK |Vitesse de transmission  |De 2 400 a 57 600 bps

5 Fonctions Réglage de parametres, affichage de I'état, affichage d’alarme (surveillance, effacement, historique), fonction

s de tracé des données du servodriver, opérations de test / réglage automatique, tracé en temps réel, parameétre

:;:’ de codeur absolu, valeurs par défaut

3 |RS-485 Interface Interface de données de communication entre servodrivers et ordinateur.

E données de Vitesse de transmission  |De 2 400 & 57 600 bps
v |0 communication g ctions Réglage de paramétres, affichage de I'état, affichage d’alarme (surveillance, effacement, historique), fonction de
3 tracé des données du servodriver, opérations de test / réglage automatique, tracé en temps réel, paramétre de
& codeur absolu, valeurs par défaut
% Tuning Mode axe horizontal et vertical. Un parametre de configuration de rigidité. Détection d’inertie de charge.
“» |Frein dynamique (DB) Fonctionne en cas de coupure de 'alimentation principale, alarme servo, dépassement de course ou servo OFF
.5 Traitement régénératif Résistance de régénération intégrée dans les modéles de 750 W a 1,5 kW. Résistance de régénération externe
‘g en option.
2 Fonction de prévention de dépassement (OT) Frein dynamique, désactive le couple ou couple d’arrét d’'urgence pendant le fonctionnement POT et NOT

Arrét d’'urgence (STOP) Entrée d’arrét d’'urgence

Fonction de diviseur de codeur Impulsions de division optionnelles possibles

Fonctions de protection Surtension, sous-tension, surintensité, surcharge, surcharge de régénération, surchauffe du servodriver

Sortie Moniteur analogique La vitesse, la vitesse de commande, le couple et le nombre d’impulsions cumulées réels du servomoteur peuvent

étre mesurés avec un oscilloscope ou un autre équipement.
Panneau de Fonctions d’affichage Un affichage 6 chiffres LED a 7 segments indique I'état du servodriver, les codes d’alarme, parameétres, etc.
commande Interrupteurs Commutateur pour n° d’'unité pour communications série. Valeur de 0 a F. Pour identifier a quel servodriver
I'ordinateur accede en communications RS232 lorsqu’il y a plusieurs servodrivers.

Noms des éléments du servodriver

Zone d’affichage

Commutateurs rotatifs

pour adresse de nosud ML-II Zone d'affichage

Voyant LED d'état Commutateur
de communications ML-II de n° dunité AN

| —— ggn;;zcteg;‘ge communications Broche 1 pour moniteur Zone de paramétrage
Broches 1 et 2 pour moniteur - ( ) analoglque‘(lM)
analogique (SP, IM, G) Connecteur Broche 2 pour moniteur | = Broche (G : GND)
de communications ML-Il analogique (IM)

(CNBA, CN6B)

|~ Connecteur
de communications

RS-485 (CN3A)

Bornes d'alimentation [

circuit principal (L1, L2, L3) principal (L1, L2, L3)

Bornes d’alimentation circuit
|~ Connecteur de carte

Bornes d’alimentation de circuit Bornes d’alimentation de circuit (ézss;gﬁrage !
de controle (L1C, L2C) de controle (L1C, L2C) de communications
RS-232 (CN3B)
o
Connecteur d'E/S
de contréle (CN1)
N e Bornes de connexion de résistance B 4
Bornes de connexion de résistance ’ nes e C O (Bl
de régénération externe (B1, B2, B3) g:?;g?\f:gll:(%ﬁ/z de régénération externe (B1, B2, B3) 4[ O | %q
OO |B
. oo (v
Bornes de connexion Bornes de connexion — | |4 O |v
du servomoteur (U, V et W) du servomoteur (U, V et W) oo |w o
| —— Connecteur codeur (CN2)

Connecteur codeur (CN2)

Bornes de la masse de protection ——| Bornes de la masse —»|

de protection

Servodriver MECHATROLINK-II Servodriver analogique / impulsions
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Caractéristiques E/S

Connecteur du circuit principal (CNA) européennes

Symbole Nom Fonction

L1 Entrée d’alimentation circuits principaux Bornes d’entrée d’alimentation c.a. pour le circuit principal

L2 Remarque : pour les servodrivers monophasés, connectez I'entrée de I'alimentation
L3 alletl3

L1C Entrée d’alimentation de circuit de contréle Bornes d’entrée d’alimentation c.a. pour le circuit de contrle

L2C

Spécifications des connecteurs du servomoteur (CNB)

Symbole Nom Fonction

B1 Bornes de connexion de résistance de régénération [Jusqu'a 400 W : Si I'énergie de régénération est trop élevée, branchez une

B2 externe résistance de régénération externe entre B1 et B2.

B3 De 750 W a 1,5 kW : Normalement B2 et B3 sont connectés. Si I'énergie de
régénération est élevée, retirez le cavalier de court-circuit entre
B2 et B3 et connectez une résistance de régénération externe
entre B1 et B2.

U Bornes de connexion du servomoteur Bornes pour les sorties vers le servomoteur

\

W

D

[0} Terre Connecteur terre. A la terre a 100 Q ou moins.

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers MECHATROLINK-II)

N° broche [Nom du signal Fonction
1 +24 VIN Entrée d'alimentation de contréle pour signaux de séquence : les utilisateurs doivent fournir une alimentation +24 V obligatoire.
Plage de tension acceptable : 12 a 24 Vc.c.
5 STOP Entrée d’arrét d’'urgence Entrée pour l'arrét d’'urgence. Réglage par défaut de la fonction d’arrét d’'urgence :
activée.
3 EXT3 Signaux de verrouillage externe Cette entrée de signal externe verrouille le compteur d'impulsion de rétroaction de
4 EXT2 valeur courante.
EXT1
5 La largeur de signal minimale doit étre 1 ms.
2 IN1 Entrée d'utilisation générale Cette entrée est utilisée comme entrée d’utilisation générale externe.
externe 0
6 INO Entrée d'utilisation générale
externe 1
23 IN2 Entrée d'utilisation générale
externe 2
7 PCL Entrée limite de couple avant Ce signal d’entrée sélectionne la limite de couple.
8 NCL Entrée limite de couple inverse
19 POT Entrée marche avant interdite Entrée de dépassement de rotation du driver avant / inverse. Arréte le servomoteur
20 NOT Entrée marche inversée interdite  |quand la pieéce mobile passe au-dela de la plage autorisée de déplacement.
21 DEC Entrée de proximité d’origine gonn_ecte le signal d’entrée de proximité d’origine pour 'opération de recherche
origine.
34 BAT Entrée batterie de secours Broche de connexion pour la batterie de secours du codeur absolu. Ne pas connecter
33 BATCOM pour le codeur absolu quand une batterie est raccordée au cable codeur du servomoteur.
Signaux d’E/S (CN1) — signaux de sortie (pour servodrivers MECHATROLINK-II)
N° broche [Nom du signal Fonction
15 /ALM La sortie se coupe lorsqu’une alarme est générée dans le servodriver.
16 ALMCOM
29 OouTM2 Sortie d'utilisation générale
30 OUTM2COM
31 OUTM3 La fonction de cette sortie est sélectionnée en modifiant le parametre :
32 OUTM3COM INP1 (positionnement terminé), VCMP (signal de conformité de la vitesse), TGON (détection de la vitesse de rotation
36 OUTMA du servomoteur), READY (servo prét), CLIM (détection de limite de courant), VLIM (détection de limite de vitesse),
35 OUTMiCOM BKIR (verrouillage du frein), WARN (signal d’avertissement)

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux d’entrée (pour servodrivers analogiques / a impulsions)

N° broche |Commutation [Nom du signal [Fonction

du mode
1 Position +24 VCW Entrée d'impulsion de référence pour driver en ligne et collecteur ouvert en fonction du paramétrage.
3 +Sens horaire
4 _CW Mode d’entrée :
2 124 VCW Signe +train d'impulsions

+Sens Impulsion d’inversion / de progression (impulsion CCW / CW)

5 antihoraire Impulsion biphasée (différentiel de phase 90°)
6 -CCW
44 +CWLD Entrée d'impulsion de référence pour driver en ligne uniquement.
45 -CWLD
46 +CCWLD Mode d’entrée :
47 —CCWLD Impulsion d’inversion / de progression (impulsion avant / arriére)

Vitesse REF Entrée de la référence de vitesse : +10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a 'aide
14 d’un paramétre).

Couple | TREF1 Entrée de référence de couple : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a l'aide

de rotation d’un parametre).

VLIM Entrée limite de vitesse +10 V / vitesse nominale du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a 'aide d’un parametre).

15 - AGND1 Masse de signal analogique
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N° broche |[Commutation [Nom du signal [Fonction
du mode
Couple de . e i . . . N , .
16 rotation TREF2 Entrée de référence de couple : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a I'aide d’'un paramétre).
Position / PCL Entrée limite de couple avant : +10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a 'aide d’'un paramétre).
18 vitesse NCL Entrée limite de couple inverse : 10 V / couple nominal du moteur (le gain d’entrée peut étre modifié a 'aide
d’un paramétre).
17 - AGND Masse de signal analogique
Commun Entrée d’alimentation de contréle pour signaux de séquence : les utilisateurs doivent fournir une alimentation +24 V
7 +24 VIN ) ; N
obligatoire (12 & 24 V).
29 RUN Servo ON : cela met le servo ON.
Position DFSEL Commutation de filtre de vibrations [Active le filtre de vibrations conformément au paramétrage.
26 Vitesse ; PNSEL Commutateur de direction de rotation de la commande de vitesse ;
Vitesse o ] ) La commande de vitesse est considérée comme 0. Cette fonction est activée
Couple VZERO Désignation de vitesse nulle désactivée par paramétre.
57 Commun GSEL Commutation de gain Active la valeur de gain conformément au paramétrage.
TLSEL Commutateur de limite de couple.
. Commutation de réducteur
28 Position GESEL électronique Commute le numérateur du rapport du réducteur électronique.
VSEL3 Sélection de vitesse interne 3 Entrée de sélection du paramétre de vitesse désiré au cours d’'une opération interne
Vitesse de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSEL2.
. Entrée de réinitialisation de
30 Position ECRST compteur d’erreur. Réinitialise le compteur d’erreur de position.
VSEL2 Sélection de vitesse interne 2 Entrée de sélection du paramétre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
Vitesse de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL1 et VSELS.
31 c Entrée de réinitialisation Déverrouille le statut de 'alarme. Le compteur d’erreur est réinitialisé lorsque I'alarme
ommun RESET , ; h
de l'alarme I'est également.
TVSEL Commutation de mode de controle
32 Position <> vitesse
Cﬁzgf:/ Position <> couple Autorise la commutation du mode de contréle
Couple Couple «> vitesse
Position IPG Entrée d'interdiction d'impulsion. Entrée numérique d’interdiction de I'impulsion de référence de position.
33 VSEL1 Sélection de vitesse interne 1 Entrée de sélection du parameétre de vitesse désiré au cours d’une opération interne
Vitesse de vitesse.
La sélection de vitesse combine cette entrée aux entrées VSEL2 et VSELS.
8 Commun NOT Marche inversée interdite Dépassement interdit : arréte le servomoteur quand la piece mobile passe au-dela
9 POT Marche avant interdite de la plage autorisée de déplacement.
20 Commun SEN Entrée de capteur ON. Signal de demande de données d’origine en cas d'utilisation d’un codeur absolu.
13 SENGND Masse de signal de capteur ON.
42 BAT (+) Bornes de connexion de la batterie de secours lorsque I'alimentation du codeur absolu est interrompue. Ne pas connecter
43 Commun BATGND (-) si un cable de batterie de secours du codeur absolu est utilisé.
50 FG Terre

Signaux d’E/S (CN1) — Signaux de sortie (pour servodrivers analogiques / impulsions)

N° Commutation [Nom du signal [Fonction
broche (du mode
21 Commun +A Codeur phase A+ Les signaux du codeur sont émis conformément au parameétre du numérateur de division
22 -A Codeur phase A— du podeur. o . L
29 B Codeur phase B+ Il s’agit de la sortie driver en ligne (équivalent de R422).
48 -B Codeur phase B—
23 +Z Codeur phase Z+
24 -Z Codeur phase Z—
;2 gCOM 222&?;?1:2;?2;?““” La phase Z est émise pour les signaux codeurs. Sortie collecteur ouvert.
11 BKIR Sortie du signal de Signal de temporisation pour utilisation du frein électromagnétique sur un moteur.
10 BKIRCOM desserrage du frein
35 READY Servo prét : ON s’il n'y a pas d’alarme de servo lorsque I'alimentation de contrdle / circuit principal passe a ON.
34 READYCOM
37 /ALM Alarme Servo : passe OFF en cas de détection d’erreur.
36 ALMCOM
39 Vitesse / couple [TGON Détection de vitesse de rotation du moteur. Cette sortie passe a ON lorsque la vitesse de rotation du moteur atteint la vitesse
38 TGONCOM paramétrée.
39 Position INP Sortie de positionnement terminé : passe a ON lorsque I'erreur de position est égale au parametre déterminé.
38 INPCOM
- - INP2 Sortie de positionnement La fonction des signaux de sortie alloués aux broches 11, 10, 34 a 39 peut étre modifiée par ces
terminé 2 options de paramétrage.
P-CMD Statut de commande
de position
ZSP Vitesse zéro
WARN1 Avertissement 1
WARN2 Avertissement 2
ALM-ATB Sortie d’alarme
VCMP Sortie de conformité
de vitesse
V-CMD statut de commande
de vitesse
V-LIMIT Détection de limite de vitesse
T-LIMIT Détection de limite de couple
12 Commun OUTM1 Sortie d'utilisation générale 1|Utiliser la configuration des paramétres pour affecter la fonction souhaitée
40 OuTM2 Sortie d'utilisation générale2
41 COM Commun standard Commun des sorties
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Servodrivers
R88D-GN01/02H-ML2, R88D-GT01/02H (200 V, 100 a 200 W)

132 (pour modeles ML2)

40 ) 70 130 (pour modeéles analogiques / impulsions)
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R88D-GN04H-ML2, R88D-GT04H (200 V, 400 W)
132 (pour modeles ML2)
55 ) 70 130 (pour modeles analogiques / impulsions)
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R88D-GNO8H-ML2, R88D-GTO08H (200 V, 750 W)
172 (pour modéles ML2)
65 ‘ 70 170 (pour modéles analogiques / impulsions)
4 Deux, M4
3 T —f
000 N
o o i
© © g
N v .
7,5 50405
65
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R88D-GN10/15H-ML2, R88D-GT10/15H (200 V, 1 kW a 1,5 kW)

172 (pour modeles ML2)
85 70 170 (pour modeles analogiques / impulsions)

N
H o
7,5 70405
N
85
Filtres
W oM
—M2— —Db—
— o
oTel 5=
° Montage ©
lecteur
H M1
el
Flexibles
de sortie #
O
Modele de filtre Courant nominal|Courant de fuite |Dimensions externes Dimensions Fixation Tension nominale
d’installation du filtre
H w D M1 M2
R88A-FIK102-RE |2,4 A 3,5 mA 190 42 44 180 20 M4 250 Vc.a. monophasé
R88A-FIK104-RE  |4,1 A 3,5 mA 190 57 30 180 30 M4
R88A-FIK107-RE  |6,6 A 3,5 mA 190 64 35 180 40 M4
R88A-FIK114-RE  [14,2 A 3,5 mA 190 86 35 180 60 M4
110 Servomoteurs c.a.
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Installation

Monophasé, 230 Vc.a.

L2 —
L3 —

i

N
Disjoncteur
thermique
Contacteur N — o
| S
| [
Filtre L1 | 5
antiparasite CNB | ]
P L3 ' 3
CNA | £
pp— o
| 3
200 & 230 Vc.a. L1c . - | g
monophasé | oc Servpdrlver série G | 3
modéle ML2 I
B1 '
LrBs [cnB CN2 |
B2 _
CN1
12 ~24Vc.c. 24 VIN |1 4,7kQ
cc * 1 15 | /ALM
Arrét d’urgence 1 kQEE Jé[/; <: Sortie d'alarme
STOP |2
U
27 kQ ALMCOM
Verrouillage externe 3 1kQ= i !!; <: OUTM1
EXT3 |3 Sortie d'utilisation générale 1
- 47kQ
M, OUTM1COM
Verrouillage exteEr)r(qe'ZZ | 1kQ= Jé[;l\/\: ouTM2
- 4,7 kO Sortie d'utilisation générale 2
L OUTM2COM
Verrouillage externe 1 1kO= Jé[; <:
- EXTt 15 rNaTo) OUTM3
Y Sortie d'utilisation générale 3
Entrée d'utilisation 1 kQ= i \ & <
générale 1 N1 |6 < ol OUTM3COM
- 4,7kQ
P AMA
Entrée limite de Y
couple avant 1K= E'/; <:
PCL |7
- 47K
Entrée limite de
couple inverse 1K= Jé'!; <:
NCL [8
- 47 kQ
Entrée marche M
avant interdite L
1kQ= Jé[;
| POT |19
. 4,7 kQ
Entrée marche A
inversée interdite L
1kQ= Jé[;
| NOT |20
4,7 kQ
Entrée de proximité
d’origine 1kO= E!;(
DEC | 21
4,7 kQ
Entrée d'utilisation L
générale 0 1kO= Jé!;t\/\: 34 L BAT
INO | 22
— Batterie de secours’™
47 kQ 33 | BaTCOM
VY
Entrée d'utilisation L
générale 2 1kO= Jé[/; <:
IN2 |23
Coque |FG

*1 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’E/S CN1, un cable du codeur avec
batterie n’est pas nécessaire.

*2 Pour les servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et
B3 et connectez une résistance externe entre B1 et B2.

Servodriver série G 111
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

Monophasé, 230 Vc.a.
e
L2 —
8 .
N ——— 2
o—0b—24
B1i B3 B2 U
@A% GE v
Contacteur . . W
i Servodriver série G @
Modéle analogique / impulsions &

Filtre L1

antiparasite

L L3
L CNA CN2
200 4230 Ve.a. L16
monophasé L2C
+24VeW |1 220 CN1

Impulsion arriere _+Sens horaire 5

11 | BKIR
O Sortie du signal de desserrage . .
500 Kobs max CW |4 2200 # Q D‘* N du frein Alimentation externe
Pp: . O— 1 AN 1OBKIRCOM 12a24Vc.c.
. . 35 | READY Tension de service
Impulsion avant +Sens antihoraire N ¢ Sortie Servo Prét max. : 30 Vc.c.
D« N 34 | REaDYCOM
Référence Courant de sortie
de position 37 |/ALM maximal : 50 mA c.c.
Impulsion arriére N ' Sortie d’alarme
;‘> N 3 | ALvcom
2 Mpps max.
INP Sorti ™ L
o) ortie positionnement terming

Impulsion avant

12 a24Ve.c. +24VIN |7 47kQ }§ <
L ——

- Jé& < 40 | outm2
Servo ON RUN |29 } <
s D

Commutation de
filtre de vibrations

A 1917 sortie phase Z

N O

DFSEL |26 }\ < (sortie de collecteur ouvert)
& <
i

INPCOM
O

B
~
=
el

5

~
q
=
el

Commutation de gain
GSEL |27

5

+A

—

Sortie codeur phase A | Sortie driver de ligne
correspondant a la méthode
de communications

EIA RS-422A

(résistance de charge
Sortie codeur phase B | de 120 Q min.)

S
u
=
Q

Commutation de
réducteur électronique

GESEL |28

5

—

4,7 kQ
Réinitialisation du
compteur de déviation Jé[\\\ [<:
| ECRST |30 Sortie codeur phase Z
4,7 kQ -Z

Réinitialisation
d'alarme RESET

Capteur activé

5
I

100 Q 20 | SEN
—0

k
O

~
3
=
el

Commutation de
mode de contréle

5
*

TVSEL [32
- 47k
T
) o
Interdiction Jé[} < Batt?/rle de secours
d'impulsion IPG |33 (3,6V)

B
~
=
Q

REF/TREF1/VLIM )
Commande de vitesse /
couple ou limite de vitesse™
(+10V / vitesse ou couple nominal)

Marche inversée
interdite

AN < ﬂ[ﬁ 3,83 kQ

5

NOT |8 AGND

S
u
=
Q

33—

ey HS,
Marche avant interdite v 47 10k016 | POLTREF2 Limite de couple en progression /
PoT |9 SN 383KQ Commande de couple™
L~ ’ 17 | AGND (x12 V / vitesse ou couple nominal)

hS

10kQ18 | NCL | Limite du couple en inversion

Limite de couple en inversion™
FG (12 V / vitesse ou couple nominal)
Terre

*1 Utilisez uniqguement en présence d’'un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée au connecteur d’E/S CN1, un cable du codeur avec
batterie n’est pas nécessaire.

*2 Pour les servodrivers a partir de 750 W, B2 et B3 sont court-circuités. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et
B3 et connectez une résistance externe entre B1 et B2.

*3 Uniquement disponible en mode de contrdle de position.

*4 La fonction d’entrée dépend du mode de contrdle utilisé (contréle de position, de vitesse ou de couple).
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Informations pour la commande

Configuration de référence du modeéle série G MECHATROLINK-II

O) Servomoteur cylindrique série G

(2 Série G MECHATROLINK-I

. Ordinateur :
Servodriver

Logiciel CX-One

Contréleurs d’axe
MECHATROLINK-II

3 000 tr/min (50 — 750 W) 3 000 tr/min (1 000 — 1 500 W)

o
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

2000 tr/min (1 000 — 1 500 W) @ Filtre i m
1) Ll gl ) . @ Cables MECHATROLINK-II o
(1) Résistance Carte de contrdle de positiol
de régénération CJ1W-NF MECHATROLINK-II

Signaux d’E/S

(@ Cable dalimentation E
du servodriver

=
(o= -E:::

Carte de controle d’axes :
Trajexia autonome
Trajexia dans API

O) Servomoteur plat externe

série G

(

3 000 tr/min (100-400 W)

Cable de signaux
d’E/S

'——D%

Remarque : Les symboles D@)@)@)(®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner les composants d’un servosysteme série G

Bornier pour signaux
d’E/S de servodriver

(3 Cable codeur

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : @@@ Consultez le chapitre sur les servomoteurs série G pour la sélection du servomoteur, des cables moteur et des connecteurs

Servodrivers Cables MECHATROLINK-II (pour CN6)

Caractéris- [Modeéle de (1) Servomoteurs rotatifs compatibles Symbole Caractéristiques Longueur |Modeéle
tiques servodriver Type cylindrique _|Modgle plat D) MECHATROLINK-I| - JEPMC-W6022-E
@ | [100W |R88D-GNOTH-ML2 |R88M-G05030_]  |R88M-GP100301] MECHATROLINK-II
@ R88M-G 10030 Cables MECHATROLINK-II (1),5 m JEPMC-W6003-A5-E
S [200W |R88D-GNO2H-ML2 |R88M-G200301] _ |R88M-GP200300] m JEPMC-W6003-01-E
S [400W |[R88D-GNO4H-ML2 |R88M-G40030[] | R88M-GP40030(] 3m JEPMC-W6003-03-E
é 750 W |R88D-GNOBH-ML2 |R88M-G75030(] — 5m JEPMC-W6003-05-E
< |[LOKW |R88D-GNTOH-ML2 [R88M-G1K020TL] |- 10m JEPMC-W6003-10-E
S [15kW |R88D-GNT5H-ML2 |R88M-G900T0TL] | — 20m JEPMC-W6003-20-E
o R88M-G1K030TL] _ 30m JEPMC-W6003-30-E
& R88M-G1K520TL] -
R88M-G1K530T(] |- Filtres
Symbole Servomoteur |Modeéle de filtre |Courant | Courant|Courant
Cables de controle (pour CN1) applicable nominal |de fuite |nominale
Symbole [Nom Connecter a Modéle 12 R88D-GNO1H[] |R88A-FIK102-RE [2,4A  [3,5mA |250Vc.a.
@ Kit connecteurs d’'E/S  |Signaux d’!E/S - R88A-CNUO1C R88D-GNO2HL[] mono-
@ Cable standard du servodriver 1m |R88A-CPGB001S-E R88D-GNO04H[] |R88A-FIK104-RE |4,1 A 3,5 mA |phasé
2m |R88A-CPGB002S-E R88D-GNO8H[] |R88A-FIK107-RE |6,6 A 3,5 mA
@ Cable bornier 1m |XW2Z-100J-B33 R88D-GN10H[] |R88A-FIK114-RE [14,2A |[3,5mA
2m |XW2Z-200J-B33 R88D-GN15HL]
Bornier - XW2B-20G4 . oL
XW2B-20G5 Résistance de régénération externe
XW2D-20G6 Symbole Modele d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
Cable d’ordinateur (pour CN3) ® R88A-RR08050S 500, 80W
_ R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
Sympeiel b I peae REBA-RR22047S 470, 220 W
©® Cable d’ordinateur RS232 2m |R88A-CCG002P2 R88A-RR50020S 20 Q. 500 W
Contréleurs d’axe MECHATROLINK-II Logiciel PC
Symbole Nom Modele Caractéristiques Modele
Controleur d’axe autonome Trajexia TJ2-MC64 (64 axes) Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et |CX-Drive
TJ1-MC16 (16 axes) variateurs de fréquence. (CX-Drive version 1.70 ou supérieure)
TJ1-MCO04 (4 axes) Suite logicielle compléte Omron incluant CX-Drive CX-One
Contréleur d’axes Trajexia-API CJ1W-MCH72 (30 axes) (CX-One version 3.10 ou supérieure)
CJ1W-MC472 (4 axes)
Carte de contréle de position pour API CJ1|CJ1W-NCF71 (16 axes)
CJ1W-NC471 (4 axes)
CJ1W-NC271 (2 axes)
Carte de contréle de position pour API CS1|CS1W-NCF71 (16 axes)
CS1W-NC471 (4 axes)
CS1W-NC271 (2 axes)
Servodriver série G 113
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Informations pour la commande

Configuration de référence du modele série G analogique / impulsions

@ Servodriver série G
analogique / impulsions

(@) Servomoteur cylindrique série G

]

E Ordinateur :
= Logiciel CX-One
3 000 tr/min (50 — 750 W) Filtre e e [ . @ Cable d'ordinateur RS232
Q -— e e e e e e o e e =
ol @ Résistance de
H=== régénération =
l L | @ Cable d'alimentation externe N ® w0
E=5 _—m — = = E]:ﬂ E | Carte de controle d’axes Borni
3000 tr/min (1000~ 1500W) [O= 3 B e o e | W L .
2 000 tr/min (1 000 — 1 500 W) == ® < R @ °
1000 (00 I ————- L [ et s =] gy
— |- 0 -~
@ii: u:].—!‘ | J haute vitesse
(® Cable codeur L ® - @ =
@ Servomoteur plat | — :] [j:[ % D:ﬁ & Uniteé d_e_ controle
série G @ de position
(3 l- —]:D:' Cable standard

( L

3 000 tr/min (100 — 400 W)

Bornier pour signaux généraux
d’E/S de servodriver

r ® g
Remarque : Les symboles (1D((@)@)(®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner les composants d’un servosystéme série G

Servomoteurs, cables d’alimentation et de codeur
Remarque : @@@ Consultez le chapitre sur les servomoteurs série G pour la sélection du servomoteur, des cables moteur et des connecteurs

Servodrivers

Caractéristiques Modeéle de servodriver (1) Servomoteurs rotatifs compatibles

Type cylindrique

Modele plat

(2 ]200 Vc.a. monophasé[100 W R88D-GTO1H R88M-G05030(] R88M-GP10030[]
R88M-G10030L]
200 W R88D-GT02H R88M-G20030(] R88M-GP20030[]
400 W R88D-GT04H R88M-G40030L] R88M-GP40030L]
750 W R88D-GTO8H R88M-G75030(] -
1,0 kW R88D-GT10H R88M-G1K020T[] -
1,5 kW R88D-GT15H R88M-G90010T[] -
R88M-G1K030T[! -
R88M-G1K520T(] -
R88M-G1K530T(] -

Cables de controle (pour CN1)

Symbole |Description Connecter a Modeéle
@ Cable de contrdle Cartes de contrdle d’axes im R88A-CPG001M1
(1 axe) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M1
CS1W-MC421 3m |RBBA-CPGO03M1
5m |R88A-CPG0O05M1
Cable de contréle Cartes de contréle d’axes 1m R88A-CPG001M2
(2 axes) CS1W-MC221 2m |R88A-CPG002M2
CS1W-MC421 3m |R88A-CPGO03M2
5m |R88A-CPG005M2
® Cable de contréle Cartes de contrdle de position (modeéle haute vitesse) im XW2Z-100J-G9
(sortie Driver de ligne pour 1 axe) CJ1W-NC234 5m |XW2Z-500J-G9
CJ1IW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G9
Cable de contréle Cartes de contréle de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G13
(sortie de collecteur ouvert pour 1 axe) CJ1W-NC214 3m XW2Z-300J-G13
CJ1W-NC414
Cable de contréle Cartes de contrdle de position (modeéle haute vitesse) im XW2Z-100J-G1
(sortie Driver de ligne pour 2 axes) CJ1W-NC234 5m |XW2Z-500J-G1
CJ1IW-NC434 10m |XW2Z-10MJ-G1
Cable de contrdle Cartes de contrdle de position (modeéle haute vitesse) 1m XW2Z-100J-G5
(sortie de collecteur ouvert pour 2 axes) CJ1W-NC214 3m XW2Z-300J-G5
CJ1W-NC414
114 Servomoteurs c.a.
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Symbole |Description Connecter a Modeéle
@ Cable bornier pour signaux externes Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) 0,5m [XW2Z-C50X
(pour commun des entrées, entrées de fonctionnement |CJ1W-NC234 1m  |XW2Z-100X
avant/ arriere interdites, entrée d’arrét d’urgence, entrée |CJ1W-NC434
de proximité d’origine et entrée d’interruptiogn) CJ1W-NC214 i 2 ix;iiggi
CJ1W-NC414
5m XW2Z-500X
10m |XW2Z-010X
® Bornier pour signaux externes (vis M3, bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3.5, bornes arrondies / - XW2B-20G5
a fourche)
Bornier pour signaux extérieurs (vis M3, bornes arrondies / - XW2D-20G6 &
a fourche) P
@ Cable de I'unité de relais de servo au servodriver CS1W-NC1[]3, CJIW-NC1[]3, C200HW-NC113, 1m XW2Z-100J-B25 2
CS1W-NC2[J3/4[13, CJ1W-NC2[13/4[]3, 2m |XW2Z-200J-B25 §
C200HW-NC213/413, CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43 g
CJ1M-CPU21/22/23 1m |XW2Z-100J-B31 (3
2m  |XW2Z-200J-B31 @
Bornier pour servo Cartes de contrdle de position - XW2B-20J6-1B (1 axe) @
CS1W-NC1[J3, CJTW-NC1[J3 ou C200HW-NC113
Cartesde controle de position - XW2B-40J6-2B (2 axes)
CS1W-NC2[13/4[13, CJ1W-NC2[13/4[13 ou
C200HW-NC213/413
CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43 - XW2B-20J6-3B (1 axe)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 axe)
XW2B-40J6-9A (2 axes)
@ Cable de connexion de la carte CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43 0,5 m [XW2Z-050J-A3
de contrdle de position 1m |XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 ou C200HW-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A6
1m |XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 ou C200HW-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A7
1m |XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5m [XW2Z-050J-A10
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5m [XW2Z-050J-A11
1m XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5m |XW2Z-050J-A14
1m XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5m [XW2Z-050J-A15
im XW2Z-100J-A15
CJ1W-NC133 0,5m [XW2Z-050J-A18
1m |XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5m [XW2Z-050J-A19
1m |XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m [XW2Z-050J-A33
1m |XW2Z-100J-A33
@ Cable standard Pour les contrdleurs standard im R88A-CPG001S
2m |R88A-CPG002S
@ Cable bornier Pour les contrdleurs standard 1m |XW2Z-100J-B24
2m XW2Z-200J-B24
@ Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-50G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-50G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-50G6
Cable d’ordinateur (pour CN3) Connecteurs
Symbole |[Nom Modeéle Caractéristiques Modeéle
@ Cable d’ordinateur RS232 2m |R88A-CCG002P2 Kit connecteurs d’E/S, 50 broches (pour CN1) R88A-CNU11C
Filtres Logiciel PC
Symbole [Servomoteur |Modele de filtre |Courant|Courant |Courant Caractéristiques Modeéle
applicable nominal|de fuite |nominale Logiciel de configuration et de surveillance pour les servodrivers et |CX-Drive
@ R88D-GTO1H |R88A-FIK102-RE [2,4 A 35mA 250 Vc.a. variateurs de fréquence. (CX-Drive version 1.70 ou supérieure)
R88D-GT02H mono- Suite logicielle compléte Omron incluant CX-Drive CX-One
R88D-GT04H |R8BA-FIK104-RE [4,1A |35mA |phasé (CX-One version 3.10 ou supérieure)
R88D-GT08H |R88A-FIK107-RE |6,6 A 3,5mA
R88D-GT10H |R88A-FIK114-RE |[142A |3,5 mA
R88D-GT15H
Résistance de régénération externe
Symbole Modele d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
@ R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
R88A-RR080100S 100 2, 80 W
R88A-RR22047S 47 Q, 220 W
R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
Servodriver série G 115
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [108E-FR-02 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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R7D-BPL], R88D-GP0O8H

Servodriver SmartStep 2

Un nouveau pas en avant en matiére de

simplicité de controle

¢ Réglage automatique en ligne et configuration simple

¢ Taille ultra-compacte. L’encombrement n’est que
de 48 % par rapport a celui de la série SmartStep

e Deux limites du couple

¢ Réducteur électronique, quatre réglages de vitesse
interne et grand choix de configurations d’impulsion

* Filtres adaptifs pour la suppression des vibrations et
des résonances

¢ Configuration et mise en service a I'aide du logiciel
CX Drive

Puissances
¢ 230 Vc.a. monophasé, 50 W a 750 W (0,16 a 2,4 Nm)
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Configuration du systéeme

(Reportez-vous au chapitre
sur les servomoteurs série G) Servodriver
SmartStep 2

Logiciel pour PC
CX-One

Servomoteur série G

power(] ] am

Cable codeur

Cable d’alimentation

® Qo=

Cable de frein

Bornier connecteur
Contrdleur a usage standard
(avec sortie de train
d’impulsions)
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Combinaison servomoteur / servodriver

Servomoteur Servodriver SmartStep2
Famille Tension |Vitesse Couple nominal |Capacité Modeéle
Cylindrique 50 - 750 W 230V [3000 min"' (0,16 Nm 50 W R88M-G05030H-[1S2 R7D-BPO1H
0,32 Nm 100 W R88M-G10030H-[1S2 R7D-BPO1H
0,64 Nm 200 W R88M-G20030H-[1S2 R7D-BP0O2HH
1,3Nm 400 W R88M-G40030H-[1S2 R7D-BP04H
2,4 Nm 750 W R88M-G75030H-[1S2 R88D-GP08H
Plat 100 — 400 W 0,32 Nm 100 W R88M-GP10030H-[]S2 R7D-BPO1H
- - 0,64 Nm 200 W R88M-GP20030H-1S2 R7D-BP0O2HH
. - 1,3 Nm 400 W R88M-GP40030H-1S2 R7D-BP04H

Désignation du type de servodriver
R7D-BPO1H

Servodriver
SmartStep 2
Type de driver Tension source
P : Contréle d’entrée d’impulsion H:  monophasé
230 Vc.a. pour 100/ 400 W
o HH: monophasé
Capacité 230 Vc.a. pour 200 W
01 | 100W
02 | 200W
04 | 400W
Servodriver
Servodriver (750 W)
Type de driver

Tension source

P : Controle d’entrée d’'impulsion H: 230V

Capacité
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Caractéristiques des servodrivers

Caractéristiques générales

Elément Caractéristiques

Température ambiante de fonctionnement 0abs5°C

Humidité ambiante de fonctionnement 90 % max. (sans condensation)
Température ambiante de stockage —20465°C

Humidité ambiante de stockage

90 % max. (sans condensation)

Environnement de stockage et de
fonctionnement

Sans gaz corrosifs

Résistance aux vibrations

10 a 60 Hz ; accélération : 5,9 m/s2 (0,6 G) max.

Résistance d’'impact

Accélération 19,6 m/s® max., 3 fois chaque dans les directions X, Y et Z,

Résistance d’isolement

Entre les bornes d’alimentation et la terre : 0,5 MQ mini. (a 500 Vc.c.)

Rigidité diélectrique

Entre les bornes d’alimentation et la terre : 1 500 Vc.a. pendant 1 mn a 50 / 60 Hz
Entre chaque signal de contréle et la terre : 500 Vc.a. pendant 1 minute

Structure de protection

Intégré dans le panneau (IP10)

Normes internationales

Approuvé UL : UL 508C; cUL : cUL C22.2 n°14

Approuvé CE : EMC EN55011 classe A groupe 1, EN 61000-6-2, directive basse tension EN50178

Performances
Elément Modeéle a entrée 200 Vc.a.
100 W 200 W 400 W 750 W
R7D-BPO1H R7D-BP02HH R7D-BP04H R88D-GP0O8H
Courant de sortie continu (rms) 1,0A 16 A 25A 4 A
Courant de sortie momentané max. (rms) 3,3A 49 A 7,8 A 141A
Alimentation circuit principal Monophasée, 200 a 240 Vc.a. (170 a 264 V), 50/ 60 Hz Monophasée / triphasée,
200 a 240 Vc.a.
(170 a 264 V), 50 / 60 Hz
Alimentation d’entrée de circuit de controle - Monophasée,
200 a 240 Vc.a.
(170 a 264 V)

Méthode de contrble

Méthode entiérement numérique

Retour

10 000 impulsions / codeur rotatif incrémental

Méthode de variation de fréquence

Méthode MLI basée sur IGBT
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Fréquence MLI 12 kHz 6 kHz
Poids 0,35 kg [0,42 kg 0,42 kg [15kg
Tension moteur compatible 200V
Réponse d’'impulsion de commande Driver de ligne : 500 kpps
Capacité moteur compatible 50 W 200 W 400 W 750 W
100 W
Servomoteur applicable G05030H G020030H G40030H G75030H
(R88M-) G10030H GP20030H GP40030H
GP10030H

Noms des éléments du servodriver
Servodriver SmartStep2 (modéles 100 a 400 W)

O Voyant
Voyant d’alimentation ———wf 0 an omron d'alarme (ALM)
N | c
Connecteur de Egg N
communication (CN3) 8 U
IRRIE=S
— C
Connecteur d’E/S N
de controle (CN1)

Connecteur d’entrée N
du codeur (CN2) 2

c

Connecteur N

de moteur (CNB)

Connecteur du circuit
principal (CNA)

>Z0

Bornes FG pour —
alimentation électrique
et alimentation
de servomoteur

® QP = ||

o
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Servodriver SmartStep2 (modéle 750 W)

+— Zone d’affichage

1
i
-ICI]
Zone de paramétrage
Sorties du moniteur J
analogique
/%/— — Connecteur de communications
50 RS-485 (CN3A)
Bornes d’alimentation ——»I: OO U 4o |Gt z
circuit principal oo |2 oo —— Connecteur de carte de
OO | 60 OEo /%/ paramétrage / Connecteur
o7l 3 N -
Bornes d'alimentation __»I: OO L6 o |G de communications RS-232
e N O () |26 (CN3B)
de circuit de contréle &

| o

——— Connecteur d'E/S
de contréle (CN1)

O g °°
Bornes de connexion — M |pg©ee°
de résistance de O ('j g °°
régénération externe o |v°°
Bornes de connexion ——>|: oo |V eo
du servomoteur OO |w°° o} | — Connecteur
[

1 ~1]|  codeur (CN2)

Bornes de la masse —T*|
de protection
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Servodrivers
R7D-BPO1H (230 V, 100 W) R7D-BP02HH/04H (230 V, 200 a 400 W)
35 _— 40
5 Dimensions du trou _15 Dimensions du trou
[5, 20 _de montage 5,20 de montage
o 0T é_ﬂ‘* v Deu, 4
EEREEEEELEECEELE) | 3 eEEEEECETERET I
I i i
olale 110 -
Jee gl 13 g isl
0 [
S
X 0
= = =8am00000000000 = e oa000000000000
- |51 U | iee > i
) 105 | 15 | 20 v 105 )
' 15 25
seomooopod -
[iiEzgnan P fiiieees
| | coooooOd
1 siicanaEs = liiicooss
jnuuuutﬂ;; (mjuzggggg
R88D-GPO8H (230 V, 750 W)
65 70 170
4
Deux, M4
[E— T H H 7\7‘"7"
o o E
° a g
]
L e
ol 40,5
b 75 50
65
Filtres
R7A-FIB104-RE R88A-FIK107-RE
44+1 40+1 —— 64
ey 40— 35T
% ] bornes bornes o) —Fo
d’entrée d’entrée o ’:ﬁ@ ) %
fixations Montageo O
du . lecteur
variateur|
2 x M4
16541 | 17941 190 180
cables ° .
de sortie N2 X 170 MM entrée flexibles
= d'alimentation de sortie o O
du connecteur \“E' L .
1x 130 au servodriver e L—
M4 Flexibles
S de sortie

Modeéle de filtre

Courant nominal

Courant de fuite

Tension nominale

R7A-FIB104-RE

4 A

3,5 mA

250 Vc.a. monophasé

R88A-FIK107-RE

6,6 A

3,5 mA

250 Vc.a. monophasé

Servodriver SmartStep 2
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Installation
Monophasé, 230 Vc.a.
L1
L2
L3
N
A
Disjoncteur %
thermique
Contacteur -~ L
Filtre L1 u
antiparasite L3 CNB | V
_ [ w
- Servodriver SMARTSTEP2 &
(100 — 400 W) ©
CNA
S P
Résistance CN2
de régénération *1
SRR —0 B1
CN1
Impulsion arriére ssens horaire 122 /ALM N

Sortie d’alarme

:}? ~Sens horaire I23

Impulsion avant +sens antihoraireI24 INP
Sortie
“Sens antihoraire L.25 positionnement
terminé
BKIR Tension max. de
Verrouillage fonctionnement :
du frein 30 Vc.c.
12 ~24Vc.c. 24 VIN|1 Courant de sortie
— WARN maximal : 50 mA c.c.
= Entrée commande Sortie
RUN avertissement
| RUN (2 OGND

Z Sortie phase Z
(sortie de collecteur

Entrée réinitialisation

de l'alarme ouvert)
| RESET L3 O GND -
Entrée de

réinitialisation du
compteur de déviation

| ECRST 4
Entrée de 7
commutation A )
d b Sortie codeur
e gain
| GSELL5 —A phase A
Entrée de 18| +B Sortie driver de ligne
commutation O ; Conforme a la norme
du réducteur - Sﬁ rtie g’de“r EIA RS-422A
| électronique GESEL L6 ? 17 -B phase (Résistance de charge :
o ) 220 Q min.)
Entrée interdite 19] +z
de variateur Sortie codeur
arriere -Z phase Z
e NOT L7 |
Entrée interdite
de variateur avant
L T POT L8
Coque, 26 |FG
T Terre

*1. Connexion d’une résistance de régénération externe impossible. Connectez cette résistance si I'énergie régénérative est supérieure a la capacité d’absorption
d’énergie régénératrice du servodriver.

Remarque : 1. Le frein dynamique s’active lorsque 'alimentation électrique du circuit principal ou du circuit de contréle est coupée.
2. Lorsque vous coupez I'alimentation du circuit principal, coupez également celle du signal RUN (entrée commande RUN).

122 Servomoteurs c.a.
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OMRON

L1 ——r
L2 —

N — 1
o & 0o
- ) Servomoteur
N B1 B3 B2 U All)
Disjoncteur
thermique CNB v
w

Contacteur -~ :
7 Servodriver SMARTSTEP2 (750 W)

Filtre L1
antiparasite L3

L CNA CN2

200 4 230 Vc.a. 1C
monophasé L2C

Codeur

- (™)

+24VCW |1 2,2kQ CN1
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Impulsion arriere _+Sens horaire |3

NP ! ! . !
}\ Sortie du signal de Alimentation externe
500 kpps max. }§ <: 10 BKIRCOM desserrage du frein 12424 Ve.c.
+24 VCCW
+Sens antihoraire 35 READY Tension de service max. :

Impulsion avant Sortie Servo Prét 30 Ve.c.

}\DQ }§ < 34 | READYCOM
N 0

Référence Courant de sortie maximal :
de position 50 mA c.c.
Impulsion arriere “ Sortie d’alarme
N 36 ALMCOM
2 Mpps max. OWLD S - pa o T
INP
Impulsion avant “ < Sortie positionnement
AN INPCOM .
-CCWLD terminé
12 JouTm1
12 ~24 Ve.c. +24 VIN }\\: <
41;.7 Sortie d'utilisation
p— générale 1°
A A 40 |outm2
Servo ON E’\
RUN |29
- YT }§ < 41 | com Sortie d'utilisation
, - énérale 2"
générale
Commutation de filtre Ey\ z
de vibrations DFSEL |26 BahY “ Sortie phase Z (sortie collecteur ouvert)
T I7K0 X 25 | zCoM
e
Commutation de gain i ![\\\
- EEF 47kQ e
Commutation e W Sortie codeur phase A | Sortie driver de ligne
de réducteur E correspondant a la
. : A AN méthode de communications
R AN
électronique GESEL |28

EIA RS-422A (résistance
Sortie codeur phase B de charge de 120 W min.)

>
.
=
Q

Réinitialisation
du compteur
de déviation ECRST |30

o
AN A A A A A

4,7 kQ Sortie codeur phase Z
Réinitialisation -Z
d'alarme Jé[\\\
RESET |31
e 47 kQ
Interdiction Capteur activé
dimpulsion Jé&
IPG |33
- 47kQ
T
Marche inversée
interdite Jé!\\:
| NOT |8 . Batterie de secours
4,7kQ 3,6V
[k (3,6V)
Marche avant interdite
POT |9 Jé!i
L~ T
_L_
Coque

*1 B3 — B2 sont court-circuitées. Si la résistance régénérative interne ne suffit pas, retirez le cable entre B2 et B3 et connectez une résistance
régénérative externe entre B1 et B2.

*2 Utilisez uniquement en présence d’un codeur absolu. Si une batterie de secours est connectée, un cable codeur avec batterie n’est
pas nécessaire.

*3 Les valeurs par défaut sont ZSP (détection de vitesse zéro) pour OUTM1 et T-LIMIT (dans la limite de couple) pour OUTM2.
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Références de commande

Configuration du servodriver SmartStep2 (100 a 400 W)

(Reportez-vous au chapitre Logiciel pour PC

sur les servomoteurs série G) (® variateur SmartStep2 CX-One
(modeéles 100 — 400 W)

Servomoteur série G @

power(] [ Aw

N | I ——
Carte de contrdle de position —
modéle haute vitesse

@ @ Céble codeur

= ||
Unité de contréle
de position

5 o — =

@ Cable d’alimentation

® 9o =

(3 cable de frein
I == m— — Filtre

i Bornier Signaux standard
¥ (avec sortie d'impulsions)

Remarque : Les symboles 1)@ (®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner les composants d’'un systéme servo
SmartStep 2.

Servomoteur
Remarque : 1))@ reportez-vous au chapitre relatif aux moteurs série G pour obtenir les caractéristiques détaillées du moteur et la sélection.

Servodrivers

Symbole |Caractéristiques Modeéle driver SmartStep 2 Servomoteurs compatibles (1)
Modeéle cylindrique Modeéle plat
@ 200 Vc.a. 100 W R7D-BPO1H R88M-G05030H-[] -
R88M-G10030H-[] R88M-GP10030H-[]
200 W R7D-BP0O2HH R88M-G20030H-[] R88M-GP20030H-[]
400 W R7D-BP04H R88M-G40030H-[] R88M-GP40030H-[]

Cables d’alimentation (pour CNA)

Symbole |Caractéristiques Modéle Présentation
@ Cable d’entrée pour alimentation monophasée (connecteurs joints) R7A-CLB002S2

o= o I A = I =

Cables de contrdle (pour CN1)

Symbole |Description Connecter a Modele
@ Cable de controle Carte de contrdle de position im XW2Z-100J-G12
(sortie Driver de ligne pour 1 axe) (modeéle haute vitesse) 5m XW2Z-500J-G12
CJIW-NC234 T0m |XW2Z-10MJ-G12
CJ1W-NC434
Cable de controle Carte de contrdle de position im XW2Z-100J-G16
(sortie collecteur ouvert pour 1 axe) (modéle haute vitesse) 3m XW2Z-300J-G16
CJ1W-NC214
CJ1W-NC414
Cable de controle Carte de contréle de position im XW2Z-100J-G4
(sortie Driver de ligne pour 2 axes) (modeéle haute vitesse) 5m XW2Z-500J-G4
CJ1W-NC234 10m |[XW2Z-10MJ-G4
CJ1W-NC434
Cable de controle Carte de contrdle de position im XW2Z-100J-G8
(sortie collecteur ouvert pour 2 axes) (modéle haute vitesse) 3m XW2Z-300J-G8
CJ1W-NC214
CJ1W-NC414
@ Cable bornier pour signaux externes Cartes de contréle de position 0,5m [XW2Z-C50X
(pour commun des entrées, entrées de fonctionnement avant / arriére (modéle haute vitesse) 1m XW2Z-100X
interdites, entrée d’arrét d’'urgence, entrée de proximité d’origine et entrée 8J1W—N8234 >m XW2Z-200X
d’interruption) J1W-NC434
CJIW-NC214 3m XW2Z-300X
CJ1W-NC414 5m XW2Z-500X
10m |XW2Z-010X
Bornier pour signaux externes (avec vis M3 et pour bornes) - XW2B-20G4
Bornier pour signaux externes (avec vis M3.5 et pour bornes arrondies / - XW2B-20G5
a fourche)
Bornier pour signaux externes (avec vis M3 et pour bornes a broches - XW2D-20G6
arrondies / a fourche)
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Symbole [Description Connecter a Modele
@ Cable de I'unité de relais de servo au servodriver CS1W-NC103, CJ1W-NC113, im XW2Z-100J-B29
C200HW-NC113, CS1W-NC2(13/4[13,
CJ1W-NC2[]3/4[13, C200HW-NC213/413, 2m XW2Z-200J-B29
CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43-V1
CJ1M-CPU21/22/23 im XW2Z-100J-B32
2m XW2Z-200J-B32
Bornier pour servo Carte de contrdle de position CSTW-NC1[13, | — XW2B-20J6-1B (1 axe)
CJ1IW-NC1[03 ou
C200HW-NC113
Carte de contrdle de positionnement - XW2B-40J6-2B (2 axes)
CS1W-NC2[J3/4[13, CJTW-NC2[13/4[13 ou
C200HW-NC213/413
CQM1H-PLB21 ou CQM1-CPU43-V1 - XW2B-20J6-3B (1 axe)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 axe)
XW2B-40J6-9A (2 axes)
@ Cable de connexion de la carte de controle de position CJ1W-NC133 0,5m [XW2Z-050J-A18
im XW2Z-100J-A18
CJ1W-NC233/433 0,5m [XW2Z-050J-A19
im XW2Z-100J-A19
CS1W-NC133 0,5m [XW2Z-050J-A10
im XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5m [XW2Z-050J-A11
im XW2Z-100J-A11
CJ1W-NC113 0,5m [XW2Z-050J-A14
im XW2Z-100J-A14
CJ1W-NC213/413 0,5m [XW2Z-050J-A15
1m XW2Z-100J-A15
CS1W-NC113 0,5m [XW2Z-050J-A6
C200HW-NC113 im  [XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 0,5m [XW2Z-050J-A7
C200HW-NC213/413 1m XW2Z-100J-A7
CJ1M-CPU21/22/23 0,5m [XW2Z-050J-A33
im XW2Z-100J-A33
CQM1H-PLB21 0,5m [XW2Z-050J-A3
CQM1-CPU43-V1 im  [XW2Z-100J-A3
@ Cable standard Pour les contréleurs standard im R7A-CPB001S
2m R7A-CPB002S
@ Cable bornier Pour les contrdleurs standard im XW2Z-100J-B28
2m XW2Z-200J-B28
Bornier (avec vis M3 et pour bornes) - XW2B-34G4
Bornier (avec vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-34G5
Bornier (avec vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-34G6
Cable pour CN3
Symbole Nom Longueur Modele
@ Cable pour moniteur PC 2m R88A-CCG002P2
Filtres

Symbole [Servodriver applicable

Courant nominal Tension nominale

Modeéle de filtre

Connecteur des E/S de controle (CN1)

R88A-CNWO01C

Connecteur d’entrée de codeur (CN2)

R88A-CNWO1R

Connecteur de servomoteur pour cable de codeur

R88A-CNGO02R

Connecteur de servomoteur pour cable d’alimentation
de servomoteur

R88A-CNGO1A

Connecteur pour cable de frein

R88A-CNGO01B

Résistance de régénération extérieure

Caractéristiques Modeéle

80 W, 50 Q R88A-RR08050S
80 W, 100 Q R88A-RR080100S
220 W, 47 Q R88A-RR22047S

R7D-BPO1H / 02HH / 04H 4 A 1pH, 230 V R7A-FIB104-RE
Connecteurs Cable pour résistance de régénération externe
Caractéristiques Modele Caractéristiques Modele
Connecteur du circuit principal (CNA) R7A-CNBO1P Cable de connexion pour résistance régénérative R7A-CLB002RG
Connecteur du servomoteur (CNB) R7A-CNBO1A externe, 2 metres

servodrivers et variateurs. (CX-drive version 1.8 ou
supérieure)

Console de paramétrage et logiciel informatique
Caractéristiques Modeéle
Console de copie des parametres (avec cable) R88A-PR02G
Logiciel de configuration et de surveillance pour les |CX-Drive

Servodriver SmartStep 2
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Configuration du servodriver SmartStep2 (750 W)

(Reportez-vous au chapitre Logiciel pour PC
sur les servomoteurs série G) CX-One
@ Servodriver SmartStep2
(modéle 750 W)

(1) Sservomoteur série G

! Carte de contréle de Bprnier pour
- position — modéle haute vitesse , Signaux externes
_d

Filtre

@ Résistance
de régénération
externe

@ Cable d’alimentat 5
==
@:&/— :
N—=
(3) cable codeur
@@
@ Cable de frein

= — ——

doog

Unité de contréle
de position

= (ulu]s fu]

¥ 100

Bornier Signaux standard
(avec sortie d’impulsions)
Remarque : Les symboles M)(@@@®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner les composants d’un systéme servo SmartStep 2.

Servomoteur
Remarque : )@@ reportez-vous au chapitre relatif aux moteurs série G pour obtenir les caractéristiques détaillées du moteur et de la sélection.

Servodrivers

Symbole Caractéristiques Modeéle de servodriver (1) Servomoteurs rotatifs compatibles
Type cylindrique
®@ 200 Vc.a. monophasé |750 W R88D-GP08H R88M-G75030H-[]

Cables de contrdle (pour CN1)

Symbole Description Connecter a Modeéle
@ Cable de contrble Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G9
(sortie Driver de ligne pour 1 axe) CJ1W-NC234 5m |XW2Z-500J-G9
CJ1W-NC434 10 m |XW2Z-10MJ-G9
Cable de contrdle Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G13
(sortie de collecteur ouvert pour 1 axe) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G13
CJ1W-NC414
Céable de contrdle Cartes de contrble de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G1
(sortie Driver de ligne pour 2 axes) CJ1W-NC234 5m |XW2Z-500J-G1
CJ1W-NC434 10 m |XW2Z-10MJ-G1
Cable de contrdle Cartes de controle de position (modéle haute vitesse) 1m |XW2Z-100J-G5
(sortie de collecteur ouvert pour 2 axes) CJ1W-NC214 3m |XW2Z-300J-G5
CJ1W-NC414
@ Cable bornier pour signaux externes Cartes de contrdle de position (modéle haute vitesse) 0,5 m [XW2Z-C50X
(pour commun des entrées, entrées de fonctionnement [CJ1W-NC234 1m |XW2Z-100X
avant / arriére interdites, entrée d’arrét d’'urgence, entrée |CJ1W-NC434
de proximité d’origine et entrée d‘interruptign) CJ1W-NC214 2m__|XW2Z-200X

CJ1W-NC414 3m [XW2Z-300X
5m |[XW2Z-500X
10 m |XW2Z-010X

Bornier pour signaux externes (vis M3, bornes a broches) - XW2B-20G4
Bornier pour signaux extérieurs(vis M3.5, bornes arrondies / - XW2B-20G5
a fourche)
Bornier pour signaux extérieurs(vis M3, bornes arrondies / - XW2D-20G6
a fourche)
@ Cable de I'unité de relais de servo au servodriver CS1W-NC1[J3,CJ1W-NC1[13,C200HW-NC113/213/413, |1 m |XW2Z-100J-B25
CS1W-NC2[13/4[113, CJ1W-NC2[]3/4[ 13 ou 2m |XW2Z-200J-B25
CQM1H-PLB21
CJ1M-CPU21/22/23 1m |XW2Z-100J-B31
2m [XW2Z-200J-B31
Bornier pour servo Carte de contrble de position CSTW-NC1[13, - XW2B-20J6-1B (1 axe)
CJ1W-NC1[13 ou C200HW-NC113
Carte de contréle de positionnement CS1W-NC2(13/4[13, | — XW2B-40J6-2B (2 axes)
CJ1W-NC2[13/4[13 ou C200HW-NC213/413
CQM1H-PLB21 - XW2B-20J6-3B (1 axe)
CJ1M-CPU21/22/23 - XW2B-20J6-8A (1 axe)

XW2B-40J6-9A (2 axes)
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Symbole Description Connecter a Modele
@ Cable de connexion de la carte de controle de position |[CQM1H-PLB21 0,5 m | XW2Z-050J-A3
1m [XW2Z-100J-A3
CS1W-NC113 ou C200HW-NC113 0,5 m |[XW2Z-050J-A6
1m |XW2Z-100J-A6
CS1W-NC213/413 ou C200HW-NC213/413 0,5 m |XW2Z-050J-A7
1m |XW2Z-100J-A7
CS1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A10
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433 0,5 m | XW2Z-050J-A11
1m |XW2Z-100J-A11 ©
CJ1W-NC113 0,5 m [XW2Z-050J-A14 :
1m |XW2Z-100J-A14 5
CJ1W-NC213/413 0,5 m [XW2Z-050J-A15 %
1m [XW2Z-100J-A15 £
CJ1W-NC133 0,5 m [XW2Z-050J-A18 g
1m |XW2Z-100J-A18 ]
CJ1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A19
1m |XW2Z-100J-A19
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m [XW2Z-050J-A33
1m |XW2Z-100J-A33
@ Cable standard Pour les contréleurs standard 1m |R88A-CPG001S
2m |R88A-CPG002S
@ Cable bornier Pour les controleurs standard 1m |XW2Z-100J-B24
2m [XW2Z-200J-B24
Bornier (vis M3 et pour bornes a broches) - XW2B-50G4
Bornier (vis M3,5 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2B-50G5
Bornier (vis M3 et pour bornes arrondies / a fourche) - XW2D-50G6
Cable d’ordinateur (pour CN3) Connecteurs
Symbole Nom Modeéle Caractéristiques Modele
@ Cable d’'ordinateur RS232 (2 m R88A-CCG002P2 Kit connecteurs d’E/S — 50 broches — (pour CN1) R88A-CNU11C
Connecteur de cable d’alimentation (c6té moteur) R88A-CNGO1A
Connecteur codeur (c6té servodriver CN2) R88A-CNWO1R
Filtre Connecteur du cable du codeur incrémental R88A-CNGO2R
- - (c6té moteur)
Symbole Servomoteur |Modéle de filtre |Courant|Courant |Courant
applicable nominal|de fuite [nominale
R88D-GP08H |R88A-FIK107-RE [6,6 A [3,5mA [250 Vc.a. Logiciel PC
;nhoansoé Caractéristiques Modele
Utilitaire de configuration et de surveillance pour les [CX-Drive
.. L. . servodrivers et variateurs de fréquence (CX-drive
Résistance de régénération externe version 1.91 ou supérieure).
Symbole Modéle d’unité de résistance Caractéristiques
régénérative
@ R88A-RR08050S 50 Q, 80 W
R88A-RR080100S 100 Q, 80 W
R88A-RR22047S 47 Q220 W
R88A-RR50020S 20 Q, 500 W
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [106E-EN-02B Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Servomoteurs Accurax G5

Famille de servomoteurs pour controle
d’axes précis. Plage de puissance étendue
jusqu’a 15 kW.
¢ Couple pic de 300 % du couple continu pendant

3 secondes ou plus, selon le modele
¢ Codeur série haute résolution alimenté par codeur

¢
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

20 bits
¢ Indice de protection IP67 pour tous les modéles
* Moteur ultra-léger de taille compacte
¢ Pas d’ondulation a faible vitesse ou faible couple dues
a un systéme de suppression des a-coups
¢ Diverses options d’arbres, freins et joints
Puissances
e 230 Vc.a.,de 50 W a 1,5 kW
(couple nominal de 0,16 a 8,59 Nm)
* 400 Vc.a. de 400 W a 15 kW
(couple nominal de 1,91 a 95,5 Nm)

accur-ax

Configuration du systéeme

(reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)
Cable d’alimentation

i

Servomoteur

Cable codeur 3 000 tr/mn (50 W — 750 W)
Options du servodriver
Cable d’alimentation

= Servomoteur
— | ) L] 3 000 tr/mn (750 W — 5 kW)
2 000 tr/mn (400 W — 5 kW)
1 000 tr/mn (900 W — 3 kW)

- ——HH

Modeles de servodrivers Cabl deur
Accurax G5 EtherCAT, abielceces M
ML2 et analogiques / impulsions

]

Servomoteur
1 500 tr/mn (7,5 kW — 15 kW)
1 000 tr/mn (4,5 kW — 6 kW)
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Combinaison servomoteur / servodriver

Servomoteur rotatif Accurax G5 Modeéles de servodrivers
Accurax G5
Tension |Vitesse Couple Capacité |[Modele EtherCAT Analogique / MECHATROLINK-II
nominal impulsions
230V 3000 min™’ 0,16 Nm 50 W R88M-K05030(H/T)-[] R88D-KNO1H-ECT [R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
0,32 Nm 100 W R88M-K10030(H/T)-[] R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H R88D-KNO1H-ML2
@ 0,64 Nm 200 W R88M-K20030(H/T)-[] R88D-KNO2H-ECT |R88D-KT02H R88D-KN02H-ML2
E 1,3 Nm 400 W R88M-K40030(H/T)-[] R88D-KNO4H-ECT |R88D-KT04H R88D-KN04H-ML2
2,4 Nm 750 W R88M-K75030(H/T)-[] R88D-KNO8H-ECT |R88D-KT08H R88D-KNO8H-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1K030(H/T)-[] R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(H/T)-[] R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 2,39 Nm 750 W R88M-K75030(F/C)-[] R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1K030(F/C)-[] R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(F/C)-[] R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
6,37 Nm 2000 W R88M-K2K030(F/C)-[] R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
230V 9,55 Nm 3000 W R88M-K3K030(F/C)-[] R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
(1 kKW — 1,5 kW) 12,7 Nm 4 000 W R88M-K4KO030(F/C)-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
400 V (400 W — 5 kW) 15,9 Nm 5000 W R88M-K5K030(F/C)-[]  |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
230V [2000 min" [4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(H/T)-[] R88D-KN10H-ECT |R88D-KT10H R88D-KN10H-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(H/T)-[] R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 1,91 Nm 400 W R88M-K40020(F/C)-[] R88D-KNO6F-ECT |R88D-KTO6F R88D-KNO6F-ML2
2,86 Nm 600 W R88M-K60020(F/C)-[] R88D-KNO6F-ECT |R88D-KTO6F R88D-KNO6F-ML2
4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(F/C)-[] R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(F/C)-[] R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
7.5 kW — 15 kW 9,55 Nm 2000 W R88M-K2K020(F/C)-[] R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2
14,3 Nm 3000 W R88M-K3K020(F/C)-[] R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
19,1 Nm 4000 W R88M-K4K020(F/C)-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
23,9 Nm 5000 W R88M-K5K020(F/C)-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
400 V 1500 min™"! 47,8 Nm 7 500 W R88M-K7K515C-[] R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F -
70,0 Nm 11 000 W |R88M-K11K015C-[] R88D-KN150F-ECT |[R88D-KT150F -
95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-[] R88D-KN150F-ECT|R88D-KT150F | —
230V 1000 min™" 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(H/T)-[] R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H R88D-KN15H-ML2
400 V 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(F/C)-[] R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
19,1 Nm 2000 W R88M-K2K010(F/C)-[] R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
28,7 Nm 3000 W R88M-K3K010(F/C)-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm 4500 W R88M-K4K510C-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
57,3 Nm 6 000 W R88M-K6K010C-[] R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F -

Remarque : 1. Se reporter aux informations pour la commande indiquées & la fin du présent chapitre pour connaitre les références des céables et des servomoteurs.
2. Se reporter au chapitre relatif au servodriver pour connaitre comment sélectionner les options du driver et pour obtenir plus d’'informations.

Désignation du type de servomoteur

Servomoteur
Servomoteur Accurax série G5 J t Spécifications d’extrémité d’arbre
o [ Vide TArbre droit, sans clavette
Capacité | s2 [ Arbre droit, clavette, taraudé (standard) |
050 | 50W e . o
100 | 100W Spécifications d’étanchéité
200 | 200 W [ Vide [Pas d'étanchéité a I'huile |
400 | 400W | o |FEtanche arhuile
600 | 600W . )
750 | 750 W L Caractéristiques de freinage
900 [ 900 W [ Vide |
1K0 | 1kw | B [Frein
1K5 | 1,6 kW
2&0 :Zsm Tension et spécifications du codeur
iKO ZKW H : Codeur incrémentiel 230 V et 20 bits
0 4.5 KW T : Codeur absolu 230 V et 17 bits
K5 é KW F : Codeur incrémentiel 400 V et 20 bits
| 5KO | SKW | C : Codeur absolu 400 V et 17 bits
6KO | 6KkW
7K5 | 75 kW
11K0 | 11 kW
15K0 | 15 kW
Régime nominal (tr/min)
10 1000
15 1500
20 2000
30 3000
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AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

Caractéristiques du servomoteur

Servomoteurs 3 000 tr/min, 230 V

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension 230 V
Modele de servomoteur R88M-K[] Codeur incrémentiel 20 bits| 05030H-] | 10030H-] | 20030H-C] | 40030H-1 | 75030H-[] 1K030H-[J 1K530H-[]
Codeur absolu 17 bits 05030T-[] | 10030T-[J | 20030T-! | 40030T-[] | 75030T-] | 1KO030T-[J 1K530T-[]
Sortie nominale w 50 100 200 400 750 1000 1500
Couple nominal Nm 0,16 0,32 0,64 1,3 2,4 3,18 4,77
Couple pic instantané Nm 0,48 0,95 1,91 3,8 71 9,55 14,3 «
Courant nominal A (rms) 1.1 1,1 1,5 2,4 4,1 6,6 8,2 :
Courant maximal instantané A (rms) 47 4,7 6,5 10,2 17,4 28 35 §
Vitesse nominale min™t 3000 °
Vitesse max. min”T 6000 5000 £
Constante de couple N-m/A 0,11 +10% | 0,21 +10 % | 0,31 +10 % | 0,39 +10 % | 0,42 +10 % 0,37 0,45 g
Moment d'inertie du rotor (JM) kg-m? x 10 (sans frein) 0,025 0,051 0,14 0,26 0,87 2,03 2,84 2
kg-m? x 10 (avec frein) 0,027 0,054 0,16 0,28 0,97 2,35 3,17
Moment d’inertie de charge autorisé (JL)|Multiple de (JM) 30 20 15
Taux de puissance kW/s (sans frein) 10,1 19,9 29,0 62,4 65,6 49,8 80,1
kW/s (avec frein) 9,4 18,8 25,4 58 58,8 43 71,8
Charge radiale autorisée N 68 245 490
Charge axiale autorisée N 58 98 196
Poids approximatif kg (sans frein) 0,32 0,47 0,82 1,2 2,3 3,5 4,4
kg (avec frein) 0,53 0,68 1,3 1,7 3,1 4,5 54
Tension nominale 24 Vc.c. +10 %
Moment d'inertie du frein de kg-m?x 104 0,002 0,0018 0,33
maintien J
Consommation de puissance w 7 9 17 19
(2 20°C)
Consommation de courant (a 20 °C)|A 0,3 0,36 0,70 +10 % 0,81 +10 %
Couple de friction statique Nm (minimum) 0,29 1,27 2,5 7,8
Temps de montée pour couple ms (max.) 35 50
de maintien
Temps de relachement ms (max) 20 15

Temps Continu

Classe d'isolation Type B |Type F

Température de fonctionnement / stockage ambiante 0a+40°C/-20a65°C

Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 20 a 80 % (sans condensation) |2O a 85 % (sans condensation)
Classe de vibration V-15

Résistance d’isolement 20 MQ min. a 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG

Bottier Entiérement fermé, auto-refroidissement, IP67 (a I'exception de I'ouverture de l'arbre)

Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s®

Montage Monté avec bride

Caractéristiques de base |Caractéristiques de freinage

Caractéristiques couple / vitesse
R88M-K05030H/T (50 W) R88M-K10030H/T (100 W) R88M-K20030H/T (200 W)

Tension d’alimentation

N-M) Tension d’alimentation S N-M Tension d’alimentation
() diminuée de 10 % diminuée de 10 % (- diminuée de 10 %
05 | 048 0,48 (4 000) 104095 0,95 (5 000) 2011,

< =¥
S Jog
Gamme opératoire temporaire "~~103 Gamme opératoire temporaire Gamme opératoire temporaire : ) 1,3
0257 g1 016 057032 032 107064 10
Gamme opératoire continue 0,08 Gamme opératoire continue —0,16 Gamme opératoire continue 0,32
0 1 060 2 060 3 dO[) 4 060 5 dOO 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
(tr/min) (tr/min) 4600  (tr/min)
R88M-K40030H/T (400 W) R88M-K75030H/T (750 W) R88M-K1KO30H/T (1 kW)
(N-M) (N-M) Tension d'alimentation (N-M) Tension d'alimentation
Tension d’alimentation diminuée de 10 % diminuée de 10 %
40438 3,8 (2600) diminuée de 10 % 8.0 7.1 (3 200) 1049.55 (3800) |955 (4 200)
) , , 5

Gamme opératoire ~~~ Fonctionnement

i Y Gamme opératoire temporaire . 6,

21071 s temporaire 13 2,3 401 momentané 49 51 atn e i " 12 i . 6,0
; ; 18 24 24 1 T30 40
Gamme opératoire continue 0,64 Fonctionnement continu 3y oo 06 Gamme opératoire continue 1.9

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/min) (tr/min) (tr/min)

)
R

R88M-K1K530H/T (1,5 kW)

(N-M) Tension d'alimentation
diminuée de 10 %

Gamme opératoire temporaire\
477 477
Gamme opératoire continue

0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/min)
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Servomoteurs 3 000 tr/min, 400 V

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension 400V

Modeéle de servomoteur R88M-K| [Codeur incrémentiel 20 bits| 75030F-] | 1K030F-[] | 1K530F-] | 2KO030F-[] | 3KO030F-] | 4KO030F-] | 5KO030F-[]
Codeur absolu 17 bits 75030C-[] | 1K030C-[] | 1K530C-[] | 2KO030C-[] | 3K030C-] | 4K030C-] | 5K030C-[]

Sortie nominale w 750 1 000 1500 2000 3000 4000 5000

Couple nominal Nm 2,39 3,18 4,77 6,37 9,55 12,7 15,9

Couple pic instantané Nm 7,16 9,55 14,3 19,1 28,6 38,2 47,7

Courant nominal A (rms) 2,4 3,3 4,2 5,7 9,2 9,9 12

Courant maximal instantané A (rms) 10 14 18 24 39 42 51

Vitesse nominale min’T 3000

Vitesse max. min™ 5000 4500

Constante de couple N-m/A 0,78 0,75 0,89 0,87 0,81 0,98

Moment d’inertie du rotor (JM) kg<mZ x 1074 (sans frein) 1,61 2,03 2,84 3,68 6,5 12,9 17,4
kg-m? x 107 (avec frein) 1,93 2,35 3,17 4,01 7,85 14,2 18,6

Moment d'inertie de charge autorisé (JL)|Multiple de (JM) 20 15

Taux de puissance kW/s (sans frein) 35,5 49,8 80,1 110 140 126 146
kW/s (avec frein) 29,6 43 71,8 101 116 114 136

Charge radiale autorisée N 490 784

Charge axiale autorisée N 196 343

Poids approximatif kg (sans frein) 3,1 3,5 4,4 5,3 8,3 11 14
kg (avec frein) 4,1 4,5 5,4 6,3 9,4 12,6 16

8, |Tension nominale 24 Ve.c. £10 %

& [Moment dinertie du frein kg-m? x 107% 0,33 1,35

2 |de maintien J

& |Consommation de puissance W 17 19 22

2 (220 °C)

z Consommation de courant (a 20 °C) |A 0,70 £10 % 0,81 10 % 0,90 +10 %

% |Couple de friction statique Nm (minimum) 2,5 7,8 | 11,8 16,1

'@ |Temps de montée pour couple ms (max.) 50 110

g |de maintien

(‘)" Temps de relachement ms (max) 15 50

@ |Temps Continu

S [Classe d'isolation Type F

8 |Température de fonctionnement / stockage ambiante 0a+40°C/-20a65°C

% [Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 20 a 85 % (sans condensation)

& [Classe de vibration V-15

_‘g Résistance d’isolement 20 MQ min. a 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG

‘g Boitier Entierement fermé, auto-refroidissement, IP67 (a I'exception de I'ouverture de I'arbre)

g Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s2

O [Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse

R88M-K75030F/C (750 W) R88M-K1KO30F/C (1 kW) R88M-K1K530F/C (1,5 kW)
(N-M) Tension d"alimentation (N-M) Tension d’alimentation N-W) Tension d’alimentation
diminuée de 10 % diminuée de 10 % diminuée de 10 %
847, 7,16 (3 800) 1019.55 (3:800) 4 95 (4 200) 15414 14,3 (3 600)
4 ’ 5 (Gamme opératoire temporaire AN . 6,0 751 Gamme opératoire temporaire

3,18 4,77 477

(Gamme opératoire continue 1.6 (Gamme opératoire continue 1.9 Gamme opératoire continue .
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/min) (tr/min) (tr/min)
(N-M) Tension dalimentation (N-M) Tension d'alimentation (N-M)
diminuée de 10 % diminuée de 10 %
20191 19,1 (3 700) 301286 28,7 (3 400) 404382 (2800) 38,2 (3100)
. N . RN, Gamme opératoire temporaire .\, Tension d'alimentation
104 Gamme opératoire temporaire 154 Gamme opératoire temporaire N\20 201 p D X diminuée de 10 %
6,37 7,0 9,55 9,55 2 8)0 12,7 12,7
o N N L i @ 10
(Gamme opératoire continue ~2,0 (Gamme opératoire continue 5,7 Gamme opératoire continue S
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000

(tr/min) (tr/min) (tr/min)

R88M-K5K030F/C (5 kW)

(N-M)

504477 (2800) 47,7 (3 200)
A Tension d’alimentation
diminuée de 10 %

| Gamme opératoire temporair}k
159

Gamme opératoire continue

0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/min)
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Servomoteurs 2 000 tr/min, 230 V /400 V

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension 230V 400 V
I\Rllgglﬁltle( %e servomoteur ggggtur incrémental 1K020H-[1{ 1K520H-[]| 40020F-]{ 60020F-[ 1| 1K020F-[ || 1K520F-] 2K020F-[]1{ 3K020F-[1| 4K020F-[ ]| 5K020F-[]
- its
Codeur absolu 17 bits | 1K020T-[]| 1K520T-[1|40020C-[1{60020C-]|1K020C-[]|1K520C-[]1{2K020C-[1| 3K020C-[1|4K020C-]|5K020C-[]
Sortie nominale W 1000 1500 400 600 1000 1500 2000 3000 4000 5000
Couple nominal Nm 4,77 7,16 1,91 2,86 4,77 7,16 9,55 14,3 19,1 23,9
Couple pic instantané Nm 14,3 21,5 5,73 8,59 14,3 21,5 28,7 43 57,3 71,6
Courant nominal A (rms) 57 9,4 1,2 1,5 2,8 4,7 5,9 8,7 10,6 13 .
Courant maximal instantané |A (rms) 24 40 4,9 6,5 12 20 25 37 45 55 g
Vitesse nominale min’T 2000 )
Vitesse max. min™! 3 000 §
Constante de couple N-m/A 0,63 0,58 1,27 1,38 1,27 1,16 1,27 1,18 1,40 1,46 g
Moment d’inertie du rotor (JM) kg-m2 x 104 (sans frein) 4,60 6,70 1,61 2,03 4,60 6,70 8,72 12,9 37,6 48 g
kg-m? x 10% (avec frein) 5,90 7,99 1,90 2,35 5,90 7,99 10 14,2 38,6 48,8 g
Moment d’inertie de charge Multiple de (JM) 10
max. (JL)
Taux de puissance kW/s (sans frein) 49,5 76,5 22,7 40,3 49,5 76,5 105 159 97,1 119
kW/s (avec frein) 38,6 64,2 19,2 34,8 38,6 64,2 91,2 144 94,5 117
Charge radiale autorisée N 490 784
Charge axiale autorisée N 196 343
Poids approximatif kg (sans frein) 5,2 6,7 3,1 3,5 5,2 6,7 8 11 15,5 18,6
kg (avec frein) 6,7 8,2 41 4,5 6,7 8,2 9,5 12,6 18,7 21,8
o|Tension nominale 24 Ve.c. +10 %
&|Moment d'inertie du frein ~ [(J) kg:m? x 10% 1,35 47
S| de maintien
";:, Consommation W 14 19 17 14 19 22 31
ﬁ de puissance (20 °C)
8| Consommation de courant [A 0,59 0,79 0,70 £10 % 0,59 0,79 +10 % 0,90 [1,3£10% 1,3
21(20 °C) +10 % +10 % +10 % +10 % +-10 %
;% Couple de friction statique [Nm (minimum) 4,9 13,7 2,5 49 13,7 16,2 24,5
‘g Temps de montée pour ms (max.) 80 100 50 80 100 110 80
&|couple de maintien
© Temps de relachement ms (max) 70 50 15 70 50 25
@ Temps Continu
8|Classe d'isolation TypeF
8| Température de fonctionnement / stockage ambiante |0 a +40 °C/-204a 85 °C
$|Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 20 a 85 % (sans condensation)
&{Classe de vibration V-15
B|Résistance d'isolement 20 MQ min. & 500 Vc.c. entre les bornes d'alimentation et la borne FG
“% Boitier Entierement fermé, auto-refroidissement, IP67 (a I'exception de I'ouverture de I'arbre)
g Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s2
O[Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse

R88M-K1K020H/T (230V, 1 kW)  R88M-K1K520H/T (230, 1,5 kW)
(N-M) (N-M)

21,5(2300)

Tension d’alimentation
diminuée de 10 %
10,0

160
48

154

14,3 (2 200) 20

Tension d’alimentation
diminuée de 10 %

60 10+

Gamme opératoire temporaire

7,16 7,16

104 Gamme opératoire temporaire .

4,77

54

Gamme opératoire continue 32 Gamme opératoire continue

+
t

0 1 600 2 600 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min)

R88M-K40020F/C (400 V, 400 W) R88M-K60020F/C (400 V, 600 W) R88M-K1KO020F/C (400 V, 1 kW) R88M-K1K520F/C (400'V, 1,5 kW)
(N-M) (N-M) (N-M) (N-M)

2000) 21,5(2300)
61 S8R0 104gsg (2100) _ 8,59(2400) 151 14.3(2200) 201 930
Z?"S'O".d de10% — Tension d’alimentation N Tension d’alimentation Camme orataite oo /T_Ension' d'alimer:tation
3 3lrgmuee enn Gamme opératoire temporaire * diminuée de 10 % 10 Gamme opératoire temporaire diminuée de 10 % P P . diminuée de 10 %
] )3, 5 ) ~ \10,0
Y20 2,86 45 51477 69 10 N
Srato ; 13 g '
Gamme opératoire continue ’ (Gamme opératoire continue 19 Gamme opératoire continue ~ [3,2 Gamme opératoire continue 48
0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 itr/min)
R88M-K2K020F/C (400 V, 2 kW) R88M-K3KOF/C (400 V, 3 kW) R88M-K4K020F/C (400 V, 4 kW) R88M-K5K020F/C (400 V, 5 kW)
(N-M) (N-M) (N-M) (N-M)
57,3 (1900) 57,3 (2 100) e (o0 7162100
304 28,6 (2 200) ] 50 N Tension d 70 . N
Tension d'ali 501430 2200 43'0(24%gs)mn d Gamme opératoire temporaire. £\ diminuée de 10 % Tension d'alimentation

Gamme opératoire temporaire Gamme opératoire temporaire s

ot " diminuée de 10 %
Gamme opératoire temporaire

) “\Jiminuée de 10 %
~ 15,0 25 AN 28,0

4 254 25,0 9
1571055 11,0 14,3 143 200 Sl Y130 s 20,0
Gamme opératoire continue 64 Gamme opératoire continue 95 Gamme opératoire continue Gamme opératoire continue 3,0
0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min) 0 1000 2000 3000 (tr/min)
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Servomoteurs 1 500 tr/mn, 400 V

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension appliquée 400V

Modeéle de servomoteur R88M-K[| |Codeur absolu 17 bits 7K515C-[] 11K015C-[] 15K015C-[]

Sortie nominale w 7 500 11 000 15 000

Couple nominal Nm 47,8 70,0 95,5

Couple pic instantané Nm 119,0 175,0 2240

Courant nominal A (rms) 22,0 271 33,1

Courant maximal instantané A (rms) 83 101 118

Vitesse nominale min’! 1500

Vitesse max. minT 3000 2000

Constante de couple N-m/A 1,54 1,84 2,10

Moment d'inertie du rotor (JM) kg-m? x 10 (sans frein) 101 212 302
kg-m? x 10% (avec frein) 107 220 311

Moment d'inertie de charge autorisé (JL)|Multiple de (JM) 10

Taux de puissance kW/s (sans frein) 226 231 302
kW/s (avec frein) 213 223 293

Charge radiale autorisée N 1176 2254

Charge axiale autorisée N 490 686

Poids approximatif kg (sans frein) 36,4 52,7 70,2
kg (avec frein) 40,4 58,9 76,3

o |Tension nominale 24 Ve.c. #10 %

g Moment d'inertie du frein kg-mZx 104 47 71

‘o |de maintien J

"z Consommation de puissance w 34 26

o |(a20°C)

8 [Consommation de courant A 1,4 £10 % 1,08 £10 %

g |(a20°0C)

;g Couple de friction statique Nm (minimum) 58,8 100

g Temps de montée pour couple ms (max.) 150 300

© |de maintien

© Temps de relachement ms (max) 50 140

o Temps Continu

8 |Classe d’isolation Type F

3 |Température de fonctionnement / stockage ambiante 0a+40°C/-20a65°C

$ |Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 20 a 85 % (sans condensation)

& [Classe de vibration V-15

2 [Résistance d'isolement 20 MQ min. & 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG

“% Boitier Entierement fermé, auto-refroidissement, IP67 (a I'exception de I'ouverture de I'arbre)

g Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s?

O |Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse

R88M-K7K515C (7,5 kW)

R88M-K11K015C (11 kW)

Tension d’alimentation

Tension d’alimentation i o,
N AT N-M diminuée de 10 %
(N-M) diminuée de 10 % (N 175,0 (1 700) [175,0 (2 000)
119,0 (2200)| 119,0 (2 500) T
N 150 -
| Gamme opératoire \ G Sratoire t i
100 temporaire “ iamme operatoire temporaire 130‘0
50 47,8 N, 600 75{70,0 70,0 (1500)
. ! 52,5
Gamme opératoire continue J12.0 Gamme opératoire continue
0 1000 2000 3000 (tr/mn) 0 1000 2000 (tr/mn)

(N-m)

200 -

100 4

R88M-K15K015C (15 kW)

224,0

Tension d’alimentation
diminuée de 10 %
(1500)| 224,0 (1 700)

temporaire
95,5

Gamme opératoire

Gamme opératoire continue

95,5
57,0

1000

(tr/mn)
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Servomoteurs 1 000 tr/min, 230 V /400 V

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension appliquée 230V 400 V
Modeéle de servomoteur Codeur incrémental 90010H-[] 90010F-[] 2KO010F-[] 3K010F-[]
R88M-KL[] 20 bits
Codeur absolu 17 bits 90010T-[] 90010C-[] 2K010C-[J 3K010C-[J 4K510C-[] 6K010C-[J
Sortie nominale W 900 900 2 000 3000 4 500 6 000
Couple nominal Nm 8,59 19,1 28,7 43,0 57,3
Couple pic instantané Nm 19,3 47,7 71,7 107,0 143,0
Courant nominal A (rms) 7,6 3,8 8,5 11,3 14,8 19,4 .
Courant maximal instantané A (rms) 24 12 30 40 55 74 g
Vitesse nominale min’T 1000 )
Vitesse max. min™T 2000 §
Constante de couple N-m/A 0,86 | 1,72 1,76 1,92 2,05 2,08 g
Moment d’inertie du rotor (JM) kg-m2 x 107 (sans frein) 6,70 30,3 48,4 79,1 101 <
kg-m? x 10 (avec frein) 7,99 31,4 49,2 84,4 107 g
Moment d’inertie de charge autorisé [Multiple de (JM) 10
(%)
Taux de puissance kW/s (sans frein) 110 120 170 233 325
kW/s (avec frein) 92,4 116 167 219 307
Charge radiale autorisée N 686 1176 1470 1764
Charge axiale autorisée N 196 490 588
Poids approximatif kg (sans frein) 6,7 14 20 29,4 36,4
kg (avec frein) 8,2 17,5 23,5 33,3 40,4
o |Tension nominale 24 Vec.c. +10 %
? Moment dinertie du frein kg-m? x 104 1,35 47
‘o |de maintien J
“; Consommation de puissance |W 19 31 34
’g (220 °C)
€ [Consommation de courant A 0,79 £10 % 1,310 % 1,410 %
2 |(@a20°0C)
;g Couple de friction statique Nm (minimum) 13,7 24,5 58,8
g Temps de montée pour couple |ms (max.) 100 80 150
& |de maintien
© Temps de relachement ms (max) 50 25 50
9 Temps Continu
& |Classe d'isolation Type F
3 |Température de fonctionnement / stockage ambiante 0a+40°C/—-20a65°C
¢ [Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 20 a 85 % (sans condensation)
& |Classe de vibration V-15
2 |Résistance d'isolement 20 MQ min. & 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG
% Boitier Entierement fermé, auto-refroidissement, IP67 (a I'exception de I'ouverture de I'arbre)
g Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s?
O |Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse

R88M-K90010H/T/F/C R88M-K2K010F/C R88M-K3K010F/C
Tension d’alimentation
(N-M) diminuée de 10 % (N-M) (N-M)
201193 19,3 (1 800) so 1477 (1400) 47,7 (1 600) oL (400 71,7 (1 600)
. L \ Tension d’alimentation L N Tension d’alimentation
Gamme opératoire temporaire Gamme opératoire X giminuge de 10 % Gamme opératoire "\ X diminuge de 10 %
s 140 temporaire 280 temporaire
108,59 8,59 N 25 ' 35 28,7 28,7 400
8,0 19,1 19,1 18.0 , :
’ 20,0
. 3 9.6 14,0
Gamme opératoire continue Gamme opératoire continue Gamme opératoire continue ’
0 1000 2000 (tr/mn) 0 1000 2000 (tr/mn) 0 1000 2000 (tr/mn)
R88M-K4K510C R88M-K6K010C
Tension d'alimentation o .
(N-M) diminuée de 10 % (N-M) 'I"enlS|orl1 d aI|meL1tat|on
107,0 (1500{107,0 (1 700) diminuée de 10 %
1 143,0  (1500) [143,0 (1 700)
100 : 1501
Gamme opératoire Gamme opératoire
temporaire 70,0 temporaire 100,0
501430 43,0 50,0 75 \
220 57,357,3 57.3
Gamme opératoire continue ’ Gamme opératoire continue 28,0
0 1000 2000(tr/mn) 0 1000 2000 (tr/mn)
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Servomoteurs
Type moteurs 3 000 tr/min (230 V, 50 a 100 W)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LN Dimensions en bout Poids approx. (kg)
d’arbre
Modele LL LM LL LM Boitier x Profondeur Sans frein Avec frein
R88M-K05030(H/T)-[1S2 72 48 102 78 23 M3 x 6L 0,32 0,53
R88M-K10030(H/T)-[1S2 92 68 122 98 43 0,47 0,68
Connecteur codeur
. Connecteur codeur
Connecteur de frein
Connecteur moteur Connecteur moteur 10x40
LL 25 28 25 Extrémité d’arbre
LM LM
L T
i = T L o~
AT el e i
466 2 7 |
T pai ' 20 =
PR — g . m z|
Ig g
‘ < _ [ 35 min,
L |l 1,5 min.
Modeles avec frein Modeles sans frein
Type moteurs 3 000 tr/min (230 V, 200 a 750 W)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LR Surface de bride Dimensions en bout d’arbre Poids approx. kg
Modele LL LM KL1 LL LM | KL1 LB| LC ([LD|LE|LG|LZ| S K | QK H B | T |Boitierx| Sans Avec
Profon-| frein frein
deur
R88M-K20030(H/T)-[1S2 | 79,5 | 56,5 | 52,5 | 116 | 93 [52,5[30(50"| 60 [ 70| 3 [6,5]4,5[11"6[ 20| 18 | 85 [4™| 4 [Max8L| 0,82 1,3
R88M-K40030(H/T)-[1S2 | 99 76 | 52,5 [135,5(/112,5| 52,5 14M6] 25 [ 225 [ 11 [5"9] 5 [M5Xx10L] 1,2 1,7
R88M-K75030(H/T)-[1S2 | 112,2| 86,2 | 60 [1482[122,2] 61,6 |35|70"] 80 | 90 8| 6 [19M 22 [155[6M] 6 2,3 3,1
Connecteur codeur
Connecteur de frein
Connecteur moteur Connecteur codeur
w R w Connecteur moteur R LCxLC
o = Extrémité d'arbre
7 I AN AR LG LE — —
h i il 77 Ty T | e
il RS e ey
T -
KL1 a a gﬁ£ LR ‘ .
f 0 o | q N @/ 5 4 1
| 0K
) ) % RS 94 =] §
=g = % —_ T
1 —q N Filetage x
a l l < Profondeur
o a [l 15 min. g@__A%
Modeéle avec frein o Modele sans frein
Type moteurs 3 000 tr/min (230 V,1a 1,5 kW /400 V, 750 W a 5 kW)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LR Surface de bride Dimensions en bout d’arbre Environ
approx. (kg)
c [Modéle LL [ LM [ KB1| KB2 [KL1| LL | LM | KB1| KB2 [KL1 LA| LB [LC|LD|LE[LG| S | File- [K[QK| H [ B [T
'% tage x 2c 8=
S Profon- G |EH
2 |R88M-K[] deur
230 |1K030(H/T)-0S2 | 141 | 97 | 66 | 119 [101]| 168 | 124 | 66 | 146 | 101|55|135| 95" [100[115] 3 [10[19™| M5x [45|42[15,5[6™|6| 3,56 | 45
1K530(H/T)-[1S2 [159,5[115,5| 84,5 [137,5 186,5(142,5] 84,5 [164,5 12L 44 | 54
400 |75030(F/C)-[1S2 [131,5| 87,5 | 56,5 |109,5 158,5/114,5| 53,5 |136,5| 103 3,1 41
1KO30(F/C)-[1S2 | 141 | 97 | 66 | 119 168 | 124 | 63 | 146 35 | 45
1K530(F/C)-[1S2 [159,5(115,5| 84,5 |137,5 186,5|142,5| 81,5 |164,5 44 | 54
2K030(F/C)-[JS2 |178,5/134,5/103,5] 156,5 205,5(161,5/100,5(183,5 53 | 63
3K030(F/C)-[1S2 | 190 | 146 | 112 | 168 [113] 215 [ 171 | 112 [ 193 [ 113 162[110"[120]145] [12 [22M® 41| 18 |8™[7] 83 | 9,4
4K030(F/C)-[JS2 | 208 | 164 | 127 | 186 [118]| 233 | 189 | 127 | 211 [ 118]65[165 130 6 24" M8 x [55] 51| 20 11 [12,6
5K030(F/C)-[1S2 | 243 | 199 | 162 | 221 268 | 224 | 162 | 246 20L 14 | 16
Connecteur LL LR
de moteur et frein LM
KB2 et
Connecteur e LCXLC Extrémité d’arbre
codeur LR
EE— P e L K
- 4-¢9 QK
| B
< cR M
(=1 N m—— ~a, 3 }/
© 1) N Z %) Ii I—¢
=¥ s
m = m N
) | *
E= =g
——— Zan Y Filetage x
| f KL —0 \ Profondeur
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Type moteurs 2 000 tr/min (230 V, 1 a 1,5 kW /400 V, 400 W a 5 kW)

Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LR Surface de bride Dimensions en bout d’arbre | Environ
approx.
(kg)
c Modéle LL | LM (KB1| KB2 |[KL1| LL | LM [KB1| KB2 |KL1 LA| LB |LC|(LD|LE|LG|LZ| S x% K[QK( H | B |T
Q
g g% 25|55
S |R88M-K(] §~g SE|xE
- [P
230[1K020(H/T)-0S2 | 138 | 94 | 60 | 116 [116] 163 | 119 | 60 | 141 [116]55[165] 110" [130[145] 6 [12] 9 [22M|m5x[45]41| 18 [8™ [7] 52 6,7
1K520(H/T)-[IS2 |155,5]111,5]77,5[133,5 180,5/136,5(77,5/158,5 12L 67]82
400(40020(F/C)-[Js2 |131,5| 87,5 [56,5/109,5| 101 |158,5(114,5(53,5|136,5| 103 135 95" [100[115] 3 10 19h6 42115,5| 6M |6 3,1 | 4,1 «
60020(F/C)-[1S2 | 141 97 | 66 | 119 168 | 124 | 63 | 146 3,545 :
1K020(F/C)-[1S2 | 138 | 94 | 60 | 116 |116| 163 | 119 | 57 | 141 | 118 165| 1107 [130[145] 6 |12 22h6 41| 18 | 8" [7 52|67 §
1K520(F/C)-[JS2 |155,5(111,5(77,5|133,5 180,5|136,5|74,5|158,5 6,7 | 8,2 ©
2K020(F/C)-[1s2 | 173 | 129 | 95 | 151 198 | 154 | 92 | 176 || 8 [95 §
3K020(F/C)-[1s2 | 208 | 164 | 127| 186 [118| 233 | 189 | 127 | 211 65 24" M8 x[55[ 51 20 11 |112,6 o
20L o
4K020(F/C)-[1s2 | 177 | 133 | 96 | 155 |140| 202 | 158 | 96 | 180 |140|70|233 114,3h7 1761200(3,2|18 |13,5 35" M12 50| 30 [10M9[8 15,5(18,7
5K020(F/C)-[1S2 | 196 | 152 | 115| 174 221 | 177 (115 199 2;L 18,6(21,8
Connecteur LL LR
de moteur et frein LM
KB2 Extrémité d’arbre
Connecteur KB1 LCxLC
codeur S LR
-J——L-l K
L E
i Sa Syt éé 4-9LZ QK
< Gy B °
o ~ >}/ | ||+
8 @, \_L 2 i
Jis) = o —T
| a *
= A A <=
=1 PO 4 f Fitage
| L rofondeur
Type moteurs 1 500 tr/mn (400 V, 7,5 kW)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein Poids approx. (kg)
Tension Modele LL LM | KB1 | KB2| L1 L2 L3 LL | LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 Sans frein Avec frein
R88M-K[]
400 7K515C-[1S2 312 | 268 | 219 | 290 | 117,5(117,5| 149 | 337 | 293 | 253 | 315 | 117,56 |152,5| 183 36,4 40,4
Connecteur
moteur Connecteur de frein
(pour modéle avec frein uniquement)
Connecteur = IL_'\I7I 113 176 x 176
codeur KB2 435435
KB1
L3
L2
mj?——qiw =5 Li Extrémité d’arbre
el IGN G
r ] %ﬁi@é G| 24/ 32 44135 113
R 7o) 90
H — @ t§< M4, a
5 - =6 > 25 12h9
ol HH 13@ =
O H A N . ~ o
ki & = t® i oY
H H § 9 < L 2
ki S 3 =N @
L ——2min. 200 < M16
o H Position dinsertion du bossagey <@ (profondeur 32 min.)
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Type moteurs 1 500 tr/mn (400 V, 11 a 15 kW)

Dimensions (mm) Sans frein Avec frein Poids approx. (kg)
Tension [Modeéle LL LM KB1 | KB2 L1 L2 L3 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 | Sans frein Avec frein
R88M-K[]
400 11K015C-[JS2 316 | 272 | 232 | 294 | 124,5|1245| 162 | 364 | 320 | 266 | 342 | 124,5 | 159,5 (196 52,7 58,9
15K015C-[JS2 384 | 340 | 300 | 362 | 158,5|158,5| 230 | 432 | 388 | 334 | 410 | 158,5 | 193,5 [264 70,2 76,3
Connecteur Connecteur de frein
moteur (pour modele avec frein uniquement)
LL 1 220 x 220
Connecteur [. 44 k’éllz
codeur KB1 57 .. 57
\ 110 L3
L2
e iﬁ L1 49135
= ,ﬂ.j } /Y\ ) (Spécifications de I'extrémité d’arbre
{ﬁjé;iﬁﬁg 32,14 avec clavette et filetage)
0 - g< 116
< H 98
N = & 90 s
et f @\ 451052 16h9
I H=IH r = A 000 " o = A //{ (Rainure de clé P9)
B 5| S & S|
i <3 2]l 5 2% Ui
- T rofondeur 40 min.
[ H 2 min. <@ e romn)
“—T|Position dinsertion du bossage [ [y
7
Type moteurs 1 000 tr/min (230 V, 900 W /400 V, 900 W a 3 kW)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LR Surface de bride Dimensions en bout d’arbre | Environ
approx
(kg)
Modeéle LL | LM | KB1 | KB2 [KL1| LL | LM | KB1 | KB2 |KL1 LA| LB (LC|LD|LE|LG|LZ| S |x5 K|QK|H| B |T
09
s g2 2|85
@ |R88M-KLI E,g S |zE
g ks
230(90010(H/T)-[JS2 | 155,5(111,5| 77,5 [133,5/116|180,5|136,5| 77,5 |158,5|116|70| 165 110" [130[145| 6 [12] 9 [22M| M5 x [45]41[18][ 8" |7 6,7 8,2
400[90010(F/C)-[1S2 74,5 118 12L
2K010(F/C)-[152 [ 163,5[119,5] 82,5 [141,5(140{188,5|144,5] 82,5 [ 166,5] 140|80[233] 114,3"7[176(200(3,2|18]13,5[35" | M12 x |55] 50 [30[10™[8[ 14[17,5
3K010(F/C)-[1S2 [ 209,5|165,5|128,5|187,5 234,5(190,5|128,5(212,5 25L 20|23,5
Connecteur LL LR
de moteur et frein LM
KB2 Extrémité d’arbre
Connecteur o KB1 LCxLC
codeur LR
ﬂ'l——l‘}l ’EE‘ K
L E
- N Gt | | 4-L.Z QK
QI /_@ S B
3 @ AN L/ D 2 Ii ]
5 ¢ =Y
m = M
= pr i
= =g
=" POAD A% f Filagex
I E (3=
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Type moteurs 1 000 tr/mn (400 V, 4,5 kW)

Dimensions (mm) Sans frein Avec frein Poids approx. (kg)
Tension Modele LL LM | KB1 | KB2 | L1 L2 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 Sans frein Avec frein
R88M-KL[]
400 4K510C-[1S2 266 | 222 | 185 | 244 98 98 291 | 247 | 185 | 269 98 133 29,4 33,3
Connecteur LL 113 176 x 176 g
de moteur |, 44 LM o
et frein KB2 |
Connecteur KB1 Iz 438,435 5
codeur g
Extrémité d’arbre 2
] ®
—| 24| 3,2
F © 4-013,5 113
96
g ‘ - 90 e M4, 2
o | — 12h9
3 4 = (Rainure de clé P9)
of H A : S
© d @ =g o
H al _ B 1§ L 1y & o3
i b4 i tﬁ 5
2 min. M16
N H Bi_Position d'insertion du bossage (profondeur 32 min.)
E —
Type moteurs 1 000 tr/mn (400 V, 6 kW)
Dimensions (mm) Sans frein Avec frein Poids approx. (kg)
Tension Modele LL LM | KB1 | KB2 | L1 L2 '3 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 | Sans frein | Avec frein
R88M-KL]
400 6K010C-[1S2 312 | 268 | 219 | 290 |117,5(117,5| 149 | 337 | 293 | 253 | 315 | 117,5 | 152,5 | 183 36,4 40,4
Connecteur moteur Connecteur de frein
(pour modeéle avec frein uniquement)
Connecteur LL 1 176 x 176
codeur 44 LM
KB2 43,5 43
KB1
L3
L2
N ﬁ L1 (Spécifications de lextrémité
\_ 481 / = d’arbre avec clavette et filetage)
110 |
©| 24/ 32 4-013.5 113
L ﬁ?ﬁﬁ% % o %
ks 4571 M4, a
3 — 9
- = (Rainure de clé P9)
g = 1 E
I e B S
EH—— S| @ g
i R /&
Ul M16
(profondeur 32 min.)
H
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Informations pour la commande

(reportez-vous au chapitre sur les servodrivers) @ Cable d’alimentation

0] 1
@ Cable de frein :' Servomoteur
@EI:&:@@ 3 000 tr/mn (50 W — 750 W)
(2 Options driver
®
Servodrivers Accurax G5
Moc'iEe::es gi_?e'\rﬂvlfdnvers (® Cable d’alimentation / Servomoteur
It er / 2|e.t cable d’alimentation avec frein 3 000 tr/mn (750 W — 5 kW)
analogiques/impuisions = 2 000 tr/mn (400 W — 5 kW)
— 1 ‘—']]g 1 000 tr/mn (900 W — 3 kW)

//@: b:“:'E@ L]

\ 7/ (® Cable codeur

(@ Cable d’extension ©)
pour codeur
absolu (avec

compartiment
de batterie) Servomoteur

1 500 tr/mn (7,5 kW — 15 kW)
1 000 tr/mn (4,5 kW — 6 kW)

Remarque : Les symboles M@ ... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner le servomoteur et les cables
Servomoteur
(@ Sélectionnez le moteur de la famille R88M-K en utilisant les tableaux de moteurs des pages suivantes.

Servodriver

(@ Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers Accurax G5 pour les spécifications d’entrainement détaillées et une sélection d’accessoires
d’entrainement.

140 Servomoteurs c.a.
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Servomoteurs 3 000 tr/min (50 a 5 000 W)

Symbole Caractéristiques Modeéle de Servodrivers compatibles (2)
Tension |Codeur et conception Couple Capacité |Servomoteur G5 EtherCAT / ML2|G5 analogique /
nominal impulsions
@ 230V |Codeur incrémental [Sans frein 0,16 Nm 50 W R88M-K05030H-S2 [R88D-KNO1H-[] R88D-KTO1H
(20 bits) 0,32 Nm 100 W |R88M-K10030H-S2 |R88D-KNO1H-L]  |R88D-KTO1H
Arbre droit avec 0,64 Nm 200 W  |R88M-K20030H-S2 |R88D-KNO2H-L]  |R88D-KTO2H
clavette, fileté 1,3Nm 400 W |R88M-K40030H-S2 |R88D-KNO4H-[]  |R88D-KTO4H
2,4 Nm 750 W |R88M-K75030H-S2 |R88D-KNOSH-[]  |R88D-KTO8H
e, 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1KO30H-S2 |R88D-KN15H-LJ  |R88D-KT15H
@ 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530H-S2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H
: Avec frein_ |0,16 Nm 50 W R88M-K05030H-BS2 |R88D-KNO1H-L]  |R88D-KTO1H
230 V (50 — 750 W) 0,32 Nm 100 W |R88M-K10030H-BS2 |R88D-KNO1H-L]  |R88D-KTO1H
0,64 Nm 200 W |R88M-K20030H-BS2 |R88D-KNO2H-L]  |R88D-KT02H
1,3Nm 400 W |R88M-K40030H-BS2 |R88D-KN0O4H-L]  |R88D-KT04H
2,4 Nm 750 W |R88M-K75030H-BS2 |R88D-KNOSH-[]  |R88D-KTO8H
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030H-BS2 |[R88D-KN15H-LJ  |R88D-KT15H
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530H-BS2 [R88D-KN15H-]  |R88D-KT15H
Codeur absolu Sans frein 0,16 Nm 50 W R88M-K05030T-S2 |R88D-KNO1H-[] R88D-KTO1H
(17 bits) 0,32 Nm 100 W |R88M-K10030T-S2 |R88D-KNO1H-L]  |R88D-KTOTH
Arbre droit avec 0,64 Nm 200W  |R88M-K20030T-S2 |R88D-KNO2H-[]  |R88D-KTO2H
clavette, fileté 1,3Nm 400 W |R88M-K40030T-S2 |R88D-KNO4H-L]  |R88D-KT04H
2,4 Nm 750 W |R88M-K75030T-S2 |R88D-KNOSH-[]  |R88D-KTO8H
230 V (1 kKW — 1,5 kW) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030T-S2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H
400 V (750 W - 5 kW) 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530T-S2 |R88D-KN15H-[] R88D-KT15H
Avec frein_ |0,16 Nm 50 W R88M-K05030T-BS2 |R88D-KNO1H-L]  |R88D-KTO1H
0,32 Nm 100W  |R88M-K10030T-BS2 |R88D-KNO1H-LJ  |R88D-KTO1H
0,64 Nm 200W  |R88M-K20030T-BS2 |R88D-KNO2H-[]  |R88D-KTO2H
1,3Nm 400 W |R88M-K40030T-BS2 |R88D-KNO4H-L]  |R88D-KT04H
2,4 Nm 750 W |R88M-K75030T-BS2 |R88D-KNOSH-L]  |R88D-KTO8H
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030T-BS2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530T-BS2 |R88D-KN15H-0]  |R88D-KT15H
400V  |Codeur incrémental |gans frein 2,39 Nm 750 W R88M-K75030F-S2  |R88D-KN10F-[] R88D-KT10F
(20 bits) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1KO30F-S2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F
Arbre droit avec 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530F-S2 |R88D-KN15F-L] R88D-KT15F
clavette, fileté 6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030F-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030F-S2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
12,7 Nm 4000 W |R88M-K4K030F-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030F-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Avec frein 2,39 Nm 750 W |R88M-K75030F-BS2 |R88D-KN10F-L] R88D-KT10F
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030F-BS2 |R88D-KN15F-1] R88D-KT15F
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530F-BS2 |R88D-KN15F-L] R88D-KT15F
6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030F-BS2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030F-BS2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
12,7 Nm 4000 W |R88M-K4K030F-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030F-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Codeur absolu Sans frein 12,39 Nm 750 W |R88M-K75030C-S2 |R88D-KN10F-L] R88D-KT10F
(17 bits) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030C-S2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F
) 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530C-S2 |R88D-KN15F-] R88D-KT15F
Arbre droit avec
clavette, fileté 6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030C-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030C-S2 |R88D-KN30F-LJ R88D-KT30F
12,7 Nm 4000 W |R88M-K4K030C-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030C-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Avec frein 12,39 Nm 750 W |R88M-K75030C-BS2 |R88D-KN10F-L] R88D-KT10F
3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030C-BS2 |R88D-KN15F-1] R88D-KT15F
4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530C-BS2 |R88D-KN15F-1] R88D-KT15F
6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030C-BS2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030C-BS2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
12,7 Nm 4000 W |R88M-K4K030C-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030C-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
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Servomoteurs 2 000 tr/min (1 a 5 kW)

Symbole Caractéristiques Modele de Servodrivers compatibles (2)
Tension |Codeur et conception Couple Capacité |Servomoteur G5 EtherCAT / ML2 |G5 analogique /
nominal impulsions
) 230V |Codeur incrémental |Sans frein  |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020H-S2 |R88D-KN10H-L] R88D-KT10H
(20 bits) 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520H-S2 |R88D-KN15H-[]  |R88D-KT15H
Arbre droit avec Avec frein  |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020H-BS2 |R88D-KN10H-] R88D-KT10H
clavette, fileté 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520H-BS2 [R88D-KN15H-L] R88D-KT15H
Codeur absolu Sans frein 4,77 Nm 1000 W [R88M-K1K020T-S2 |R88D-KN10H-[] R88D-KT10H
(17 bits) 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520T-S2 |R88D-KN15H-]  |R88D-KT15H
Arbre droit avec Avec frein _ |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020T-BS2 |R88D-KN10H-] R88D-KT10H
clavette, fileté 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520T-BS2 |R88D-KN15H-] R88D-KT15H
400V |Codeur incrémental |sans frein |1,91 Nm 400 W  |R88M-K40020F-S2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F
(20 bits) 2,86 Nm 600 W |R88M-K60020F-S2 |R88D-KNOBF-L] R88D-KTO6F
Arbre droit avec 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020F-S2 |R88D-KN10F-LJ R88D-KT10F
clavette, fileté 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520F-S2 |R88D-KN15F-[] R88D-KT15F
9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020F-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020F-S2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-KAK020F-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
23,9 Nm 5000 W |R88M-K5K020F-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Avec frein 1,91 Nm 400 W  |R88M-K40020F-BS2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F
2,86 Nm 600 W |R88M-K60020F-BS2 |R88D-KNOBF-L] R88D-KTO6F
4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020F-BS2 |R88D-KN10F-L] R88D-KT10F
7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520F-BS2 |R88D-KN15F-L] R88D-KT15F
9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020F-BS2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020F-BS2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020F-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
23,9 Nm 5000 W |R88M-K5K020F-BS2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Codeur absolu Sans frein 11,91 Nm 400 W  |R88M-K40020C-S2 |R88D-KNOBF-L] R88D-KTO6F
(17 bits) 2,86 Nm 600 W |R88M-KB0020C-S2 |R88D-KNOBF-L] R88D-KTO6F
Arbre droit avec 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020C-S2 |R88D-KN10F-LJ R88D-KT10F
clavette, fileté 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520C-S2 |R88D-KN15F-L] R88D-KT15F
9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020C-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020C-S2 |R88D-KN30F-L] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020C-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
23,9 Nm 5000 W |R88M-K5K020C-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Avec frein 11,91 Nm 400W  |R88M-K40020C-BS2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F
2,86 Nm 600 W |R88M-K60020C-BS2 |R88D-KNOBF-L] R88D-KTO6F
4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020C-BS2 |R88D-KN10F-LJ R88D-KT10F
7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520C-BS2 |R88D-KN15F-L] R88D-KT15F
9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020C-BS2 [R88D-KN20F-L] R88D-KT20F
14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020C-BS2 |R88D-KN3OF-L] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020C-BS2 [R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
23,9 Nm 5000 W |R88M-K5K020C-BS2 [R88D-KN50F-L] R88D-KT50F
Servomoteurs 1 500 tr/mn (7,5 a 15 kW)
Symbole Caractéristiques Modele de Servodrivers compatibles (2)
Tension|Codeur et conception Couple Capacité |Servomoteur G5 EtherCAT G5 analogique /
nominal impulsions
) 400V |Codeur absolu Sans  |47.8Nm 7500 W |R88M-K7K515C-S2  |R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F
(17 bits) frein  [70,0 Nm 11 000 W |[R88M-K11K015C-S2 |R88D-KN150F-ECT R88D-KT150F
Arbre droit avec 95,5 Nm 15 000 W [R88M-K15K015C-S2 |R88D-KN150F-ECT R88D-KT150F
clavette, fileté Avec  |47.8Nm 7500 W |R88M-K7K515C-BS2 |R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F
frein  [70,0 Nm 11 000 W |R88M-K11K015C-BS2 |R88D-KN150F-ECT R88D-KT150F
95,5 Nm 15 000 W |R88M-K15K015C-BS2 |R88D-KN150F-ECT R88D-KT150F
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Servomoteurs 1 000 tr/mn (900 a 6 000 W)

Symbole Caractéristiques Modeéle de Servodrivers compatibles (2)
Tension|Codeur et conception Couple [Capa- |Servomoteur G5 EtherCAT G5 G5 ML2
nominal |cité analogique /
impulsions
@ 230V |Codeur incrémentiel (20 bits)[Sans frein [8,59 Nm [900 W |R88M-K90010H-S2 |R88D-KN15H-ECT|R88D-KT15H|R88D-KN15H-ML2
Arbre droit avec clavette, fileté [Ayec frein [8,59 Nm [900 W | R88M-K90010H-BS2 |R88D-KN15H-ECT|R88D-KT15H|R88D-KN15H-ML2
Codeur absolu (17 bits) Sans frein [8,59 Nm [900 W |R88M-K90010T-S2 |R88D-KN15H-ECT|R88D-KT15H|R88D-KN15H-ML2
Arbre droit avec clavette, fileté [Ayec frein (8,59 Nm [900 W |R88M-K90010T-BS2 |R88D-KN15H-ECT|R88D-KT15H|R88D-KN15H-ML2
400V |Codeur incrémental Sans frein |8:59 Nm [900 W |R88M-K90010F-S2 |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F |R88D-KN15F-ML2
(20 bits) 19,1 Nm |2 000 W |R88M-K2K010F-S2 |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F |R88D-KN30F-ML2 m.
) _ 28,7 Nm [3 000 W |R88M-K3K010F-S2 |R88D-KN50F-ECT |[R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2 J
Arbre droit avec clavette, fileté o
900 W 43 KW Avec frein 18,59 Nm [900 W |R88M-K90010F-BS2 |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F |R88D-KN15F-ML2 g
19,1 Nm |2 000 W |R88M-K2K010F-BS2 |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F | R88D-KN30F-ML2 g
28,7 Nm |3 000 W |R88M-K3K010F-BS2 [R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2 £
Codeur absolu Sans frein 1859 Nm [900 W [R88M-K90010C-S2 |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F |R88D-KN15F-ML2 S
(17 bits) 19,1 Nm |2 000 W |R88M-K2K010C-S2 |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F | R88D-KN30F-ML2 3
Arbre droit avec clavette, fileté 28,7 Nm |3 000 W |R88M-K3K010C-S2 |R88D-KN50F-ECT |[R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm |4 500 W |R88M-K4K510C-S2 |R88D-KN50F-ECT |[R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2
57,3 Nm |6 000 W |R88M-K6K010C-S2 |R88D-KN75F-ECT|R88D-KT75F | —
4,5 kW a 6 kW Avec frein 18,59 Nm [900 W |R88M-K90010C-BS2 |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F |R88D-KN15F-ML2
19,17 Nm |2 000 W [R88M-K2K010C-S2 |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F |R88D-KN30F-ML2
28,7 Nm |3 000 W |R88M-K3K010C-S2 |R88D-KN50F-ECT |[R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm |4 500 W | R88M-K4K510C-BS2 [R88D-KN50F-ECT |[R88D-KT50F |R88D-KN50F-ML2
57,3 Nm |6 000 W | R88M-K6K010C-BS2 [R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F | —
Cables codeur
pour codeurs absolus et incrémentiels
Symbole|Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable codeur pour servomoteurs 1,5 m|R88A-CRKA001-5CR-E
R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)[] 3'm |R88A-CRKAO03CR-E
5 m |R88A-CRKAO05CR-E
70 m |R88A-CRKAOT0CR-E .
15 m |R88A-CRKA015CR-E
20 m |R88A-CRKA020CR-E
Cable codeur pour servomoteurs 1,5 m|R88A-CRKCO001-5NR-E
ESSM"ES?&’J Eg/)f Igé?Z/r()O%KOMKO/SKO)SO(F/C)D 3m |RESA CRKOOOSNR-E
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20[] 132 Sggﬁ:gﬁigg?gmaﬁ 3§ C@]ED °E
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15L]
R88M-K(900/2K0/3K0/4K5/6K0)10C] 15 m |R88A-CRKCO15NR-E
20 m |R88A-CRKC020NR-E

Remarque : Pour les servomoteurs dotés d’'un codeur absolu, vous devez ajouter I'allonge de cable de batterie R88A-CRGDORS3CLI (voir ci-
dessous) ou brancher une batterie de secours dans le connecteur d’E/S CN1.

Cable avec batterie pour codeur absolu (uniquement allonge de céable pour codeur)

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
@ Cable avec batterie pour codeur |Batterie non 0,3 m |R88A-CRGDOR3C-E
absolu comprise

Batterie comprise 0,3 m |R88A-CRGDOR3C-BS-E

Batterie de secours pour codeur R88A-BATO1G

absolu

2000mA.h 3,6V -
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Cables d’alimentation

Symbole|Caractéristiques Modeéle Présentation

@ Pour servomoteurs 200 V Unique- |1,5m |R88A-CAKA001-5SR-E
R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)[] ment 3m |R88A-CAKAO03SR-E

cable
5m [R88A-CAKA005SR-E =D

Remarque : pour servomoteurs avec frein d’alimen- _-.\
R88M K(050/100/200/400/750)30(H/T)-BS2,  |tation | 10M |R8BA-CAKAO10SR-E _..7.-_
le cable de frein distinct R88A-CAKALIILIBR-E |(sans 15 m |R88A-CAKA015SR-E o=
est nécessaire frein) 20 m |R88A-CAKA020SR-E
Pour servomoteurs 200 V sans 1,5m |R88A-CAGB001-5SR-E
R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)[J frein 3m |R88A-CAGBO03SR-E =N\,

R88M-K(1K0/1K5)20(H/T)] o

5m |Re8A-CAGBOO5SR-E
R88M-K90010(H/T)J 0-s2 il

10m |R88A-CAGBO10SR-E
15m |R88A-CAGBO15SR-E
20m |R88A-CAGBO020SR-E
avec 1,5m |R88A-CAGB001-5BR-E
frein 3m [R88A-CAGBO003BR-E
5m |R88A-CAGBO05BR-E

BS2 50 [ResA-CAGBOT0BRE
15m |R88A-CAGBO15BR-E
20m |R88A-CAGB020BR-E
Pour servomoteurs 400 V sans 1,5 m |R88A-CAGB001-5SR-E
R88M-K(750/1K0/1K5/2K)30(F/C)L] frein 3m |R8BA-CAGBO03SR-E =\
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0)20(F/C)[] 5m |RBBA-CAGBOSSR.E . 7-
R88M-K90010(F/C)] U-S2  Hom |R8sA-CAGBO10SR-E e
15m |R88A-CAGBO15SR-E
20m |R88A-CAGB020SR-E
avec 1,5 m |R88A-CAKF001-5BR-E
frein 3m |R88A-CAKF003BR-E
‘.psp |5m [R8BA-CAKFO05BR-E
10 m [R88A-CAKFO10BR-E
15m |R88A-CAKFO15BR-E
20 m |R88A-CAKF020BR-E
Pour servomoteurs 400 V sans 1,5m [R88A-CAGDO001-5SR-E

R88M-K4K510CL]

15m |R88A-CAGDO15SR-E
20m [R88A-CAGDO020SR-E
avec 1,5 m [R88A-CAGDO001-5BR-E

frein 3m |R88A-CAGD003BR-E

[1-BS2 5m |R88A-CAGD005BR-E >
10 m |R88A-CAGDO10BR-E
15m |R88A-CAGDO15BR-E
20 m |R88A-CAGD020BR-E

R88M-K (3K0/4K0/5K0)30(F/C)[] frein 3m [R88A-CAGDO03SR-E

R88M-K(3K0/4K0/5K0)20(F/C)[] " N

R88M-K (2K0/3K0)10(F/C)[] -2 Sm_|R8BA-CAGDOOSSRE
10m |R88A-CAGDO10SR-E

n

)

o

Pour servomoteurs 400 V Puissan- | 1.5 m |R88A-CAKE001-5SR-E o
R88M-K6K010CL] cecable [3m [R88A-CAKEO03SR-E €
R88M-K7K515CL] unique- 5" | R8BA-CAKEOO5SR-E &

Remarque : pour les servomoteurs avec frein  [ment
R88M- K(6K010/7K515)C-BS2 , le cable de frein [(sans |10 m |R88A-CAKEO10SR-E
séparé R88A-CAGELI I IBR-E est nécessaire  (frein) |15 m |R88A-CAKEO15SR-E
20m [R88A-CAKE020SR-E

Pour servomoteurs 400 V Puissan- |15 m |R88A-CAKGO001-5SR-E (o

R88M-K(11K0/15K0)15C ce cable |3m R88A-CAKGO03SR-E E%
. . unique- 15 m  |R88A-CAKGO05SR-E o

Remarque : pour servomoteurs avec frein ment

R88M-K(11K0/15K0)15C-BS2, le cable de frein |(sans 10 m |R88A-CAKGO010SR-E
distinct RBBA-CAGE[ LI IBR-E est nécessaire |frein) 15m |R88A-CAKGO15SR-E

20 m |R88A-CAKGO020SR-E

Cables de frein (pour servomoteurs 200 V 50 a 750 W et servomoteurs 400 V 6 a 15 kW)

Symbole Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable de frein uniqguement. 1,5 m [R88A-CAKA001-5BR-E
Pour servomoteurs 200 V avec frein 3m |R88A-CAKAO03BR-E

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)-BS2

5m |R88A-CAKAOOSBR-E
10 m |R88A-CAKAOTOBR-E S I
15 m |R88A-CAKAOT5BR-E
20m |RB88A-CAKAO20BR-E
Cable de frein uniqguement. 1,5 m |R88A-CAGE001-5BR-E
R88M-K(7K5/1 1K0/15K0)15C-BS2 5m__|RE8A-CAGEC0SBR-E

10 m |R8BA-CAGEO010BR-E
15m |RB8A-CAGEOT5BR-E
20m |R8BA-CAGEO20BR-E
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Connecteurs pour cables de codeur, d’alimentation et de frein

Caractéristiques

Servomoteur applicable

Modele

cables codeur

Connecteurs de réalisation

Coté driver (CN2)

Tous les modeles

R88A-CNWO1R

Coté moteur

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)[]

R88A-CNK02R

Coté moteur

R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)C]
R88M-K(750/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)30(F/C)]
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20L]

R88M-K(4K5/6K0)10C-]
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-[]

R88A-CNKO4R

Connecteurs de réalisation

Coté moteur

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)[]

R88A-CNK11A

cables d’alimentation

Coté moteur

(
(
5
R88M-K(900/2K0/3K0)10[]
(
(
(
(

R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)-S2
R88M-K(1K0/1K5)20(H/T)-S2
R88M-K90010(H/T)-S2
R88M-K(750/1K0/1K5/2K0)30(F/C)-S2,
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0)20(F/C)-S2
R88M-K90010(F/C)-S2

MS3108E20-4S

Coté moteur

R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)-BS2
R88M-K(1K0/1K5)20(H/T)-BS2
R88M-K90010(H/T)-BS2

MS3108E20-18S

Coté moteur

R88M-K(750/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)30(F/C)-BS2
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20(F/C)-BS2
R88M-K(900/2K0/3K0)10(F/C)-BS2

R88M-K4K510C-BS2

MS3108E24-11S

Coté moteur

R88M-K(3K0/4K0/5K0)30(F/C)-S2
R88M-K (3K0/4K0/5K0)20(F/C)-S2
R88M-K(2K0/3K0)10(F/C)-S2
R88M-K4K510C-S2

MS3108E22-22S

Coté moteur

R88M-K6K010C-[]
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-[]

MS3108E32-17S

de frein

Connecteur pour cable

Coté moteur

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)-BS2

R88A-CNK11B

Coté moteur

R88M-K6K010C-BS2
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-BS2

MS3108E14S-2S

Remarque : 1. Tous les cables repris sont flexibles et blindés (sauf le R88A-CAKALIIJ-BR-E qui est seulement un céble flexible).

2. Tous les connecteurs et cables repris sont de classe IP67 (sauf le connecteur R88A-CNWO1R et le cable R88A-CRGDOR3C).
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [100E-FR-02 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.

146 Servomoteurs c.a.
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

R88M-G[

Servomoteurs série G

Une large gamme de servomoteurs compacts

pour répondre a tous les besoins de vos

applications.

¢ Couple pic : 300 % du couple continu pendant
3 secondes ou plus, selon le modele

¢ Servomoteurs pris en charge par les servodrivers
SmartStep2, série G et Accurax G5

¢ Servomoteurs cylindriques et plats disponibles

¢ Précision du codeur de 10 000 pas / tour par défaut et
codeur INC/ABS 17 bits en option

e P65 par défaut et joint d’huile d’arbre disponibles

* Moteurs avec frein en option

Puissances

e 230 Vc.a. monophasé, 50 W a 1,5 kW

(couple nominal de 0,16 a 8,62 Nm)

e
o
[
2
=
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

o\

Configuration du systéeme

Servomoteur cylindrique série G (reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

Q_"}

Options driver

3

3000 tr/min (50 — 750 W)

Cable d’alimentation

3000 tr/min (1 000 — 1 500 W)
2000 tr/min (1 000 — 1 500 W)
1000 tr/min (900 W)

- Cable codeur SmartStep 2 Servodriver série G
Servomoteur plat série G Servodriver controlé ML2 et modéles
par impulsions analogiques / impulsions
—1
3 000 tr/min (100 — 400 W)
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Combinaison servomoteur / servodriver

Servomoteur Servodriver
Famille Tension |Vitesse CoupleI Capacité |Modéle SmartStepz'3 Série G ML2 Série G A/P
nomina

Cylindrique 50 — 750 W 230V |3000 min |0,16 Nm 50W  |R88M-G0503001-1S2 |R7D-BPOTH |R88D-GNOTH-ML2 |R88D-GTOTH
0,32 Nm 100W  |R88M-G100300111S2 |R7D-BPOTH |R88D-GNO1H-ML2 |R88D-GTOTH
0,64 Nm 200W  |R88M-G20030(1-S2 |R7D-BPO2HH |R88D-GNO2H-ML2 |R88D-GTO2H
1,3 Nm 400W  |R88M-G40030(1-S2 |R7D-BPO4H |R88D-GNO4H-ML2 |R88D-GTO4H
2,4 Nm 750 W |R88M-G7503001-1S2 |R88D-GPO8H |R88D-GNOSH-ML2 |R88D-GTO8H
900 - 3,18 Nm 1000W |R88M-GIKO30T-[1S2 | — R88D-GN15H-ML2 |R88D-GT15H
1500 W 477 Nm 1500W |R88M-G1K530T-LS2 |- R88D-GN15H-ML2 |R88D-GT15H
2000 min |4,8 Nm 1000W |R88M-G1K020T-(S2 | — R88D-GN10H-ML2 |R88D-GT10H
7,15 Nm 1500 W |R88M-G1K520T-(1S2 | — R88D-GN15H-ML2 |R88D-GT15H
1000 min™" |8,62 Nm 900W  |R88M-G90010T1S2 | - R88D-GN15H-ML2 |R88D-GT15H
Plat 100 - 3000 min" |0,32 Nm 100W  |R88M-GP100300-S2 |R7D-BPOTH |R88D-GNO1H-ML2 |R88D-GTOTH
00w : e 0,64 Nm 200W  |R88M-GP20030(-1S2 |R7D-BPO2HH |R88D-GNO2H-ML2 |R88D-GTO2H
= 1,3 Nm 400W  |R88M-GP4003001-1S2 |R7D-BPO4H |R88D-GNO4H-ML2 |R88D-GTO4H

Remarque : 1. Se reporter aux informations pour la commande indiquées a la fin du présent chapitre pour connaitre les références des cables et
des servomoteurs.

2. Se reporter au chapitre relatif au servodriver pour connaitre comment sélectionner les options du driver et pour obtenir plus
d’informations.

3. SmartStep2 ne prend en charge que les codeurs incrémentaux

Légende des références

Servomoteur
R88M-GP10030H-BOS2
Servomoteur série G ——— t Spécifications d’extrémité d’arbre
Vide |Arbre droit, sans clavette
Type de moteur S2 | Droit, clavette, fileté

Vide:  En cylindre Spécifications d’étanchéité

P Modele plat Vide |Pas d'étanchéité a I'huile
o Etanche a I'huile
Capacité O
050 | 50W L Caractéristiques de freinage
100 | 100W Vide [Sans frein
200 | 200W B |Frein
400 400 W
750 | 750 W . PORT
900 | 900w ————— Tension et spécifications du codeur
1KO 1 KW H : 230 V avec codeur incrémental
1K5 | 1,5 kW T : 230 V avec codeur absolu

Régime nominal (tr/min)

10 1.000
20 2000
30 3000
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Caractéristiques du servomoteur

Servomoteurs cylindriques 3 000 /2 000/ 1 000 tr/min

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension appliquée 230V
Servomoteur modéle R88M-[] G05030(L1| G10030[] | G20030(1| G40030[ ]| G75030(]1| G1K030T | G1K530T | G1K020T| G1K520T | G90010T
Sortie nominale W 50 100 200 400 750 1000 1500 1000 1500 900
Couple nominal Nm 0,16 0,32 0,64 1,3 2,4 3,18 4,77 4,8 7,15 8,62
Couple pic instantané Nm 0,45 0,90 1,78 3,67 7,05 9,1 12,8 13,5 19,6 18,4
Courant nominal A (rms) 1,1 1,6 2,6 4 7.2 9,4 5,6 9,4 7,6
Courant maximal instantané A (rms) 3,4 4,9 7,9 12,1 21,4 28,5 17,1 28,5 17,1
Vitesse nominale min”! 3 000 2 000 1000
Vitesse max. min™! 5000 4500 5000 3 000 2000
Constante de couple Nm/A (rms) 0,14 0,19 0,41 0,51 0,64 0,44 0,51 0,88 0,76 1,13
Moment d’inertie du rotor (JM) kg~m2 x 104 0,025 0,051 0,14 0,26 0,87 1,69 2,59 6,17 11,2
Moment d’inertie de charge autorisé [Multiple de (JM) 30 20 15 10
ML)
Taux de puissance KW/s 10,4 201 [ 303 | 625 66 60 [ 88 37,3 458 | 663
Codeur applicable Codeur incrémental (10 000 impulsions) -
Codeur incrémental / absolu (17 bits)

Charge radiale autorisée N 68 245 392 490 | 686
Charge axiale autorisée N 58 98 147 196
Poids approximatif kg (sans frein) 0,3 0,5 0,8 1,2 2,3 4,5 5,1 6,8 8,5

kg (avec frein) 0,5 0,7 1,3 1,7 3,1 5,1 6,5 8,7 10,1 | 10
o |Tension nominale 24 Vc.c. 5 % 24 Vc.c. £10 %
& |Moment d'inertie du frein kg~m2 x 104 0,002 0,018 0,075 0,25 0,33 1,35
£ |de maintien J
“: Consommation de puissance (W 7 9 10 18 19 14 19
g (a20°C)
8 |Consommation de courant A 0,3 0,36 0,42 0,74 0,81 0,59 0,79
2 |(a20°C)
Qg Couple de friction statique Nm (minimum) 0,29 1,27 2,45 4,9 7,8 4,9 13,7
g Temps de montée pour couple |ms (max.) 35 50 70 50 80 100
& |de maintien
© Temps de relachement ms (max) 20 15 20 15 70 50
® Valeurs nominales Continu
S |Degré dlisolement Type B Type F
3 |Température de fonctionnement / stockage ambiante|0 & +40 °C /-20 a 65 °C 0a+40°C/-20a80°C
¢ |Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 85 % max. (sans condensation)
& |Classe de vibration V-15
B |Résistance d'isolement 20 MQ min & 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG
% Boitier IP65 entierement fermé a auto-refroidissement (& I'exception de I'ouverture de I'arbre et des extrémités des cables)
g Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s? [Accélération des vibrations 24,5 m/s?
O [Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse
R88M-G10030H/T (100 W)

R88M-G05030H/T (50 W)

(Nm)
0,5 10,45 0,45
Utilisation répétée
0.2510,16 0,16
Utilisation continue 01
0 1 600 2 600 3 600 4 600 5 000
(tr/mn)
R88M-G75030H/T (750 W)
(Nm)
8,017,05 7,05 (3 600)

Utilisation répétée

40124

0 1000 2000 3000 4000 5000

(Nm)
1,040.93 0,93
Utilisation répétée
051032 032
Utilisation continue 0,28
0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/mn)
R88M-G1K030T (1 kW)
(Nm)
10491 9,1 (3 600)

3,18

Utilisation répétée

Utilisation continue

3,18

R88M-G20030H/T (200 W)

(Nm)
201,78 1,78 (4 500)
Utilisation répétée 1.5
1.070,64
Utilisation continue 0,38

R88M-G40030H/T (400 W)

(Nm)

4,0

2,04

3,6 (3 800)

0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/mn)

R88M-G1K530T (1.5 kW)

(Nm)

15412,9

12,9 (3 500)

Utilisation répétée

7.514,77 4,77

Utilisation continue

0 1000 2000 3000 4000 (5 000

R88M-G1K020T (1 kW)

(Nm)
118,56

14.8

Utilisation répétée

Utilisation continue

tr/mn)

13,5 (2 200)

0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3 000(tr/mn)
(tr/mn) (tr/mn) (tr/mn)
R88M-G1K520T (1,5 kW) R88M-G90010T (900 W)
(Nm)
(Nm) 0184 18,4 (1 600)
20119,6 19,6 (2 200)
Utilisation répétée Utilisation répétée
14,3 i
1047,15 7,15 101862 862 10,0
Utilisation continue 4,7 Utilisation continue 4,31
0 1000 2000 3000 (/min) 0 1000 2000 (twmn)
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Servomoteurs plat

s 3 000 tr/min

Valeurs nominales et caractéristiques

Tension appliquée 230V
Servomoteur modéle R88M-[] GP10030L] GP20030[] GP40030L]
Sortie nominale w 100 200 400
Couple nominal Nm 0,32 0,64 1,3
Couple pic instantané Nm 0,86 1,8 3,65
Courant nominal A (rms) 1 1,6 25
Courant maximal instantané A (rms) 3,1 4,9 7,5
Vitesse nominale min”! 3000
Vitesse max. min-! 5000
Constante de couple Nm/A (rms) 0,34 0,42 0,54
Moment d’inertie du rotor (JM) kg-m® x 107 0,1 0,35 0,64
Moment d'inertie de charge autorisé (JL) Multiple de (JM) 20
Taux de puissance kW/s 10,2 11,5 | 25,5
Codeur applicable Incrémental (10 000 impulsions)
Codeur incrémental / absolu (17 bits)
Charge radiale autorisée N 68 245
Charge axiale autorisée N 58 98
Poids approximatif kg (sans frein) 0,7 1,3 1,8
kg (avec frein) 0,9 2 2,5
& |Tension nominale 24 Vc.c. +/-10 %
% Moment d’inertie du frein de maintien J kg-m2 x 10 0,03 0,09
° Consommation de puissance (a 20 °C) w 7 10
E Consommation de courant (a 20 °C) A 0,29 0,41
% Couple de friction statique Nm (minimum) 0,29 1,27
:‘é Temps de montée pour couple de maintien ms (max.) 50 60
% Temps de relachement ms (max) 15
S
Valeurs nominales Continu
% Degré d’isolement Type B
g Température de fonctionnement / stockage ambiante 0a+40°C/-20a80°C
2 Humidité de fonctionnement / stockage ambiante 85 % max. (sans condensation)
% Classe de vibration V-15
‘@ |Résistance d'isolement 20 MQ min. a 500 Vc.c. entre les bornes d’alimentation et la borne FG
“g Boitier IP65 entierement fermé a auto-refroidissement (a I'exception de I'ouverture
© de l'arbre et des extrémités des cables)
S Résistance aux vibrations Accélération des vibrations 49 m/s?
Montage Monté avec bride

Caractéristiques couple / vitesse

R88M-GP10030H/T (100 W)

R88M-GP20030H/T (200 W)

R88M-GP40030H/T (400 W)

(N-m) (N-m) (N-m)
1,0{0,86 0,86 2,0{18 1.8 (4500) 4,013 65 3,65 (3 600)
Utilisation répétée Utilisation répétée Utilisation répétée
0570,32 0,32 1.070,64 0,64 20713 13 2,0
Utilisation continue 0,19 Utilisation continue 0,38 Utilisation continue 0,78
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(tr/mn) (tr/mn) (tr/mn)
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Servomoteurs
Modeéles cylindriques 3 000 tr/min (230 V, 50 a 100 W)

Dimensions (mm) Sans frein Avec frein LN Surface de bride Extrémité Poids approx. (kg)
d’arbre
Modeéle LL LL D ) B Sans frein Avec frein
R88M-G05030 -[1S2 72 102 26,5 30" 8o 39 0,3 0,5
R88M-G10030[-[1S2 92 122 46,5 0,5 0,7 .
o
3]
Connecteur de frein g
gg&nﬁcteur Connecteur de servomoteur 2
25 g
o
6,1 J3 ) ) e e
(Dimensions de I'extrémité d’arbre g
avec clavette et filetage)
14
12,5 B
§ Deux, 4,3dia. 40, 40 o
- -
M3 x 6L
¥ L (Filetage x
| Dt N [ 1= Profondeur)
L A,
Modeéles cylindriques 3 000 tr/min (230 V, 200 — 750 W)
Dimensions (mm) |(Sans frein| Avec |LR |KL1 Surface de bride Extrémité d’arbre Poids approx. (kg)
frein
Modele LL LL Di|D2| C | G| Z S QK B H | T1 | Filetage x Sans frein | Avec frein
Profondeur
R88M-G20030[-[1S2 79,5 116 30 | 43| 70 |50"| 60 | 6,5 | 45| 11" | 18 49| 4 | 25 M4 x 8L 0,8 1,3
R88M-G40030[-[1S2 99 135,5 1476 225 | 5" | 5 | 3 | M5x10L 1,2 1,7
R88M-G75030(1-11S2| 112,2 1492 | 35( 53| 90 [70"| 80 | 8 | 6 [19"]| 22 | 6" | 6 | 35 2,3 3,1
Connecteur de frein
Connecteur Connecteur de servomoteur
codeur
- e lP o
G 3
(Dimensions de I'extrémité d’arbre
__ avec clavette et filetage)
N Quatre, QK
8 diamétre Z B
N
= Iz
i I
L —
- Y |
i t = i
w0y Filetage x
4 o Y Profondeur
a
) .
J
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Modeéles cylindriques 3 000, 2 000 et 1 000 tr/min (230 V, 900 kW a 1,5 kW)

Dimensions (mm) Sans frein | Avec frein| LR |KL1 Surface de bride Extrémité d’arbre Poids approx. (kg)
Modele LL LL D1 | D2 |[D3| C|G|(F|Z| S |QK| B | H| T1 |Filetage| Sans frein | Avec frein
Pro);on-
deur

R88M-G1K030T-[1S2 175 200 | 55|98]100|80" [120| 90| 7 | 3|66/ 19" |42 (6™ |6 |35M5x12L| 45 5,1
R88M-G1K530T-[1S2 180 205 103|115 | 95" | 135 100| 10 51 6,5
R88M-G1K020T-[1S2 150 175 118| 145 [110"| 165 |130| 12| 6 20M6 141 |8 | 7| 4 6,8 8,7
R88M-G1K520T-[1S2 175 200 8,5 10,1
R88M-G90010T-[1S2 175 200 70 10

(Dimensions de I'extrémité d’arbre

Connecteur de avec clavette et filetage)

servomoteur / frein

LL LR
Connecteur Quatre
codeur Gl F diamétre Z QK B
T o M
| , e
< T L
3 - /‘\\ >\ T
Filetage x
Profondeur
Modeles plats 3 000 tr/min (230 V, 100 W a 400 W)
Dimensions (mm) Sans Avec |LR (KL1 Surface de bride Extrémité d’arbre Poids approx. (kg)
frein frein
Modele LL LL Di|D2| C | F |G| Z S [QK | B | H | T1 | Filetage x Sans frein Avec frein
Profondeur
R88M-GP10030H-1S2| 60,5 845 | 25|43 | 70 [50"7| 60| 3 | 7 [45|8™|125(39| 3 [1,8| M3x6L 0,7 0,9
R88M-GP10030T-[S2 87,5 11,5
R88M-GP20030H-[1S2| 67,5 100 |30 |53 |90 70" 80| 5 | 8 [55[11"] 18 [ 4| 4 | 25| MaxsL 1,3 2
R88M-GP20030T-[1S2 94,5 127
R88M-GP40030H-1S2| 82,5 115 14" 2251 5" [ 5 [ 30| M5x10L 1,8 2,5
R88M-GP40030T-[1S2 109,5 142
Connecteur
codeur Connecteur moteur
LL Connecteur de frein
(Dimensions de I'extrémité d’arbre
avec clavette et filetage)
0 ~GLF cxC QK
8@ ° Quatre, B
S diametre Z —
4 ¥ ~
/— I
<
Filetage x
» . Profondeur
S N S S B e
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Références de commande

@ Servomoteur cylindrique série G (reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

%

] Options driver

3000 tr/min (50 - 750 W) @:’j:«:[:m]

(® Cable codeur 0

e
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

(@ Cable avec batterie pour
codeur absolu

3 000 tr/min (1 000 — 1 500 W)

2000 tr/min (1 000 — 1 500 W) ci)
1 000 tr/min (900 W) ®
(@) Servomoteur plat série G ® SmartStep 2 ® servodriver série G
(® Cable d’alimentation Servodriver controlé ML2 et modeéles
par impulsions analogiques/impulsions

(®) Cable de frein

il

3000 tr/min (100 — 400 W)

Remarque : Les symboles M)@@@G)®) ... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner le servomoteur et les cables.
Servomoteur

(@ Sélectionnez le moteur parmi les modéles cylindriques et plats en utilisant les tableaux de moteurs des pages suivantes.
Servodriver

(2 Reportez-vous aux chapitres sur les servodrivers série G et SmartStep2 pour les spécifications détaillées des servodrivers et la sélection des
accessoires.

Servomoteurs cylindriques 3 000 /2 000/ 1 000 tr/min (50 a 1,5 kW)

Symbole Caractéristiques Modele de Servodrivers compatibles (2)
Tension|Codeur et conception [Vitesse [Conception Cc.':u;_)leI Capacité |Servomoteur SmartStep2  [Série G
nominal
@ 230V [Codeur incrémental 3000 min"T[Sans frein 0,16 Nm 50 W R88M-G05030H-S2 |R7D-BPO1H [R88D-G[101HL[]
(10 000 impulsions) 0,32 Nm 100 W |R88M-G10030H-S2 |R7D-BPO1H |R88D-GLI0THL]
0,64 Nm 200W  |R88M-G20030H-S2 |R7D-BP02HH |R88D-GLI02H]
Arbre droit avec 1,3 Nm 200 W |R88M-G40030H-52 |R7D-BP04H  |R88D-GLI04HL]
clavette, filsté 2,4 Nm 750 W |R88M-G75030H-52 |R88D-GP0OBH |R88D-GLI08HL]
Avec frein 0,16 Nm 50 W R88M-G05030H-BS2 |R7D-BPO1H  |R88D-GLIOTHL]
0,32 Nm 100W |R88M-G10030H-BS2 |R7D-BPOTH  |R88D-GLIOTHLJ
0,64 Nm 200 W  |R88M-G20030H-BS2 |R7D-BP02HH |R88D-GLI02H[]
(50 2 750 W) 1,3Nm 400 W |R88M-G40030H-BS2 |R7D-BP04H  |R88D-GLI04H]
2,4 Nm 750 W |R88M-G75030H-BS2 |R88D-GP08H |R88D-GLI08HL]
Codeur absolu / Sans frein 0,16 Nm 50 W R88M-G05030T-S2 - R88D-GLI01HL]
incrémental (17 bits) 0,32 Nm 100 W  |R88M-G10030T-S2 | — R88D-GLI0THL]
) 0,64 Nm 200W  |R88M-G20030T-S2 | — R88D-G[J02H]
Arbre droit avec 1,3 Nm 400W  |R88M-G40030T-52 | = R88D-GL104H]
clavette, fileté 2,4 Nm 750 W |R88M-G75030T-52 | — R88D-GLI08H]
3,18 Nm TKW R88M-G1K030T-S2 | — R88D-GLJ15H]
4,77 Nm 15kW |R88M-G1K530T-52 | — R88D-G[115H]
Avec frein 0,16 Nm 50 W R88M-G05030T-BS2 | — R88D-GLJ0THJ
0,32 Nm 100W |R88M-G10030T-BS2 | — R88D-GLJ0TH]
0,64 Nm 200W  |R88M-G20030T-BS2 | — R88D-GLJ02H]
1,3 Nm 400 W |R88M-G40030T-BS2 | — R88D-GLJ04H[]
2,4 Nm 750 W |R88M-G75030T-BS2 | — R88D-GLJ08HL]
3,18 Nm T KW R88M-G1K030T-BS2 | — R88D-GLI15H]
477 Nm 15kW |R88M-G1K530T-BS2 | — R88D-GLJ15HL]
2000 min"'|Sans frein 4,8 Nm TKW R88M-G1K020T-52 | — R88D-GLI10H]
. 7,15 Nm 15kW |R88M-G1K520T-52 | — R88D-G[J15H]
(900 2 1 500 W) Avec frein 4,8 Nm TKW R88M-G1K020T-BS2 | — R88D-GLI10H]
7,15 Nm 15kW |R88M-G1K520T-BS2 | — R88D-GLJ15HL]
17000 min"1|Sans frein 8,62 Nm 900 W |R88M-G90010T-52 | — R88D-GLJ15H]
Avec frein R88M-G90010T-BS2 | — R88D-GL]15HL]
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Servomoteurs plats 3 000 tr/min (100 a 400 W)

Symbole Caractéristiques Modele de servomoteur [Servodrivers compatibles (2)
Tension|Codeur et conception Couple Capacité SmartStep2 Série G
nominal
@ 230V |Codeur incrémental Sans frein 0,32 Nm 100 W R88M-GP10030H-S2 R7D-BPO1H R88D-G[J01H[]
(10 000 impulsions) 0,64 Nm 200 W R88M-GP20030H-S2 R7D-BP02HH |R88D-GIJ02H[]
Arbre droit avec 1,3 Nm 400 W R88M-GP40030H-S2 R7D-BP04H R88D-GI104H[]
clavette, fileté Avec frein 0,32 Nm 100 W R88M-GP10030H-BS2 R7D-BPO1H R88D-GII01H[]
0,64 Nm 200 W R88M-GP20030H-BS2 R7D-BP02HH  |R88D-G[102HL]
. * | 1,3 Nm 400 W R88M-GP40030H-BS2 R7D-BP04H R88D-GI104H[]
- E ’ Codeur absolu / Sans frein 0,32 Nm 100 W R88M-GP10030T-S2 - R88D-GLI01HL]
' . incrémental (17 bits) 0,64 Nm 200 W R88M-GP20030T-S2 - R88D-GL102H[]
Arbre droit avec . 1,3Nm 400 W R88M-GP40030T-S2 - R88D-GI104H[]
clavette, fileté Avec frein 0,32 Nm 100 W R88M-GP10030T-BS2 - R88D-G[J01HL]
0,64 Nm 200 W R88M-GP20030T-BS2 - R88D-G[102H[]
1,3 Nm 400 W R88M-GP40030T-BS2 - R88D-G[J04H[]
Cables codeur
Symbole Caracteéristiques Modele Présentation
@ Cable de codeur pour codeur absolu (50 & 750 W) 1,5m [R88A-CRGA001-5CR-E
R88M-G(50/100/200/400/750)30T-[] 3m |R88A-CRGAO03CR-E

R88M-GP(100/200/400)30T-[ 5m |R88A-CRGAOO5CR-E

10 m [R88A-CRGAO010CR-E
15m [R88A-CRGA015CR-E
20 m |R88A-CRGA020CR-E
Cable de codeur pour codeur incrémental (50 a 750 W)|1,5 m |R88A-CRGB001-5CR-E
R88M-G(50/100/200/400/750)30H-[] 3m |R88A-CRGBO03CR-E
R88M-GP(100/200/400)30H-[] 5m |R88A-CRGBOO5CR-E
10 m |R88A-CRGB010CR-E
15m [R88A-CRGB015CR-E
20 m |R88A-CRGBO020CR-E
Cable de codeur pour codeur absolu (900 a 1 500 W) |1,5 m |R88A-CRGC001-5NR-E
R88M-G(1K0/1K5)30T-L] 3m |R88A-CRGCO03NR-E
R88M-G(1K0/1K5)20T-[] 5m |R88A-CRGCO05SNR-E
R88M-G90010T-1J 10 m [R88A-CRGCO10NR-E
15m [R88A-CRGCO15NR-E
20 m |R88A-CRGCO020NR-E

Cable avec batterie pour codeur absolu

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
@ Cable avec batterie pour codeur |Batterie 0,3 m |R88A-CRGDOR3C-E
absolu non comprise

Batterie comprise  |0,3 m |R88A-CRGDOR3C-BS-E

Conteneur de batterie

Batterie de secours pour codeur | — - R88A-BATO1G
absolu 2 000 mA.h 3,6 V

Remarque : Le céble avec batterie pour codeur absolu n’est qu’un cable d’extension et doit étre utilisé avec un cable pour codeur absolu.
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Cables d’alimentation

pour servodriver SmartStep2

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Pour servomoteurs de 50 a 400 W 1,5m [R7A-CAB001-5SR-E
R88M-G(50/100/200/400)30L] 3m |R7A-CABOO3SR-E

R88M-GP(100/200/400)30[]

5m |R7A-CABOO5SR-E % (¢ @ |
Pour les servomoteurs avec frein, un cable séparé 10 m |R7A-CABO10SR-E

(R88A-CAGA[IBR-E) est nécessaire 15m |R7A-CABO15SR-E

20 m |R7A-CAB020SR-E
Pour servomoteurs 750 W 1,5 m |R88A-CAGA001-5SR-E
R88M-G75030L] 3m |R88A-CAGAO03SR-E =
Pour les servomoteurs avec frein, un cable séparé 5m_|R88A-CAGAQOSSR-E

(R88A-CAGA[IBR-E) est nécessaire 10 m |R88A-CAGAO10SR-E
15m [R88A-CAGAO015SR-E
20 m |R88A-CAGA020SR-E
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pour servodriver série G

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Pour servomoteurs de 50 a 750 W 1,5m [R88A-CAGA001-5SR-E
R88M-G(50/100/200/400/750)30L] 3m |R88A-CAGAO03SR-E — X
R88M-GP(100/200/400)30C] N 06 == |
5m [R88A-CAGAO05SR-E —--_/

Pour les servomoteurs avec frein, un cable séparé 10 m |R88A-CAGA010SR-E €D
(R88A-CAGA[IBR-E) est nécessaire 15m |R88A-CAGAO15SR-E
20 m |R88A-CAGA020SR-E
Pour servomoteurs de 900 a 1,5 kW sans frein  {1,5 m |R88A-CAGB001-5SR-E

R88M-G(1K0/1K5)30T-S2 3 R88A-CAGBO03SR-E N\
REBM-G(1K0/1K5)20T-52 u — 3
RE8M-G90010T. 82 5m |R88A-CAGBOO5SR-E =

10 m [R88A-CAGBO0O10SR-E
15m |R88A-CAGBO15SR-E
20 m |R88A-CAGB020SR-E
Pour servomoteurs de 900 a 1,5 kW avec frein |1,5 m |R88A-CAGB001-5BR-E

R88M-G(1K0/1K5)20T-BS2 ] )
RESM-G90010T-BS2 5m |R88A-CAGBO05BR-E

10m |R88A-CAGB010BR-E

15m |R88A-CAGBO15BR-E

20 m |R88A-CAGB020BR-E

fulinggg

Cable de frein (pour servomoteurs 50 — 750 W)

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable de frein uniquement. ) 1,5m [R88A-CAGA001-5BR-E
Pour servomoteurs de 50 a 750 W avec frein 3m |R88A-CAGAOO3BR-E
R88M-G(050/100/200/400/750)30L1-BS2, 5m |R88A-CAGACOSBR-E $ 1 = |
R88M-GP(100/200/400)30[ 1-BS2 10 m |R88A-CAGA010BR-E
15m |R88A-CAGA015BR-E
20 m |R88A-CAGA020BR-E

Connect (Connexion)Connecteurs pour cables d’alimentation, de codeur et de frein

Caractéristiques Servomoteur applicable Modeéle
Connecteurs pour Coté driver (CNB)|R88M-G(050/100/200/400)30HL], R88M-GP(100/200/400)30HL] (servodrivers SmartStep2 uniquement) |R7A-CNBO1A
cables d'alimentation  [Gate moteur | R88M-G(050/100/200/400/750)307], R88M-GP(100/200/400)30C] R88A-CNGO1A
Coté moteur | R88M-G(1K0/1K5)3001-S2, R88M-G(1K0/1K5)201-S2, R88M-G900101-S2 (sans frein) MS3108E20-4S
Coté moteur  |R88M-G(1K0/1K5)301-BS2, R88M-G(1K0/1K5)201-BS2, R88M-G900101-BS2 (avec frein) MS3108E20-18S
Connecteurs pour Coté driver (CN2)| — R88A-CNWO1R
cables codeur Coté moteur | R88M-G(050/100/200/400/750)30T-J, R88M-GP(100/200/400)30T-J (codeur absolu) R88A-CNGO1R
Coté moteur | R88M-G(050/100/200/400/750)30H-C], R88M-GP(100/200/400)30H-] (codeur incrémental) R88A-CNGO2R
Coté moteur | R88M-G(1K0/1K5)30T-C], R88M-G(1K0/1K5)20T-[], R88M-G90010T-] MS3108E20-29S
Connecteur pour cable  |Coté moteur | R88M-G(050/100/200/400/750)3001-BS2, R88M-GP(100/200/400)301-BS2 R88A-CNGO1B
de frein

Remarque : 1. Tous les cables repris sont flexibles et blindés (sauf le R88A-CAGALI I 1-BR-E qui est seulement un cable flexible)
2. Les cables R88A-CRGCLIILINR-E, R88A-CAGBLILIISR-E et R88A-CAGBLI I IBR-E sont de catégorie IP67 (y compris le connecteur)
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [107E-FR-03 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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R88L-EC-FW/GW-[ |

Moteur linéaire Accurax

Nouveaux moteurs linéaires avec efficacité

optimisée

Moteurs a noyau en fer pour opérations a vitesse et

a rendement élevés et moteurs sans noyau en fer pour

applications a dynamique élevée exemptes engorgements.

Le moteur et les familles offrent une performance et une

précision sans égale.

* Types de moteur sans noyau ou avec noyau en fer
disponibles

¢ Positionnement précis a dynamique élevée

¢ Moteurs a noyau en fer dotés d’un design plat et compact

¢ Moteurs sans noyau en fer avec excellent rapport force /
poids

¢ Rail magnétique au poids optimisé

¢ Connecteurs et capteur Hall numériques en option

¢ Capteurs de température inclus

Servomoteurs c.a.

Puissances
e Moteurs a noyau en fer — 48 & 760 N (force pic 2 000 N)
¢ Moteurs sans noyau en fer—26,5 a 348 N (force pic 2 100 N)

Configuration du systéeme

(reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

Servodriver Accurax G5
Modeles analogiques/impulsions et EtherCAT

Bobine de moteur .
Capteur’ Capteur; R88L-EC-GW Eggll[\-eEd;Fn‘;\?teur
Hall temp. .
Puissance
Rail magnétique
R88L-EC-FM
~~~ Codeur
Codeur
Rail magnétique
R88L-EC-GM
Moteur linéaire Moteur linéaire
sans noyau en fer a noyau en fer
Moteur linéaire Accurax 157
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Combinaison moteur linéaire / servodriver

Servodriver linéaire
Bobine de moteur linéaire Modele Accurax G5 EtherCAT Modéle Accurax G5 Analogique /
impulsions
Type fom | Force Modzle 230V 400V 230V 400 V
nale BC
48N | 105N R88L-EC-FW-0303-ANPC | R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KNO6F-ECT-L | R88D-KTO2H-L | R88D-KTO6F-L
96N | 210N R88L-EC-FW-0306-ANPC | R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L | R88D-KT04H-L | R88D-KT10F-L
160N | 400 N ) R88L-EC-FW-0606-ANPC | R88D-KNOBH-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L | R88D-KTO8H-L | R88D-KT15F-L
R88L-EC-FW-[] 240N | 600 N | BOPIne sans [eag e 5 E W 0609-ANPC | R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L | R88D-KT20F-L
Moteurs & noyau en fer 355 1 goo N | ™" """ "Re8L-EC-FW-0612-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KNGOF-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30FL
608 N | 1600 N R88L-EC-FW-1112-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
760N |2 000 N R88L-EC-FW-1115-ANPC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN3OF-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
/’ 48N | 105N R88L-EC-FW-0303-APLC | R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KNOBF-ECT-L | R88D-KTO2H-L | R88D-KTOBF-L
96N | 210N R88L-EC-FW-0306-APLC | R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KNTOF-ECT-L | R88D-KTO4H-L | R88D-KT10F-L
160N | 400 N _ R88L-EC-FW-0606-APLC | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L | R88D-KTO8H-L | R88D-KT15F-L
230V /400 V 240N | 600 N ?g:r']r;ecé‘frg RB8L-EC-FW-0609-APLC | R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L | R88D-KT20F-L
320N | 800 N R88L-EC-FW-0612-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
608 N | 1600 N R88L-EC-FW-1112-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
760N | 2000 N R8BL-EC-FW-1115-APLC | R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
26,5N | 100 N R88L-EC-GW-0303-ANPS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -
53N | 200 N R8BL-EC-GW-0306-ANPS | R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KT08H-L -
80N | 300N R8BL-EC-GW-0309-ANPS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
58N | 240 N | Bobine sans | R8BL-EC-GW-0503-ANPS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -
R88L-EC-GW-[] 117N | 480 N | connecteurs | R88L-EC-GW-0506-ANPS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KT04H-L -
Moteurs sans noyau [ 175N | 720 N R88L-EC-GW-0509-ANPS | R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
en fer 117N | 700 N R8BL-EC-GW-0703-ANPS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KT04H-L -
232N | 1400 N R88L-EC-GW-0706-ANPS | R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
348N |2 100 N R8BL-EC-GW-0709-ANPS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
26,5N | 100 N R88L-EC-GW-0303-APLS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -
53N | 200N R8BL-EC-GW-0306-APLS | R88D-KNOBH-ECTL - R88D-KT08H-L -
80N | 300N R88L-EC-GW-0309-APLS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
58N | 240 N | Bobine avec | R8BL-EC-GW-0503-APLS | R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KT02H-L -
230V 117N | 480 N | connecteurs | R88L-EC-GW-0506-APLS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KTO04H-L -
175N | 720N R88L-EC-GW-0509-APLS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KT08H-L -
117N | 700N R88L-EC-GW-0703-APLS | R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KTO04H-L -
232N | 1400 N R88L-EC-GW-0706-APLS | R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
348N |2 100 N R88L-EC-GW-0709-APLS | R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

Désignation du type

Bobine de moteur linéaire

R88L-EC-FW-0303-ANPC

Composant de moteur linéaire Accurax ———
Code Type de moteur Moteur série

FW | Caractéristiques Code | Caractéristiques
C | Compact (modéles avec noyau en fer)

GW | Bobine de moteur & noyau en fer

Bobine de moteur sans noyau en fer S | Standard (modéles sans noyau en fer)

Largeur magnétique

Connecteur options

Code Caractéristiques
03 Largeur aimant actif 30 mm Code| Caractéristiques
05 | Largeur aimant actif 50 mm NP | Pas de connecteur

06 Largeur aimant actif 60 mm
07 Largeur aimant actif 70 mm
11 Largeur aimant actif 110 mm

PL | Avec connecteurs

Modéle de bobine Révision de conception N°
Code Caractéristiques
03 Modele bobine 3
06 Modele bobine 6
09 Modéle bobine 9
12 Modeéle bobine 12
15 Modeéle bobine 15
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Rail magnétique
REBL-EC-FM-030I010-A

Composant de moteur linéaire Accurax j

Type de rail magnétique

Code| Caractéristiques

FM | Rail magnétique & noyau en fer Révision de conception N°
GM | Rail magnétique sans noyau en fer

Largeur magnétique Longueur du rail magnétique
Code Caractéristiques en mm
03 Largeur aimant actif 30 mm
05 Largeur aimant actif 50 mm
06 Largeur aimant actif 60 mm
07 Largeur aimant actif 70 mm
1 Largeur aimant actif 110 mm
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Capteur Hall

R88L-EC-FH-NNNN-A

Composant de moteur linéaire Accurax j

Type de capteur Hall

Code| Caractéristiques

FH | Capteur Hall numérique a noyau en fer

GH | Capteur Hall numérique sans noyau en fer

Révision
de conception N°
Largeur magnétique L Balise

Code | Caractéristiques
03 | Largeur aimant actif 30 mm
05 | Largeur aimant actif 50 mm
07 | Largeur aimant actif 70 mm
NN | Balise

Caractéristiques du servomoteur linéaire

Moteurs a noyau en fer R88L-EC-FW-1(230 /400 Vc.a.)

Tension 230/400V

Modéle de moteur linéaire R88L-EC-FW-[] 03031 [ 0306-C] 0606 | 0609-0] [ 0612-] 11120 | 11150

Vitesse maximale (100 V) m/s 2,5 2 1

Vitesse maximale (200 V) m/s 5 4 2

Vitesse maximale (400 V) m/s 10 8 4

Force pic*1 N 105 210 400 600 800 1600 2000

Courant pic*1 Arms 3,1 6,1 10 15 20 20 25

Force continue*? N 48 96 160 240 320 608 760

Courant continu™ Arms 1,24 2,4 3,4 5,2 6,9 6,5 8,2

Constante de force du moteur N/Ams 39,7 46,5 93

BEMF Vc.c./m/s 32 38 76

Constante moteur N /Jw 9,75 13,78 19,49 23,87 27,57 41,47 46,37

Résistance de phase Q 5,34 2,68 1,83 1,23 0,92 1,6 1,29

Inductance de phase mH 34,7 17,4 13,7 9,2 6,9 12,8 10,3

Constante de temps électrique ms 6,5 7,5 8

Dissipation de puissance cont. max. w 32 63 88 131 175 279 349

(toutes bobines)

Résistance thermique K/W 2,20 1,10 0,78 0,52 0,39 0,23 0,18

Constante de temps thermique s 110 124 126

Force d’attraction magnétique N 300 | 500 1020 | 1420 [ 1820 3640 | 4440

Pas du pdle magnétique mm 24

Poids unité de bobine™ Kg 048 | 078 1831 [ 184 [ 237 445 | 545

Poids rail magnétique Kg/m 21 3,8 10,5

g_imtlensri:))ns plaque de refroidissement |mm 238 x220x 10 250 x 287 x 12 371 x330x 14
x1x

Méthodes de protection™ Capteurs de température (KTY-83/121 & PTC 110C), auto-refroidissement

Capteur Hall Numérique (en option)

Classe d’isolation Classe B

Tension du bus max. 560 Vc.c.

Résistance d’isolement 500 Ve.c.

Rigidité diélectrique 2750V pour1s

Température max. de bobine autorisée 130°C

Humidité ambiante 20 a 80 % (sans condensation)

Température max. d’aimant autorisée 70°C

" Température de bobine augmentant de 6 K/s.

"2 valeurs de température de bobine a 100 °C et d’aimants a 25 °C. L’unité de bobine doit étre associée aux tailles de plaques de refroidissement données dans le tableau
et un courant d’air de 2,5 m/s (25 °C) doit étre appliqué.

"3 Poids sans connecteur et cable.
"4 2| doit étre défini correctement pour les applications a courant élevé.

Toutes les autres valeurs a 25 °C (+/-10 %).
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Caractéristiques force-vitesse

R88L-EC-FW-0303-AxxC R88L-EC-FW-0306-AxxC
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V 290 % Ubus et bobines a 100 °C
N N
120,0 250,0
\\‘Fonc(ionnemem pic Fonctionnement pic
100,0 3 ——
) ﬁ~ [ 200,0 = =
' - - A ————
w0 ‘ \ " j \l
\ ! 150,0 -
60,0 . ! E !
’ \ \ * \
— . \ \ 100,0 ‘\ -
40,0 == o = - AN
Fonctionnement — « = = e N Fonctionnement ‘J‘“ - . N
continu . R N continu \ = . ~
20,0 L A 50,0 A .
) % . < N ~ . ~
. - ~ M ~ ~
. ~ N K s ~
0,0 * 0,0 T — T T T - -
0 2 4 6 8 10 12 14 mis 0 2 4 6 8 10 12 14 mis
Bus 325 Ve.c*!  — — Bus 560 Vc.c.*? - - - - Bus 160 Vc.c.”) Bus 325 Vc.c.*! — — Bus 560 Ve.c*2 - - - -Bus 160 Vc.c.*3
R88L-EC-FW-0606-AxxC R88L-EC-FW-0609-AxxC
Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines & 100 °C Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines 100 °C
N N
450,0 7000
Fonctionnement pic Fonctionnement pic
4000 \\\ e
3500 === \ﬁ_§‘_—-—-\
| \ N 500,0 " A}
300,0 . \ } \ \ |
\ \ N
250,0 400,0 N y
\ \ \ A \
200,0 5 N 300,0 N
\ \ N \ N
150,0 — S S . N
- e ~ 200,0 = —_—
100,0 e Fonctionnement continu*y =~ N
! Fonctionnement continu '+ '\\\\ N N S - ~
50,0 - = 1000 v < <
. ~ ~ . T~ ~
0,0 r — r r r ~ . 0,0 . — v v = r >~ T
0 2 4 6 8 10 12 mis 0 2 4 6 8 10 12 mis
Bus 325 Vec*!  ——Bus560Vcc*? - - - -Bus 160 Vc.c3 Bus 325 Ve.c*! — —Bus 560 Ve.c*2 - - - -Bus 160 Ve.c™J
R88L-EC-FW-0612-AxxC R88L-EC-FW-1112-AxxC
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines & 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
N N
900,0 1800,0
Fonctionnement pic Fonctionnement pic
800,0 1600,0 ~ — —
\\\\\§ ‘ﬁ ______\\
700,0 : \ < 1400,0 - \ \‘
600,0 * } 1200,0 5
1\ l S \
500,0 1000,0 s AN
\ \ \ . \ \
400,0 . A\ 800,0 N <
\ \ N . N
600,0 —
3000 — = N " |Fonctionnement ~ *, T == = =\ ___ ~
200,0 = - . 4000 Jontinu . - —.
" Fonctionnement continu™ T ~ ’ * TN
100.0 S —- A 2000 . ~
A i v ~
N =~ . ~o . ~N
0,0 T — T T T T 0,0 *
0 2 4 6 8 10 12 mis 0 1 2 3 4 5 6 7
T ) 3 mis
Bus 325Vcc®!  — —Bus560Vcc*? - - - -Bus 160 Vc.c Bus 325 Vc.c! — — Bus 560 Vc.c. - - - - Bus 160 Vc.c!
R88L-EC-FW-1115-AxxC
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
N Fonctionnement pic
2100,0
S— —_———— —
18000 x Y
s \
1500,0 B \ \
. \
1200,0
) - N
. N
900,0 v
b—_ o N
— = _\ N
600,0 - S = <
Fonctionnement _ - -
continu . - \
300,0 o ‘\
. N
0,0
0 1 2 3 4 5 6 7
m/s
\ Bus 325 Vo.c'! — —Bus 560 Vec*2 - - - - Bus 160 Vo.c™

*1 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 235 V ou plus.
*2 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 400 V ou plus.
*3 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 115 V ou plus.
Remarque : La valeur du Bus c.c. est calculée a partir de la formule ci-dessous (ou la chute de tension c.a. est dans le bus c.c.) :

DCBuS = V% 2= AV

160 Servomoteurs c.a.
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

Moteurs sans noyau en fer R88L-EC-GW-1 (230 Vc.a.)

Tension 230V

Modele de moteur linéaire R88L-EC-GW-1| 0303-0 | 0306-1] | 0309-0] [ 050301 | 0506-C] | 0509-0] | 0703-0J | 0706-0 | 0709-0

Vitesse maximale (100 V) m/s 8 2,2 1,2

Vitesse maximale (200 V) m/s 16 4,4 2,4

Force pic™” N 100 200 300 240 480 720 700 1400 2100

Courant pic*’ Arms 5 10 15 3,5 71 10,6 5,6 11,3 16,9

Force continue™? N 26,5 53 80 58 117 175 117 232 348

Courant continu™? Arms 1,33 2,66 4 0,87 1,76 2,6 0,94 1,87 2,81
Constante de force du moteur N/Aims 19,9 68 124

BEMF Vc.c./m/s 16 55,5 101 g
Constante moteur N /yw 4,9 6,93 8,43 9,85 13,96 17,03 17,97 25,44 31,14 o
Résistance de phase Q 55 2,8 1,8 15,9 8 53 15,8 7,9 5,3 3
Inductance de phase mH 1,8 0,9 0,6 13 6,5 4,2 28 14 9 E
Constante de temps électrique ms 0,35 0,8 1,8 g
Dissipation de puissance cont. max. |W 47 95 142 67 134 200 82 165 247 [
(toutes bobines) «n
Résistance thermique K/W 2,1 1,06 0,71 1,7 0,85 0,65 1,56 1,04 0,52
Constante de temps thermique s 36 72 96

Force d’attraction magnétique N 0

Pas du péle magnétique mm 30 42 57

Poids unité de bobine™ Kg 0084 [ 0,138 [ 0,198 025 | 047 | 069 0,55 0,95 1,35

Poids rail magnétique Kg/m 4,8 11,2 24

Méthodes de protection™ Capteurs de température NTC10k, PTC110C, auto-refroidissement

Capteur Hall Numérique (en option)

Classe d’isolation Classe B

Tension du bus max. 325 Vce.c.

Résistance d’isolement 500 Vc.c.

Rigidité diélectrique 2250V pendant1s

Température max. de bobine autorisée 110°C

Humidité ambiante 20 a 80 % sans condensation

Température max. d’aimant autorisée 70°C

“ Température de bobine en augmentation série 03 de 40 K/s, série 05 de 20 K/s et série 07 de 20 K/s.
*2 valeurs de température de bobine a 110 °C et d’aimants a 25 °C.

*3 Poids sans connecteur et cable.

*4 12| doit &tre défini correctement pour les applications de surcharge a courant élevé.

Toutes les autres valeurs a 25 °C (+/-10 %).

Caractéristiques force-vitesse

R88L-EC-GW-0303-AxxS R88L-EC-GW-0306-AxxS
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V 290 % Ubus et bobines a 100 °C
20 20
18 8
16 " - 16
N Fonctionnement pic 1 Fonctionnement pic
14 | 1
12 12 I
) ' ) '
£ 10 | g0 [
8 ) - e
Tt oL Fonctionnement pic PTeeell. Fonctionnement pic
6 | - — 6 [ T
44— —"t=--. = T
5 Fonctionnement continu 1 ) Fonctionnement continu 1
0 S — : : ‘ 0 A : : ‘
0,0 20,0 40,0 60,0 80,0 100,0 120,0 0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0
[N] [N]
\ Bus325Vec'! - - - -Bus 160 Vo.c!2 \ Bus 325 Ve.c! - - - - Bus 160 Vc.c*?
R88L-EC-GW-0309-AxxS R88L-EC-GW-0503-AxxS
Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines & 100 °C Courbe F-V 290 % Ubus et bobines 4 100 °C
20 6
18
5
16 N Fonctionnement pic
14 4 N
12 I I Fonctionnement pic
3 [ = '
€ 10 €3
) S| O
Tite-oLL. Fonctionnement pic 5 el
f—————— e C—
I R I ‘.. Fonctionnement pic
4 = = RN
Fonctionnement continu s 1 T .
2 I I Fonctionnement continu el
0 T T | 0 T T T T T |
0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0 300,0 350,0 0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0 300,0
[N] IN]
\ Bus 325 Voo | - - - - Bus 160 Ve.c.” \ Bus 325 Ve.c.'l - - - - Bus 160 Ve.o.2
Moteur linéaire Accurax 161
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R88L-EC-GW-0506-AxxS R88L-EC-GW-0509-AxxS
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
6 6
5 5 \
4 i P I
Fonctionnement pic
7 M - . Fonctionnement pic
E3 | ES I
2 R 2 R - -
| Fonctionnement pic | S~ Fonctionnement pic
! B s - 1 [0 = -
0 I Fonctionnement continu Ttel. R I Fonctionnement continu Tee il
T T T T T 1 0 T T T T T S T !
0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 700,0 800,0
[N] N]
\ Bus 325 Voo’ ! - - - - Bus 160 Vo.c™? \ Bus 325 Vo.o* 1 < - - -Bus 160 Vo.o.2
R88L-EC-GW-0703-AxxS R88L-EC-GW-0706-AxxS
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
3 3
25 25
v v
2 1 2 1
Fonctionnement " . Fonctionnement
= ' ot Fonctionnement pic 3 ooming
E 151 | £ 1.5 10 |
- el A - Fonctionnement pic
1 S 4 I
| Tl Fonctionnement pic | N Fonctionnement pic
0,5 T . 0,5 T s N
0 T l T — T T T ; . 0 I =
0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 700,0 800,0 0,0 200,0 400,0 600,0 800,0 1000,0 1200,0 1400,0 1600,0
[N] N]
\ Bus 325 Ve.c! - - - ~Bus 160 Ve.c™? \ Bus 325 Ve.c.'! - - - -Bus 160 Vc.c™2
R88L-EC-GW-0709-AxxS
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines a4 100 °C
3
25
'
2 f
- , Fonctionnement .
E 15 continu For pic
= ‘.. I
S
1 S
| o~ . Fonctionnement pic
05 ; <
~
| .
0 T T T T 1
0,0 500,0 1000,0 1500,0 2000,0 2500,0
[N]
‘ Bus 325 Ve.c*! - - - - Bus 160 Vc.c.*z‘

*1 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacn) de 235 V ou plus.

*2 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 115 V ou plus.

Remarque : La valeur du bus c.c. est calculée a partir de la formule ci-dessous :

DCBuS = V oy x A2 - AV
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Noyau en fer R88L-EC-FW-03[ ]
Bobine moteur

Modeéle L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-0303-[] 105 +/-0,5 79 +0,15/-0,35 1
R88L-EC-FW-0306-[] 153 +/-0,5 127 +0,15/-0,35 2

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)
L1

L2

M4

>
&
/9
\L«
12,4 +0,7
23,9+0,7
5

e
o
[
2
F]
9]
2
o
=
o
>
<
[
(7]

0
28,6 -0,2

37,1+0,1

R N | ,7U,J77JJLE
+0,1
28 -0,2_|186+0,F .
Capteur Hall (en option) Rail magnétique
20,5+0Qf nx48
+0,15 48 11
56 -0,35

33+0,5
+

I I I
: /M,/L/* ? 5 ‘Qj[

Cable de capteur Hall

A A Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs

05 [ Longueur du cable 500 + 30 1 5 1 5
% os ° Connecteur en option Y Longueur du cable 500 + 30 Longueur du cable 500 + 30
2 Fabriqué par Hypertac m Connecteur en option D-sub 9 broches (MALE)
20 ) et ) c—t

LRRAOBAMRPN182 (MALE)

Code article broche : 021.279.1020

6 9 D-sub 9 broches (MALE) 6

9

Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction Ne broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé 1 Marron 5V
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé 2 Gris Hall U
3 Vert/Jaune Terre 3 Non utilisé 3 Rouge Hall V
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Non utilisé - 6 Blanc PTC 6 Non utilisé Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé Non utilisé
$onnec}furfsg§?gg§éBN17o 8 Vert KTY 8 Non utilisé Non utilisé
ype méle : 9 Jaune KTY 9 Non utilisé Non utilisé
Boitier Blindage Boitier Blindage
Rail magnétique
Modeéle L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-03096-A 96 1 2,1
R88L-EC-FM-03144-A 144 2
R88L-EC-FM-03384-A 384 7
?5 12 fole] W) 12
@par e ? < re 02552
" Plagye ) L we®
&—- - &) - &) -— -— - &) -—ge
o RO
o ) s, < R
) <+ N r o o () <
— ! | F
8 O - - - - D - D -} L < E
—
27,5 48 48 48 48 48 48 48 20,5 pe
nx48 Jf,
IS
L1

Moteur linéaire Accurax
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Noyau en fer R88L-EC-FW-06! |

Bobine moteur

Modeéle L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-0606-[] 153 +/-0,5 127 +0,15/-0,35 2
R88L-EC-FW-0609-[] 201 +/-0,5 175 +0,15/-0,35 3
R88L-EC-FW-0612-] 249 +/-0,5 223 +0,15/-0,35 4

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)

55 L o
" ° o S L2 ° g
Q0 I 2 H M4 ©
X J A8 s M e
| b !
S I @4
‘ D::I;D
E:,H’ [ R | N | S | R S — R P——
\ I =Tt Tt I T —--—TT
Capteur Hall (en option) \ Rail magnétique
Te)
+0,1 Sl 6 nx 48
40 -0,2 H o
I o+ 26+ 0,5 20 48 11
I o
D @
i ] >
+0,15 ! W - - - .
80-0,35 | ng,,
i 1
!
Cable de capteur Hall (e
Unité : mm

Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs

Longueur du cable 500 + 30
Connecteur en option
Fabriqué par Hypertac

Longueur du céble 500 + 30

Connecteur en option

1
Longueur du cable 500 + 30

D-sub 9 broches (MALE)

) W— 5
-.....
oooo0
— <9

LRRAO6AMRPN182 (MALE) 9 6
Code article broche : 021.279.1020 6 D-sub 9 broches (MALE)
Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé 1 Marron 5V
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé - 2 Gris Hall U
3 Vert / Jaune Terre 3 Non utilisé - 3 Rouge Hall V
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Non utilisé 6 Blanc PTC 6 Non utilisé Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
Connecteur homologue : 8 Vert KTY 8 Non utilisé Non utilisé
Type méle : LPRAO6BFRBN170 9 Jaune KTY 9 Non utilisé Non utilisé
Boitier Blindage Boitier Blindage
Rail magnétique
Modeéle L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-06192-A 192 3 3,8
R88L-EC-FM-06288-A 288 5
S, T S e
Plagug) o @
‘ af - P~ I - &F - &F - I
&) & € &) &) & ¢
o o
«© ~ P o~
6o o [ =
‘ S
| e ° N ) ! +
| (€] et (42) m———42) m—— 2] e—— 2] e——— (2 | Sl | g
-
-l 27 48 JA 48 JA 48 JA 48 JA 48 (21)] o Sl
+H
nx48 )
S
L1
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Noyau en fer R88L-EC-FW-11[]
Bobine moteur

Modeéle L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-1112-[] 249 +/-0,5 223 +0,15/-0,35 4
R88L-EC-FW-1115-[] 297 +/-0,5 271 +0,15/-0,35 5

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)

L1

NN [
o| O 5
H| L2 o9 (]
AV Q o
S5 7 ol @ M4 ol & o
\ ‘ 2
Sl v+ | F [ ) g
i
T | &) s
\ [}
»
Capteur Hall (en option) ———— Rail magnétique
iy 55,6+ 0,7
— +0,
65-0,2 i N x 48
0
o
57,5207 | Y . 260520 48 ik
N %,
+0,15 ] ®
130-0,35

Cable de capteur Hall

PR A Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
Longueur du céble 500 + 30 1 5 1 5
Connecteur en option ~ Longueur du cable 500 + 30 o Longueur du céble 500 + 30
Fabriqué par Hypertac m Connecteur en option m D-sub 9 broches (MALE
LRRAO6AMRPN182 (MALE) 6 — 9 D-sub 9 broches (MALE 6 — 9 ( )
Code article broche : 021.279.1020 -su roches ( )
Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U ! Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé - 2 Gris Hall U
3 Vert/Jaune Terre 3 Non utilisé 3 Rouge Hall vV
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Non utilisé 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
8 Vert KTY 8 Non utilisé Non utilisé
Connecteur homologue : 3 — —
Type méle : LPRAOBBFRBN170 9 Jaune KTY Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage - Boitier Blindage -
Rail magnétique
Modeéle L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-11192-A 192 3 10,5
R88L-EC-FM-11288-A 288 5
B5x 12 O W9 12
(Cpa, <4 - P s J———
arp/aqUS) W T
TaF Wwﬂ\l’ _ V@Y _ 1@! _ V(DV — &) ’:kl
8 &
%o
o
I e !
r o o (j‘ <
i |
b e ) — (4 e—— ) n— }‘ o H‘ E
L |
26 48 48 48 48 48 (22) _
nx48 S
Ixl
L °
Moteur linéaire Accurax 165
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Sans noyau de fer R88L-EC-GW-03[ |
Bobine moteur

Modeéle

+

55

Surface de montage

L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0303-[] 95,4 78 3
R88L-EC-GW-0306-[] 155,4 138 6
R88L-EC-GW-0309-[] 2154 198 9
L2
n x 20
v
20 35 o 10 @
935 253
T
B A SR R AR St JHR S Ath. my TS ¢ |
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct) ... .55
55
= 6 o 06 o 0o o o o o o o
T T N il
| . | i \i: :i ©
L § o _ o108 0 _©° _ %] Lo

Moteur avec capteur Hall (en option)
L1

55

Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs

6
5 1 Longueur du cable 1000 + 30 1
Connecteur en option S— 5 Longueur du cable 500 + 3
Fabriqué par Hypertac ama Connecteur en option
4 2 SROC06JMSCN169 (MALE) D e——
3 Code article broche : 021.423.1020 6 9 D-sub 9 broches (MALE)
Connecteur d'alimentation Connecteur du capteur de température
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé
3 Noir-3 Phase W 3 Non utilisé
4 Non utilisé - 4 Non utilisé
5 Non utilisé - 5 Non utilisé -
6 Vert / Jaune Terre 6 Blanc PTC
7 Marron PTC
Connecteur homologue : 8 Vert NTC
Type male : SPOCO6KFSDN169 9 Jaune NTC
Boitier Blindage -
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-03090-A 90 2 4,8
R88L-EC-GM-03120-A 120 3
R88L-EC-GM-03390-A 390 12

L1

1

? S S S S S S S S S S S

de la bobine Surface de montage
du moteur du joug magnétique
Unité : mm
1 | — 5
ama Longueur du cable 500 = 30
D-sub 9 broches (MALE)
6 9
Connecteur de capteur Hall (en option)
Ne broche Fil Fonction
1 Marron 5V
2 Gris Hall U
3 Rouge Hall vV
4 Jaune Hall W
5 Blanc GND
6 Non utilisé | Non utilisé
7 Non utilisé | Non utilisé
8 Non utilisé | Non utilisé
9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage
— 55
5’5 r——
—
= ‘ [l ‘
[
[
°}
©

» 30 .

. n x 30

Ll
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Sans noyau de fer R88L-EC-GW-05[ |

Bobine moteur

Modeéle L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0503-[] 123,4 106 3
R88L-EC-GW-0506-L] 207,4 190 6
R88L-EC-GW-0509-[] 291,44 274 9
L2
nx28 5
28 12
24 o
& s,
== jo2e
I S SR S S S S S S D 3 Surface de montage
— A9 & de la bobine Surface de montage
g @/" du moteur du joug magnétique
| m
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct) 82
8,2
o
o
m
2
L.
284
L1
o o o] o] o o
232
Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
6
5. 1 Longueur du cable 1000 + 30 1 5
Connecteur en option Longueur du cable 500 = 30 P e Longueur du cable 500 = 30
4 2 SROC06JMSCN169 (MALE) ’ 9
3 Code article broche : 021.423.1020 D-sub 9 broches (MALE) 6
Connecteur dalimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé 1 Marron 5V
2 Noir2 Phase V 2 Non utilisé 2 Gris Hall U
3 Noir-3 Phase W 3 Non utilisé 3 Rouge Hall vV
4 Non utilisé B 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé - s Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Vert/ Jaune Terre 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
Connecteur homologue : 8 Vert NTC 8 Non utilisé | Non utilisé
Type male : SPOCOBKFSDN169 9 Jaune NTC 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage - Boitier Blindage -
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-05126-A 126 2 11,2
R88L-EC-GM-05168-A 168 3
R88L-EC-GM-05210-A 210 4
R88L-EC-GM-05546-A 546 12
.82
8.2
L1 }“‘
| ®
@ @ %) ) @ @ @ @ %) @ u
6——0— 66— 06— 66— —6 60—
nx42 21 284

Moteur linéaire Accurax
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Sans noyau de fer R88L-EC-GW-07L]
Bobine moteur

Modeéle L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0703-[] 151,4 134 3
R88L-EC-GW-0706-[] 265,4 248 6
R88L-EC-GW-0709-[] 379,4 362 9
L2
nx38 5
38 2 15
S & @ @ & & & o 2 +1
— W’e « g
e
’:v‘ace de montage —
de'labobine Suface de montage
G moteur & Joug magnétage
. . 16,5
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct)
16,5,
) o o o o o o o o o o
— o
T
o
i ®
.
@ (@) (@) (@] [® @) @) ) ' = '
48
Moteur avec capteur Hall (en option)
L1
—I o o o o o [S) o o o o
o £
I=]
3
le |
Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
6
5 1 Longueur du cable 1000 + 30
Connecteur en option 1 5 Longueur du cable 500 + 30 15 Longueur du cable 500 + 30
2 SROCO06JMSCN169 (VALE) i
3 Code article broche : 021.423.1020 6 g D-sub9broches (MALE) 6 9
Connecteur dalimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Noir2 Phase V 2 Non utilisé - 2 Gris Hall U
3 Noir-3 Phase W 3 Non utilisé 3 Rouge Hall V
4 Non utilisé B 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé N s Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Vert/ Jaune Terre 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
Connecteur homologue 8 Vert NTC 8 Non utilisé | Non utilisé
Type male : SPOCOBKFSDN169 9 Jaune NTC 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier | Blindage - Boitier | Blindage -
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-07114-A 114 1 25,5
R88L-EC-GM-07171-A 171 2
R88L-EC-GM-07456-A 456 7
16,5
16,5
L1
|
<
&
- —® O——O——O0——O—-
7 hid had hid 7 [ R |
57 48
nx57 285
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Unité de convertisseur série en option

Caractéristiques
Modele de convertisseur série R88A- SCO1K-E [ SCO02K-E
Description Convertisseur série de 1 Vpp a transmission de données série G5 et avec entrée de capteur Hall
Capteur de température Capteur KTY détection de bobine de moteur Capteur NTC détection de bobine de moteur
a noyau en fer sans noyau en fer
Caractéristiques Tension d’alimentation 5 Vc.c., max 250 mA fournies par le variateur
électriques Résolution standard Facteur d’interpolation 100 plus compte de quadrature
Fréquence d’entrée max. 400 kHz 1 Vpp
Signaux d’entrée analogique Amplitude d’entrée différentielle : 0,4 V a 1,2 V, niveau de signal d’'entrée : 1,5a 3,5V .
(cos, sin, Réf) g
Signaux de sortie Données de position, informations sur le capteur Hall et température, et alarmes o
Méthode de sortie Transmission de données série =
Cycle de transmission <42 ps 'g
Caractéristiques Résistance aux vibrations 98 m/sZ maxi. (1 a 2 500 Hz) dans les trois directions )
mécaniques Résistance aux chocs 980 m/s?, (11 ms) deux fois dans trois directions E
Environnement Température ambiante 0°Cab5°C @
Température de stockage —20°C a +80 °C
Humidité 20 a 90 % d’humidité relative (sans condensation)
87 1045
83,5

oo oose b GOOOON Iy
EEEREEE) Y ﬁ 0000 Y
( o ':r" ( N
0000000 f1F [} oooo 1Y 0|
" -
o= T T )
92,5
g [
N° de broche Signal CN3 N° de broche Signal
Sortie donné_es s'éri’e ) 1 PS Interface de capteur de 1 Non utilisé
vers servodriver linéaire 2 /PS température sans capteur Hall 2 Non utilisé
3 Non utilisé 3 Non utilisé
4 Non utilisé 4 Non utilisé
8 —
g 15 5 Non utilisé 5 Non utilisé
6 Non utilisé 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
o 8 5V 8 KTY/NTC
1 ﬁ 9 A Connecteur D-Sub 9 broches 9 KTY/NTC
10 Non utilisé (femelle) Cas Blindage
Connecteur D-Sub 15 broches i Non ut!I!s?
(male) 12 Non utilisé
13 Non utilisé
14 Non utilisé
15 Inner shield
Cas Blindage
N° de broche Signal CN2 N° de broche Signal
[Entrée codeur 1 Vpp avec 1 SDA* Interface des capteurs Hall 1 5V
lignes programmables 2 SCL* et de température 2 Hall U
NUMERIK JENA standard 3 Non utilisé 3 Hall v
’ 4 /Signal Réf (Uo-) 4 Hall W
5 /Signal Cos (Uz2-) 5 GND
6 /Signal Sin (U1-) 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
8 5V 8 KTY/NTC
8 9 ov — Connecteur D-Sub 9 broches 9 KTY/NTC
10 Non utilisé (femelle) Cas Blindage
Connecteur D-Sub 15 broches i Ngn utlllsg
(femelle) 12 Signal Réf (Uo-)
13 Signal Cos (U2-)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
Cas Blindage

*Réservé. Veuillez ne pas utiliser

Remarque : Les broches 6, 7, 8, 9 des connecteurs CN2 et CN3 étant cablés en interne, le capteur de température peut étre connecté aux deux connecteurs.
Lorsque le capteur Hall est également requis, utilisez le méme cable pour les signaux Hall et Température, ainsi que pour le connecteur CN2.
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Informations pour la commande

(reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

d’alimentation

Cable
d’extension
du capteur
Hall en
option

Hall

©)

Options du servodriver

Servodriver Accurax G5

®

Cable de

conversion
série

®

Unité de convertisseur série en option

L=

Cable

- // g
=
G

—

i

d’extension
du codeur
SinCos en

Codeur SinCos option

Modeles analogiques/impulsions et EtherCAT

®

Cable
du codeur
a impulsions
A/B

Rail magnétique
R88L-EC-FM

Codeur a impulsions AB / codeur SinCos

@ Moteur a bobine a noyau
en fer R88L-EC-FW

Moteurs linéaires avec ou sans

noyau en fer

Remarque : Les symboles M@®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner le moteur linéaire, les cables et le convertisseur série pour un
moteur linéaire.

Moteurs linéaires

R88L-EC-FW-[ Type a noyau en fer
230 Vc.a. monophasé / triphasé, 400 Vc.a. triphasé

Piéces du moteur linéaire

Servodriver linéaire

(@)Accurax G5 EtherCAT et analogique /

impulsions
3 =
Symbole n o':gir::I 5 Force pic @Bobine de moteur a noyau en fer @Rail magnétique C%:ﬁl-p 230V 400 V

48 N 105N R88L-EC-FW-0303-ANPC | R88L-EC-FM-03096-A R88D-K[102H-JJ-L| R88D-KIJ06F I I-L

®® R88L-EC-FM-03144-A
®® 96 N 210N R8BL-EC-FW-0306-ANPC | peal £ FM-03384-A R88D-K[104H- 11 -L| R88D-K[110FCII-L
160 N 400N _|Bobinesans | RBBL-EC-FW-0606-ANPC [ 0 o\ oo R88D-K108H-CIJJ-L| R88D-KII15FLICI-L
,/ 240N 600 N_|connecteurs| R8BL-EC-FW-0609-ANPC | oo " o oo a | < |R88D-KLI1OH-CITI-L| R88D-KII20FLII-L
/ 320 N 800 N R88L-EC-FW-0612-ANPC % R88D-K[115H-[I]]-L | R88D-KII30F I -L
608 N 1600 N R88L-EC-FW-1112-ANPC | R88L-EC-FM-11192-A % R88D-K[115H-JJ-L| R88D-K[I30FIII-L
760 N 2000 N R88L-EC-FW-1115-ANPC | R88L-EC-FM-11288-A T R88D-K[115H-JJ-L| R88D-K[I30FLIII-L
48 N 105N R88L-EC-FW-0303-APLC | R88L-EC-FM-03096-A LLI; R88D-K[J02H-[]J-L | R88D-KII06F I -L
96 N 210N R8BL-EC-FW-0306-APLC | HOOLEC-FM-O3144-A |l | pgan Kr104H-C117-L| R88D-KIT1OFCI L

R88L-EC-FM-03384-A @

160 N 400N _|Bobineavec| RBBL-EC-FW-0606-APLC [ 0 o\ oo ®  [R88D-KC08H-CJJ-L| R88D-KI15FLII-L
240N 600 N [connecteurs| R88L-EC-FW-0609-APLC R88L-EC-FM-06288-A R88D-K[110H-J-L| R88D-KI120FIII-L
320 N 800 N R88L-EC-FW-0612-APLC R88D-K[115H-JJ-L| R88D-KII30FLIII-L
608 N 1600 N R88L-EC-FW-1112-APLC | R88L-EC-FM-11192-A R88D-K[15H-[]]J-L| R88D-KII30FILI-L
760 N 2000 N R88L-EC-FW-1115-APLC | R88L-EC-FM-11288-A R88D-K[115H-JJ-L| R88D-KII30FLI I I-L

170
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R88L-EC-GW-[] Type sans noyau en fer

200 Vc.a. monophasé / triphasé

Pieces du moteur linéaire Sevediiverllilealie
(4)Accurax G5
Force 230V
Type nomi- ngrge @Bobine de moteur sans noyau de fer @Rail magnétique @Capteur Hall (Etﬁ:;(r)c\{t\T) (Analogique /
nale impulsions)
@ 26,5N | 100N R88L-EC-GW-0303-ANPS | RggL-EC-GM-03090-A R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KT02H-L
% 53N | 200 N R88L-EC-GW-0306-ANPS | R88L-EC-GM-03120-A | R88L-EC-GH-03NN-A | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KT0O8H-L
80N [ 300N R88L-EC-GW-0309-ANPS | R88L-EC-GM-03390-A R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KT10H-L @
58N | 240N ) R88L-EC-GW-0503-ANPS | R88L-EC-GM-05126-A R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KT02H-L ©
Bobine sans R88L-EC-GM-05546-A e
117 N [ 480 N | connecteurs| R88L-EC-GW-0506-ANPS e Ee oM o yao- | REBL-EC-GH-05NN-A R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KT04H-L |
175N | 720N R88L-EC-GW-0509-ANPS | Rasl-EC-GM-05210-A R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KT0O8H-L ‘g
117N | 700 N R88L-EC-GW-0703-ANPS | R8gL-EC-GM-07114-A R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KT04H-L <
232N [1400N R88L-EC-GW-0706-ANPS | R88L-EC-GM-07171-A | R88L-EC-GH-07NN-A | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KT0O8H-L g
348N [2100N R88L-EC-GW-0709-ANPS | R88L-EC-GM-07456-A R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KT10H-L
26,5N | 100 N R88L-EC-GW-0303-APLS | RgsL-EC-GM-03090-A R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KT02H-L
53N [ 200 N R88L-EC-GW-0306-APLS | R88L-EC-GM-03120-A | R88L-EC-GH-03NN-A | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KTO8H-L
80N [ 300N R88L-EC-GW-0309-APLS | R88L-EC-GM-03390-A R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KT10H-L
58N | 240N ) R88L-EC-GW-0503-APLS | R88L-EC-GM-05126-A R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KT02H-L
117N | 480N Bobine avec R88L-EC-GW. APLS | R88L-EC-GM-05546-A R88D-KN0O4H-ECTL | R88D-KTO04H-L
7N | 480N |connecteurs| R88L-EC-GW-0506- RBSL.EG.OM-02168.4 | REBL-EC-GH-05NN-A | R88D-KNO4H-EC 88D-KTO4H-
175N | 720N R88L-EC-GW-0509-APLS | Rasl -EC-GM-05210-A R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KTO8H-L
117N | 700 N R88L-EC-GW-0703-APLS | Rg8L-EC-GM-07114-A R88D-KNO4H-ECTL | R88D-KTO04H-L
232N [1400N R88L-EC-GW-0706-APLS | R88L-EC-GM-07171-A | R88L-EC-GH-07NN-A | R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KTO8H-L
348N [2100 N R88L-EC-GW-0709-APLS | R88L-EC-GM-07456-A R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KT10H-L

Servodriver
(@ Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers Accurax G5 pour les spécifications détaillées du variateur et une sélection d’accessoires du variateur.

Carte de conversion série

Symbole |Caractéristiques Modeéle

@ Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur KTY détection de bobine de moteur [R88A-SCO1K-E
a noyau en fer)
Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur NTC détection de bobine de moteur | R88A-SC02K-E
sans noyau en fer)

Remarque : Si aucun capteur de température n’est nécessaire, vous pouvez utiliser n'importe quel convertisseur.

Cable du convertisseur série vers le servodriver

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
® Variateur linéaire Accurax G5 vers cable [1,5 m|R88A-CRKN001-5CR-E
du convertisseur série. 3m |R88A-CRKNOO3CR-E
(Connecteurs R88A-CNK41L et DB-15) 5m |R88A-CRKNOOSCR-E
10 m [R88A-CRKNO10CR-E E@ )
15 m [R88A-CRKNO15CR-E
20 m |R88A-CRKNO020CR-E

Remarque : Ce céble peut également étre utilisé pour une disposition de broches standard du codeur Numerik Jena a impulsions A/B.

Cable d’alimentation

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
@ Pour moteurs linéaires a noyau en fer 1,5 m|R88A-CAWKO001-5S-DE
R88L-EC-FW-0303-[] 3m |R88A-CAWK003S-DE

R88L-EC-FW-0306-[]

5m |R88A-CAWKO005S-DE
10 m [R88A-CAWKO010S-DE
15 m |R88A-CAWKO015S-DE
20 m [R88A-CAWKO020S-DE
Pour moteurs linéaires a noyau en fer 1,5 m|R88A-CAWL001-5S-DE
R88L-EC-FW-0606-[] 3m |R88A-CAWL003S-DE
R83L-EC-FW-0609-0] 5m |R88A-CAWL0055-DE
R8BL-EC-FW-0612-1) 10 m |R88A-CAWL010S-DE
R88L-EC-FW-1112-[]
R88L-EC-FW-1115-[] 15 m |R88A-CAWL015S-DE
20 m |R88A-CAWL020S-DE
Pour moteurs linéaires sans noyau en fer|1,5 m|R88A-CAWB001-5S-DE
R88L-EC-GW-L] 3m |R88A-CAWB003S-DE
5m |R88A-CAWB005S-DE
10 m [R88A-CAWBO010S-DE
15 m |R88A-CAWBO015S-DE
20 m [R88A-CAWB020S-DE
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Cable de codeur linéaire vers convertisseur série

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
Cable d’extension pour codeur linéaire 1,5 m|R88A-CFKA001-5CR-E

Numerik Jena vers R88A-SCOL| 3m |R88A-CFKAOO3CR-E

convertisseur série K-E 5m |R88A-CFKAOO5CR-E

(connecteur DB-15)

(Ce cable de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKAOTOCR-E

15 m |R88A-CFKA015CR-E
Cable d’extension pour codeur linéaire 1,5 m|R88A-CFKC001-5CR-E
Renishaw vers R88A-SCOLJ 3m |R88A-CFKCO03CR-E
convertisseur série K-E 5m |R88A-CEKCOO5CR-E

(connecteur DB-15)
(Ce céble de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKCO10CR-E
15 m |R88A-CFKCO015CR-E

Cable d’extension pour codeur linéaire 1,5 m|R88A-CFKD001-5CR-E
Heidenhain vers R88A-SCOL] 3m |R88A-CFKDOO3CR-E
convertisseur série K-E 5m |R88A-CFKDOO5CR-E

(EO””?Cte“r DB-15) , 10 m |R88A-CFKDO10CR-E
(Ce cable de rallonge est optionnel) 15 m |R8BA-CFKDO15CR-E

Cable de capteurs Hall et Température vers convertisseur série

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable d’extension depuis capteurs Hall et | 1,5 m|R88A-CFKB001-5CR-E
Température vers R88A-SCOL] 3m |R88A-CFKBOO3CR-E

convertisseur série K-E.
(connecteur DB-9)
(Ce cable de rallonge est optionnel)

5m |R88A-CFKBOO5CR-E
10 m |R88A-CFKBO10CR-E
15 m |R88A-CFKB015CR-E

))

Connecteurs
Caractéristiques Modeéle
Connecteur codeur servodriver Accurax G5 (pour CN4) R88A-CNK41L
Connecteur de céble d’alimentation Hypertac IP67 pour moteurs linéaires a noyau en fer LPRA-06B-FRBN170
Connecteur de cable d’alimentation Hypertac IP67 pour moteurs linéaires sans noyau en fer SPOCO06KFSDN169
TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.
Cat. No. I160E-FR-01A Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
172 Servomoteurs c.a.
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R88L-EA-AF-]

Axe de moteur linéaire Accurax

Axe de moteur linéaire avancé

Moteurs linéaires a noyau en fer haut rendement et rails
magnétiques dans une large gamme de plus de 100 axes
de moteurs linéaires standard.

¢ Faible masse mobile pour garantir un degré de
dynamisme élevé

Taux longueur produit / course optimisé

Vitesse maximale jusqu’a 5 m/s avec répétabilité 1 ym
Design compact et orienté efficacité

Extrémement polyvalent et prét a 'emploi

Servomoteurs c.a.

Puissances
e 230/400 Vc.a. 48 a 760 N (force pic 2 000 N)

Configuration du systéeme

(Reportez-vous a la section sur les servodrivers)

Modeles Accurax G5
analogiques / impulsions et EtherCAT

Cable de conversion série Cable d’alimentation

Unité de convertisseur série
(en option)

[0
7] [

Extension de cable de codeur linéaire Puissance
(en option)

—

Codeur linéaire

o) o .
Céble d’extension Capteurs
capteurs Hall et Température (en option) Hall et
Température
w 7'y U [y o
Axe de moteur linéaire Accurax
Axe de moteur linéaire Accurax 173
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Axes linéaires Servodriver
Accurax G5 EtherCAT Accurax G5 analogique /
impulsions
Type Tension Force Force pic Modele 230V 400 V 230V 400 V
nominale

R88L-EA-AF-[] 230/400V (48N 105N R88L-EA-AF-0303-[1|R88D-KN0O2H-ECT-L |R88D-KN10F-ECT-L |R88D-KT02H-L|R88D-KT10F-L
Axes_ d? r_‘noteurs 96 N 210N R88L-EA-AF-0306-1|R88D-KN04H-ECT-L |[R88D-KN10F-ECT-L |R88D-KT04H-L|R88D-KT10F-L
linéaires 160 N 400 N R88L-EA-AF-0606-1|R88D-KNO8H-ECT-L |R88D-KN15F-ECT-L |R88D-KT08H-L|R88D-KT15F-L
240N 600 N R88L-EA-AF-0609-[1|R88D-KN10H-ECT-L |R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L|R88D-KT20F-L

320 N 800 N R88L-EA-AF-0612-[1|R88D-KN15H-ECT-L |[R88D-KN30F-ECT-L |R88D-KT15H-L|R88D-KT30F-L

608 N 1600 N R88L-EA-AF-1112-[]|R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L|R88D-KT30F-L

760 N 2000 N R88L-EA-AF-1115-1|R88D-KN15H-ECT-L |[R88D-KN30F-ECT-L |R88D-KT15H-L|R88D-KT30F-L

Désignation du type

R88L - EA - AF - 0303 - 0110 —?
|

Axe de moteur linéaire Accurax

Versions personnalisées

Longueur de course
(se référer a la section des dimensions pour
connaitre les distances de course effectives)

Modeéle du moteur linéaire a noyau en fer
Code Caractéristiques
0303 | Largeur aimant actif 30 mm, bobine 3
0306 | Largeur aimant actif 30 mm, bobine 6
0606 | Largeur aimant actif 60 mm, bobine 6
0609 | Largeur aimant actif 60 mm, bobine 9
0612 | Largeur aimant actif 60 mm, bobine 12
1112 | Largeur aimant actif 110 mm, bobine 12
1115 | Largeur aimant actif 110 mm, bobine 15

Remarque : 'axe du moteur linéaire standard inclut le codeur SinCos 1 Vpp. Pour d’autres options du codeur ou des versions personnalisées de I'axe linéaire, veuillez
contacter votre représentant OMRON.
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Caractéristiques du servomoteur

Axe de moteur linéaire R88L-EA-AF-[] (230 /400 Vc.a.)

Tension 230/400 Vc.a.

Modele axe linéaire R88L-EA-AF-[] 0303-[] 0306-[] 0606-[] 0609-[] 0612-[] 1112-0J 1115-[]
thll_)ir!e de servomoteur linéaire R88L-EC-FW- 0303 0306 0606 0609 0612 1112 1115
utilisée

5 |Force pic™” N 105 210 400 600 800 1600 2000

g Courant pic™’ Arms 3,1 6,1 10 15 20 20 25

£ |Force continue™ N 48 96 160 240 320 608 760

3 [Courant continu™ Arms 1,2 2,5 3,4 52 6,9 6,5 8,2

_g' Constante de force du moteur N/Aims 39,7 46,5 93,0

8 [BEMF Ve.c./mis 32 38 76

‘% Constante moteur N /Jw 9,75 13,78 19,49 23,87 27,57 41,47 46,37

g Résistance de phase Q 5,34 2,68 1,83 1,23 0,92 1,6 1,29

O [Inductance de phase mH 34,7 17,4 13,7 9,2 6,9 12,8 10,3
Constante de temps électrique ms 6,5 7,5 8
Pas du pole mm 24
Poids des composants kg 3,1 ‘ 3,9 5,4 ‘ 6,7 ‘ 7.9 13,7 ‘ 15,9

o |en mouvement

2. [Charge horizontale recommandée™ [kg 5 15 35

'g Répétabilité unidirectionnelle™ um +/—1

§ |Vitesse max. acceptable m/s 5

= [Course standard min./ max. mm 110/2126 [ 158/2078 [ 110/2126 [ 158/2078 [ 110/2030 [ 110/2126 [ 158/2 174
Incrément de course mm 96

- Type de codeur 1 Vptp SIN/ COS et marque de référence, caisse en métal, optique, incrémental

3 |Résolution du codeur 20 pm

E Classe de précision +/-5 pm/m
Capteur Hall Signaux TTL, numériques

@ Méthodes de protection™ Capteurs de température (KTY-83/121 & PTC 110C), auto-refroidissement

g_ Alimentation du capteur Hall 5a24Vc.c, 25 mA

% |Alimentation de téte de lecture du codeur 5 Vc.c., max. 250 mA

& [Classe d’isolation Classe B

§ Tension du bus max. 560 Vc.c.

§ Résistance d’isolement 500 Vc.c.

] Humidité ambiante 20 & 80 % (sans condensation)

£ |Altitude 1000 m

< [Température max. d’aimant autorisée 70 °C

" Température de bobine augmentant de 6 K/s.
"2 Valeurs de température de bobine a 100 °C et d’aimants a 25 °C. Un courant d'air de 2,5 m/s (25 °C) doit étre appliqué.
"3 par rapport au centre de gravité, pour une charge supérieure ou différentes positions de charge, veuillez contacter votre représentant OMRON.
"4 12| doit &tre défini correctement pour les applications a courant élevé.
Toutes les autres valeurs a 25 °C (+/-10 %).
it i 1)
__:;'L"1I"
o - 1 "
=
vue latérale e 4=+~ vue supérieure
| pa— ]
| b ® [l =
=, | . —
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Caractéristiques de la charge-accélération

R88L-EA-AF-0303-00
(m/s?)

40,0

35,0

30,0 \\
25,0 \
20,0 \
15,0
\ Fonctionnement pic
100 \ \
e ——

5,0
Fonctionnement continu
0,0 T T T T T T
0 25 5 75 10 12,5 15 175 (Kg)
R88L-EA-AF-0606-1

(m/s?)
55,0
50,0

45,0 \
40,0 \
35,0

30,0 \

25,0 \

\ \ Fonctionnement pic
20,0

15,0 \ \
\ \

10,0
Fonctionnement contiN
5,0
0,0 T T T T T T T T T T T

T T
0 25 5 75 10 125 15 175 20 225 25 275 30 325 35 (Kg)

R88L-EA-AF-0612-00
(m/s?)
55,0

50,0

40 \\
40,0 \
35,0

\ \ Fonctionnement pic
30,0 \ \
o0 \ \
20,0 \ ~———
15,0

Fonctionnement contN

10,0

\

50

0,0 T T T T T T T T T T T T T

0 25 5 75 10 125 15 175 20 225 25 275 30 325 35 (Kg)

R88L-EA-AF-1115-0
(m/s?)
55,0

50,0

45,0 \\ \\
40,0

\ \ Fonctionnement pic
35,0 \ \
%00 \ \
25,0 \ ~—
200 \
15,0

Fonctionnement continu \

10,0

50

0,0 +——————

45,0 \
40,0 \ \

DI R I T - L)

R88L-EA-AF-0306-1

(m/s?)

55,0

50,0
45,0

40,0 \

35,0 \

30,0 \\

25,0

200 \ \ Fonctionnement pic
150 \ \

10,0 \ o——
Fonctionnement con!N

5,0
0,0 - - - - - -
0 25 5 75 10 12,5 15 17,5 (Kg)
R88L-EA-AF-0609-1
(m/s?)
55,0

50,0

45,0 =
40,0 \
35,0 \

30,0
25,0 \ \ Fonctionnement pic
200 \ \

150 \\ —
100 Fonctionnement continu \
50

0,0 T T T T T T T T T T T T T
0 25 5 75 10 125 15 175 20 225 25 275 30 325 35 (Kg)

R88L-EA-AF-1112- O

(m/s?)

55,0

50,0

35,0 \ \

\ \ Fonctionnement pic
o0 \ \
20 \ \
20,0 \ —
15,0

Fonctionnement COHN

10,0

e ——

50

0.0 0 v e
0 2, 5 7, 10121517 20 22 25 27 30 32 35 37 40 42 45 47 50 52 55 57 60 62 65 67 70 (Kg)

Remarque : Les valeurs des courbes ci-dessus sont calculées en fonction de la formule ci-dessous et avec une orientation horizontale :

Acceleration = (Force-Forcep,; ...,)/Masse mobile totale
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R88L-EA-AF-0303-C] (230 / 400 Vc.a.)

Modeéle axe linéaire Course effective L n N2 des trous Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-0303-0110 110 312 2 6 3,1 9,5
R88L-EA-AF-0303-0206 206 408 3 8 3,1 10,9
R88L-EA-AF-0303-0302 302 504 4 10 3,1 12,4
R88L-EA-AF-0303-0398 398 600 5 12 3,1 13,8
R88L-EA-AF-0303-0494 494 696 6 14 3,1 15,2 «
R88L-EA-AF-0303-0590 590 792 7 16 3,1 16,7 :
R88L-EA-AF-0303-0686 686 888 8 18 3,1 18,1 §
R88L-EA-AF-0303-0782 782 984 9 20 3,1 19,6 °
R88L-EA-AF-0303-0878 878 1080 10 22 3,1 21,0 g
R88L-EA-AF-0303-0974 974 1176 11 24 3,1 22,5 g
R88L-EA-AF-0303-1070 1070 1272 12 26 3,1 23,9 @
R88L-EA-AF-0303-1166 1166 1368 13 28 3,1 25,4
R88L-EA-AF-0303-1262 1262 1464 14 30 3,1 26,8
R88L-EA-AF-0303-1358 1358 1560 15 32 3,1 28,2
R88L-EA-AF-0303-1454 1454 1656 16 34 3,1 29,7
R88L-EA-AF-0303-1550 1550 1752 17 36 3,1 31,1
R88L-EA-AF-0303-1646 1646 1848 18 38 3,1 32,6
R88L-EA-AF-0303-1742 1742 1944 19 40 3,1 34,0
R88L-EA-AF-0303-1838 1838 2040 20 42 3,1 35,5
R88L-EA-AF-0303-1934 1934 2136 21 44 3,1 36,9
R88L-EA-AF-0303-2030 2030 2232 22 46 3,1 38,3
R88L-EA-AF-0303-2126 2126 2328 23 48 3,1 39,8
nx 96 mm
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- ¢ — 4 -

4
< Trou de fixation/
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@
bl —
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60 60
160 Unité : mm
Cable de capteur Hall et Température Cable codeur Céble d’alimentation
Longueur du cable 500 mm environ [ Ne broche | Nom Longueur du cable 500 mm environ N° broche Signal Longueur du cable 500 mm environ | e proche]  Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) |—— ——|— ] Connecteur D-Sub 15 broches (male) ] SOAY Connecteur Hypertac Phase U
B L 182 (male)
2 Hall U 2 ECL s Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V
on utilise
T
3 Halv 4 /Signal Réf (Uo) 3 Phe"ew
4 Hallw 5 /Signal Cos (Uz) 4 ase W
° GND 6 /Signal Sin (Ut-) 5 Non ut\\ls?
6 PTC 7 Non utiisé 6 | Non utilis¢
7 PTC 8 5V
8 KTY 9 oV Connecteur homologue :
9 KTY 10 Non utilisé Type méle : LPRAO6BFRBN170
Boitier | Blindage " Non utilisé
12 Signal Réf (Uo)
13 Signal Cos (Uz)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
*Réservé. Veullez ne pas utiliser Boitier | Blindage
Axe de moteur linéaire Accurax 177
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R88L-EA-AF-0306-[] (230 / 400 Vc.a.)

Modeéle axe linéaire Course effective L n Ne des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-0306-0158 158 408 3 8 3,9 11,6
R88L-EA-AF-0306-0254 254 504 4 10 3,9 13,1
R88L-EA-AF-0306-0350 350 600 5 12 3,9 14,5
R88L-EA-AF-0306-0446 446 696 6 14 3,9 15,9
R88L-EA-AF-0306-0542 542 792 7 16 3,9 17,4
R88L-EA-AF-0306-0638 638 888 8 18 3,9 18,8
R88L-EA-AF-0306-0734 734 984 9 20 3,9 20,3
R88L-EA-AF-0306-0830 830 1080 10 22 3,9 21,7
R88L-EA-AF-0306-0926 926 1176 11 24 3,9 23,2
R88L-EA-AF-0306-1022 1022 1272 12 26 3,9 24,6
R88L-EA-AF-0306-1118 1118 1368 13 28 3,9 26,1
R88L-EA-AF-0306-1214 1214 1464 14 30 3,9 27,5
R88L-EA-AF-0306-1310 1310 1560 15 32 3,9 28,9
R88L-EA-AF-0306-1406 1406 1656 16 34 3,9 30,4
R88L-EA-AF-0306-1502 1502 1752 17 36 3,9 31,8
R88L-EA-AF-0306-1598 1598 1848 18 38 3,9 33,3
R88L-EA-AF-0306-1694 1694 1944 19 40 3,9 34,7
R88L-EA-AF-0306-1790 1790 2040 20 42 3,9 36,2
R88L-EA-AF-0306-1886 1886 2136 21 44 3,9 37,6
R88L-EA-AF-0306-1982 1982 2232 22 46 3,9 39,0
R88L-EA-AF-0306-2078 2078 2328 23 48 3,9 40,5
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Unité : mm
Caéble de capteur Hall et Température Cable codeur Cable d’alimentation
Longueur du céble 500 mm environ N° broche Nom Longueur du cable 500 mm environ N° broche Signal Longueur du cable 500 mm environ |N° proche] Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) T SV Connecteur D-Sub 15 broches (male) 1 SDA- Connecteur Hypertac
2 Sor LRRAOGAMRPN182 (male) 1 Phase U
2 Hall U 5 o s Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V
lon utilise
Terre
8 Hanv 2 /Signal Ref (Uo) 8 —
4 Halw 5 /Signal Cos (Uz) 4 ase W
5 GND 6 /Signal Sin (U) 5 [Non ut.l\sg
6 pTC 7 Non utilisé 6 Non utilisé
7 PTC 8 5V
Connecteur homologue :
8 KTY 9 ov___ Type male : LPRAOSBFRBN170
9 KTY 10 Non utilisé
Boitier | Blindage 1" Non utilisé
12 Signal Réf (Uo-)
13 Signal Cos (Uz2)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
*Réservé. Veuillez ne pas utiliser Boitier | Blindage
178 Servomoteurs c.a.

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

R88L-EA-AF-0606-] (230 / 400 Vc.a.)

Modéle axe linéaire Course effective L n N2 des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-0606-0110 110 360 3 8 5,4 14,1
R88L-EA-AF-0606-0206 206 456 4 10 5,4 15,9
R88L-EA-AF-0606-0302 302 552 5 12 5,4 17,6
R88L-EA-AF-0606-0398 398 648 6 14 5,4 19,3
R88L-EA-AF-0606-0494 494 744 7 16 5,4 21,0
R88L-EA-AF-0606-0590 590 840 8 18 5,4 22,8
R88L-EA-AF-0606-0686 686 936 9 20 5,4 24,5 &
R88L-EA-AF-0606-0782 782 1032 10 22 5,4 26,2 3}
R88L-EA-AF-0606-0878 878 1128 11 24 5,4 28,0 g
R88L-EA-AF-0606-0974 974 1224 12 26 5,4 29,7 %
R88L-EA-AF-0606-1070 1070 1320 13 28 54 31,4 £
R88L-EA-AF-0606-1166 1166 1416 14 30 5,4 33,2 2
R88L-EA-AF-0606-1262 1262 1512 15 32 5,4 34,9 $
R88L-EA-AF-0606-1358 1358 1608 16 34 5,4 36,6
R88L-EA-AF-0606-1454 1454 1704 17 36 5,4 38,4
R88L-EA-AF-0606-1550 1550 1800 18 38 54 40,1
R88L-EA-AF-0606-1646 1646 1896 19 40 5,4 41,8
R88L-EA-AF-0606-1742 1742 1992 20 42 5,4 43,6
R88L-EA-AF-0606-1838 1838 2088 21 44 5,4 45,3
R88L-EA-AF-0606-1934 1934 2184 22 46 5,4 47,0
R88L-EA-AF-0606-2030 2030 2280 23 48 5,4 48,8
R88L-EA-AF-0606-2126 2126 2376 24 50 5,4 50,5
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208 Unité : mm
Cable de capteur Hall et Température Cable codeur Cable d’alimentation
Longueur du cable 500 mm environ [\ proche|  Nom Longueur du cable 500 mm environ N° broche Signal Longueur du cable 500 mm environ | Ne broche Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) T v Connecteur D-Sub 15 broches (male) 1 SDA- Connecteur Hypertac p Phase U
B L 182 (male)
2 Hall U i f‘CL e Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V
lon utilise
T
E Halv 2 /Signal Ref (Uo) 3 - e"ew
4 Hall w 5 7Signal Cos (Uz) 4 ase W
5 GND 6 JSignal Sin (Ur) 5 Non utlisé
° FTe 7 Non utilisé 6 Non utilisé
7 PTC 8 5V
8 KTY 9 oV Connecteur homologue
9 P 10 Non utilisé Type méle : LPRAOSBFRBN170
Boitier | Blindage n Non utilisé
12 Signal Réf (Uo)
13 Signal Cos (Uz)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
“Réservé. Veuillez ne pas utiliser Boitier | Blindage
Axe de moteur linéaire Accurax 179
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R88L-EA-AF-0609-(1 (230 / 400 Vc.a.)

Modéle axe linéaire Course effective L n N¢ des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-0609-0158 158 456 4 10 6,7 17,2
R88L-EA-AF-0609-0254 254 552 5 12 6,7 18,9
R88L-EA-AF-0609-0350 350 648 6 14 6,7 20,6
R88L-EA-AF-0609-0446 446 744 7 16 6,7 22,3
R88L-EA-AF-0609-0542 542 840 8 18 6,7 241
R88L-EA-AF-0609-0638 638 936 9 20 6,7 25,8
R88L-EA-AF-0609-0734 734 1032 10 22 6,7 27,5
R88L-EA-AF-0609-0830 830 1128 11 24 6,7 29,3
R88L-EA-AF-0609-0926 926 1224 12 26 6,7 31,0
R88L-EA-AF-0609-1022 1022 1320 13 28 6,7 32,7
R88L-EA-AF-0609-1118 1118 1416 14 30 6,7 34,5
R88L-EA-AF-0609-1214 1214 1512 15 32 6,7 36,2
R88L-EA-AF-0609-1310 1310 1608 16 34 6,7 37,9
R88L-EA-AF-0609-1406 1406 1704 17 36 6,7 39,7
R88L-EA-AF-0609-1502 1502 1800 18 38 6,7 41,4
R88L-EA-AF-0609-1598 1598 1896 19 40 6,7 43,1
R88L-EA-AF-0609-1694 1694 1992 20 42 6,7 44,9
R88L-EA-AF-0609-1790 1790 2088 21 44 6,7 46,6
R88L-EA-AF-0609-1886 1886 2184 22 46 6,7 48,3
R88L-EA-AF-0609-1982 1982 2280 23 48 6,7 50,1
R88L-EA-AF-0609-2078 2078 2 376 24 50 6,7 51,8
n x 96 mm
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Cable de capteur Hall et Température Cable codeur Cable d’'alimentation
Longueur du cable 500 mm environ  [N° broche | Nom Longueur du cable 500 mm environ  [N° broche] Signal Longueur du cable 500 mm environ [N® broche | Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) v c D-Sub 15 broches (male) 7 SOA" Connecteur Hypertac
1 5 Sor LRRAOSAMRPN182 (male) 1 Phase U
2 Hall U s T Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V
on utilisé
T
3 Hallv 4| /Signal Réf (Uo) 3 - e"ew
4 Hallw 5 | /Signal Cos (Uz) 4 ase W
5 GND 6 | /Signal Sin (Ur) 5 Non uilsé
° pTe 7 Non utilisé 6 Non utilisé
7 PTC 8 sV
9 |ov ¢ :
8 KTY _ Type male : LPRAOGBFRBN170
9 KTY 10 | Non utilisé
Boier | Blindage 11| Non utilisé
12__| Signal Réf (Uo)
13| Signal Cos (Uz)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
*Réservé. Veuillez ne pas utiliser Boitier | Blindage
180 Servomoteurs c.a.
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R88L-EA-AF-06012-[] (230 /400 Vc.a.)

Modéle axe linéaire Course effective L n Ne des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-0612-0110 110 456 4 10 7,9 18,3
R88L-EA-AF-0612-0206 206 552 5 12 7,9 20,0
R88L-EA-AF-0612-0302 302 648 6 14 7,9 21,7
R88L-EA-AF-0612-0398 398 744 7 16 7,9 23,4
R88L-EA-AF-0612-0494 494 840 8 18 7,9 25,2
R88L-EA-AF-0612-0590 590 936 9 20 7.9 26,9
R88L-EA-AF-0612-0686 686 1032 10 22 7,9 28,6 q
R88L-EA-AF-0612-0782 782 1128 11 24 7,9 30,4 o
R88L-EA-AF-0612-0878 878 1224 12 26 7,9 32,1 g
R88L-EA-AF-0612-0974 974 1320 13 28 7,9 33,8 %
R88L-EA-AF-0612-1070 1070 1416 14 30 7,9 35,6 £
R88L-EA-AF-0612-1166 1166 1512 15 32 7,9 37,3 2
R88L-EA-AF-0612-1262 1262 1608 16 34 7,9 39,0 $
R88L-EA-AF-0612-1358 1358 1704 17 36 7,9 40,8
R88L-EA-AF-0612-1454 1454 1800 18 38 7,9 42,5
R88L-EA-AF-0612-1550 1550 1896 19 40 7,9 442
R88L-EA-AF-0612-1646 1646 1992 20 42 7,9 46,0
R88L-EA-AF-0612-1742 1742 2088 21 44 7,9 47,7
R88L-EA-AF-0612-1838 1838 2184 22 46 7,9 49,4
R88L-EA-AF-0612-1934 1934 2280 23 48 7,9 50,2
R88L-EA-AF-0612-2030 2030 2376 24 50 7,9 52,9
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Céble de capteur Hall et Température Céble codeur Cable d’alimentation
Longueur du cable 500 mm environ [ N broche]  Nom Longueur du cable 500 mm environ N° broche Signal Longueur du cable 500 mm environ [Ne proche]  Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) v C D-Sub 15 broches (male) 1 SOA Connecteur Hypertac
1 5 sor LRRAOBAMRPN182 (male) 1 Phase U
2 Hall U s o i Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V
jon utilisé
3 Hall V - - 3 Terre
a 4 /Signal Réf (Uo) -~
4 Hal W 5 | /Signal Cos (U2) . el
s GND 6 /Signal Sin (Ur) 5 on ulilsé
6 i 7| Nonutiisé 6 | Nonuiise
7 PTC 8 5V
Connecteur homologue :
8 KTY 9o qov.____ | Type méle : LPRAOGBFRBN170
9 KTY 10 Non utilisé
Boitier | Blindage 1 Non utilisé
12 Signal Réf (Uo.)
13 Signal Cos (U2-)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
*Réservé. Veuillez ne pas utiliser Boitier Blindage
Axe de moteur linéaire Accurax 181
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R88L-EA-AF-1112-] (230 / 400 Vc.a.)

Modéle axe linéaire Course effective L n N¢ des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-1112-0110 110 456 4 10 13,7 31,9
R88L-EA-AF-1112-0206 206 552 5 12 13,7 35,2
R88L-EA-AF-1112-0302 302 648 6 14 13,7 38,5
R88L-EA-AF-1112-0398 398 744 7 16 13,7 41,7
R88L-EA-AF-1112-0494 494 840 8 18 13,7 45,0
R88L-EA-AF-1112-0590 590 936 9 20 13,7 48,3
R88L-EA-AF-1112-0686 686 1032 10 22 13,7 51,5
R88L-EA-AF-1112-0782 782 1128 11 24 13,7 54,8
R88L-EA-AF-1112-0878 878 1224 12 26 13,7 58,1
R88L-EA-AF-1112-0974 974 1320 13 28 13,7 61,3
R88L-EA-AF-1112-1070 1070 1416 14 30 13,7 64,6
R88L-EA-AF-1112-1166 1166 1512 15 32 13,7 67,9
R88L-EA-AF-1112-1262 1262 1608 16 34 13,7 711
R88L-EA-AF-1112-1358 1358 1704 17 36 13,7 74,4
R88L-EA-AF-1112-1454 1454 1800 18 38 13,7 77,7
R88L-EA-AF-1112-1550 1550 1896 19 40 13,7 80,9
R88L-EA-AF-1112-1646 1646 1992 20 42 13,7 84,2
R88L-EA-AF-1112-1742 1742 2088 21 44 13,7 87,5
R88L-EA-AF-1112-1838 1838 2184 22 46 13,7 90,8
R88L-EA-AF-1112-1934 1934 2280 23 48 18,7 94,0
R88L-EA-AF-1112-2030 2030 2 376 24 50 13,7 97,3
R88L-EA-AF-1112-2126 2126 2472 25 52 13,7 100,6
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Unité : mm

Cable de capteur Hall et Température Cable codeur Cable d'alimentation

Longueur du cable 500 mm environ [N+ broche|  Nom Longueur du cable 500 mm environ [ N° broche| __Signal Longueur du cable 500 mm environ  [N° broghe] _ Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (male) 3 v ‘Connecteur D-Sub 15 broches (méle) 1 SOA" Connecteur Hypertac

2 SoL
3 Non utilisé
4 /Signal Réf (Uo)
5 /Signal Cos (Uz)
6
7
8

1 Phase U
Phase V

L (méle)

Hall U Code article broche : 021.279.1020
Hall V
Hall W

2
3
7
5 GND
6
7
8

2
3 Terre

4 Phase W
5 Non utiisé
6 Non utiisé

/Signal Sin (U1)
Non utilisé
5V

PTC
PTC

KTY 9 ov Connecteur homologue

5 pe 10| Non utilisé Type méle : LPRAOSBFRBN170
i1 Non utiisé

12| Signal Reéf (Uo)
13| Signal Cos (Uz)
14| Signal Sin (U1)
15| Blindage interne
*Réservé. Veillez ne pas utiiser Boitier | Biindage

Boitier | Blindage
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R88L-EA-AF-1115-[] (230 / 400 Vc.a.)

Modeéle axe linéaire Course effective L n Ne des trous | Poids de la table mobile Poids des axes
en mm en mm de fixation comprenant la bobine complets (en kg)
de moteur (en kg)
R88L-EA-AF-1115-0158 158 552 5 12 15,9 37,4
R88L-EA-AF-1115-0254 254 648 6 14 15,9 40,6
R88L-EA-AF-1115-0350 350 744 7 16 15,9 43,9
R88L-EA-AF-1115-0446 446 840 8 18 15,9 47,2
R88L-EA-AF-1115-0542 542 936 9 20 15,9 50,4
R88L-EA-AF-1115-0638 638 1032 10 22 15,9 53,7
R88L-EA-AF-1115-0734 734 1128 11 24 15,9 57,0 q
R88L-EA-AF-1115-0830 830 1224 12 26 15,9 60,2 o
R88L-EA-AF-1115-0926 926 1320 13 28 15,9 63,5 g
R88L-EA-AF-1115-1022 1022 1416 14 30 15,9 66,8 %
R88L-EA-AF-1115-1118 1118 1512 15 32 15,9 70,0 £
R88L-EA-AF-1115-1214 1214 1608 16 34 15,9 73,3 2
R88L-EA-AF-1115-1310 1310 1704 17 36 15,9 76,6 $
R88L-EA-AF-1115-1406 1406 1800 18 38 15,9 79,8
R88L-EA-AF-1115-1502 1502 1896 19 40 15,9 83,1
R88L-EA-AF-1115-1598 1598 1992 20 42 15,9 86,4
R88L-EA-AF-1115-1694 1694 2088 21 44 15,9 89,6
R88L-EA-AF-1115-1790 1790 2184 22 46 15,9 92,9
R88L-EA-AF-1115-1886 1886 2280 23 48 15,9 96,2
R88L-EA-AF-1115-1982 1982 2 376 24 50 15,9 99,4
R88L-EA-AF-1115-2078 2078 2472 25 52 15,9 102,7
R88L-EA-AF-1115-2174 2174 2568 26 54 15,9 106,0
n x 96 mm
36 96 15
®
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Unité : mm
Cable de capteur Hall et Température Cable codeur Cable d'alimentation
Longueur du cable 500 mm environ N broche] Nom Longueur du cable 500 mm environ N° broche Signal Longueur du cable 500 mm envion  [N° broche]  Nom
Connecteur D-Sub 9 broches (méle) ] 5V Connecteur D-Sub 15 broches (male) 1 SDA" Connecteur Hypertac 1 Phase U
N Lk (male)
2 Hall U § zCL s Code article broche : 021.279.1020 2 Phase V.
jon utls
3| Hav 4| /Signal Ref (Uo) 3 P:E"ew
4 Hall W 5 | /Signal Cos (Uz) 20 4 ase W
5 GND 3 TSignal Sin (Ur) b o 5 Non utilisé
6 PTC 7| Non utiisé o 6 | Nonutiise
7 PTC 8 5V =
8 KTY 9 oV Connecteur homologue
9 KTY 10 Non utilisé Type méle : LPRAOGBFRBN170
Boitier | Blindage ikl Non utilisé
12 Signal Réf (Uo.)
13 Signal Cos (Uz)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
*Réservé. Veuillez ne pas utiliser Boitier | Blindage
Axe de moteur linéaire Accurax 183
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Unité de convertisseur série en option

Caractéristiques
Modele de convertisseur série R88A- SCO1K-E | SCO02K-E
Description Convertisseur série de 1 Vpp a transmission de données série G5 et avec entrée de capteur Hall
Capteur de température Capteur KTY détection de bobine de moteur Capteur NTC détection de bobine de moteur
a noyau en fer sans noyau en fer
Caractéristiques Tension d’alimentation 5 Vc.c., max 250 mA fournies par le variateur
électriques Résolution standard Facteur d’interpolation 100 plus compte de quadrature
Fréquence d’entrée max. 400 kHz 1 Vpp
Signaux d’entrée analogique Amplitude d’entrée différentielle : 0,4 V a 1,2 V, niveau de signal d’'entrée : 1,5a 3,5V
(cos, sin, Réf)
Signaux de sortie Données de position, informations sur le capteur Hall et température, et alarmes
Méthode de sortie Transmission de données série
Cycle de transmission <42 ps
Caractéristiques Résistance aux vibrations 98 m/s® maxi. (1 a 2 500 Hz) dans les trois directions
mécaniques Résistance aux chocs 980 m/s?, (11 ms) deux fois dans trois directions
Environnement Température ambiante 0°Cabs5°C
Température de stockage —20°C a +80 °C
Humidité 20 a 90 % d’humidité relative (sans condensation)
87 104.5

83,5

©eeeo) |d
L) \r’
ceveveee)) |d Cevee) )y
2000008 Y 000© *
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36,2
36,2

@
© O

171

171
©

s

40
—n

Unité : mm

N° broche Signal N° broche Signal
Sortie données série 1 PS Interface de capteur de 1 Non utilisé
vers servodriver linéaire 2 /PS température sans capteur Hall 2 Non utilisé
3 Non utilisé 3 Non utilisé
4 Non utilisé 4 Non utilisé
5 Non utilisé 5 Non utilisé
6 Non utilisé 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
8 5V 8 KTY/NTC
9 oV Connecteur D-Sub 9 KTY/NTC
10 Non utilisé 9 broches (femelle) Boitier Blindage
Connecteur D-Sub ik Non utflfse'
15 broches (male) 12 Non utilisé
13 Non utilisé
14 Non utilisé
15 Blindage interne
Boitier Blindage
N° broche Signal N° broche Signal
Entrée codeur 1 Vpp avec 1 SDA* Interface des capteurs 1 5V
lignes programmables 2 SCL* Hall et de température 2 Hall U
NUMERIK JENA standard 3 Non utilisé 3 Hall Vv
4 /Signal Réf (Uo.) 4 Hall W
5 /Signal Cos (U2-) 5 GND
6 /Signal Sin (U1-) 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
8 5V 8 KTY/NTC
9 ov Connecteur D-Sub 9 KTY/NTC
10 Non utilisé 9 broches (femelle) Boitier Blindage
Connecteur D-Sub I N.on utiisé
15 broches (femelle) 12 Signal Réf (Uo)
13 Signal Cos (U2)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
Boitier Blindage

*Réservé. Veuillez ne pas utiliser

Remarque : Les broches 6, 7, 8, 9 des connecteurs CN2 et CN3 étant cablés en interne, le capteur de température peut étre connecté aux deux connecteurs.
Lorsque le capteur Hall est également requis, utilisez le méme cable pour les signaux Hall et Température, ainsi que pour le connecteur CN2.
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Informations pour la commande

(Reportez-vous a la section sur les servodrivers)

(2) Options du servodriver

Accurax G5

@ Cable de conversion série @ Cable d’alimentation

@ Unité de convertisseur série

(en option) m:
o] [0

@ Extension de céable de codeur linéaire Puissance

(en option)

Codeur linéaire

o] G .

Capteurs
Hall et
Température

=i
==

ININI
TI1T

=k .

(?) Cable d’extension
capteurs Hall et Température (en option)

b ot ry Iy 'y 'y

@ Axe de moteur linéaire Accurax

Remarque : Les symboles M®@(@®)... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner le servomoteur, les cables et le convertisseur série pour un moteur
linéaire.

Axes de moteurs linéaires
R88L-EA-AF-[]
230 Vc.a. monophasé / 400 Vc.a. triphasé

Symbole Caractéristiques (1) Modeéle axe de moteur (2) Variateur linéaire compatible
Force Force pic linéaire Accurax G5 EtherCAT Accurax G5 analogique /
nominale impulsions

230V 400 V 230V 400 V
@@ 48 N 120 N R88L-EA-AF-0303-[] R88D-KNO2H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L | R88D-KT02H-L | R88D-KT10F-L
96 N 240N R88L-EA-AF-0306-[] R88D-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L | R88D-KT04H-L | R88D-KT10F-L
160 N 450 N R88L-EA-AF-0606-[] R88D-KNO8H-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L | R88D-KTO8H-L | R88D-KT15F-L
240N 675 N R88L-EA-AF-0609-[] R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L | R88D-KT10H-L | R88D-KT20F-L
320N 900 N R88L-EA-AF-0612-] R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
608 N 1800N R88L-EA-AF-1112-[] R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L
760 N 2250 N R88L-EA-AF-1115-[] R88D-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L | R88D-KT15H-L | R88D-KT30F-L

Remarque : Se référer a la section des dimensions pour connaitre les distances de course effectives.

Axe de moteur linéaire Accurax
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Servodriver

(@ Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers Accurax G5 pour les spécifications d’entrainement détaillées et une sélection d’accessoires
d’entrainement.

Carte de conversion série

Symbole |Caractéristiques Modeéle
@ Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur KTY détection de bobine de moteur [R88A-SCO1K-E
a noyau en fer)

Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur NTC détection de bobine de moteur [R88A-SC02K-E
sans noyau en fer)

Remarque : Si aucun capteur de température n’est nécessaire, vous pouvez utiliser n’'importe quel convertisseur.

Cable du convertisseur série vers le servodriver

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Variateur Accurax G5 vers cable 1,5 m|R88A-CRKNO0O01-5CR-E
du convertisseur série. 3m |R88A-CRKNOO3CR-E
(Connecteurs R88A-CNK41L et DB-15) 57 R88A-CRKNOO5CR-E
10 m |R88A-CRKNO10CR-E EH )
15 m |R88A-CRKNO15CR-E
20 m |R88A-CRKNO20CR-E

Cable d’alimentation

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
@ Pour axe de moteur linéaire 1,5 m|R88A-CAWKO001-5S-DE
R88L-EA-AF-0303-L] 3m |R88A-CAWK003S-DE

R88L-EA-AF-0306-[]

5m |R88A-CAWK005S-DE
10 m |R88A-CAWKO010S-DE
15 m |R88A-CAWKO015S-DE
20 m |R88A-CAWK020S-DE
Pour axe de moteur linéaire 1,5 m|R88A-CAWL001-5S-DE
R88L-EA-AF-0606-L 3m |R88A-CAWLO003S-DE
R88L-EA-AF-0609-L] 5m |R88A-CAWL005S-DE
RBBL-EA-AF-0612-) 10 m |R88A-CAWLO10S-DE
R88L-EA-AF-1112-0J

R88L-EA-AF-1115-[] 15 m |R88A-CAWL015S-DE
20 m |R88A-CAWL020S-DE

Cable de codeur linéaire vers convertisseur série

Symbole |Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable d’extension depuis codeur linéaire |1,5 m|R88A-CFKA001-5CR-E
vers convertisseur série. 3m |R88A-CFKAOO3CR-E

(connecteur DB-15)
(Ce cable de rallonge est optionnel)

5m |R88A-CFKAO05CR-E
10 m |R88A-CFKA010CR-E
15 m |R88A-CFKA015CR-E

Cable de capteurs Hall et Température vers convertisseur série

Symbole |Caractéristiques Modele Présentation
@ Cable d’extension depuis capteurs Hall et | 1,5 m|R88A-CFKB001-5CR-E
Température vers convertisseur série. 3m |R88A-CFKBOO3CR-E
(Go cabe de ralohge est optonnel) [2.T_|HO0A-CPKBO0SCHE
ge est optionnel) 10 m |R8BA-CFKBO10CR-E

15 m |R88A-CFKB0O15CR-E

Connecteurs

Caractéristiques Modeéle

Connecteur codeur servodriver Accurax G5 (pour CN4) R88A-CNK41L

Connecteur de cable d’alimentation Hypertac IP67 LPRA-06B-FRBN170
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [161E-FR-01A Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Variateurs de frequence

Quelle est I'application de variation de

fréquence dont vous avez besoin ?
I

l

Contréle en boucle fermée ?

l

Non Oui

Avec contréle vectoriel en boucle ouverte ?

|
l l

>7,5 kKW ? >15 kW ?
Non ’ Oui ‘ ’ Non ‘ ’ Oui ‘
| I
Alimentation de 690 V ?
\
Protection IP54 ?
JX MX2 RX
I —— .| |
IP54 a
Modbus RS-485 et Programmation logique, Programmation logique,
filtre CEM intégrés, positionnement, positionnement,
montage cote a cote, sécurité intégrée, orienté sur 'application,
0,2a7,5kwW 0,1a 15 kW 0,4 a 132 kW
Page 239 Page 225 Page 191

188
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RX
LX
MX2

JX
SX (400 V)
SX (690 V)

261

Programmation logique,
orienté sur I'application,
personnalisation du
matériel, 0,75 a 800 kW

Programmation logique,
orienté sur I'application,
personnalisation du
matériel, 90 a 1 000 kW

Page 249

Page 261

Application
de levage

Programmation logique,
contréle de moteurs
synchrones / asynchrones,
3,7 a 37 kW

Page 209

189
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Tableau de sélection

Adapté a votre machine Applications de Ievage

CODATATTLEEES 0,4 kW a 132 kW 3,7 kW a 37 kW
PULRTATTLEEES 0,4 kKW a 55 kW 4 kW a 37 kW
Non disponible Non disponible
Application Haute performance, fonction de savoir-faire intégrée Contréle d’'ascenseur avec moteurs asynchrones et synchrones
Méthode de contréle Boucle ouverte ou fermée pour controle vectoriel et V/F Boucle ouverte et fermée contrdle vectoriel et V/F
Caractéristiques de couple 200 % a 0,0 Hz (CLV) 150 % a 0,0 Hz (CLV)
150 % a 0,3 Hz (OLV) 200 % a 0,3 Hz (OLV)
Connectivité Modbus, DeviceNet, PROFIBUS, MECHATROLINK-II, Modbus
EtherCAT, CompoNet
Programmation logique Firmware standard Firmware standard
Page 191 209

) - " S

IP54

Idéal pour contréler vos machines Compact et complet

CODRATATTLEEES 0,4 kW a 15 kW 0,4 kW a 7,5 kW

POULR'ATITEEEY 0,1 KW a 15 kW 0,2 kW a 7,5 kW

0,1 kW 42,2 kW 0,2 kW 82,2 kW
Application Contréle harmonisé des machines et des moteurs Communications intégrées standard

Méthode de contréle Vitesse de boucle ouverte et contrdle de couple pour vecteur et  Controle V/F
vitesse pour controle V/F

Caractéristiques de couple 200 % a 0,5 Hz 150 % a 3 Hz
Connectivité Modbus, DeviceNet, PROFIBUS, MECHATROLINK-II, Modbus
EtherCAT, CompoNet, EtherNet IP
Programmation logique Firmware standard Non disponible
Options de personnalisation Boitier IP54 Non disponible
Page 225 239

Modeéle

IP54

400 V 690 V

CODRATATITLEETES 0,65 kW a 800 kW

690 V triphasé | = 90 kW a 1 000 kW

Application Applications de vector de flux élevé et de couple variable Applications de vector de flux élevé et de couple variable
Méthode de contréle Controle vectoriel de flux et V/F Contréle vectoriel de flux et V/F

Caractéristiques de couple 120 % a 0,0 Hz (CLV)
120 % a 0,5 Hz (OLV)

Connectivité Modbus, DeviceNet, PROFIBUS, Modbus TCP

Programmation logique Firmware standard

Options de personnalisation Personnalisation du matériel (commutateur principal,
refroidissement de liquide, redresseur 12 impulsions...

Page 249

120 % & 0,0 Hz (CLV)
120 % & 0,5 Hz (OLV)

Modbus, DeviceNet, PROFIBUS, Modbus TCP
Firmware standard

Personnalisation du matériel (commutateur principal,
refroidissement de liquide, redresseur 12 impulsions...)

261
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Adapté a votre machine

e Jusqu'a 132 kW

* Contréleur de démarrage élevé en boucle ouverte : 200 %
a0,3Hz

* Totalité du couple a 0 Hz en boucle fermée

* Controle vectoriel de flux en boucle fermée ou en boucle
ouverte

o [1)ou_ble régime de puissance VT 120 % /1 min et CT 150 % /
min

Filtre CEM intégré

Programmable, logique intégrée

Fonctionnalités applicatives intégrées

Fonctionnalité de positionnement

Economie d’énergie automatique

Suppression des micro-surtensions

Modbus RS485 (options pour d’autres réseaux)

CE, cULus, RoHS
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Puissances

¢ Modeles 200 V triphasé de 0,4 a 55 kW
e Modeles 400 V triphasé de 0,4 a 132 kW

Configuration du systéme

Disjoncteur
modulaire
Cable RJ45 — USB
=)\ CX-Drive
—————— 1 — O ||
MCCB | 7 (© CX-One

Console LCD f
e Cable d’extension e —— AfCeSSOlf_eS
Bobine de | pour console 45 lignes d’installation
réactance | distante
c.a. d’entrée |
l - Unités en option
Filtre I
|
||
|
. —— Résistance de freinage
SR
_______ I
__________ 1
RX 4
— — — — — — — === Bornes de raccordement
- =
———— __ l Bobine de réactance c.c.
Inductance de | -
protection |
L _ Bobine de réactance c.a. de sortie
Moteur
Terre
RX 191
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Caractéristiques

Légende des références

3G3RX A4004-E1F

Série RX

F : Filtre intégré

A: IP20

B: IP0OO E : Norme européenne

Tension : Puissance maximale
2: 200 Vc.a.triphasé applicable du moteur
4: Triphasé 400 Vc.a. 004 : 0,4 kW

13K: 132 kW

Modeles 200 V

Triphasé : 3G3RX-[] A2004 | A2007 | A2015 | A2022 | A2037 | A2055 | A2075 | A2110 | A2150 | A2185 | A2220 | A2300 | A2370 | A2450 | A2550
Moteur kW'! 0,4 0,75 1,5 2,2 4,0 5,5 7,5 11 15 18,5 22 30 37 45 55
Capacité 200 V 1,0 1,7 25 3,6 5,7 8,3 11,0 15,9 221 26,3 32,9 41,9 50,2 63,0 76,2

du variateur
KVA 240V 1,2 2,0 3,1 43 6,8 9,9 13,3 19,1 26,6 31,5 39,4 50,2 60,2 75,6 91,4

Courantnominal de sortie (A) | 3¢ 5,0 75 105 | 165 24 32 46 64 76 95 121 145 182 220

g:l‘Jll:lgnt nominal de sortie (A) 37 6,3 9,4 12 19,6 30 44 58 73 85 113 140 169 210 270

Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 4 240 V
Fréquence de sortie max. 400 Hz

Tension et fréquence ’ . 5
nominales d’entrée Triphasé 200 a 240 V 50/ 60 Hz

Variation de tension o o
autorisée —15% ... +10 %

Variation de fréquence 5o
autorisée °

Borne de raccordement
de 'unité Circuit BRD interne (résistance de décharge externe)

Caractéristiques
de sortie

Alimentation
électrique

tif

Unité de freinage régénératif externe

Résistance minimale
connectable 50 50 35 35 35 16 10 10 75 75 5

Freinage
régénéral

Structure de protection 1P20
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air

"I Surla base d’'un moteur standard triphasé.

Modeéles 400 V

Triphasé : 3G3RX-[] A4004(A4007|A4015|A4022(A4040|A4055(A4075/A4110|A4150(A4185|A4220({A4300|A4370|A4450A4550|B4750(B4900|B411K|B413K
Moteur kW'! 0,4 0,75 1,5 2,2 4,0 5,5 7,5 11 15 18,5 22 30 37 45 55 75 90 110 132
Capacité 400 V 1,0 1,7 2,5 3,6 6,2 9,7 13,1 173 | 22,1 | 26,3 | 332 | 40,1 | 51,9 | 63,0 | 77,6 | 103,2 | 121,9 | 150,3 | 180,1

du variat
UA " | asov | 12 | 20 | 31 | 43 | 74 | 11,6 | 158 | 207 | 266 | 31,5 | 399 | 482 | 623 | 756 | 931 | 1238 | 146,3 | 1804 | 216,1

Courant nominal
de sortie (A) en CT 15 2,5 3,8 53 9,0 14 19 25 32 38 48 58 75 91 112 149 176 217 260

Courant nominal
de sortie (A) en VT 1,9 3,1 4,8 6,7 11,1 16 22 29 37 43 57 70 85 105 135 160 195 230 290

Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 a 480 V
Fréquence de sortie
Fors 400 Hz

Tension et fréquence . . .
hominales d’entrée Triphasé 380 a 480 V 50 / 60 Hz
Variation de tension o o

autorisée -15% ... +10 %
Variation de fréquence 5 %
autorisée o
Borne de raccordement
de I'unité Circuit BRD interne (résistance de décharge externe)

Caractéristiques
de sortie

Alimentation
électrique

ératif

régénéra

Unité de freinage régénératif externe

Résistance minimale
connectable 100 100 100 100 70 70 35 35 24 24 20

Freinage

Structure de protection IP20 IPOO
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air

"I Surla base d’un moteur standard triphasé.

192 Variateurs de fréquence
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Spécifications communes

Référence modéle 3G3RX[]

Caractéristiques

Méthodes de contrdle

MLI a modulation sinusoidale phase a phase (controle vectoriel sans capteur, vecteur en boucle fermée avec retour moteur, V/f)

Plage de fréquence de sortie

0,10 a 400,00 Hz

Précision de la fréquence

Valeur de consigne numérique : +0,01 % de la fréquence max.

% Valeur de consigne analogique : +0,2 % de la fréquence max. (25 +10 °C)
£ [Résolution de la valeur Valeur de consigne numérique : 0,01 Hz
9 |de consigne de fréquence Entrée analogique : 12 bits
3 [Résolution de la fréquence de sortie|0,01 Hz
2 150 % / 0,3 Hz (sous controle vectoriel sans capteur ou contrdle vectoriel sans capteur a 0 Hz)
2 [Couple de démarrage 200 % / Couple a 0 Hz (sous controle vectoriel sans capteur a 0 Hz, lorsqu’un moteur inférieur d’un cran a la capacité spécifiée est
2 raccordé)
2 Capacité de surcharge 150 % /60's, 200% / 3 s pour CT ; 120 % /60 s VT
Valeur de consigne de fréquence 0a10VDC (10 KQ), -10 a 10 Vc.c. (10 KQ), 4 to 20 mA (100 Q2), RS485 Modbus, options réseau
Caractéristiques V/f Possibilité de modifier la courbe V/f a des fréquences de base comprises entre 30 et 400 Hz, couple constant de freinage V/f, couple
de réduction, controle vectoriel sans capteur, controle vectoriel sans capteur a 0 Hz
8 bornes, commutation NO / NF, commutation logique NPN / PNP
[Fonction des bornes] 8 fonctions peuvent étre choisies parmi 61.
Arriere (RV), Réglage de vitesse a étapes multiples binaire 1 (CF1), Réglage de vitesse a étapes multiples binaire 2 (CF2), Réglage
de vitesse a étapes multiples binaire 3 (CF3), Réglage de vitesse a étapes multiples binaire 4 (CF4), Pas a pas (JG), Freinage c.c.
ainjection (DB), 2e controle (SET), accélération / décélération en 2 étapes (2CH), Arrét rotation libre (FRS), Déclenchement externe
(EXT), Fonction USP (USP), Commutation commerciale (CS), Verrouillage logiciel (SFT), Commutation entrées analogiques (AT),
3e contrdle (SET3), Réinitialisation (RS), Démarrage 3 fils (STA), Arrét 3 fils (STP), Marche avant / arriere 3 fils (F/R), PID activé /
désactivé (PID), Réinitialisation PID intégrale (PIDC), Commutation du gain de contréle (CAS), Accélération de la fonction UP /
DWN (UP), Décélération de la fonction UP / DWN (DWN), Effacement des données de la fonction UP / DWN (UDC), Console forcée
" g A (OPE), Bit 1 de vitesse a étapes multiples (SF1), Bit 2 de vitesse a étapes multiples (SF2), Bit 3 de vitesse a étapes multiples (SF3),
Signaux d’entrée Bit 4 de vitesse a étapes multiples (SF4), Bit 5 de vitesse a étapes multiples (SF5), Bit 6 de vitesse a étapes multiples (SF6),
Bit 7 de vitesse a étapes multiples (SF7), Commutation de limite de surcharge (OLR), Limite de couple activée (TL), Commutation
de limite de couple 1 (TRQ1), Commutation de limite de couple 2 (TRQ2), Commutation P / Pl (PPI), Confirmation de freinage
(BOK), Orientation (ORT), Annulation ADL (LAC), Effacement de I'écart de position (PCLR), Autorisation de I'entrée de commande
de position du train d'impulsions (STAT), Fonction d’ajout de fréquence (ADD), Bornier forcé (F-TM), Autorisation d’entrée de la
consigne de couple (ATR), Effacement de I'alimentation intégrée (KHC), Servo activé (SON), Excitation préliminaire (FOC), Maintien
de lacommande analogique (AHD), Sélection de la commande de position 1 (CP1), Sélection de la commande de position 2 (CP2),
Sélection de la commande de position 3 (CP3), Signal de limite de retour a zéro (ORL), Signal de démarrage de retour a zéro (ORG),
Arrét de la marche avant (FOT), Arrét de la marche arriere (ROT), Commutation vitesse / position (SPD), Compteur d'impulsions
(PCNT), Effacement du compteur d'impulsions (PCC), Pas d’affectation (no)
5 bornes de sortie collecteur ouvert : Commutation NO / NF, commutation logique NPN / PNP
1 borne de sortie relais (contact SPDT) : Commutation NO / NF
2 [Fonction des bornes] 6 fonctions peuvent étre choisies parmi 45.
§ Signal en fonctionnement (RUN), Signal de vitesse constante atteinte (FA1), Signal de fréquence de réglage dépassée (FA2),
c Avertissement de surcharge (OL), Ecart PID excessif (OD), Signal d’alarme (AL), Signal de fréquence de réglage seulement atteinte
2 (FA3), Surcouplage (OTQ), Signal lors d’une coupure d’alimentation momentanée (IP), Signal pendant une sous-tension (UV),
e Limite de couple (TRQ), Temps d’exécution dépassé (RNT), Temps de mise sous tension dépassé (ONT), Avertissement de
L e . surchauffe (THM), Desserrage de frein (BRK), Erreur de frein (BER), Signal 0 Hz (ZS), Ecart de vitesse excessif (DSE), En position
SlOnaUXICESOtE (POK), Fréquence définie dépassée 2 (FA4), Fréquence définie uniquement 2 (FA5), Avertissement de surcharge 2 (OL2),
Détection de déconnexion FV analogique (FVDc), Détection de déconnexion FI analogique (FIDc), Détection de déconnexion
FE analogique (FEDc), Sortie d’état FB PID (FBV), Erreur réseau (NDc), Sortie d’opération logique 1 (LOG1), Sortie d’opération
logique 2 (LOG2), Sortie d’opération logique 3 (LOG3), Sortie d’opération logique 4 (LOG4), Sortie d’opération logique 5 (LOGS5),
Sortie d’opération logique 6 (LOG6), Condensateur en fin de vie (WAC), Avertissement ventilateur en fin de vie (WAF), Signal
de contact de démarrage (FR), Avertissement surchauffe de l'ailette (OHF), Signal de détection de charge légére (LOC),
Prét a fonctionner (IRDY), Marche avant (FWR), Marche arriere (RVR), Erreur fatale (MJA), Comparateur a fenétre FV (WCFV),
Comparateur a fenétre FI (WCFI), Comparateur a fenétre FE (WCFE), Codes d’alarme 0 a 3 (ACO a AC3)
Configuration libre V/f (7), Limite supérieure / inférieure des fréquences, Saut de fréquence, Accélération / décélération en courbe,
Niveau d’augmentation / frein de couple manuel, Fonctionnement économique, Réglage de compteur analogique, Fréquence
de démarrage, Réglage de la fréquence de découpage, Fonction thermoélectronique, (configuration libre), Début / fin externe
Fonctions standard (fréquence / taux), Sélection de I'entrée analogique, Reprise en cas d’erreur, Redémarrage pendant une coupure d’alimentation
momentanée, Sorties de signaux variées, Démarrage a tension réduite, Limite de surcharge, Réglage de la valeur d'initialisation,
Décélération automatique & la mise hors tension, Fonction AVR, Accélération / décélération automatique, Réglage automatique
(online / offline), Controle de fonctionnement multimoteur a couple élevé (controle vectoriel sans capteur de deux écrans avec un
variateur)
Entrées analogiques Entrées analogiques 0 a10 Vet—-10a 10 V (10 KQ), 4 a 20 mA (100 Q)
Sorties analogiques Sortie de tension analogique, sortie de courant analogique, sortie de train d'impulsions
Temps d’accél. / de décél. 0,01 a2 3600,0 s (sélection ligne / courbe)
. Voyant d’état d’exécution, de programme, d’alimentation, d’alarme, de fréquence, d’intensité, de tension, de pourcentage
Affichage c — — - - i - - -
onsole numérique : Disponible pour surveiller 23 éléments, courant de sortie, fréquence de sortie...
Protection contre les surcharges |Relais électronique de surcharge thermique et entrée de thermistance PTC
< |du moteur
2 [Surintensité instantanée 200 % du courant nominal pendant 3 secondes
§ Surcharge 150 % pendant 1 minute
g_ Surtension 800 V pour les modeles 400 V et 400 V pour les modeles 200 V
3 [Perte momentanée d’alimentation |Décélération jusqu’a I'arrét avec bus c.c. contrélé, arrét par inertie
2 |Surchauffe de I'ailette Surveillance de la température et détection d’erreur
2 |de refroidissement
2 [Niveau de protection anti-calage |Prévention anticalage pendant 'accélération, la décélération et le fonctionnement a vitesse constante
i Erreur de masse Détection sous tension
Indication de charge d’alimentation|Activée lorsque la tension entre P et N est supérieure a 45 V
@ |Degré de protection IP20 /IP0OO
‘é Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
:g Température de stockage —20 °C + 65 °C (température a court terme durant le transport)
© |Température ambiante -10°Ca50°C
g Installation En intérieur (pas de gaz corrosifs, poussieres, etc.)
Q‘g Hauteur de I'installation 1000 m max.
5 Vibrations 3G3RX-A004 a A0D220, 5,9 m/s? (0,6G), 10 a 55 Hz
o 3G3RX-A0O300 a BO13 K, 2,94 m/s* (0,3 G), 10 a 55 Hz
RX 193
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Figure 5
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Classe Modeéle de variateur Figure Dimensions en mm
de tension 3G3RXL[! w w1 w2 H H1 D D1 D2 Poids (kg)

A2004
A2007
A2015 1 150 130 143 255 241 140 62 - 3,5
A2022
A2037
A2055
A2075 2 210 189 203 260 246 170 82 13,6 6
Triphasé 200 V A2110
A2150
A2185 3 250 229 244 390 376 190 83 9,5 14
A2220
A2300 310 265 - 540 510 195 — - 20
A2370
A2450
A2550 480 380 - 700 670 250 - - 43
A4004
A4007
A4015 1 150 130 143 255 241 140 62 - 3,5
A4022
A4040
A4055
A4075 2 210 189 203 260 246 170 82 13,6 6
A4110
A4150
Triphasé 400 V A4185 3 250 229 244 390 376 190 83 9,5 14
A4220
A4300 310 265 - 540 510 195 - - 22
A4370
A4450 390 300 - 550 520 250 - - 30
A4550
B4750
B4900
B411K
B413K

4 390 300 - 550 520 250 - - 30

390 300 - 700 670 268 - - 60

480 380 - 740 710 270 - - 80

RX 195
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Filtres Rasmi
Dimensions encombrement Dimensions filtre Book Dimensions filtre Block
FHe W W ——H—
S v By eem——— MVEREYV])- IV E V]
EE [o]o]s]
Tfixations du
ivariateur
L X L X
| n{_ n[ *ﬁ’|_ | [hEEEn) - T n
cales |\ | Ly
de sortie
. 5 . 5 . Dimensions Type )
Tension Modeéle de variateur Modéle Rasmi L W H X Y ™ de filtre Poids (kg)

3G3RX-A2004
3G3RX-A2007
3G3RX-A2015 AX-FIR2018-RE 305 152 45 290 110 M5 2,0
3G3RX-A2022
3G3RX-A2037
3G3RX-A2055
3G3RX-A2075 AX-FIR2053-RE 320 212 56 296 189 M6 25
3x200V 3G3RX-A2110
3G3RX-A2150
3G3RX-A2185 AX-FIR2110-RE 8,0
455 110 240 414 80 Book
3G3RX-A2220
3G3RX-A2300 AX-FIR2145-RE 8,6
SGSRX-A2370 AX-FIR3250-RE 13
3G3RX-A2450 386 260 135 240 235 - Block
3G3RX-A2550 AX-FIR3320-RE 13,2
3G3RX-A4004
3G3RX-A4007
3G3RX-A4015 AX-FIR3010-RE 305 152 45 290 110 M5 1,4
3G3RX-A4022
3G3RX-A4040
3G3RX-A4055 ,
Footprint
3G3RX-A4075 AX-FIR3030-RE 312 212 50 296 189 M6 22
3G3RX-A4110
3G3RX-A4150

Footprint

3x400V 3G3RX-A4185 AX-FIR3053-RE 451 252 60 435 229 Mé 4,5
3G3RX-A4220
3G3RX-A4300 AX-FIR3064-RE 598 310 70 578 265 M8 7,0
3G3RX-A4370 AX-FIR3100-RE 8,0
RX-A44 4 11 24 414 - Book
sG3 %0 AX-FIR3130-RE 8 0 0 80 0 8,6

3G3RX-A4550
3G3RX-B4750

AX-FIR3250-RE 13,0
SG3RX-B4900 386 260 135 240 235 Block
3G3RX-B411K
AX-FIR3320-RE 13,2
3G3RX-B413K
196 Variateurs de fréquence
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Bobine de réactance c.a. d’entrée

) L. Dimensions ;
Tension Référence Poids (kg)
A B1 B2 c1 c2 D E F
AX-RAI02800100-DE
AX-RAI00880200-DE 120 80 120 80 62 55 2,35
AX-RAI00350335-DE 8
200 V AX-RAI00180670-DE - 85 - 190 55 55 g
180 140 3
AX-RAI00091000-DE 205 6 6,5 g
AX-RAI00071550-DE 105 205 85 11,7 f,
AX-RAI00042300-DE 240 130 - 210 - 200 75 16,0 o
AX-RAI07700050-DE 70 52 1,78 §
AX-RAI03500100-DE 120 80 120 80 62 55 2,35 g
AX-RAI01300170-DE 25 S
AX-RAI00740335-DE - 190 55
400 V AX-RAI00360500-DE 180 8 140 %5 6,5
AX-RAI00290780-DE 105 205 85 6 11,7
AX-RAI00191150-DE 240 110 275 200 75 16,0
AX-RAI00111850-DE
En attente
AX.RAI00072700-DE
Bobine de réactance c.c.
Figure 1 Figure 2
. . A 1 B
T . O O ‘
[ ) p =
: — ¢
181 —
| R
’ == 19 10| - L~ oF
? J | f«—— D — -~ g —~
' i A
[}
200 V 400 V
Référence Fig. Dimensions Référence Fig. Dimensions
AX-RC Al B © D|E|]F|[G]|H kg AX-RC Al B © D|E|]F|G]H kg
21400016-DE % 1 0o | 43000020-DE 96 1,22
10700032-DE ’ 27000030-DE
06750061-DE 84 | 118 10166 | 5 |75) 2 [ 14000047-DE 84 | 118 105 | 1011 66 | 5 | 7.5) 2 | 160
03510093-DE ’ 10100069-DE 116 1,95
02510138-DE | 116 1,95 | 06400116-DE | 1 [108| 135 133 [ 120 | 82 [ 6,5 9,5 | 3,70
01600223-DE 108 135] 124 [ 120 | 82 | 6,5 9,5 | 320 | 04410167-DE 120 | 152 1136 | 435 | 0a | 7 | 95 5,20
01110309-DE 120 | 152 1138 | 135 | o4 9,5 5,20 | 03350219-DE 146 _ |.600
00840437-DE 146 . _ | .6,00 | 02330307-DE 150 | 177 1% | 160 L11s| 7 | 2 11,4
00590614-DE 150 | 177 2% 1 460 | 115 5 11,4 | 01750430-DE 182,6 14,3
00440859-DE 182,6 14,3 | 01200644-DE 105 1% | 1605 | 185 L8810 17,0
00301275-DE 105 1% | 1605 | 185 L2810 17,0 | 00920797-DE 196 ’ 123 25,5
00231662-DE 196 ’ 123 25,5 | 00741042-DE | 2 188 109 - | - 340
00192015-DE | 2 188 109 - | - | 34,0 | 00611236-DE 240 [ 198 | 200 | 228 | 119 12 38,0
00162500-DE 240|198 | 200 | 228 [ 119 12 38,0 | 00501529-DE 228 149 42,0
00133057-DE 228 149 42,0 | 00372094-DE
00312446-DE
00252981-DE En attente
00213613-DE
RX 197
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Bobine de réactance c.a. de sortie

[ I AT
"0 [5]
- c1
. L oF
1 .0 o
L D
A
. Dimensions Poids
Reférence A B1 B2 @il c2 D E F kg
AX-RAO11500026-DE 120 - 70 - 120 80 52 55 1,78
AX-RAO07600042-DE 120 - 70 - 120 80 52 5,5 1,78
AX-RAO04100075-DE 120 - 80 - 120 80 62 55 2,35
AX-RAO03000105-DE 120 - 80 - 120 80 62 55 2,35
AX-RAO01830160-DE 180 - 85 - 190 140 55 6 55
AX-RAO01150220-DE 180 - 85 - 190 140 55 6 5,5
AX-RAO00950320-DE 180 - 85 - 205 140 55 6 6,5
AX-RAO00630430-DE 180 - 95 - 205 140 65 6 9,1
AX-RAO00490640-DE 180 - 95 - 205 140 65 6 9,1
AX-RA0O00390800-DE 240 - 110 - 275 200 75 6 16,0
AX-RAO00330950-DE 240 - 110 - 275 200 75 6 16,0
AX-RAO00251210-DE 240 - 110 - 275 200 75 6 16,0
AX-RAO00191450-DE 240 - 120 - 275 200 85 6 18,6
AX-RAO00161820-DE 240 - 150 - 275 200 110 6 27,0
AX-RAO00132200-DE 240 165 - 210 - 200 110 6 27,0
AX-RAO16300038-DE 120 - 70 - 120 80 52 55 1,78
AX-RAO11800053-DE 120 - 80 - 120 80 52 55 2,35
AX-RAO07300080-DE 120 - 80 - 120 80 62 5,5 2,35
AX-RAO04600110-DE 180 - 85 - 190 140 55 6 55
AX-RAO03600160-DE 180 - 85 - 205 140 55 6 6,5
AX-RA002500220-DE 180 - 95 - 205 140 55 6 9,1
AX-RA002000320-DE 180 - 105 - 205 140 85 6 11,7
AX-RAO01650400-DE 240 - 110 - 275 200 75 6 16,0
AX-RAO01300480-DE 240 - 120 - 275 200 85 6 18,6
AX-RAO01030580-DE 240 - 120 - 275 200 85 6 18,6
AX-RAO00800750-DE 240 - 120 - 275 200 110 6 27,0
AX-RAO00680900-DE 240 - 150 - 275 200 110 6 27,0
AX-RAO00531100-DE 240 - 150 - 275 200 110 6 27,0
AX-RAO00401490-DE 300 - 165 - 320 200 125 6 44,0
AX-RAO00331760-DE 300 - 165 - 320 200 125 6 44,0
AX-RAO00262170-DE 360 230 - 300 - 300 145 8 70,0
AX-RAO00212600-DE 360 230 - 300 - 300 145 8 70,0
Inductances de protection X
| - 1
Référence Dian[‘:étre M%ﬁ’ur L W Dl:ensu;(ns Y . P?(igds V’E ° ° @m
AX-FER2102-RE 21 <22 85 | 22 | 46 | 70 | - | 5 0,1 N °
AX-FER2515-RE 25 <15 105 | 25 | 62 | 90 - 5 0,2 1 L !
AX-FER5045-RE 50 <45 150 | 50 | 110 | 125 | 30 5 07
AX-FER6055-RE 60 > 45 200 | 65 | 170 | 180 | 45 6 1,7
H
198 Variateurs de fréquence
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Dimensions de I'unité de freinage B
S

Référence Dimensions ( H \

B |[B1| H|H | T]| s = ‘

AX-BCR4015045-TE oTAE- ES:ies

2 4 1 1 22
AX-BCR4017068-TE 825 | 405 %0 8 0 6

AX-BCR2035090-TE
AX-BCR2070130-TE 130 | 64,5 | 205 | 193 | 208 | 6 *
AX-BCR4035090-TE

AX-BCR4070130-TE

AX-BCR4090240-TE 131 | 64,5 | 298 | 280 | 300 | 9 v33
o [CleeEel]

OVERCURRENT
AcTIv

POWER

DANGER
HIGH VOLTAGE |

~™
H1

I —

B1 T

Dimension des résistances

AX-REMOOK1xxx Fig. 2
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Fig. 3 Fig. 4
e
e
A
- S - -
i: *-(_(\/’f/'_/:jf
.7 i - .I'I H \
w
T
. Dimensions Poids
Type Fig.
L H M | T kg

AX-REM00K2070-IE
AX-REM0O0K2120-IE 105 27 36 94 - 0,2
AX-REM00K2200-IE
AX-REMO0K4075-1E

AX-REMO0K4035-1E 1 200 27 36 189 - 0,425
AX-REMO0K4030-IE
AX-REMO00K5120-IE 260 27 36 249 - 0,58

AX-REMOOK6100-1E
AX-REMOOK6035-1E
AX-REMO0K9070-IE
AX-REMO00K9020-IE 2 200 62 100 74 - 1,41
AX-REMOO0K9017-IE
AX-REM01K9070-IE

320 27 36 309 - 0,73

3 365 73 105 350 70 4
AX-REM01K9017-IE
AX-REMO2K1070-1 310 100 240 295 210 7
AX-REM02K1017-IE .
AX-REMO3K5035-IE
365 100 240 350 210 8
AX-REMO03K5010-IE
AX-REM19K0006-1E
AX-REM19K0008-IE
9K0008 206 350 140 190 50 8,1
AX-REM19K0020-IE 5
AX-REM19K0030-IE
AX-REM38K0012-IE 306 350 140 290 50 14,5
RX 199
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Connexions standard
Bobine de réactance c.c. (en option)

---, _ Résistance de freinage

-1
[

oo 4 Pt 43 (en option)

PD/+1  P/+ N/- RB
um @
VT2 @ M
W/T3 ©

Triphasé 200 Vc.a.
Triphasé 400 Ve.a. Fil de court-circuit J5

Pour cabler séparément I'alimentation
du circuit de contréle et 'alimentation
du circuit principal, retirez d’abord le

fil du connecteur J51. Sortie relais *1

Unité de réglage de

fréquence 500 a 2 000 Q

—

Alimentation
circuit de

contréle y API

Entrée multifonction 1

Entrée multifonction 2

Entrée multifonction 3

1 Entrée multifonction 4

Entrée multifonction 5

Entrée multifonction 6

Entrée multifonction 7

Entrée multifonction 8

0w N o o A~ W N =

Commun d’entrée de séquence

P24

Thermistance

Alimentation de la consigne
de fréquence

Entrée de la consigne

de fréquence (tension)
Entrée de la consigne de
fréquence auxiliaire (tension)

L

o O
I

Entrée de la consigne de
fréquence (courant)

Commun de référence
de fréquence

Commun

11

Sortie multifonction 1

12 Q Sortie multifonction 2

13 Q Sortie multifonction 3

14 Q Sortie multifonction 4

15 Q Sortie multifonction 5

CM2 © Commun de sortie multifonction

SP

SN

Communlication RS485

RP -

Pour les résistances
d’extrémité

SN )

AM Sortie console analogique (sortie de tension)

AMI Sortie console analogique (sortie de courant)

EM © Sortie console numérique (sortie MLI)

Option 1

Option 1

1 L est la référence commune pour une entrée analogique, mais également pour une sortie analogique.

Spécifications borniers

Borne

Nom

Fonction (niveau du signal)

R/L1, S/L2, T/L3

Entrée d’alimentation circuit principal

Utilisée pour connecter la ligne d’alimentation au driver.

U/, Vim2, W/T3

Sortie variateur

Utilisée pour connecter le moteur.

Borne de la bobine de réactance c.c. externe

Normalement connectées par le cavalier de court-circuit. Enlevez le cavalier de court-circuit

PD/+1, P/+ entre +1 et P/+2 si une bobine de réactance c.c. est connectée.
Bornes de raccordement . - . . . . .
P/+, RB de la résistance de freinage Connexion de résistance de freinage (en option, si un couple de freinage est requis)
Pl+. NI Borne de raccordement de 'unité Connexion des unités de freinage régénératif en option.
+ N= Unité de freinage régénératif
® Mise a la terre Pour la mise a la terre (la mise a la terre doit étre conforme la législation locale)

200

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr

Variateurs de fréquence




OmROoN

Circuit de controle

Type N° Nom du signal Fonction ‘Niveau du signal
“g’, H Alimentation de la consigne de fréquence 10 Vc.c. 20 mA maxi
g § (o] Entrée de tension de la consigne de fréquence 0a12Vc.c. (10 kQ)
o0
= % 02 Consigne de fréquence auxiliaire de la tension 0a+/-12 Ve.c. (10 kQ)
o'Q
T+
8 8 (o]] Entrée de courant de la consigne de fréquence 4220 mA (100 Q)
E L Commun de référence de fréquence Borne commune pour bornes de surveillance analogique (AM, AMI)
N AM Sortie tension analogique multifonction Réglage par défaut : Fréquence de sortie 2 mA maxi
3
%g AMI Sortie courant analogique multifonction Réglage par défaut : Fréquence de sortie 4220 mA
3 H : (imp. max. 250 Q)
E FM Sortie moniteur PWM Réglage par défaut : Fréquence de sortie 0atoVvec.
: 3,6 kHz max.
§ ] P24 24 Vc.c. interne Alimentation pour signal d’entrée contact 100 mA max
=y
s
£ § cM1 Commun des entrées Borne commune pour P24, TH et borne de surveillance FM §
<° g
o
FW Borne de commande de rotation avant Le moteur tourne en marche avant quand FW est activé :.‘__’
]
1 Réglage par défaut : Arriere (RV) 3
5
2 Réglage par défaut : Déclenchement externe (EXT) %
3 Réglage par défaut : Réinitialisation (RS) 27 Ve.c. maxi ) E
c Impédance d’entrée
5 Réglage par défaut : Référence de vitesse a étapes multiples |4,7 kQ
§3 4 1 (CF1) Courant maxi 5,6 mA
= 8 Entrée multifonction > _ __ _ __ i ourant maxi 5,6 m
el 5 Réglage par défaut : Référence de vitesse a étapes multiples |Activé : 18 Vc.c.
g © 2 (CF2) ou plus
35 6 Réglage par défaut : Pas a pas (JG)
7 Réglage par défaut : Second contrdle (SET)
8 Réglage par défaut : Pas d’affectation (NO)
Logique NPN : Court-circuit P24 et PLC
API Commun d’entrée multifonction Logique PNP : Court-circuit PLC et CM1
Avec une alimentation externe, enlevez le cavalier de court-circuit
11 Réglage par défaut : Pendant fonctionnement (RUN)
. 12 Réglage par défaut : Signal 0 Hz (ZS)
3
k] . . . J . . . 27 Vc.c. maxi
E 13 Sortie multifonction Réglage par défaut : Avertissement de surcharge (OL) 50 MA maxi
E 14 Réglage par défaut : Surcouplage (OTQ)
w 15 Réglage par défaut : Vitesse constante atteinte (FA1)
CcM2 Commun de sortie multifonction Borne commune pour bornes de sortie multifonction 11 & 15
AL1 Sortie relais (normalement fermée) Charge R
) ) ) AL1-ALO
AL2 Sortie relais (normalement ouverte) Réglage par défaut : Sortie d’alarme (AL)
3 ) 250 Vc.a. 2 A
20 En fonctionnement normal
o AL2-ALO
nS MA-MC ouvert
ALO Commun sortie relais MB-MC fermé 250 Ve.a. 1 A
Charge |
250 Vc.a. 0,2 A
Fonctions des bornes SC semblables a la borne commune
Capteur TH Borne d’entrée de thermistance externe 100 mW minimum 0as8Vc.c.
Impédance avec erreur de température : 3 kQ
SP
. Bornes Modbus RS485 - Entrée de différentiel
£ SN
£
8 RP
Bornes de résistance d’extrémité RS485 - -
SN
RX 201
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Perte de chaleur du variateur
200 V triphasé

Modele 3G3RX- A2004| A2007 | A2015| A2022| A2037 | A2055| A2075| A2110| A2150 | A2185 | A2220 | A2300 | A2370| A2450 | A2550
25 200V 1,0 1,7 25 3,6 57 83 | 11,0 | 159 | 221 | 26,3 | 32,9 | 41,9 | 50,2 | 63,0 | 76,2
88s
g8 240V 1,2 2,0 3,1 4,3 6,8 99 | 133 | 19,1 | 26,6 | 31,5 | 39,4 | 50,2 | 60,2 | 75,6 | 91,4
°3
Courant nominal (A) 3,0 5,0 75 10,5 | 16,5 24 32 46 64 76 95 121 145 182 | 220
= Pertes avec une charge a70 % | 64 76 102 127 | 179 | 242 | 312 | 435 | 575 | 698 | 820 (1100 | 1345|1625 | 1975
23
{_‘:‘: Pertes avec une charge a 100 %| 70 88 125 160 | 235 | 325 | 425 | 600 | 800 | 975 | 1150 | 1550 | 1900 | 2300 | 2 800
3
Efficacité en sortie nominale 85,1 | 89,5 | 92,3 | 932 | 94,0 | 64,4 | 946 | 948 | 949 | 950 | 950 | 950 | 951 | 951 | 951
Mode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air

400 V triphasé

Modeéle 3G3RX- |A4004|A4007(A4015|A4022| A4040|A4055(A4075|A4110|A4150{A4185|A4220| A4300|A4370(A4450|A4550|B4750(B4900|B411K|B413K
400 V 1,0 1,7 2,5 3,6 6,2 97 | 131 | 173 | 22,1 | 26,3 | 33,2 | 40,1 | 51,9 | 63,0 | 77,6 | 103,2| 121,9| 150,3 | 180,1

480 V 1,2 2,0 3,1 4,3 74 | 116 | 158 | 20,7 | 26,6 | 31,5 | 39,9 | 482 | 62,3 | 75,6 | 93,1 | 123,8| 146,3| 180,4 | 216,1

Capacité
du variateur
kVA

°°“'a"(;’;°mi"a' 15| 25|38 |53| 90| 14| 19| 25| 32 | 38 | 48| 58 | 75 | o1 | 112 | 149 | 176 | 217 | 260
Pertes 2675(3375| 3900 | 4670
3 a(‘:’ﬁgr‘;';e 64 | 76 | 102 | 127 | 179 | 242 | 312 | 435 | 575 | 698 | 820 {1100 (1345|1625 1975
23| a70%
&£ [ Pertes 3800 4800 | 5550 | 6650
avec une
8 |Gharge | 70 | 8 | 125 | 160 | 235 | 325 | 425 | 600 | 800 | 975 | 1150|1550 1900|2300 2800
2100 %

Efficacité en 952 | 952 | 95,2 | 95,2
T (e 851 | 89,5 | 923 | 932 | 94,0 | 64,4 | 946 | 948 | 949 | 950 | 95,0 | 950 | 95,1 | 95,1 | 95,1

Mode de Refroidissement forcé par circulation d’air
refroidissement

Bobine de réactance c.a. d’entrée

Bobine de
réactance c.a. RX
Disjoncteur
modulaire MCCB U A X RILA
~_ 7
—~ /3 \ N Y S/L2
= g Wl A~ Z TASB
Modeéles 200 V triphasés Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cotxant Induncflﬁlnce max. Référence Cot.Kant Indun(flﬁlnce
applicable kW applicable kW
04a15 AX-RAI02800100-DE 10,0 2,8 04a15 AX-RAI07700050-DE 5,0 7,7
22237 AX-RAI00880200-DE 20,0 0,88 22237 AX-RAI03500100-DE 10,0 3,5
55a75 AX-RAI00350335-DE 33,5 0,35 55a75 AX-RAI01300170-DE 17,0 1,3
11,0a 15,0 AX-RAI00180670-DE 67,0 0,18 11,0a 15,0 AX-RAI00740335-DE 33,5 0,74
18,52 22,0 AX-RAI00091000-DE 100,0 0,09 18,5a22,0 AX-RAI00360500-DE 50,0 0,36
30,0 a4 37,0 AX-RAI00071550-DE 155,0 0,07 30,04 37,0 AX-RAI00290780-DE 78,0 0,29
45,0 a 55,0 AX-RAI00042300-DE 230,0 0,04 45,0 2 55,0 AX-RAI00191150-DE 115,0 0,19
75,02 90,0 AX-RAI00111850-DE 185,0 0,11
110,0 a 132,0 AX.RAI00072700-DE 270,0 0,07
202 Variateurs de fréquence
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Bobine de réactance c.c.

Alimentation
électrique

Bobine de réactance c.c.

Modeles 200 V Modeles 400 V
Pulssarr:l(;e):(?oteur Référence CouArant Indurﬁﬁance Pulssarr:l(;irnoteur Référence meant Indu'::‘t:nce
applicable kW applicable kW

0,4 AX-RC10700032-DE 3,2 10,70 0,4 AX-RC43000020-DE 2,0 43,00

0,7 AX-RC06750061-DE 6,1 6,75 0,7 AX-RC27000030-DE 3,0 27,00

1,5 AX-RC03510093-DE 9,3 3,51 1,5 AX-RC14000047-DE 4,7 14,00
2,2 AX-RC02510138-DE 13,8 2,51 2,2 AX-RC10100069-DE 6,9 10,10 3
3,7 AX-RC01600223-DE 22,3 1,60 4,0 AX-RC06400116-DE 11,6 6,40 g
5,5 AX-RC01110309-DE 30,9 1,11 5,5 AX-RC04410167-DE 16,7 4,41 g-
7,5 AX-RC00840437-DE 43,7 0,84 7,5 AX-RC03350219-DE 21,9 3,35 ".?—_’
11,0 AX-RC00590614-DE 61,4 0,59 11,0 AX-RC02330307-DE 30,7 2,33 =z
15,0 AX-RC00440859-DE 85,9 0,44 15,0 AX-RC01750430-DE 43,0 1,75 )
18,5a22 AX-RC00301275-DE 127,5 0,30 18,5a22 AX-RC01200644-DE 64,4 1,20 g
30 AX-RC00231662-DE 166,2 0,23 30 AX-RC00920797-DE 79,7 0,92 =
37 AX-RC00192015-DE 201,5 0,19 37 AX-RC00741042-DE 104,2 0,74 &
45 AX-RC00162500-DE 250,0 0,16 45 AX-RC00611236-DE 123,6 0,61 =

55 AX-RC00133057-DE 305,7 0,13 55 AX-RC00501529-DE 152,9 0,50

75 AX-RC00372094-DE 209,4 0,37

90 AX-RC00312446-DE 2446 0,31

110 AX-RC00252981-DE 298,1 0,25

132 AX-RC00213613-DE 361,3 0,21

Bobine de réactance c.a. de sortie

Modeéles 200 V Modeéles 400 V
applicable kW applicable kW
0,4 AX-RAO11500026-DE 2,6 11,50
0,75 AX-RAO07600042-DE 4,2 7,60 04a15 AX-RAO16300038-DE 3,8 16,30
1,5 AX-RA004100075-DE 7,5 4,10
2,2 AX-RAO03000105-DE 10,5 3,00 2,2 AX-RAO11800053-DE 5,3 11,80
3,7 AX-RA0O01830160-DE 16,0 1,83 4,0 AX-RAO07300080-DE 8,0 7,30
5,5 AX-RAO01150220-DE 22,0 1,15 5,5 AX-RA0O04600110-DE 11,0 4,60
7,5 AX-RA000950320-DE 32,0 0,95 7,5 AX-RAO03600160-DE 16,0 3,60
11 AX-RA0O00630430-DE 43,0 0,63 11 AX-RA002500220-DE 22,0 2,50
15 AX-RAO00490640-DE 64,0 0,49 15 AX-RAO02000320-DE 32,0 2,00
18,5 AX-RA000390800-DE 80,0 0,39 18,5 AX-RAO01650400-DE 40,0 1,65
22 AX-RAO00330950-DE 95,0 0,33 22 AX-RAO01300480-DE 48,0 1,30
30 AX-RA000251210-DE 121,0 0,25 30 AX-RAO01030580-DE 58,0 1,03
37 AX-RAO00191450-DE 145,0 0,19 37 AX-RAO00800750-DE 75,0 0,80
45 AX-RAO00161820-DE 182,0 0,16 45 AX-RAO00680900-DE 90,0 0,68
55 AX-RA0O00132200-DE 220,0 0,13 55 AX-RA0O00531100-DE 110,0 0,53
75 AX-RAO00401490-DE 149,0 0,40
90 AX-RAO00331760-DE 176,0 0,33
110 AX-RA000262170-DE 217,0 0,26
132 AX-RA000212600-DE 260,0 0,21
Unité de freinage
Caractéristiques
Tension Référence Permane_nt ] Pic(5s m_ax.) ] Résistance
Courant (A) Puissance du frein Courant (A) Puissance du frein _connectable
(kVA) (kVA) minimale (Ohms)
200V AX-BCR2035090-TE 35 13 90 32 4
AX-BCR2070130-TE 70 25 130 47 2,8
AX-BCR4015045-TE 15 11 45 33 16
AX-BCR4017068-TE 17 13 68 51 11
400 V AX-BCR4035090-TE 35 26 90 67 8,5
AX-BCR4070130-TE 70 52 130 97 5,5
AX-BCR4090240-TE 90 67 240 180 3,2
RX 203
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Références de commande

Disjoncteur
modulaire @
Cable RJ45 — USB @
N CX-Drive
—T z ’
MCCB ] (@) ©XOne

® @

Console LCD Accessoires
distante d’installation
a 5 lignes

/@ Céable d’extension
4 pour console

®

Unités en option

Bobine de
réactance
c.a.d’entrée

Filtre
Résistance de freinage
RX @

Bornes de raccordement

Bobine de réactance c.c.

@ ———— L
Inductance |
de protection |
Moteur - T @

Bobine de réactance c.a. de sortie
Terre

3G3RX
Caractéristiques Modeéle Caractéristiques Modele
Couple constant| Couple variable Couple constant| Couple variable
Classe de :al::z; Courant :;::2; Courant Standard Classe de ;‘ﬁﬁ; Courant sP;::z; Courant Standard
tension moteur |nominal| moteur [nominal tension moteur |[nominal| moteur [nominal
max. A max. A max. A max. A

kW kW kW kW
0,4 3,0 0,75 3,7 3G3RX-A2004-EF1 0,4 1,5 0,75 1,9 3G3RX-A4004-EF1
0,75 5,0 1,5 6,3 3G3RX-A2007-EF1 0,75 2,5 1,5 3,1 3G3RX-A4007-EF1
1,5 7,5 2,2 9,4 3G3RX-A2015-EF1 1,5 3,8 2,2 4.8 3G3RX-A4015-EF1
2,2 10,5 4,0 12 3G3RX-A2022-EF1 2,2 53 4,0 6,7 3G3RX-A4022-EF1
4,0 16,5 55 19,6 3G3RX-A2037-EF1 4,0 9,0 55 11,1 3G3RX-A4040-EF1
55 24 7,5 30 3G3RX-A2055-EF1 55 14 7,5 16 3G3RX-A4055-EF1
7,5 32 11 44 3G3RX-A2075-EF1 7,5 19 11 22 3G3RX-A4075-EF1
11 46 15 58 3G3RX-A2110-EF1 11 25 15 29 3G3RX-A4110-EF1
) . 15 64 18,5 73 3G3RX-A2150-EF1 . i 15 32 18,5 37 3G3RX-A4150-EF1
Tiiphase 185 | 76 22 85 3G3RX-A2185-EF1 Triphase 185 | 38 22 43 3G3RX-A4185-EF1
22 95 30 113 3G3RX-A2220-EF1 22 48 30 57 3G3RX-A4220-EF1
30 121 37 140 3G3RX-A2300-EF1 30 58 37 70 3G3RX-A4300-EF1
37 145 45 169 3G3RX-A2370-EF1 37 75 45 85 3G3RX-A4370-EF1
45 182 55 210 3G3RX-A2450-EF1 45 91 55 105 3G3RX-A4450-EF1
55 220 75 270 3G3RX-A2550-EF1 55 112 75 135 3G3RX-A4550-EF1
75 149 90 160 3G3RX-B4750-EF1
90 176 110 195 3G3RX-B4900-EF1
- 110 217 132 230 3G3RX-B411K-EF1
132 260 160 290 3G3RX-B413K-EF1

204 Variateurs de fréquence
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(@ Filtres de ligne

Filtre de ligne Rasmi
200V 400 V
Modgle 3G3RX-[] Référence | frgi‘:":l"(‘A) o fote kg Modgle 3G3RX-(J Référence | g’rgi‘l‘n';"(‘A) ot kg
Nom. / Max. Nom. / Max.
A20°:2/02220/012/£27015/ AX-FIR2018-RE 18 |07/40mA| 20 A4°°:4/0A2‘;°/°Z 140157 | AX-FIR3010-RE 10 |03/40mA| 19
A2055 / A2075/ A2110 | AX-FIR2053-RE 53 0,7/40 mA 2,5 A4055 / A4075/ A4110 | AX-FIR3030-RE 30 0,3/40 mA 2,2
A2150/ A2185/ A2220 | AX-FIR2110-RE 110 1,2/70 mA 8,0 A4150/ A4185/ A4220 | AX-FIR3053-RE 53 0,8/70 mA 4,5
A2300 AX-FIR2145-RE 145 1,2/ 70 mA 8,6 A4300 AX-FIR3064-RE 64 3/160 mA 7,0
A2370 / A2450 AX-FIR3250-RE 250 6 /300 mA 13,0 A4370 AX-FIR3100-RE 100 2/130 mA 8,0
A2550 AX-FIR3320-RE 320 6/300 mA 13,2 A4450 / A4550 AX-FIR3130-RE 130 2/130 mA 8,6
A4750 / A4900 AX-FIR3250-RE 250 10/500mA| 13,0
- A411K / A413K AX-FIR3320-RE 320 10/500mA | 13,2
(1) Bobines de réactance c.a. d’entrée
Tension
200 Vc.a. triphasé 400 Vc.a. triphasé g
Modeéle de variateur 3G3RX-[] Référence de bobine de réactance c.a. Modeéle de variateur 3G3RX-[] Référence de bobine de réactance c.a. =
A2004 / A2007 / A2015 AX-RAI02800100-DE A4004 / A4007 / A4015 AX-RAI07700050-DE :U"
A2022 / A2037 AX-RAI00880200-DE A4022 / A4040 AX-RAI03500100-DE -i
A2055 / A2075 AX-RAI00350335-DE A4055 / A4075 AX-RAI01300170-DE 3
A2110/A2150 AX-RAI00180670-DE A4110/ A4150 AX-RAI00740335-DE 5
A2185/ A2220 AX-RAI00091000-DE A4185/ A4220 AX-RAI00360500-DE ﬁ
A2300 / A2370 AX-RAI00071550-DE A4300 / A4370 AX-RAI00290780-DE E
A2450 / A2550 AX-RAI00042300-DE A4450 / A4550 AX-RAI00191150-DE
A4750 / A4900 AX-RAI00111850-DE
A411K / A413K AX.RAI00072700-DE

(1) Bobines de réactance c.c.

Tension
200 Vc.a. triphasé 400 Vc.a. triphasé
Modeéle de variateur 3G3RX-[] Référence de bobine de réactance c.a. Modeéle de variateur 3G3RX-[] Référence de bobine de réactance c.a.
A2004 AX-RC10700032-DE A4004 AX-RC43000020-DE
A2007 AX-RC06750061-DE A4007 AX-RC27000030-DE
A2015 AX-RC03510093-DE A4015 AX-RC14000047-DE
A2022 AX-RC02510138-DE A4022 AX-RC10100069-DE
A2037 AX-RC01600223-DE A4040 AX-RC06400116-DE
A2055 AX-RC01110309-DE A4055 AX-RC04410167-DE
A2075 AX-RC00840437-DE A4075 AX-RC03350219-DE
A2110 AX-RC00590614-DE A4110 AX-RC02330307-DE
A2150 AX-RC00440859-DE A4150 AX-RC01750430-DE
A2185/ A2220 AX-RC00301275-DE A4185 / A4220 AX-RC01200644-DE
A2300 AX-RC00231662-DE A4300 AX-RC00920797-DE
A2370 AX-RC00192015-DE A4370 AX-RC00741042-DE
A2450 AX-RC00162500-DE A4450 AX-RC00611236-DE
A2550 AX-RC00133057-DE A4550 AX-RC00501529-DE
A4750 AX-RC00372094-DE
A4900 AX-RC00312446-DE
A411K AX-RC00252981-DE
A413K AX-RC00213613-DE
(@ Inductances de protection
Modele Diameétre Description
AX-FER2102-RE 21 Pour moteurs de 2,2 kW max.
AX-FER2515-RE 25 Pour moteurs de 15 kW max.
AX-FER5045-RE 50 Pour moteurs de 45 kW max.
AX-FER6055-RE 60 Pour moteurs de 55 kW minimum
(1) Bobine de réactance c.a. de sortie
Tension
200V 400 V
Modeéle 3G3RX-[] Référence Modeéle 3G3RX-[] Référence
A2004 AX-RAO11500026-DE
A2007 AX-RAO07600042-DE A4004 / A4007 / A4015 AX-RAO16300038-DE
A2015 AX-RA004100075-DE
A2022 AX-RAO03000105-DE A4022 AX-RAO11800053-DE
A2037 AX-RA0O01830160-DE A4040 AX-RAO07300080-DE
A2055 AX-RA001150220-DE A4055 AX-RA004600110-DE

RX 205
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Tension
200V 400 V
A2075 AX-RAO00950320-DE A4075 AX-RAO03600160-DE
A2110 AX-RAO00630430-DE A4110 AX-RA002500220-DE
A2150 AX-RAO00490640-DE A4150 AX-RA002000320-DE
A2185 AX-RAO00390800-DE A4185 AX-RAO01650400-DE
A2220 AX-RAO00330950-DE A4220 AX-RAO01300480-DE
A2300 AX-RAO00251210-DE A4300 AX-RAO01030580-DE
A2370 AX-RAO00191450-DE A4370 AX-RAO00800750-DE
A2450 AX-RAO00161820-DE A4450 AX-RAO00680900-DE
A2550 AX-RAO00132200-DE A4550 AX-RAO00531100-DE
A4750 AX-RAO00401490-DE
A4900 AX-RAO00331760-DE
A411K AX-RA000262170-DE
A413K AX-RA000212600-DE
(@ Accessoires
Types Modeéle Description Fonctions
AX-OP05-E Console LCD distante Console LCD distante a 5 lignes avec fonction copie, longueur de cable de 3 m max. |
o2 3G3AX-CAJOP300-EE Cable de console déportée Cable de 3 meétres pour le raccordement de la console déportée
§ g 3G3AX-0OP01 Console LED distante Console LED distante, longueur de cable max. 3 m
s “g 4X-KITMINI Kit de montage pour console LED Kit de montage pour console LED sur le panneau
© 2 3G3AX-OP05-H-E Support de I'opérateur Support pour placer le AX-OP05-E a I'intérieur de 'armoire
3G3AX-OP05-B-E Capot borgne Capot borgne a utiliser en combinaison avec des cartes d’options de communication
lé Cable de conversion USB
§ Convertisseur / cable USB Cable de connexion RJ45 — USB
g 3G3AX-PCACN2
<

"1 notez que, sur les modéles avec micrologicel4287 et 4288, la console n'affiche que 2 lignes de texte.

(3 Cartes en option

Types Modeéle Description Fonctions

[ Entrées codeur incrémental phase A, B et Z (impulsion différentielle) — entrée (RS-422)
3 3 3G3AX-PG Carte de contréle de vitesse Entrée de commande de position par train d'impulsions (RS-422)

8 E (retour codeur) PG en option Sortie du moniteur d’'impulsions (RS-422)

© Plage de fréquence PG : 100 kHz max.

S 3G3AX-RX-DRT Carte optionnelle DeviceNet

§ 3G3AX-RX-PRT Carte Profibus en option

= 3G3AX-RX-ECT Carte en option Ethercat

g %_ 3G3AX-RX-CRT Carte en option CompoNet | tjjisée pour mettre en marche ou arréter le variateur, définir ou référencer des paramétres,
S g et surveiller la fréquence de sortie... par le biais de communications avec le contrdleur hote.
(OO

g 3G3AX-RX-MRT Carte en option Mechatrolink-II

E

O

@ Unité de freinage, unité de résistance de freinage

Variateur de fréquence Unité de résistance de freinage
q . A 0 Résist: t 10 % ED
Pt:rllsos“a;:r:e Variateur|  ynité de Résistance | Type monté sur le variateur | Couple de 10?,':;:_“:,%3: modele inote’gré Couple de
Tension oy, | SOoRXL] freinage min. (3% ED, 10 s max.) freinage | 5 s max. pour unité de freinage | freinage
KW - — AX-BCRL] connectable O — % — %
Triphasé Type AX- Résist Q Type AX- Résist Q
0,55 2 004 180 REMOO0OK1200-IE 200 180
50 REMOO0OK1200-IE 200
1,1 2007 100 REMO00K2070-IE 70 200
1,5 2015 140 REMOO0OK4075-IE 75 130
. REMO00K2070-IE 70
2,2 2022 35 90 REMO00OK4035-IE 35 180
4,0 2037 REMOOK4075-IE 75 50 REMOOK6035-IE 35 100
55 2 055 Intégré 16 75 REMO00K9020-IE 20 150
REMO0O0K4035-IE 35
200V 7,5 2075 10 55 REMO1K9017-IE 17 110
p(h";‘s’goc;u 11,0 2110 REMOO0K6035-IE 35 40 REMO02K1017-IE 17 75
iphasé 15,0 2150 REMOOK9017-IE 17 55 REMO03K5010-IE 10 95
triphasé) 75
18,5 2185 ’ 75 95
: REMO03K5010-IE 10 REM19K0008-IE 8
22,0 2220 5 65 80
2
300 300 2035090-TE 4 REM19K0006-IE 6 80
37,0 2370 6 60
45,0 2450 3 105
2070130-TE 2,8 2 x REM19K0006-1E
55,0 2 550 3 85
206 Variateurs de fréquence
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Variateur de fréquence Unité de résistance de freinage
i . < i Résistance externe 10 % ED
Pl:‘!‘s‘)stgﬂtr:e Variateur|  ynité de Résistance | Type monté sur le variateur |Couplede| 10 o pou:(modé|e in‘iégré Couple de
Tension max. | |3G3RXL| freinage min. (3 % ED, 10 s max.) freinage | 5 s max. pour unité de freinage | freinage
) AX-BCR[] table Q % %
kW [Triphasé connectable Type AX- Resist O ° Type AX- Résist O °
0,55 4004 200 200
REMOO0OK1400-IE 4 REMOO0K1400-IE 4
1,1 4007 100 0 00 0 200 00 00 00 200
1,5 4015 REMOOK1200-IE 200 190 REMO0K2200-IE 200 190
2,2 4022 REMO0OK2200-IE 200 130 REMOOK5120-IE 120 200
4,0 4040 70 REMO00K2120-IE 120 120 REMOOK6100-IE 100 140
55 4 055 Intégré 140 REMOO0OK9070-IE 70 150
niegre REMOOK4075-IE 75
7,5 4075 35 100 REMO01K9070-IE 70 110
11,0 4110 REMOOK6100-IE 100 50 REMO02K1070-IE 70 75
400V 15,0 4150 o4 REMOO0OK9070-IE 70 55 REMO03K5035-IE 35 110
) . 18,5 4185 90 100
triphasé : REMO03K5035-IE 35 REM19K0030-IE 30
(tip ) 22,0 4220 20 75 85
30,0 4 300 4015045-TE 16 REM19K0020-IE 20 95
37,0 4370 125
4017068-TE 11 REM38K0012-IE 15
45,0 4 450 100 o
55,0 4 550 4035090-TE 85 2 x REM19K0020-1E 10 100 %
75,0 4750 ’ 3 x REM19K0030-1E 10 75 =
90,0 4900 4070130-TE 55 2 x REM38K0012-1E 6 105 :“:’
1100 | 411K 125 3
4090240-TE 3,2 3 x REM38K0012-IE 4
1320 | 413K * 105 4
2
L . i
(® Logiciel informatique E
Types Modele Description Installation
CX-Drive Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
°
-% CX-One Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
o
-
Economiseur Logiciel PC Outil logiciel permettant le calcul d’économie d’énergie
RX 207

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [116E-FR-02D Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.

208 Variateurs de fréquence
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Pour les ascenseurs

* Contréle vectoriel du courant avec ou sans PG

¢ Couple de démarrage élevé (contrdle vectoriel sans capteur
200 % /0,3 Hz, contrdle vectoriel en boucle fermée 200 % / 0 Hz)

¢ Controle moteur asynchrone (IM) et synchrone (PM)

Fonction de secours avec alimentation flexible

(Contréle 220 Vc.a., Alimentation de 48 Vc.c. ou 36Vc.a.)

Autoréglage avanceé statique et rotatif

Sécurité intégrée : IEC 615087 SIL2

Fonction horloge et calendrier

Fonctionnement silencieux par coupure du ventilateur en

fonction de la température

Réglage dynamique des paramétres

Langue de I'ascenseur (Hz, m/s, rpm...)

Programmable, logique intégrée

Option codeur double universel

(Endat,Hiperface,Driver de ligne)

¢ Fonctionnalité de positionnement avec 40 mémoires de sol et
autoapprentissage

¢ Fonctionnalité ascenseur dédiée
(Contréle du freinage, Séquence ascenseur...)

e CE, cULus, RoHS

[}
o
=
(7]
3
o
@
L
&E
o
°
(2]
4
3
]
o
8
=
(L
>

Puissances

¢ Modeles 200 V triphasé de 4,0 a 37 kW
* Modeles 400 V triphasé de 3,7 a 37 kW

Configuration du systéme

Disjoncteur
modulaire
Cable RJ45 — USB
CX-Drive
—————— 1 —
MccB | CX-One
|
|
Bobine de - Cable d’extension Console LCD
réactance | pour console distante a 5 lignes
c.a. dentrée | < distante
|
[ - - Unités en option
Filtre | |
|
1o
I
- —— Résistance de freinage
____ o by
_______ T
__________ 1
LX  — — — — _— _ __ __ =E=—==} Bornes de raccordement
________ 1
\
———— __ I Bobine de réactance c.c.

Inductance - |
de protection |

L —— e — Bobine de réactance c.a. de sortie
Moteur
Terre

LX 209
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Caractéristiques

Légende des références

3G3LX-A4

5

&)

Série LX

E : Norme européenne

A: IP20 Puissance maximale
) applicable du moteur
Tension : ) ) 037 : 3,7 kW
2: 200 Vc.a.triphasé ~
4 : Triphasé 400 Vc.a. 370 : 37 KW
Modeéles 200 V
Triphasé : 3G3LX-[] A2040 A2055 A2075 A2110 A2150 A2185 A220 A2300 A2370
Moteur kW™ 4,0 55 7,5 11,0 15,0 18,5 22,0 30,0 37,0
9 Capacité du variateur 200V 57 8,3 11,0 15,9 22,1 26,3 32,9 41,9 50,2
E- o kVA 240V 6,8 9,9 13,3 19,1 26,6 31,5 39,4 50,2 60,2
2 § Courant de sortie nominal (A) (3 min, 50 % ED) 17,5 25 33 49 64 80 96 130 160
% o |Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 a 240 V
e
3 Fréquence de sortie max. 400 Hz
5 ° Alimentation de contrdle : Monophasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
% 2 |Tensionet fréquence d’entrée nominale Alimentation : Triphasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
g .E Ne mettez pas le variateur sous et hors tension plus d’une fois toutes les 3 minutes
£ 2 |Variation de tension autorisée —15% ... +10 %
< Variation de fréquence autorisée 5%
« |Borne de raccordement de I'unité Circuit BRD interne (résistance de décharge externe) Unité externe
% g |Résistance minimale connectable (Ohms) 24 [ 16 [ 10 [ 10 [ 75 | 75 | 5
.% 5 Taux d’exploitation a une résistance minimale 10 % _
[ — o
L . |Résistance minimale en cas de fonctionnement
< | continu (Ohms) 100 50 50 50 35 35 35
Structure de protection IP20
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air
"I Surla base d’un moteur standard triphasé IM.
Modeéles 400 V
Triphasé : 3G3LX-[] A4037 A4040 A4055 A4075 A4110 A4150 A4185 A4220 A4300 A4370
Moteur kW' 3,7 4,0 55 7,5 11,0 15,0 18,5 22,0 30,0 37,0
§ Capacité 400 V 57 5,9 9,7 13,1 17,3 22,1 26,3 33,2 40,1 51,9
g du variateur kVA 480 V 6,8 71 11,6 15,8 20,7 26,6 31,5 39,9 48,2 62,3
2 'g' Courant de sortie nominal (A) (3 min, 50 % ED) 9 11 14 19 27 34 41 48 65 80
'3 ) Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 a 480 V
§ Fréquence de sortie max. 400 Hz
5o Alimentation de contrdle : Monophasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
a2 Tension et fréquence d’entrée nominale Alimentation : Triphasé 380 a 480 V 50 / 60 Hz
‘E’ :_.: Ne mettez pas le variateur sous et hors tension plus d’'une fois toutes les 3 minutes
E % Variation de tension autorisée —15% ... +10 %
< Variation de fréquence autorisée 5%
+« |Borne de raccordement de I'unité Circuit BRD interne (résistance de décharge externe) Unité externe
%g Rési inimale connectable (Ohms) 70 [ 70 ] 70 [ 3 [ 38 [ 24 | 24 [ 20
.% § [Taux d’exploitation a une résistance minimale 10 % _
it . |Résistance minimale en cas de fonctionnement
e continu (Ohms) 200 200 200 150 150 100 100 100
Structure de protection IP20
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air
"I Surla base d’un moteur standard triphasé IM.
210 Variateurs de fréquence
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Spécifications communes

Numéro de modeéle

Caractéristiques

LX[J
Méthodes d trél MLI & modulation sinusoidale phase a phase (contrdle V/f pour IM, Contrdle vectoriel en boucle ouverte pour IM,
ethodes de controle Contrdle vectoriel en boucle fermée pour IM, Contréle vectoriel en boucle fermée pour PM)
Plage de fréquence de sortie 0,00 a 400,00 Hz
Précision de la fré Valeur de consigne numérique : +0,01 % de la fréquence max.
o recision de fa frequence Valeur de consigne analogique : +0,2 % de la fréquence max. (25 =10 °C)
:9_, Résolution de la valeur Valeur de consigne numérique : 0,01 Hz
§ de consigne de fréquence Entrée analogique : 12 bits
2 |Résolution de la fréquence 0,01 Hz
@ de sortie
o c le de dé 200 % & 0,3 Hz (Contréle vectoriel en boucle ouverte)
2 ouple de demarrage 150 % a 0 Hz (Contrdle vectoriel en boucle fermée)
2 Capacité de surcharge 150 % pendant 30 s
Valeur de réglage de la fréquence [0 & 10 Vc.c. (10 KQ), =10 & 10 Ve.c. (10 KQ), 4 2 20 mA (100 ), RS485 Modbus
externe
Valeurs de consigne de 7 vitesses multi
fréquence d’entrée multi 10 vitesses : Rapide, Pas a pas, Intermédiaire 1/2/3, Recadrage, inspection 1/2, Secours 1/2
9 bornes (7 multifonctions plus GS1 et GS2), commutation NO / NF, commutation logique NPN / PNP)
[Fonction de la borne]
SET (réglage des données du 2eme moteur), FRS (Arrét rotation libre), EXT (Déclenchement externe), SFT (Verrouillage
logiciel), RS (Réinitialisation), PCLR (effacement de la déviation de position), MI1 (Entrée d'utilisation générale
1),MI2 (Entrée d'utilisation générale 2), MI3 (Entrée d'utilisation générale 3), MI4 (Entrée d'utilisation générale 4), MI5 (Entrée
Signaux d’entrée d’utilisation générale 5), MI6 (Entrée d'utilisation générale 6), MI7 (Entrée d'utilisation générale 7), MI8 (Entrée d'utilisation
générale 8), SPD1 (Réglage multi-vitesse 1), SPD2 (Réglage multi-vitesse 2), SPD3 (Réglage multi-vitesse 3), RESC
(Secours), INSP (Inspection), RL (Recadrage), COK (Signal de contréle du contacteur), BOK (Confirmation de freinage),
FP1 (Position sol 1), FP2 (Position sol 2), FP3 (Position sol 3), FP4 (Position sol 4), FP5 (Position sol 5), PAL (Déclencheur
de verrouillage des données d’auto-apprentissage), TCL (Déclencheur de verrouillage de pente de couple), LVS (Signal
de mise a niveau), NFS (Proximité sol), CMC (Modification du mode de controle), Pas d’affectation (no)
4 Borniers de sorties relais : Commutation NO / NF
[Fonction de la borne]
RUN (Fonctionnement), FA1 (Vitesse constante atteinte), FA2 (Fréquence définie trop élevée), OL (Signal d’avertissement
de surcharge), AL (Signal d’alarme), FA3 (Fréquence définie atteinte), OTQ (Sur-couple), IP (Interruption instantanée de
I'alimentation), UV (Sous-tension), TRQ (Couple limité), RNT (Temps d’exécution dépassé), ONT (Temps de mise sous
tension dépassé), THM (Signal d’alarme de surchauffe), ZS (Signal de détection 0 Hz), DSE (Déviation maximale de vitesse),
2 POK (Positionnement terminé), FA4 (Fréquence définie trop élevée 2), FA5 (Fréquence définie atteinte 2), OL2 (Signal
® |Signaux de sortie d’avertissement de surcharge 2), WAC (Avertissement condensateur en fin de vie), WAF (Ralentissement du ventilateur
£ de refroidissement), FR (Signal de contact de démarrage), OHF (Avertissement de surchauffe du radiateur), LOC (Signal
2 d’avertissement de courant faible), MO1 (Sortie d’utilisation générale 1), MO2 (Sortie d'utilisation générale 2), MO3 (Sortie
2 d’utilisation générale 3), MO4 (Sortie d’utilisation générale 4), MOS5 (Sortie d'utilisation générale 5), MO6 (Sortie d’utilisation
= générale 6), IRDY (Variateur prét), FWR (Rotation avant), RVR (Rotation arriére), MJA (Panne importante), CON (Signal
de contrdle du contacteur), BRK (Signal de contréle de freinage), UPS (Statut de recherche de charge faible), UPD (Direction
de recherche de charge faible), GMON (Surveillance des suppressions de portes), MPS (Recherche de position du
pble magnétique)
Séquence ascenseur dédiée intégrée (Controle de la vitesse, Controle de position directe), Commande directe frein moteur
et contacteur, Fonction sol rapide, Pente de couple au démarrage (en cas de contrdle vectoriel en boucle fermée), Réglage
Fonction pour ascenseur du gain ASR, Unités ascenseur (vitesse, position, Accélérer / Décélérer), Constante moteur enregistrée sur variateur et
codeur (Hiperface, EnDat), Fonctionnement d’urgence par UPS ou batterie (Alimentation de contréle monophasée 220 V,
Alimentation 48 a 600 Vc.c. ou monophasée 220 V)
Entrées analogiques Deux entrées analogiques 0 a 10 V et =10 a 10 V (10 KQ), une 4 a 20 mA (100 Q) (résolution 12 bits)
Sorti logi Sortie tension analogique (0 & 10 Vc.c. résolution 10 bits), Sortie courant analogique (0 a 20 mA résolution 10 bits,
CIUESENEIE RS Sortie de train d'impulsions (Fréguence max. 3,6 KHz, courant max. 1,2 mA)
Temps d’accél. / de décél. 0,01 a 3 600,0 s (linéaire / courbe en S pour ascenseur, Accélération / Décélération a étapes multiples)
Voyant d’état d’exécution, de programme, d’alimentation, d’alarme, de fréquence, d’intensité, de tension, de pourcentage
Affichage Console numérique : Disponible pour surveiller : Vitesse de sortie, Courant de sortie, Couple de sortie, Tension de sortie,
9 Alimentation d’entrée, Surcharge électrothermique, Vitesse LAD, Température du moteur, Température du radiateur, Couple
de sortie (valeur signée), Sortie d’utilisation générale YA (n)
Protection contre les surcharges |Relais électronique de surcharge thermique et entrée de thermistance PTC
= |du moteur
-% Surintensité instantanée 200 % du courant nominal pendant 3 secondes
% Surcharge 150 % pendant 30 secondes
S |Surtension 800 V pour les modeles 400 V et 400 V pour les modéles 200 V
38 Surchauffe de l'ailette Surveillance de la température et détection d’erreur
2 |de refroidissement
.g Niveau de protection anti-calage |Prévention anticalage pendant 'accélération et la vitesse constante
g Erreur de masse Détection sous tension
W protection spécifique Erreur de référence de vitesse, Erreur de contacteur, Erreur de frein, Sens de rotation erroné, Sur-accélération, Survitesse,
de I’ascenseur Erreur de déviation de vitesse
@ |Degré de protection 1P20
‘g Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
'.g Température de stockage —20 °C ... +65 °C (température sur une courte période pendant le transport)
= Température ambiante -10°Ca40°C
g Installation En intérieur (pas de gaz corrosifs, poussiéres, etc.)
% Hauteur de I’installation 1000 m max.
c i > N
6 |v: . Jusqu'a 22 KW 5,9 m/s© (0,6 G), 10 a 55 Hz
O |Vibrations 30 KW et plus 2,94 m/s? (0,3 G), 10 a 55 Hz
LX 211
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Classe Modéle de variateur Figure Dimensions en mm
de tension w w1 w2 H H1 D D1 D2 Poids (kg)
A2040 1 150 130 143 255 241 140 62 - 3,5
A2055
A2075 2 210 189 203 260 246 170 82 13,6 6
A2110
Triphasé 200 V A2150
A2185 3 250 229 244 390 376 190 83 9,5 14
A2220
A2300 4 310 265 - 540 510 195 - - 20
A2370 390 300 - 550 520 250 - - 30
A4037 1 150 130 143 255 241 140 62 - 3,5
A4040
A4055
2 210 189 203 260 246 170 82 13,6 6
A4075
Triphasé A4110
400V A4150
A4185 3 250 229 244 390 376 190 83 9,5 14 §
A4220 S
o
A4300 4 310 265 - 540 510 195 - - 22 :,‘__’
A4370 390 300 - 550 520 250 - - 30 z
e
Filtres Schaffner L W 2
8
©
Variateur 5 .. | Fig. Dimensions (mm) Poids (] — H| gEE e =
Vv Modéle de filtre
3G3LX ' LIW[H] x [Y[Aa[B]| ke 8 2 &
A2040 X
A2055 ®6.5 ?12
A2075 3 ]
Z| A2110 c g ) ® N
o n cours ade | .
< A2150 | Geveloppement |—| - - Figure 1
o | A2185 Y
A2220 M5(2x)
I i
A2300 - SOS
i M6 [4x) %mm@:
A2370 ) & =g
A4037 AX-FIL3010-SE 300|145| 40 | 286 | 110| 6,5 | M5 1,0 4!
A4040
AX-FIL3015-SE 300|207 | 50 | 286 | 150 6,5 | M6 1,5
A4055
> | A4075 2,1 -
S AX-FIL3030-SE 1 |300(207| 50 | 286 |[150| 6,5 | M6 r \
| A4110 Y]E o o % .
x| A4150 Lo | o] igure
@[ A4185 AX-FIL3053-SE 442 |250| 60 | 426 | 180 6,5 | M6 41 jT
A4220 400 45
A4300 § E 1 j ]
AX-FIL3089-SE 2 |430| 80 [150(412,5| 60 | — - 4,7 |
A4370 !l J!l J\ll J\l
» , , H
Installation verticale 213
| *4“7
Lﬁ ‘ M8(2x] é
o | x
L
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Bobine de réactance c.a. d’entrée

B ——

i -
[o o] f
c2
c1
| .0 o4
[ — ) ———-]
I = 1
. . Dimensions Poids
Tension Référence
: A | Bl | B2 c1 ]| c2 D E F kg
AX-RAI00880200-DE 120 80 120 80 62 55 2,35
AX-RAI00350335-DE 190 55
200V AX-RAI00180670-DE 180 - 85 - 140 55 6
AX-RAI00091000-DE 205 6,5
AX-RAI00071550-DE 105 205 85 11,7
AX-RAI03500100-DE 2,35
AX-RAI01300170-DE 120 80 120 80 62 55 2,5
400 V AX-RAI00740335-DE - 85 - 190 55 5,5
AX-RAI00360500-DE 180 205 140 6 6,5
AX-RAI00290780-DE 105 85 11,7
Bobine de réactance c.c.
Figure 1 Figure 2
- : - B
| : _- o] e} ‘
. [ dalilietlillh i p _%
h | = . c
I et T = 9 ‘ _;1::|':®
- el S ' H ) ! —
I ; = | : O] O] — L £~ OF
-F =] ﬂ'=—~ B fe—— D —— - g —=
OO0 00 A
. : R g .
200V 400V
Référence |.. Dimensions Référence |.. Dimensions
AxRC |F9aTBTCc D|E[FlG|H]| @ Ax-RC |9 A TBTc D lE[FlGn| "
01600223-DE 108[135| 124 [ 120| 82 | 6,5 9,5| 3,20 | 06400116-DE 108|135| 133 | 120 | 82 | 6,5 9,5 3,70
01110309-DE 136 9,5 5,20 | 04410167-DE 136 9,5 5,20
00840437-DE | 1 120/ 152 146 135 94 - _ | 6,00 | 03350219-DE | 1 120/ 152 146 1351 94 7 _ | 6,00
00590614-DE 160 11,4 | 02330307-DE 160 11,4
00440859-DE 150177 182,6 160115 2 14,3 | 01750430-DE 150177 182,6 1601115 71 2 14,3
00301275-DE 195 161 162.5| 185 88 10 L= 17,0 | 01200644-DE 195 161 162.5 | 185 88 10 17,0
00231662-DE | 2 196 123 — | 25,5 | 00920797-DE | 2 196 123 - | - | 255
00192015-DE 240|188 | 200 | 228 | 109| 12 34,0 | 00741042-DE 240 | 188 | 200 | 228 | 109 | 12 34,0
214 Variateurs de fréquence
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Bobine de réactance c.a. de sortie

B —

Liiait -
[o ol f
c2
c1
2 F
| .0 o] 4
[:--— 0 ———]
IE 2 1
200 V 400 V
Référence Dimensions K Référence Dimensions K
AX-RAO A|[B2]C2] D] E ]| F 9 AX-RAO A|B2]cC2] D] E]F 9 8
01830180-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 | 6 | 55 | 07300080-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 55 | 2,35 3
01150220-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 | 6 | 55 | 04600110-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 | 6 | 55 ®
00950320-DE | 180 | 85 | 205 | 140 | 55 | 6 | 6,5 | 03600160-DE | 180 | 85 | 205 | 140 | 55 | 6 | 65 g
00630430-DE | 180 | 95 [ 205 [ 140 | 65 | 6 | 9,1 02500220-DE | 180 | 95 | 205 | 140 | 55 | 6 | 9,1 ¢
00490640-DE | 180 | 95 | 205 | 140 | 65 | 6 | 9,1 02000320-DE | 180 | 105 | 205 | 140 | 85 6 | 11,7 £
00390800-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 | 6 | 16,0 | 01650400-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 6 | 16,0 E
00330950-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 | 6 | 16,0 | 01300480-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 6 | 16,0
00251210-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 | 6 | 16,0 | 01030580-DE | 240 | 110 | 275 | 200 | 75 6 | 16,0
00191450-DE | 240 | 120 | 275 | 200 | 85 | 6 | 18,6 | 00800750-DE | 240 | 120 | 275 | 200 | 85 6 | 186
Inductances de protection X
| - 1
. D Moteur Dimensions Poids [ (o °
Référence Diamétre KW L W H X v m kg WY [ j\ @m
AX-FER2515-RE | 25 <15 |105| 25 |62 |90 | — | 5 | o2 . - 2
AX-FER5045-RE 50 <37 |[150| 50 [ 110 ] 125| 30 | 5 0,7 ﬁ ‘
H
Dimensions de I'unité de freinage
Référence Dimensions B
B |[B1|H|[H | T]| S [ﬁff\
AX-BCR2070130-TE !
1 45| 205 | 1 2 =2
AX-BCR4035000-TE | 0 | 045|209 | 1992081 6 omES e
T 6 T
b
L J
B1 T
LX 215
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Dimension des résistances

Fig. 1

Dimensions Poids
L H M | T kg

Type Fig.

AX-REM02K1070-IE
AX-REM02K1110-IE
AX-REMO03K5035-1E
AX-REMO03K5085-1E
AX-REM19K0006-IE
AX-REM19K0020-IE 2 206 | 350 | 140 | 190 | 50 8,1
AX-REM19K0032-IE

310 | 100 | 240 | 295 | 210 7

365 | 100 | 240 | 350 | 210 8

216 Variateurs de fréquence
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Connexions standard

REMARQUE : Dispositifs congus
pour prendre en charge la sortie du variateur

Sortie dV/dt

Contacteurs Cable de moteur

Entrée MCCB Fusibles Entrée c.a. Une bobine de de sortie blindé (pour réduire
Protection Protection Réacteur. réactance c.a. (Pour EN-81, I’émission d'EMC).
de I'alimentation ou de I'alimentation Harmoniques peut étre nécessaire 2 requis en cas de ) Raccordez les deux
principale principale et isolation 3G3LX si cable > 50 m non utilisation d’ARRET extrémités & la masse
Voir tableau Voir tableau D’URGENCE)
Triphasé e
2004240V =0 1O un Q Codeur
380a480V
(+10 %, <15 %) V(™ ‘O—O\: M/ PM 0
50 - 60 Hz +- 5% =——O O W (T3) O NO—O
Monophasé 'i' P ) ~ )“_ ~<, Moteur
2002240V =0 = — =
(+10 %, —15 %) o) (Pour amélioration -
50-60 Hz +-5 % des harmoniques) Resmgance
PD (+1) Ou court de freinage
LX <=22 kW
RB (O
Si cavalier API-P24 : NPN avec alimentation interne (Sortie NPN vers CM1) Cable de résistance blindé
Si cavalier API-CM1 : Source avec alimentation interne (Sortie PNP vers P24) N (_) @ e (pour réduire I'émission de CEM).
(]
- —_— ; e
O C (Vers le haut) RJ45 g
O G 2 (Vers le bas) \g
_— -
O C 3 (Vitesse max.) &
Bornier S o 4 aog 3
m—  d’entrée multi [:l D D 5
Alimentat O G 5 (Mise a niveau) 5::;:5 Vfgssc?lrcazt API: [j [:] D 2
imentation — =185Vc.c.
externe O O 6 (Vers le bas) ‘é":‘a: ;k207 Vee.
O O 7 Idc (217 Ve.c.) =56 mA Cc\)nsqle LCD
g (Vers le bas) — ~ a5 lignes
Bornier O G GS1 (standard)
‘arrét d’ b 250 Vc.a. /30 Ve.c.
darrétd urgence O © GS2 5 A pour résistive
o 1 Apour inductive
REMARQUE : Ne pas connecter CM1 & la masse Min1 Ve.c., 1 mA
Alimentation
r externe H 1ovee.
10Ve.c. 0-10V )
e | 0 Z=10ko, max 12V Re'i‘? "
; 10— multifonction
Bornier ov 10-+10V 02 =10k, max 12V
d’entrée 0-20mA
analogique ~10Vec, Ol =100, max 24 mA
250 Ve.a.
L. 5A pourvréswstive
~ REMARQUE : Ne pas conneéter L alamasse m,&oﬁfgﬁcxﬁ
~
K\ 0-1ov Tension de sortie
Max 2 mA
: 0-20mA Courant de sortie
Bornier AU o
de sortie Autorisé Z = 250 Q J_I_ Carte d'OptiOI‘IS 1
analogique — — Cartes de codeur
U OPT1C
f(\ 10V/frég. Sortie d'impulsions 10V MID FM
Sauf pour mon. F/l numérique
! (50 % de service 0 a 3,6 KHz) ]T
~ REMARQUE : Ne pas connecter d Charge max. 1,2 mA Jl
CM1 & la masse .
Carte d’options 2
—E/S étendu
RS-485 0PT2C — Bus de terrain
1
Spécifications borniers
Borne Nom Fonction (niveau du signal)

Entrée d’alimentation circuit principal Triphasé 200 a 240 V / 380 a 480 V (dépend de la classe de tension).

R/L1, S/L2, T/L3

Alimentation circuit de controle Monophasé 200 a 240 V pour toute classe de tension

Ro, A

Sortie variateur Connexion moteur triphasé (IM/PM)

U/, vim2, W/T3

Borne de la bobine de réactance c.c. externe| Normalement connectées par le cavalier de court-circuit. Enlevez le cavalier de court-circuit

PD/+1, P/+ entre +1 et P/+2 si une bobine de réactance c.c. est connectée.
P/+. RB Résistance de freinage externe Pour connex_ion _d’u’n_e résistance de freinage externe. (Transistor de freinage intégré pour
’ 22 KW ou taille inférieure)
Pl+, Ni= Bo'rn,e de ra_ccorderpept ’de I"unité Connexion des unités de freinage régénératif en option.
Unité de freinage régénératif
o Mise a la terre Borne de terre. Veuillez mettre la masse principale a la terre.

LX 217
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Circuit de controéle

Type N° Nom du signal Fonction Niveau du signal
2 H Alimentation pour potentiometre analogique 10 Vc.c. 20 mA maxi
=)
o Entrée tension analogique R
5 g 0 Référence de vitesse / Pente de couple (cellule de charge) 0a12Vee. (10kQ)
o z i n
3 Entrée tension analogique 5 L/
Iy ~g 02 Référence de vitesse / Pente de couple (cellule de charge) 0a+-12Vee. (10ka)
T = 7 n
Entrée courant analogique N
[
‘§ ° ol Référence de vitesse / Pente de couple (cellule de charge) 4820mA (100 Q)
& L alimentation analogique commune -
- AM Sortie tension analogique multifonction Réglage par défaut : Fréquence de sortie 2 mA maxi
=]
'% £ AMI Sortie courant analogique multifonction Réglage par défaut : Fréquence de sortie 4220 mA
3 5 ’ (imp. max. 250 Q)
E FM Sortie moniteur PWM Réglage par défaut : Fréquence de sortie 0210 Ve.c.
) 3,6 kHz max.
E o P24 24 Vc.c. interne Alimentation pour signal d’entrée contact 100 mA max
iy
cs . .
[TR] . Borne commune pour P24, TH et bornes de surveillance analogique (AM, AMI, FM)
E_% cm Commun des entrées Remarque : Ne pas connecter a la masse
<
1 Réglage par défaut : Vers le haut (UP)
2 Réglage par défaut : Vers le bas (DWN)
3 Entrée multifonction Réglage par défaut : Réglage multi-vitesse 2 (SPD2)
Lorsque les entrées de sécurité GS1 et GS2 sont activées Réal défaut - | tion 1 (INSP1 27 Vc.c. maxi
- 4 par interrupteur DIP matériel SW1, les paramétres eglage par défaut : Inspection 1 ( ) Impédance d’entrée
o multifonction 78 : GS1 et 79 : GS2 sont obligatoires. ) . V- . 4,7 kQ
53 5 Réglage par défaut : Mise a niveau signal (LVS) Courant maxi 5,6 mA
'g § 6 Si les entrées de sécurité sont désactivées, GS1 et GS2 |Réglage par défaut : Réinitialisation (RS) Activé : 18 Vc.c. ou
T peuvent étre utilisés comme des entrées multifonction plus
a=
3 7 standard. Réglage par défaut : Inspection 2 (INSP2)
GS1 Réglage par défaut : Suppression de portes 1 (GS1)
GS2 Réglage par défaut : Suppression de portes 2 (GS2)
Logique NPN : Court-circuit P24 et CM1
API Commun d’entrée multifonction Logique PNP : Court-circuit PSC et CM1
Avec une alimentation externe, enlevez le cavalier de court-circuit
11a Capacité maximale
Réglage par défaut : Signal de contréle de freinage (BRK) ~ [du contact & relais :
11¢ 250 Vc.a.5A
5 (charge R)
2 12a 250 Vc.a. 1A
(%)
i Sortie multifonction Réglage par défaut : Signal de contrdle du contacteur (CON) |(charge I)
= 12¢ 30 Vc.c.5A
s (charge R)
‘w 13a (30th.0.|; A
Régl défaut : Variat 8t (IRDY charge
130 églage par défaut : Variateur prét ( ) Capacité minimale
1Vec.c.1mA
AL1  |Sortie relais (normalement fermée) Charge R
3 i ) AL1 - ALO
AL2 Sortie relais (normalement ouverte) Réglage par défaut : Signal d’alarme (AL)
» . 250 Vc.a.2 A
20 En fonctionnement normal
52 AL2 - ALO
aS AL1 — ALO ouvert
ALO Commun sortie relais AL2 — ALO fermé 250 Vea. 1A
Charge |
250 Vc.a. 0,2 A
Fonctions des bornes SC semblables a la borne commune
Capteur TH Borne d’entrée de thermistance externe 100 mW minimum 0as8\Ve.c.
Impédance avec erreur de température : 3 kQ
SP
. Bornes Modbus RS485 - Entrée de différentiel
£ SN
£
o RP
Bornes de résistance d’extrémité RS485 - -
SN
218 Variateurs de fréquence
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Perte de chaleur du variateur
200 V triphasé

Modéle 3G3LX- A2040 | A2055 | A2075 | A2110 | A2150 | A2185 | A2220 | A2300 | A2370
@ E 200V 5,7 8,3 11,0 15,9 221 26,3 32,9 41,9 50,2
§8g
29X 240V 6,8 9,9 13,3 19,1 26,6 31,5 39,4 50,2 60,2
°3
Courant nominal (A) 16,5 24 32 46 64 76 95 121 145
= Pertes avec une charge a 70 % 179 242 312 435 575 698 820 1100 1345
23
& {:‘: Pertes avec une charge a 100 %| 235 325 425 600 800 975 1150 1550 1900
3
Efficacité en sortie nominale 94,0 94,4 94,6 94,8 94,9 95,0 95,0 95,0 95,1
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air
400 V triphasé
Modele 3G3LX- A4037 | A4040 | A4055 | A4075 | A4110 | A4150 | A4185 | A4220 | A4300 | A4370 8
o % 400 V 57 5,9 9,7 13,1 17,3 22,1 26,3 33,2 40,1 51,9 =
=28 3
FERS g
g 480 V 6,8 71 11,6 15,8 20,7 26,6 31,5 39,9 48,2 62,3 I
(O} T
© »
Courant nominal (A) 9 11 14 19 25 32 38 48 58 75 §
= Pertes avec une charge a 70 % 179 242 242 312 435 575 698 820 1100 1345 -g
23 =
&’% Pertes avec une charge a 100 %| 235 325 325 425 600 800 975 1150 1550 1900
Q
°
Efficacité en sortie nominale 94,0 94,4 94,4 94,6 94,8 94,9 95,0 95,0 95,0 95,1
Méthode de refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air
Bobine de réactance c.a. d’entrée
Bobine de
réactance c.a. LX
Disjoncteur
modulaire MCCB U A~ X RIL1
Y~/ /‘1
—~ / Vv Y Y S/L2
= g Az T3
Modeles 200 V triphasés Modeles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cotxant Indunﬁtﬁnce max. Référence Cotxant Induntmmce
applicable kW applicable kW
4,0 AX-RAI00880200-DE 20,0 0,88 3,7 AX-RAI03500100-DE 10,0 3,5
55a75 AX-RAI00350335-DE 33,5 0,35 4,0,55a75 AX-RAI01300170-DE 17,0 1,3
11,02 15,0 AX-RAI00180670-DE 67,0 0,18 11,02 15,0 AX-RAI00740335-DE 33,5 0,74
18,5 a22,0 AX-RAI00091000-DE 100,0 0,09 18,56a22,0 AX-RAI00360500-DE 50,0 0,36
30,0 2 37,0 AX-RAI00071550-DE 155,0 0,07 30,0 a 37,0 AX-RAI00290780-DE 78,0 0,29
Bobine de réactance c.c.
LX
Alimentation
électrique MCCB
~_
~
~—
Bobine de réactance c.c.
Modeéles 200 V Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cot.Kant Indun(.:lﬁlnce max. Référence Cotxant Indun(‘:.:-z-lmce
applicable kW applicable kW
4,0 AX-RC01600223-DE 22,3 1,60 4,0 AX-RC06400116-DE 11,6 6,40
5,5 AX-RC01110309-DE 30,9 1,11 5,5 AX-RC04410167-DE 16,7 4,41
7,5 AX-RC00840437-DE 43,7 0,84 7,5 AX-RC03350219-DE 21,9 3,35
11,0 AX-RC00590614-DE 61,4 0,59 11,0 AX-RC02330307-DE 30,7 2,33
15,0 AX-RC00440859-DE 85,9 0,44 15,0 AX-RC01750430-DE 43,0 1,75
18,5a22 AX-RC00301275-DE 127,5 0,30 18,5a22 AX-RC01200644-DE 64,4 1,20
30 AX-RC00231662-DE 166,2 0,23 30 AX-RC00920797-DE 79,7 0,92
37 AX-RC00192015-DE 201,5 0,19 37 AX-RC00741042-DE 104,2 0,74
LX 219
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Bobine de réactance c.a. de sortie

Modeéles 200 V Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cot;\rant Indu'::‘t:ilnce max. Référence Cot;{ant Indu'::‘t:imce
applicable kW applicable kW
4,0 AX-RA001830160-DE 16,0 1,83 4,0 AX-RAO07300080-DE 8,0 7,30
5,5 AX-RAO01150220-DE 22,0 1,15 5,5 AX-RAO04600110-DE 11,0 4,60
7,5 AX-RA000950320-DE 32,0 0,95 7,5 AX-RAO03600160-DE 16,0 3,60
11 AX-RAO00630430-DE 43,0 0,63 11 AX-RA002500220-DE 22,0 2,50
15 AX-RAO00490640-DE 64,0 0,49 15 AX-RA002000320-DE 32,0 2,00
18,5 AX-RA0O00390800-DE 80,0 0,39 18,5 AX-RAO01650400-DE 40,0 1,65
22 AX-RAO00330950-DE 95,0 0,33 22 AX-RAO01300480-DE 48,0 1,30
30 AX-RA000251210-DE 121,0 0,25 30 AX-RAO01030580-DE 58,0 1,03
37 AX-RAO00191450-DE 145,0 0,19 37 AX-RAO00800750-DE 75,0 0,80
Unité de freinage
Caractéristiques
Tension Référence Permane_nt i Pic(5s m_ax.) i Résistance
Courant (A) Puissance du frein Courant (A) Puissance du frein _connectable
(kVA) (kVA) minimale (Ohms)
200V AX-BCR2070130-TE 70 25 130 47 2,8
400 V AX-BCR4035090-TE 35 26 90 67 8,5
220 Variateurs de fréquence
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Références de commande

Disjoncteur
modulaire @
Cable RJ45 — USB @
CX-Drive
______ —— ”
MCCB | CX-One

©

Console LCD

F————— /@ Cable d'extension
- & pour console

Bobine de distante a 5 lignes
réactance I distante
c.a. d’entrée I
[ —=e ®
@ | | Unités en option 8
Filtre | 5
=]
|| Lo H
| | —— @ i
— | Résistance de freinage 0
——————— ' 8
8
_________ I E
LX @

Bornes de raccordement

Inductance de Bobine de réactance c.c.

protection |
Moteur - @

Bobine de réactance c.a. de sortie
Terre

LX
Caractéristiques Modeéle Caractéristiques Modeéle
Puissance Puissance
Classe Courant Classe de Courant
de tension T [T nominal A 3G3LX- tension T T nominal (A) 3G3LX-
- 3,7 9 A4037-E
4,0 17,5 A2037-E 4,0 11 A4040-E
55 25 A2055-E 55 14 A4055-E
7,5 33 A2075-E 7,5 19 A4075-E
Triphasé 1 4 A2110-E 1 27 A4110-E
200V 9 0 Triphasé 400 V 0
15 64 A2150-E 15 34 A4150-E
18,5 80 A2185-E 18,5 4 A4185-E
22 96 A2220-E 22 48 A4220-E
30 130 A2300-E 30 65 A4300-E
37 160 A2370-E 37 80 A4370-E
(@ Filtres de ligne
Filtre de ligne
200V 400 V
Courant Courant
Modeéle 3G3LX-[] Référence L] de fuite kg Modéle 3G3LX-[] Référence L] de fuite kg
pominalia) Nom. / Max. pominalia)y Nom. / Max.
A2040 A4037 AX-FIL3010-SE 10 3,3/53 mA 1,0
A2055 / A2075 / A2110 A4040 AX-FIL3015-SE 15 3,3/53mA 1,5
A2150 / A2185 / A2220 En cours de développement A4055 / A4075/ A4110 | AX-FIL3030-SE 30 34/58mA| 2,1
A2300 A4150 / A4185/ A4220 | AX-FIL3053-SE 53 34/58mA | 41
A2370 A4300 / A4370 AX-FIL3089-SE 89 34/58mA | 47
LX 221
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(1) Bobines de réactance c.a. d’entrée

Tension
200 Vc.a. triphasé 400 Vc.a. triphasé
Modéle de variateur 3G3LX-[] Référence de bobine de réactance c.a. Modeéle de variateur 3G3LX-[] Référence de bobine de réactance c.a.
A2040 AX-RAI00880200-DE A4037 / A4040 AX-RAI03500100-DE
A2055 / A2075 AX-RAI00350335-DE A4055 / A4075 AX-RAI01300170-DE
A2110/A2150 AX-RAI00180670-DE A4110/ A4150 AX-RAI00740335-DE
A2185 / A2220 AX-RAI00091000-DE A4185 / A4220 AX-RAI00360500-DE
A2300 / A2370 AX-RAI00071550-DE A4300 / A4370 AX-RAI00290780-DE
(1) Bobines de réactance c.c.
Tension
200 Vc.a. triphasé 400 Vc.a. triphasé
Modéle de variateur 3G3LX-[] Référence de bobine de réactance c.a. Modeéle de variateur 3G3LX-[] Référence de bobine de réactance c.a.
A2040 AX-RC01600223-DE A4037 AX-RC06400116-DE
A2055 AX-RC01110309-DE A4040 / A4055 AX-RC04410167-DE
A2075 AX-RC00840437-DE A4075 AX-RC03350219-DE
A2110 AX-RC00590614-DE A4110 AX-RC02330307-DE
A2150 AX-RC00440859-DE A4150 AX-RC01750430-DE
A2185 / A2220 AX-RC00301275-DE A4185 / A4220 AX-RC01200644-DE
A2300 AX-RC00231662-DE A4300 AX-RC00920797-DE
A2370 AX-RC00192015-DE A4370 AX-RC00741042-DE
(@ Inductances de protection
Modeéle Diamétre Description
AX-FER2515-RE 25 Pour moteurs de 15 kW max.
AX-FER5045-RE 50 Pour moteurs de 37 kW max.
(1) Bobine de réactance c.a. de sortie
Tension
200V 400 V
Modeéle 3G3LX-[] Référence Modeéle 3G3LX-[] Référence
A2037 AX-RAO01830160-DE A4040 AX-RAO07300080-DE
A2055 AX-RAO01150220-DE A4055 AX-RAO04600110-DE
A2075 AX-RA0O00950320-DE A4075 AX-RA0O03600160-DE
A2110 AX-RAO00630430-DE A4110 AX-RA002500220-DE
A2150 AX-RAO00490640-DE A4150 AX-RA0O02000320-DE
A2185 AX-RAO00390800-DE A4185 AX-RAO01650400-DE
A2220 AX-RAO00330950-DE A4220 AX-RAO01300480-DE
A2300 AX-RA0O00251210-DE A4300 AX-RAO01030580-DE
A2370 AX-RAO00191450-DE A4370 AX-RAO00800750-DE
(@ Accessoires
Types Modele Description Fonctions
03 AX-OP05-E Console LCD distante Console L%a;fgj’r”de: A5 llgnes avec fonction cople,
25 3G3AX-CAJOP300-EE Cable de console déportée Céble de 3 metres pour le raccordement de la console déportée
38 § 3G3AX-OP01 Console LED distante Console LED distante, longueur de cable max. 3 m
< 4X-KITMINI Kit de montage pour console LED Kit de montage pour console LED sur le panneau
3 3G3AX-PCACN2
§ Convertisseur / cable USB Cable de connexion RJ45 — USB
g Cable de conversion USB
<

1 notez que, sur les modéles avec micrologicel 4 287 et 4 288, la console n’affiche que 2 lignes de texte.

(3 Cartes en option

Types Modeéle Description Fonctions
Entrées codeur incrémental phase A, B et Z (impulsion différentielle) — entrée (RS-422)
3G3AX-PG Entrée de commande de position par train d'impulsions (RS-422)
Sortie du moniteur d’impulsions (RS-422)
oo Plage de fréquence PG : 100 kHz max.
é 5 3G3AX-ABS Carte de contrdle de vitesse Deux cartes d’entrée de codeur prenant en charge
§& (retour codeur) PG en option Entrées codeur incrémental phase A, B et Z (impulsion différentielle) — entrée (RS-422)
EnDat 2.1 et 2.2
3G3AX-ABSGL Hiperface
3G3AX-ABS --> Plage de fréquence PG : 100 kHz max.
3G3AX-ABSGL --> Plage de fréquence PG : 30 KHz max pour améliorer la résistance au bruit
c
‘%_ SJ-EIO Carte d’extension dI’E/S 5 sorties numériques, 2 sorties relais et 1 sortie de collecteur ouvert
o
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(@ Unité de freinage, unité de résistance de freinage

Variateur de fréquence Unité de résistance de freinage
. q Résistance Résistance externe 10 % ED
Pt::.lsost:ntr:e ‘3’%%?;3(‘5 Unité de Résistance connectable | 10 s max. pour modéle intégré |Couple de
Tension o freinage min. en cas de 5 s max. pour unité de freinage | freinage
kW. " B AX-BCR[] connectable Q |fonctionnement T %
Triphasé continu Q Type AX- Résist Q
4,0 2037 24 100 REMO02K1070-I1E 70 50
5,5 2 055 16 50 REMO02K1070-IE 70 40
7,5 2075 10 50 REMO03K5035-1E 35 45
11,0 2110 Intégré 10 50 REMO3K5035-1E 35 30
(trﬁ?ﬁa\;é) 150 | 2150 75 35 REM19K0020-IE 20 65
18,5 2185 7,5 35 REM19K0020-IE 20 55
22,0 2220 5 35 REM19K0020-IE 20 45
30,0 2 300 50
- 2070130-TE 2,8 5,6 2 x REM19K0006-IE 3
37,0 2 370 40
3,7 4037 70 200 REMO02K1110-IE 110 55
4,0 4 040 70 200 REMO02K1110-IE 110 50
5,5 4 055 70 200 REMO02K1110-IE 110 40
7,5 4075 Intégré 35 150 REMO03K5085-1E 85 45 §
400 V 11,0 4110 35 150 REMO3K5085-1E 85 30 o
. . ) - 3
(triphasé) 15,0 4150 24 100 REM19K0032-IE 32 65 g
18,5 4185 24 100 REM19K0032-IE 32 55 E
22,0 4220 20 100 REM19K0032-IE 32 45 o
30,0 4300 50 3
- 4035090-TE 8,5 22 2 x REM19K0020-IE 10 %
37,0 4 370 40 -E
>

Valeurs recommandées avec un taux d’étirage de 2 : 1, vitesse d’ascenseur 1m/s et utilisation moyenne de I'ascenseur

(® Logiciel informatique

Types Modeéle Description Installation
° CX-Drive Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
— CX-One Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
LX 223
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [119E-FR-01 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Idéal pour contréler vos machines

¢ Controle vectoriel de flux du courant

¢ Couple élevé au démarrage : 200 % a 0,5 Hz

e Double régime de puissance VT 120 % /1 min et CT

150 % /1 min

Plage de vitesse jusqu’a 1 000 Hz

Contréle moteur asynchrone (IM) et synchrone (PM)

Contrdle vectoriel du couple en boucle ouverte

Fonctionnalité de positionnement

Fonctionnalités applicatives intégrées (ex : contrdle

de freinage)

e Programmation logique intégrée

e Sécurité intégrée conforme a la norme 1ISO13849-1 (double
circuit d’entrée et surveillance d’appareil externe EDM)

e Port USB pour la programmation par ordinateur

¢ Alimentation de secours 24 Vc.c. pour la carte de controle

e Communications Bus de terrain : Modbus, DeviceNet,
Profibus, Componet, Ethercat, ML-Il et Ethernet / IP

 Logiciel de configuration PC : CX-Drive

e RoHS, CE, cULus

[}
o
=
(7]
3
o
@
L
&E
o
°
(2]
4
3
]
o
8
=
(L
>

Puissances

¢ Modeles 200 V monophasé de 0,1 a 2,2 kW
* Modeles 200 V triphasé de 0,1 a 15,0 kW

¢ Modeles 400 V triphasé de 0,4 a 15,0 kW

Configuration du systéme

Disjoncteur
modulaire
) — | CX-Drive
RICCE CX-One
Cable USB

Bobine de Cable dextension i _ll  Console LCD e
réactance c.a. /9 pour console A1) distante a5lignes dinstallation
d’entrée distante | -1
Filtre

Carte de communication optionnelle
MX2 ={E==J; Bornes de raccordement

Bobine de réactance c.c.
Inductance s
de protection

% Bobine de réactance c.a. de sortie
Moteur
Terre
MX2 225
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Caractéristiques

Légende des références

3G3MX2-AB002-E

-‘V -|_— C : IP54 prét pour personnalisation
)

E : Norme européenne

Série MX2 —

A: 1P20
D: IP54 (inclut un filtre CEM de classe 2

Tension : Puissance maximale applicable
B: Monophasé 200 Vc.a. du moteur
2: 200 Vc.a.triphasé 002 : 0,2 kW
4: Triphasé 400 Vc.a. ~
150 : 15,0 kW
Modeles 200 V
Monophasé : 3G3MX2-[] B001 B002 B004 B007! B015 B022 - - - - -
Triphasé : 3G3MX2-[] 2001 2002 2004 2007 2015 2022 2037 2055 2075 2110 2150
Mo- En mode VT 0,2 0,4 0,55 1,1 2,2 3,0 55 7,5 11 15 18,5
L‘;‘;{ En mode CT 0,1 0,2 0,4 0,75 1,5 22 3,7 55 7,5 11 15
200 VT 0,4 0,6 1,2 2,0 3,3 4,1 6,7 10,3 13,8 19,3 23,9
§ Capacité du variateur 200CT 0,2 0,5 1,0 1,7 2,7 3,8 6,0 8,6 11,4 16,2 20,7
To kVA 240 VT 0,4 0,7 1,4 2,4 3,9 4,9 8,1 12,4 16,6 23,2 28,6
g E 240 CT 0,3 0,6 1,2 2,0 3,3 4,5 7,2 10,3 13,7 19,5 24,9
‘% 3 Courant nominal de sortie (A) en VT 1,2 1,9 3,5 6,0 9,6 12,0 19,6 30,0 40,0 56,0 69,0
& © [Courant nominal de sortie (A) en CT 1,0 1,6 3,0 5,0 8,0 11,0 17,5 25,0 33,0 47,0 60,0
S Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 a 240 V
Fréquence de sortie max. 1000 HZ®
] Tension et fréquence Monophasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
-% $ |nominales d’entrée Triphasé 200 & 240 V 50 / 60 Hz
£ g Variation de tension autorisée -15% ... +10 %
g $ [Variation de fréquence autorisée
=9 5%
= ‘0
<
En décélération 70 % :
. sur temps court 100 % : <50 Hz <50 Hz .
ColpISlielEinays Ala rétr';action 50 %0: <60 Hz 50 % : environ 20 % -
du condensateur <60 Hz
Méthode de refroidissement Refroidissement automatique® Refroidissement forcé par circulation d’air
1. Les modeles triphasés utilisent un refroidissement par ventilateur alors que les modéles monophasés disposent d’'un systeme de refroidissement automatique.
2. Surla base d’un moteur standard triphasé.
3. Supérieure a 400 Hz avec limitation de fonction.
4. Refroidissement forcé par circulation d’air pour modeles IP54
Modeles 400 V
Triphasé : 3G3MX2-[] 4004 4007 4015 4022 4030 4040 4055 4075 4110 4150
Mo- En mode VT 0,75 1,5 2,2 3,0 4,0 55 7,5 11 15 18,5
Lewu{ En mode CT 04 0,75 15 22 3,0 40 5,5 7.5 11 15
380 VT 1,3 2,6 3,5 4,5 57 7.3 11,5 15,1 20,4 25,0
§ Capacité du variateur 380 CT 1,1 2,2 3,1 3,6 47 6,0 9,7 11,8 15,7 204
T o |KVA 480 VT 1,7 3,4 4.4 57 73 9,2 14,5 19,1 25,7 315
.'é E 480 CT 1,4 2,8 3,9 4,5 59 7,6 12,3 14,9 19,9 25,7
‘% 3 Courant nominal de sortie (A) en VT 2,1 41 54 6,9 8,8 111 17,5 23,0 31,0 38,0
% T [Courant nominal de sortie (A)en CT 1,8 3,4 4,8 55 7,2 9,2 14,8 18,0 24,0 31,0
o Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 a 480 V
Fréquence de sortie max. 1000 HZ?
c Tension et fréquence . . .
-2 2 |nominales d’entrée Triphasé 380 a 480 V 50/ 60 Hz
< T T A
+ .= |Variation de tension o o
§§ autorisée ~15% ... +10 %
.= |Variation de fréquence
< |autorisée 5%
En décélération_ 70 % :
T sur temps court™ 100 % : <50 Hz <50 Hz B
ouple ce freinage A la rétroaction 50 % : <60 Hz 50 % :
du condensateur <60 Hz
. . Refroidissement Refroidissement forcé par circulation d’air
Méthode de refroidissement au tomatique3
1. Sur la base d’un moteur standard triphasé.
2. Supérieure a 400 Hz avec limitation de fonction.
3. Refroidissement forcé par circulation d’air pour modeles IP54
226 Variateurs de fréquence
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Caractéristiques

Spécifications communes

Numéro de modele ]
3G3MX2 Caractéristiques
Méthodes de controle MLI & modulation sinusoidale phase a phase (contrdle vectoriel sans capteur, V/f)
Plage de fréquence de sortie 0,10 a 1 000,00 Hz (avec restrictions a partir de 400 Hz)
2 Précision de la fré Valeur de consigne numérique : +0,01 % de la fréquence max.
‘g recision de fa frequence Valeur de consigne analogique : +0,2 % de la fréquence max. (25 +10 °C)
S [Résolution de la valeur Valeur de consigne numérique : 0,01 Hz
g de consigne de fréquence Valeur de consigne analogique : 1/1 000 de la fréquence maximale
'g Résolution de la fréquence de sortie|0,01 Hz
S |Couple de démarrage 200 % /0,5 Hz
5 Double régime de puissance :
5 Capacité de surcharge Exploitation élevée (CT) : 150 % pendant 1 minute
o Exploitation normale (VT) : 120 % pendant 1 minute
Valeur de consigne de fréquence [0a 10 Vc.c. (10 KQ), 4 220 mA (100 Q), RS485 Modbus, options réseau
Caractéristiques V/f Couple constant / réduit, V/f libre
FW (avant), RV (arriere), CF1~CF4 (vitesse a étapes multiples), JG (commande Jog), DB (freinage externe), SET (réglage 2e
moteur), 2CH (accélération / décélération en 2 étapes), FRS (arrét rotation libre), EXT (déclenchement externe), USP (fonction
de démarrage), CS (commutateur disponible dans le commerce), SFT (verrouillage logiciel), AT (sélection de 'entrée analogique),
RS (réinitialisation), PTC (protection de surchauffe), STA (démarrage), STP (arrét), F/R (avant / arriere), PID (désactivation PID), -
PIDC (réinitialisation PID), UP (fonction de contrdle haut a distance), DWN (fonction de contrdle bas a distance), UDC (effacement =
des données du controle a distance), OPE (contrdle opérateur), SF1~SF7 (vitesse a étapes multiples ; fonction bit), OLR (limite g_
de surcharge), TL (limite de couple activée), TRQ1 (commutation de limite de couple 1), TRQ2 (commutation de limite de couple 2), ‘©
Signaux d’entrée BOK (confirmation de freinage), LAC (annulation accélération / décélération linéaire), PCLR (effacement de la déviation de position), ';
ADD (ajout de fréquence), F-TM (utilisation forcée du bornier), ATR (autorisation d’entrée de commande de couple), KHC °
(effacement de 'alimentation cumulée), MI1~MI7 (entrées a caractére général pour EzZSQ), AHD (maintien de commande 4
analogique), CP1~CP3 (commutateurs de position a étapes multiples), ORL (signal de limite de retour a zéro), ORC (signal 3
de déclenchement du point zéro), SPD (commutation vitesse / position), GS1~GS2 (entrées STO, signaux de sécurité), s
485 (démarrage du signal de communication), PRG (exécution du programme EzSQ), HLD (conserver fréquence de sortie), &
ROK (autorisation de commande d’exécution), EB (détection du sens de rotation de phase B), DISP (affichage limité), =
OP (signal de contrdle des options), NO (aucune fonction)
RUN (signal d’exécution), FA1~FA5 (signal d’arrivée de fréquence), OL,OL2 (signal d’avertissement de surcharge), OD (signal
de déviation PID), AL (signal d’alarme), OTQ (seuil de sur-couple / sous-couple), UV (sous-tension), TRQ (signal de limite de
couple), RNT (temps d’exécution dépassé), ONT (temps de mise sous tension expiré), THM (avertissement de surchauffe),
BRK (desserrage de frein), BER (erreur frein), ZS (détection 0 Hz), DSE (déviation de vitesse excessive), POK (positionnement
K] terminé), ODc (déconnexion de I'entrée de tension analogique), OIDc (déconnexion de I'entrée de courant analogique),
= |Signaux de sortie FBV (sortie deuxieme étape PID), NDc (détection de déconnexion réseau), LOG1~LOGS3 (signaux de sortie logique),
= WAC (avertissement condensateur en fin de vie), WAF (avertissement ventilateur), FR (contact de démarrage), OHF (avertissement
2 de surchauffe du radiateur), LOC (faible charge), MO1~MO3 (sorties générales pour EzSQ), IRDY (variateur prét), FWR (avant),
‘g RVR (arriére), MJA (panne importante), WCO (comparateur a fenétre O), WCOI (comparateur a fenétre Ol), FREF (source
2 commande de fréquence), REF (source commande d’exécution), SETM (deuxiéme moteur en fonctionnement), EDM (surveillance
des performances STO (couplage sécurisé désactivé)), OP (signal de controle des options), NO (aucune fonction)
Courbe V/f configurable a loisir, augmentation de couple manuelle / automatique, réglage de gain de tension de sortie, fonction
AVR, tension de démarrage réduite, sélection des données moteur, autoréglage, contréle de stabilisation du moteur, protection du
fonctionnement du variateur, contréle de position simple, contréle de couple simple, limitation du couple, réduction automatique
de la fréquence de découpage, fonctionnement en économie d’énergie, fonction PID, fonction de continuité pendant une
interruption instantanée de I'alimentation, contréle de freinage, freinage c.c. a injection, freinage dynamique (BRD), limites
supérieure et inférieure de fréquence, fréquences de saut, accélération / décélération de courbe (S, U, U inverse, EL-S), profil de
Fonctions standard vitesse a 16 étapes, ajustement précis de la fréquence de démarrage, arrét de I'accélération et décélération, processus pas a pas,
calcul de la fréquence, ajout de fréquence, accél. / décél. en 2 étapes, sélection du mode d’arrét, fréquence de démarrage / fin,
filtre d’entrée analogique, comparateur a fenétre, temps de réponse des bornes d’entrée, fonction de temporisation / maintien du
signal de sortie, sélection de la touche Stop, verrouillage logiciel, fonction d’arrét sécurisé, fonction de mise a I'échelle, limitation
de I'affichage, fonction de mot de passe, paramétre utilisateur, initialisation, sélection de I'affichage initial, commande de
ventilateur, avertissement, reprise en cas d’erreur, redémarrage a la fréquence de reprise a la volée, correspondance de
fréquence, limitation de surcharge, limitation de surintensité, tension AVR du bus c.c.
Entrées analogiques 2 entrées analogiques 0 a 10 V (10 KQ), 4 a 20 mA (100 Q)
Borne d’entrée de train d’impulsions|0 a 10 V (jusqu'a 24 V), jusqu’a 32 kHz
Temps d’accél. / de décél. 0,01 & 3600,0 s (sélection ligne / courbe), 2e réglage d’accél. / décél. disponible
Affichage Voyant d’état d’exécution, de programme, d’alarme, d’alimentation, de fréquence, d’intensité
Console numérique : disponible pour surveiller 32 éléments : référence de fréquence, courant de sortie, fréquence de sortie...
Protection contre les surcharges [Relais électronique de surcharge thermique et entrée de thermistance PTC
du moteur
Surintensité instantanée 200 % du courant nominal
S Double régime de puissance :
% |Surcharge Exploitation élevée (CT) : 150 % pendant 1 minute
2 Exploitation normale (VT) : 120 % pendant 1 minute
g Surtension 800 V pour les modéles 400 V et 400 V pour les modéles 200 V
3 |Sous-tension 345V pour les modeles 400 V et 172,5 V pour les modeles 200 V
2 | berte momentanée d’alimentation Les éléments suivants sont sélectionnables : Alarme, décélération jusqu’a 'arrét, décélération jusqu’a 'arrét avec bus c.c.
o controlé, redémarrage
© [Surchauffe de I'ailette Surveillance de la température et détection d’erreur
S |de refroidissement
“ INiveau de protection anti-calage |Prévention anticalage pendant 'accélération, la décélération et le fonctionnement a vitesse constante
Erreur de masse Détection sous tension
Indication de charge d’alimentation|Activée lorsque I'élément de commande est sous tension
% |Degré de protection IP20, Recouvrement de vernis sur carte de circuit imprimé & IP54 (Pour 3G3MX2-DL] type)
E Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
2 (Température de stockage —20 °C ... +65 °C (température sur une courte période pendant le transport)
E Température ambiante’ —10 °C a 50 °C (la fréquence de découpage et le courant de sortie doivent étre réduits au-dela de 40 °C)
2 |Installation En intérieur (pas de gaz corrosifs, poussieres, etc.)
:g Hauteur de Pinstallation Max. 1 000 m
k]
§ Vibrations 5,9 m/s? (0,6G), 10 & 55 Hz

1. Certains types de 3G3MX2-D nécessitent une restriction spéciale en fonction des conditions d’installation et de la fréquence porteuse sélectionnée.
Consultez le manuel pour de plus amples informations.
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Classe de Modele de variateur Figure Dimensions en mm
tension 3G3MX2-AL] w w1 H H1 t D D1 D2 d Poids (kg)
B0O1 1 1,0
1 1
B002 1 68 56 128 118 09 85 - - 1,0
Monophasé, B004 1 _ 123 27 1,1
200V B007 2 1,4
B015 2 108 96 128 118 170,5 55 4,4 4,5 1,8
B022 2 1,8
2001 1 1,0
2002 1 109 135 1,0
2004 1 &8 %6 128 118 113 27 - B 1,1
2007 1 146 50 1,2
2015 2 1,6
i S 108 96 128 118 170,5 55 4.4
T;ggaje 2022 2 45 18
2037 3 140 128 128 118 5 170,5 55 4,4 2,0
2055 3 3,0
2075 3 140 122 260 248 6 155 73,3 6 6 3.4
2110 3 180 160 296 284 7 175 97 5 7 5,1
2150 3 220 192 350 336 7 175 84 5 7 7,4
4004 2 144 8 1,5
4007 2 171 1,6
4015 2 108 96 128 118 - - - 1,8
4022 2 171 55 1,9
Triphasé 4030 2 1.9
400 V 4040 3 128 128 118 5 171 55 4,4 4,5 2,1
4055 3 140 3,5
2075 3 122 260 248 6 155 73,3 6 6 35
4110 3 4,7
4150 3 180 160 296 284 7 175 97 5 7 52
Carte en option
Remarque : Des cartes en option pourraient étre placées a l'intérieur
du modéle IP54
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Figure 1 Figure 2 Figure 3 Figure 4
3G3MX2-DB001-E 3G3MX2-DB001-EC 3G3MX2-D2055-EC 3G3MX2-D2110-EC
3G3MX2-DB002-E 3G3MX2-DB002-EC 3G3MX2-D2075-EC 3G3MX2-D2150-EC
3G3MX2-DB004-E 3G3MX2-DB004-EC 3G3MX2-D4055-EC 3G3MX2-D4110-EC
3G3MX2-D2001-E 3G3MX2-DB007-EC 3G3MX2-D4075-EC 3G3MX2-D4150-EC
3G3MX2-D2002-E 3G3MX2-DB015-EC
3G3MX2-D2004-E 3G3MX2-DB022-EC
3G3MX2-D2007-E 3G3MX2-D2001-EC
3G3MX2-D2002-EC
3G3MX2-D2004-EC
3G3MX2-D2007-EC
3G3MX2-D2015-EC
3G3MX2-D2022-EC -
3G3MX2-D2037-EC
3G3MX2-D4004-EC
3G3MX2-D4007-EC
3G3MX2-D4015-EC
3G3MX2-D4022-EC
3G3MX2-D4030-EC
3G3MX2-D4040-EC
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Filtres semelle Rasmi

Modéle Rasmi Dimensions __.H "
w H L X Y M i oA o )
AX-FIM1010-RE 71 45 169 156 51 M4 = ;
1x200V | AX-FIM1014-RE 111 50 169 156 91 M4
AX-FIM1024-RE 111 50 169 156 91 M4
AX-FIM2010-RE 82 50 194 181 62 M4
AX-FIM2020-RE 111 50 169 156 91 M4 L X
ax 200y |_AXFIM2030-RE 144 50 174 161 120 M4
AX-FIM2060-RE 150 52 320 290 122 M5
AX-FIM2080-RE 188 62 362 330 160 M5 - .
AX-FIM2100-RE 220 62 415 380 192 M6 L 'S Y -
AX-FIM3005-RE 114 46 169 156 91 M4
AX-FIM3010-RE 114 46 169 156 91 M4 Y
3x400V AX-FIM3014-RE 144 50 174 161 120 M4
AX-FIM3030-RE 150 52 306 290 122 M5
AX-FIM3050-RE 182 62 357 330 160 M5
H w
Filtres Footprint Schaffner
Modele Rasmi Dimensions
w H L X Y A B M
1 200 V AX-FIM1010-SE-V1 | 70 40 166 156 51 150 50 M5
AX-FIM1024-SE-V1 | 110 50 166 156 91 150 80 M5 A X
AX-FIM2010-SE-V1 | 80 40 191 181 62 150 50 M5
AX-FIM2020-SE-V1 | 110 50 160 156 91 150 80 M5
AX-FIM2030-SE-V1 | 142 50 171 161 120 150 112 M5 ©
3x200V + *,
AX-FIM2060-SE-V1 | 140 55 304 290 122 286 112 M5 ?_H( .
AX-FIM2080-SE-V1 | 180 55 344 330 160 323 140 M5
AX-FIM2100-SE-V1 | 220 65 394 380 192 376 180 M5 B
AX-FIM3005-SE-V1 | 110 50 166 156 91 150 80 M5 | Y
AX-FIM3010-SE-V1 | 110 50 166 156 91 150 80 M5
3x400V | AX-FIM3014-SE-V1 | 142 50 171 161 120 150 112 M5 I
AX-FIM3030-SE-V1 | 140 55 304 290 122 286 112 M5 i
AX-FIM3050-SE-V1 | 180 55 344 330 160 323 140 M5 E
Bobine de réactance c.a. d’entrée
Dimensions Poids =
Tension Référence A B2 c2 D E F kg -fﬁﬁﬂﬁ
AX-RAI02800080-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 5,5 1,78 Mo o i—F
200 V AX-RAI00880200-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 5,5 2,35 :
AX-RAI00350335-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 55
AX-RAI00180670-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 55 .2 ci
AX-RAI07700050-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 5,5 1,78
400 V AX-RAI03500100-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 5,5 2,35 - ' *F
AX-RAI01300170-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 55 2,50 .0 o] ¢
AX-RAI00740335-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 55 = 5 ——
A
Bobine de réactance c.c.
) L. Dimensions Poids
Tension Référence ry B C D E E G H kg
AX-RC21400016-DE -
AX-RC10700032-DE % 122 roe i 2
AX-RC06750061-DE | 84 | 118 | | 101 | 66 | 5 | 75 | 2 1.60 -
AX-RC03510093-DE DO 1| ER [
p00y | AXRC02510138-DE 116 1,95 : 4 [ Br :;::l: >
AX-RC01600223-DE| 108 | 135 | 124 | 120 | 82 | 6,5 95 | 320 ! | = a
AX-RC01110309-DE 136 9,5 5,20 | -t B
AX-RC00840437-DE | 120 | 192 a6 | 13° | %4 . ~ 6,00 | '._E i 1
AX-RC00590614-DE 160 11,4 | == =
AX-RC00440859DE | 20 | 177 182,6 160 | 115 2 14,3 f_ .
1
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- ~ya Dimensions Poids
Tension Référence ry B C D E F G H kg
AX-RC43000020-DE 96 1,22
AX-RC27000030-DE
4 | 11 1 101 7, 2 1,
AX-RC14000047-DE| © 8| 105|101 ) €6 | 5 ° €0
AX-RC10100069-DE 116 1,95
400V | AX-RC06400116-DE| 108 | 135 | 133 | 120 | 82 | 6,5 9,5 3,70
AX-RC04410167-DE 136 9,5 5,20
152 1 4 | 7
AX-RC03350219DE | 120 | 152 [ae | 1| ° _ 6,00
AX-RC02330307-DE 160 11,4
1 177 1 11 7 2
AX-RC01750430DE | ' 2° 182,6 60 5 14,3
Bobine de réactance c.a. de sortie
B —m=d
- . Dimensions Poids
Tension Référence A B2 c2 D E F kg -
AX-RAO11500026-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 55 1,78
AX-RAO07600042-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 55 1,78
AX-RA004100075-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 55 2,35
AX-RA003000105-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 55 2,35 c2 8
200V | AX-RAO01830180-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 5,5 §
AX-RAO01150220-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 5,5 g
AX-RA000950320-DE | 180 | 85 | 205 | 140 | 55 6 6,5 {:
AX-RAO00630430-DE | 180 | 95 | 205 | 140 | 65 6 9,1 J
AX-RAO00490640-DE | 180 | 95 | 205 | 140 | 65 6 9,1 §
AX-RAO16300038-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 55 1,78 ki
AX-RAO11800053-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 52 | 55 2,35 E
AX-RAO07300080-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 55 2,35
400V | AX-RAO04600110-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 55
AX-RAO03600160-DE | 180 | 85 | 205 | 140 | 55 6 6,5
AX-RA002500220-DE | 180 | 95 | 205 | 140 | 55 6 9,1
AX-RA002000320-DE | 180 | 105 | 205 | 140 | 85 6 11,7
Inductances de protection X
| - 1
s D Moteur Dimensions Poids (o o
Reéférence Diamétre kW L w H X Y m kg WY Om
AX-FER2102-RE 21 <22 85 | 22 | 46 | 70 - 5 0,1 L =e °
AX-FER2515-RE 25 <15 105 | 25 | 62 | 90 - 5 0,2 1 L !
AX-FER5045-RE 50 <45 150 | 50 | 110 | 125 | 30 5 0,7
H
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Dimension des résistances

AX-REMO0K1200

[ .

i “In 2 |'.\n/
il
4 &
1
- i
e
Fig. 2
T
L ] | - -
M
. Dimensions Poids
Type Fig.
L H M | T kg
AX-REMO0K1400-IE
AX-REMO00K2070-IE 105 o7 36 94 02
AX-REMO0K2120-IE ’
AX-REMO0K2200-IE
AX-REMO0OK4075-IE ’
AX-REMOO0OK4035-IE 200 27 36 189 - 0,425
AX-REMOO0OK4030-IE
AX-REMO0OK5120-IE 260 27 36 249 - 0,58
AX-REMOOK6100-IE
320 27 36 309 - 0,73

AX-REMOOK6035-IE
AX-REMO00K9070-IE
AX-REMO0K9020-IE 2 200 62 100 74 - 1,41
AX-REMOO0K9017-1E
AX-REM01K9070-IE

AXREMOTKS01 7 IE 3 365 73 105 350 70 4
AX-REMO2K1070-1E 310 100 240 295 210 7
AX-REM02K1017-IE
AX-REM03K5035-IE 4
AX-REMO3KE0T10IE 365 100 240 350 210 8
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Connexions standard

Disjoncteur, disjoncteur
modulaire ou GFI|

i ! |
! ]
L o[ R MX2
Alimentation, ' O 1 L1
triphasé ou ! i I
monophaseé, ; \O_;_ S
selon le modele 1 i “—2|)
du variateur ! :
: NO— T
T ' N(L3)
L . Bobine de
Entree7st|)ntelllgentes, P réactance c.c.
ornes 20+ @ (en option)
REMARQUE : En ce qui Résis- Unité
concerne le cablage des E/S 2 tancel de freinage
intelligentes et des entrées de frein (en option)
analogiques, utilisez des /GS1 (en option)
paire torsadées/cables 24V -
blindés. Pour chaque signal, 4/GS2 5
attachez le cable blindé Contacts relais =
a la borne commune 5/PTC type 1 Forme C :-'-_’
correspondante du coté [)
des variateurs uniquement. [5] configurable comme 3
MYt o Avant A 2
L’impédance d’entrée pour entrée discrete ou de z
chaque entrée intelligente 6 thermistance =
estde 4,7 kQ Sortie collecteur ouvert T
. ) >
7/EB Circuit de sortie Signal d’arrivée de fréquence
) 11/
Thermistance
Shunt API e
(Type source) -
Ll
L <o
Masse pour 7777|'_ -NJ
entrées logiques
ld
TN
Bl

(changement a l'aide d'un
interrupteur a coulisse)
_______ SP—
Instrument — N | bort )
metteur— |4 i ort de communication de
de mesure \ récepteur
[AN ”}TRS485

série (RS485/ModBus
AMI : § ( )
L LY ;
Référence analogique H 10 Ve.c.

0~10 Vc.c. o +
[ _ Emetteur-
récepteur

< (0]
RS485

4~20 mA
L -
Port USB (mini-B)

Entrée du tra
Emetteur- rt de
<:> (pO de communicatiol C)

Instrument et
\ Résistance de terminaison (200 Q
de mesure % ( ) GND pour sorties logiques

g
A

\

—

Port RJ45
(Port console en option)

d’'impulsions 24 Vc.c. L
récepteur
USB Alimentation USB :
\ v
L

32 kHz max.
I Auto—alimentation
Contréleur pour

port en option

Lo T

Connecteur pour port en option

Masse pour signaux
analogiques

Spécifications borniers

Borne Nom Fonction (niveau du signal)
Entrée d’alimentation circuit principal Utilisée pour connecter la ligne d’alimentation au driver.
R/L1, S/L2, T/L3 Les drivers avec une alimentation d’entrée monophasée 200 V utilisent uniquement
les bornes R/L1 et N (T/L3) ; la borne S/L2 n’est pas disponible pour ces unités
UIT1, VIT2, WT3 Sortie variateur Utilisée pour connecter le moteur.

Borne de la bobine de réactance c.c. externe| Normalement connectées par le cavalier de court-circuit. Enlevez le cavalier de court-circuit

PD/+1, Pl+ entre +1 et P/+2 si une bobine de réactance c.c. est connectée.
P/+, N/- Borne de l'unité de freinage régénératif Connecter les unités de freinage régénératif (si un couple de freinage est requis)
P/+, RB Bomes de la résistance de freinage Connexion de résistance de freinage (en option, si un couple de freinage est requis)
o Mise a la terre Pour la mise a la terre (la mise a la terre doit étre conforme la législation locale)
MX2 233
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Circuit de controéle

Type N° Nom du signal Fonction Niveau du signal

Type source : si [P24] est connecté a 1] - [7], les entrées
sont activées

API Entrée intelligente conjointe Type de radiateur : si [L] est connecté a [1] — [7], les entrées
sont activées
P24 24 Vc.c. interne 24 Vc.c., 30 mA 24 Vc.c., 100 mA
1 Sélection 1 de I'entrée multifonction Réglage par défaut : Avant / Arrét
2 Sélection 2 de I'entrée multifonction Réglage par défaut : Inverse / Arrét

Sélection de Tentrée multifonction 3/ enirée d'arrét

Signaux d’entrée numériques

3/GS1 sécurisée 1 Réglage par défaut : Erreur externe
4/GS2 sséetlzi?it:éz cée Fentrée muTifonction 4 /entrée darrét Réglage par défaut : Réinitialisation 27 Vc.c. max.
Sélection de Tentrée multifonction 5/ enirée de . . oArA . - . .
5/PTC thermistance PTC Réglage par défaut : Référence de vitesse a étapes multiples 1
6 Sélection 6 de I'entrée multifonction Réglage par défaut : Référence de vitesse a étapes multiples 2
Sélection de T'entrée multifonction 7 /7 entrée du train . . .
7/EB dimpulsions B Réglage par défaut : Jog
L Commun de sélection de T'entrée multifonction _ _
(dans ligne supérieure)
) . S . . . mAfA . 32 kHz max.
: § EA Entrée du train d'impulsions A Réglage par défaut : Référence de vitesse 5 to 24 Vo.c.
=9
E 2 EO Sortie de train d'impulsions Fréquence LAD J0Ve.c. 2mA
£ 32 kHz max.
o
o H Alimentation de la consigne de fréquence 10 Ve.c. 10 mA max
‘0
= O
5.‘_:" (o] Signal de référence de fréquence de courant 0a10 Vc.c. (10 kQ)
©8
§ g Ol Signal de courant de la consigne de fréquence 4 220 mA (250 Q)
o ©
«n L Commun de la consigne de fréquence (ligne en bas) -
11/EDM Sortie logique discréte 1/ sortie EDM Réglage par défaut : Pendant fonctionnement
g 27 Vc.c., 50 mA max
=3 12 Sortie logique discrete 2 Réglage par défaut : Type d’arrivée de fréquence 1 EDM d’apres
& 1SO13849-1
§ E cM2 Sortie logique GND -
cc
S0 ; Charge R
7] g ALO Contact relais commun Réglage par défaut : Signal d’alarme 250Vc.a.25A
a ALA Contact relais. normalement ouvert En fonctionnement normal 30 Vc.c. 3,0A
3 ’ AL1 - ALO fermé Charge |
) . AL2 — ALO ouvert 250 Vc.a. 0,2 A
AL2 Contact relais, normalement fermé 30Vea, 0.7 A
8
5§
gg AM Sortie tension analogique Réglage par défaut : Fréquence LAD 0a10Vc.c.1mA
05
0
£ SP
g Borne de communication série Communications ModBus RS485
[s) SN

Montage cote a cote

MIANIN

i Iy
100

/.Or'nm : mm 5 ;
I

Perte de chaleur du variateur
200 V triphasé

Modele 3G3MX2 A2001 A2002 A2004 A2007 A2015 A2022 A2037 A2055 A2075 A2110 A2150

Capacité 200 VT 0,4 0,6 12 2,0 3,3 41 6,7 10,3 13,8 19,3 23,9
du 200 CT 0,2 0,5 1,0 1,7 2,7 3,8 6,0 8,6 11,4 16,2 20,7
variateur 240 VT 0,4 0,7 1,4 2,4 3,9 4,9 8,1 12,4 16,6 23,2 28,6
kVA 240 CT 0,3 0,6 12 2,0 33 45 7.2 10,3 13,7 19,5 24,9
Courant nominal (A) en VT 1,2 1,9 3,4 6,0 9,6 12,0 19,6 30,0 40,0 56,0 69,0
Courant nominal (A) en CT 1,0 1,6 3,0 5,0 8,0 11,0 17,5 25,0 33,0 47,0 60,0

Perte de chaleur totale 12 22 30 48 79 104 154 229 313 458 625

Efficacité en charge nominale 89,5 90 93 94 95 95,5 96 96 96 96 96

Méthode de refroidissement Refroidissement automatique Refroidissement forcé par circulation d’air
234 Variateurs de fréquence
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Classe 200 V monophasé

Modele 3G3MX2 ABO001 AB002 AB004 AB007 ABO015 AB022
Capacité 200 V VT 0,4 0,6 1,2 2,0 33 41
du 200V CT 0,2 0,5 1,0 1,7 2,7 3,8
variateur 240V VT 0,4 0,7 1,4 2,4 3,9 49
kVA 240 VCT 0,3 0,6 12 2,0 33 45
Courant nominal (A) en VT 1,2 1,9 3,4 6,0 9,6 12,0
Courant nominal (A) en CT 1,0 1,6 3,0 5,0 8,0 11,0
Perte de chaleur totale 12 22 30 48 79 104
Efficacité en charge nominale 89,5 90 93 94 95 95,5
Méthode de refroidissement Refroidissement automatique Refroiglissement f!orlce'
par circulation d’'air

400 V triphasé

Modele 3G3MX2 A4004 A4007 A4015 A4022 A4030 A4040 A4055 A4075 A4110 A4150
Capacité 380V VT 1.3 2,6 3,5 45 57 7.3 11,5 15,1 20,4 25,0
du 380VCT 1,1 2,2 3,1 3,6 4,7 6,0 9,7 11,8 15,7 20,4
variateur 480 V VT 1,7 3,4 4.4 5,7 7,3 9,2 14,5 19,1 257 31,5
L% 480V CT 4 28 3.9 75 59 76 23 14,9 9.9 257
Courant nominal (A) en VT 2,1 41 54 6,9 8,8 11,1 17,5 23,0 31,0 38,0
Courant nominal (A) en CT 1,8 3,4 4,8 5,5 7,2 9,2 14,8 18,0 24,0 31,0
Perte de chaleur totale 35 56 96 116 125 167 229 296 411 528 3
Efficacité en charge nominale 92 93 94 95 96 96 96 96,2 96,4 96,6 =
Méthode de refroidissement Refr0|d|ss§ament Refroidissement forcé par circulation d’air =
automatique ‘0
&=
Bobine de réactance c.a. d’entrée S
Bobine de g
réactance c.a. MX2 o
Disjoncteur 'g
modulaire MCCB U AN X RIL1 g
-~ 3 VI A Y Si2
o 3 Wl A~~~ |Z TA3
>
Modeéles 200 V triphasés Modeles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence meant Indunt‘:lﬁnce max. Référence meant Indu:‘t:nce
applicable kW applicable kW
1,5 AX-RAI02800080-DE 8,0 2,8 1,5 AX-RAI07700050-DE 5,0 7,7
3,7 AX-RAI00880200-DE 20,0 0,88 4,0 AX-RAI03500100-DE 10,0 3,5
7,5 AX-RAI00350335-DE 33,5 0,35 7,5 AX-RAI01300170-DE 17,0 1,3
15 AX-RAI00180670-DE 67,0 0,18 15 AX-RAI00740335-DE 33,5 0,74
DC Réactance
MX2
Alimentation
électrique M
P/+2
brend
Bobine de réactance c.c.
Modeles 200 V Modéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cot;{ant Indu'gtl-ilmce max. Référence COlKant Indu:‘ﬁnce
applicable kW applicable kW
0,2 AX-RC21400016-DE 1,6 21,4 0,4 AX-RC43000020-DE 2,0 43,0
0,4 AX-RC10700032-DE 3,2 10,7 0,7 AX-RC27000030-DE 3,0 27,0
0,7 AX-RC06750061-DE 6,1 6,75 1,5 AX-RC14000047-DE 47 14,0
1,5 AX-RC03510093-DE 9,3 3,51 2,2 AX-RC10100069-DE 6,9 10,1
2,2 AX-RC02510138-DE 13,8 2,51 3,0 AX-RC08250093-DE 9,3 8,25
3,7 AX-RC01600223-DE 22,3 1,60 4,0 AX-RC06400116-DE 11,6 6,40
5,5 AX-RC01110309-DE 30,9 1,11 5,5 AX-RC04410167-DE 16,7 4,41
7,5 AX-RC00840437-DE 43,7 0,84 7,5 AX-RC03350219-DE 21,9 3,35
11,0 AX-RC00590614-DE 61,4 0,59 11,0 AX-RC02330307-DE 30,7 2,33
15,0 AX-RC00440859-DE 85,9 0,44 15,0 AX-RC01750430-DE 43,0 1,75
Sortie c.a. Réactance
Modeles 200 V Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence CO‘Ka"t Indu'gt:imce max. Référence Cot;\rant Indu:‘ﬁnce
applicable kW applicable kW
0,4 AX-RAO11500026-DE 2,6 11,50
0,75 AX-RAO07600042-DE 4,2 7,60 1,5 AX-RAO16300038-DE 3,8 16,30
1,5 AX-RAO04100075-DE 7,5 4,10
2,2 AX-RA0O03000105-DE 10,5 3,00 2,2 AX-RAO11800053-DE 5,3 11,80
3,7 AX-RA001830160-DE 16,0 1,83 4,0 AX-RA007300080-DE 8,0 7,30
5,5 AX-RAO01150220-DE 22,0 1,15 5,5 AX-RAO04600110-DE 11,0 4,60
7,5 AX-RAO00950320-DE 32,0 0,95 7,5 AX-RA003600160-DE 16,0 3,60
11 AX-RA000630430-DE 43,0 0,63 11 AX-RA002500220-DE 22,0 2,50
15 AX-RA000490640-DE 64,0 0,49 15 AX-RA002000320-DE 32,0 2,00
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Références de commande

Disjoncteur
modulaire @
Cable USB ®
______ ———— CX-Drive
MCCB | CX-One

©) ©)

|
|
|
|
Bobine de | ———— Cable d’extension pour Console LCD Accessoire d'installation
réactance c.a. | |- e - console distante distante a 5 lignes
d'entrée I °
® |
Filtre | |
| — ®
| | Communication (option)
_____ I | |
———— — — ]
MX2 e — . = @
Bornes de raccordement

@

Inductance
de protection

O,

Bobine de réactance c.c.

@

Moteur
Bobine de réactance c.a. de sortie
Terre
3G3MX2
Caractéristiques Modele
Couple constant Couple variable
Classe de tension Puissance |Courantnominal Puissance |Courantnominal 1P20 IP54
moteur max. kW A moteur max. kW A
0,1 1,0 0,2 1,2 3G3MX2-AB001-E 3G3MX2-DB001-E/EC
0,2 1,6 0,4 1,9 3G3MX2-AB002-E 3G3MX2-DB002-E/EC
Monophasé, 0,4 3,0 0,55 35 3G3MX2-AB004-E 3G3MX2-DB004-E/EC
200V 0,75 5,0 1,1 6,0 3G3MX2-AB007-E 3G3MX2-DB007-EC
1,5 8,0 2,2 9,6 3G3MX2-AB015-E 3G3MX2-DB015-EC
2,2 11,0 3,0 12,0 3G3MX2-AB022-E 3G3MX2-DB022-EC
0,1 1,0 0,2 1,2 3G3MX2-A2001-E 3G3MX2-D2001-E/EC
0,2 1,6 0,4 1,9 3G3MX2-A2002-E 3G3MX2-D2002-E/EC
0,4 3,0 0,55 3,5 3G3MX2-A2004-E 3G3MX2-D2004-E/EC
0,75 5,0 1,1 6,0 3G3MX2-A2007-E 3G3MX2-D2007-E/EC
. i 1,5 8,0 2,2 9,6 3G3MX2-A2015-E 3G3MX2-D2015-EC
T;gga\fe 2,2 11,0 3,0 12,0 3G3MX2-A2022-E 3G3MX2-D2022-EC
3,7 17,5 5,5 19,6 3G3MX2-A2037-E 3G3MX2-D2037-EC
55 25,0 7,5 30,0 3G3MX2-A2055-E 3G3MX2-D2055-EC
7,5 33,0 11 40,0 3G3MX2-A2075-E 3G3MX2-D2075-EC
11 47,0 15 56,0 3G3MX2-A2110-E 3G3MX2-D2110-EC
15 60,0 18,5 69,0 3G3MX2-A2150-E 3G3MX2-D2150-EC
0,4 1,8 0,75 2,1 3G3MX2-A4004-E 3G3MX2-D4004-EC
0,75 3,4 1,5 41 3G3MX2-A4007-E 3G3MX2-D4007-EC
1,5 4,8 2,2 54 3G3MX2-A4015-E 3G3MX2-D4015-EC
2,2 55 3,0 6,9 3G3MX2-A4022-E 3G3MX2-D4022-EC
Triphasé 3,0 7,2 4,0 8,8 3G3MX2-A4030-E 3G3MX2-D4030-EC
400V 4,0 9,2 55 111 3G3MX2-A4040-E 3G3MX2-D4040-EC
55 14,8 7,5 17,5 3G3MX2-A4055-E 3G3MX2-D4055-EC
7,5 18,0 11 23,0 3G3MX2-A4075-E 3G3MX2-D4075-EC
11 24,0 15 31,0 3G3MX2-A4110-E 3G3MX2-D4110-EC
15 31,0 18,5 38,0 3G3MX2-A4150-E 3G3MX2-D4150-EC
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(@ Filtres de ligne

(1) Bobines de réactance c.a. d’entrée

. n n Filtre de ligne Bobine de réactance
Variateur de fréquence | Filtre de ligne Rasmi ISchaffnlgr Variateur de fréquence ! e
Tension Modeéle Référence | Courant| Référence | Courant Tension Modele 3G3MX2-[] Référence
SGOMK2 LYEALL (*) AXGEIM (&) A2002 / A2004 / A2007 | AX-RAI02800080-DE
Mono- | ABOO01/AB002/ | 1010-RE 10 | 1010-SE-V1 8 | A2015/A2022/A2037 | AX-RAI00880200-DE
phasé AB0O4 200 Ve.a. triphasé A2055 / A2075 AX-RAI00350335-DE
200 AB007 1014-RE 14 1024-SE-V1 27 - .
Ve.a. ABO15 / AB022 1024-RE 24 1024-SE-V1 27 A2110/ A2150 AX-RAI00180670-DE
ABO002 / AB004
A2001 / A2002 / 200 Ve.a E d
2010-RE 10 2010-SE-V1 7,8 - n cours de
A2004 / A2007 monophasé ABOO7 développement
Triphase| A2015/A2022 | 2020-RE 20 | 2020-SE-V1 | 16 ABO15 / AB022
200 A2037 2030-RE 30 2030-SE-V1 25 A4004 / A4007 / A4015 AX-RAI07700050-DE
Vc.a. A2055 / A2075 2060-RE 60 2060-SE-V1 50 400 Ve.a. triohasé A4022 / A4030 / A4040 AX-RAI03500100-DE
A2110 2080-RE 80 2080-SE-V1 75 2. lrip A4055 / A4075 AX-RAI01300170-DE
A2150 2100-RE 100 2100-SE-V1 100 A4110/ A4150 AX-RAI00740335-DE
A4004 / A4007 3005-RE 5 3005-SE-V1 6
A4015 / A4022 /
Triphasé A4030 3010-RE 10 | 3010-SE-V1 | 12
oo A4040 3014-RE 14 | 3014-SEV1 | 15 8
A4055 / A4075 3030-RE 30 3030-SE-V1 29 g
A4110/ A4150 3050-RE 50 3050-SE-V1 48 ~g
&
. . o
(1) Bobines de réactance c.c. o
200 V monophasé 200 V triphasé 400 V triphasé §
Variateur de Bobine de réactance Variateur Bobine de réactance Variateur Bobine de réactance 2
fréquence c.c. de fréquence c.c. de fréquence c.c. g

3G3MX2-AB001
3G3MX2-AB002
3G3MX2-AB004
3G3MX2-AB007
3G3MX2-AB015
3G3MX2-AB022

3G3MX2-A2001
3G3MX2-A2002
3G3MX2-A2004
3G3MX2-A2007
3G3MX2-A2015
3G3MX2-A2022
3G3MX2-A2037
3G3MX2-A2055
- 3G3MX2-A2075
3G3MX2-A2011
3G3MX2-A2015

3G3MX2-A4004
3G3MX2-A4007
3G3MX2-A4015
3G3MX2-A4022
3G3MX2-A4030
3G3MX2-A4040
3G3MX2-A4055
3G3MX2-A4075

AX-RC43000020-DE
AX-RC27000030-DE
AX-RC14000047-DE
AX-RC10100069-DE
AX-RC08250093-DE
AX-RC06400116-DE
AX-RC04410167-DE
AX-RC03350219-DE

AX-RC10700032-DE

AX-RC21400016-DE

AX-RC06750061-DE
AX-RC03510093-DE
AX-RC02510138-DE
AX-RC01600223-DE

AX-RC10700032-DE
AX-RC06750061-DE
AX-RC03510093-DE
AX-RC02510138-DE
AX-RC01600223-DE
AX-RC01110309-DE
AX-RC00840437-DE 3G3MX2-A4011 AX-RC02330307-DE
AX-RC00590614-DE 3G3MX2-A4015 AX-RC01750430-DE
AX-RC00440859-DE -

@ Inductances de protection (1) Bobine de réactance c.a. de sortie

Modeéle Diameétre Description Variateur de fréquence Bobine de réactance c.a.
AX-FER2102-RE 21 Pour moteurs 2,2 kW ou inférieurs Tension Modeéle 3G3MX2-[] Référence
AX-FER2515-RE 25 Pour moteurs de 15 kW max. A2001 / A2002 / A2004
AX-FER5045-RE 50 Pour moteurs de 45 kW max. ABO01 / AB002 / AB0O4 AXRAO11500026-DE

A2007 / ABOO7 AX-RAO07600042-DE
A2015/ AB015 AX-RAO04100075-DE
A2022 / AB022 AX-RAO03000105-DE
200 Ve.a. A2037 AX-RAQ01830160-DE
A2055 AX-RAO01150220-DE
A2075 AX-RAO00950320-DE
A2110 AX-RAO00630430-DE
A2150 AX-RA0O00490640-DE
A4004 / A4007 / A4015 AX-RAO16300038-DE
A4022 AX-RAO11800053-DE
A4030 / A4040 AX-RAO07300080-DE
400 Vc.a. A4055 AX-RA004600110-DE
A4075 AX-RAO03600160-DE
A4110 AX-RA002500220-DE
A4150 AX-RA002000320-DE
(@ Accessoires
Types Modeéle Description Fonctions
AX-OP05-E Console LCD distante Console LCD distante a 2 lignes avec fonction copie, longueur de cable de 3 m max.
o ] 3G3AX-CAJOP300-EE Cable de console déportée Cable de 3 métres pour le raccordement de la console déportée
@Zg 3G3AX-OPO1 Console LED distante Console LED distante, longueur de cable max. 3 m
8 % 4X-KITMINI pgatr%%r?;%?etal?gD Kit de montage pour console LED sur le panneau
3G3AX-OP05-H-E Support de 'opérateur Support pour placer le AX-OP05-E a l'intérieur de I'armoire
3
% AX-CUSBMO002-E Cable de configuration PC Connecteur de cable mini USB a USB
g
MX2 237
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(3 Cartes d’options de communication

Types Modeéle Description Fonctions
3G3AX-MX2-PRT Carte Profibus en option
5
k= 3G3AX-MX2-DRT Carte optionnelle DeviceNet
E 3G3AX-MX2-ECT Carte en option Ethercat Utilisée pour mettre en marche ou arréter le variateur, définir ou référencer des paramétres,
3 et surveiller la fréquence de sortie, le courant de sortie, ou des éléments similaires par le biais
2 3G3AX-MX2-CRT Carte en option CompoNet ~ |de communications avec le contréleur hote.
2
'%_ 3G3AX-MX2-MRT Carte en option Mechatrolink Il
(@]
3G3AX-MX2-EIP Carte optionnelle IP Ethernet

(@ Unité de freinage, unité de résistance de freinage

Variateur de fréquence Unité de résistance de freinage
Puissance " Type monté sur le variateur Type monté sur le variateur
_ e auc. | Variateur SG3MX2El| o . (3 %ED, 10 sec. max.) Couple (10 %ED, 10 sec. max.) Couple
Tension ar . de freinage de freinage
. . .| Mono- connectable L. % L. %
kW Triphasé phasé Type AX- Résist Q © Type AX- Résist O )
0,12 2001 B0O1 200 200
REMO0K1400-1E 400 REMOO0K1400-IE 400
0,25 2002 B002 100 180 180
0,55 2004 B004 180 REMOOK1200-1E 200 180
REMO0K1200-1E 200
1,1 2007 B007 50 100 REMOO0OK2070-1E 70 200
200V 1,5 2015 B0O15 140 REMOO0OK4075-1E 75 130
. REMO0K2070-IE 70
(monophasé 2,2 2022 B022 35 90 REMOO0K4035-1E 35 180
ou triphasé) 4,0 2040 - REMOO0K4075-IE 75 50 REMOOK6035-IE 35 100
55 2055 - 20 75 REMO0K9020-IE 20 150
REMO00K4035-1E 35
7,5 2075 - 17 55 REMO01K9017-IE 17 110
11 2110 - REMOO0OK6035-IE 35 40 REMO02K1017-IE 17 75
15 2150 - 10 REMOO0OK9017-1E 17 55 REMO03K5010-I1E 10 95
0,55 4004 - 200 200
REMO00K1400-1E 400 REMOOK1400-1E 400
1,1 4007 - 180 200 200
1,5 4015 - REMO00K1200-IE 200 190 REMO0OK2200-1E 200 190
2,2 4022 - REMO00K2200-1E 200 130 200
REMOO0OK5120-IE 120
400 V 3,0 4030 - 100 160 160
K . REMO00K2120-1E 120
(triphasé) 4,0 4040 - 120 REMOOK6100-1E 100 140
5,5 4055 - 140 REMOOK9070-1E 70 150
REMO00K4075-1E 75
75 4075 - 70 100 REMO01K9070-IE 70 110
11 4110 - REMOOK6100-IE 100 50 REMO02K1070-IE 70 75
15 4150 - 35 REMOO0K9070-1E 70 55 REMO03K5035-1E 35 110
(® Logiciel informatique
Types Modeéle Description Installation
CX-Drive Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
°
% CX-One Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
o
-
Economiseur Logiciel PC Outil logiciel permettant le calcul d’économie d’énergie
TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.
Cat. No. I1113E-FR-03 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
238 Variateurs de fréquence
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Complet et compact
Variateur a controle V/F

Montage cote a cote

Filtre CEM intégré

Modbus RS-485 intégré

Fonction de détection de surcharge (150 % pendant 60 s)
PID

Suppression des micro-surtensions

Economie d’énergie automatique

Arrét d’urgence

Réglage de deux moteurs possible

Réduction automatique de la fréquence de découpage
Entrée de thermistance PTC

Commande des ventilateurs de refroidissement

Logiciel de configuration PC : CX-Drive

CE, UL, cUL, RoHS

Puissances

¢ Modeles 200 V monophasé de 0,2 a 2,2 kW
¢ Modeles 200 V triphasé de 0,2 a 7,5 kW

* Modeles 400 V triphasé de 0,4 a 7,5 kW

[}
o
=
(7]
3
o
@
L
&E
o
°
(2]
4
3
]
o
8
=
(L
>

Configuration du systéme

Disjoncteur
modulaire
Cable RJ45 — USB
CX-Drive

MCCB | O———-11 CX-One

|

|

) |

Bobine de Console LCD

distante a 5 lignes

| Cable d’extension
réactanceca. oD &I 00000 T pour console
y distante

2

=i

S | S R

JX

—————— ~

| r\l ) .
_——————— T T T Bobine de réactance c.c.
Inductance =l _l
de protection @ |
Moteur | @ Bobine de réactance de sortie
Terre
* Requis uniquement pour 200 V triphasé ou pour compatibilité C1 sur les modéles 400 V triphasé
JX 239

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

Caractéristiques

Légende des références

3G3JX-AB002-EF

Série JX — | -L F : Filtre CEM intégré
A: Spécifications des normes E : Norme européenne

Tension : Puissance maximale
B: Monophasé 200 Vc.a. applicable du moteur
2: 200 Vc.a.triphasé 002 : 0,2 kW
4: Triphasé 400 Vc.a. ~
075 : 7,5 kW
Modeles 200 V
Monophasé : 3G3JX[] AB002 AB004 AB007 ABO15 AB022 - - -
Triphasé : 3G3JX[] A2002 A2004 A2007 A2015 A2022 A2037 A2055 A2075
Mo-
teur Capacité de moteur applicable 0,2 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 55 7,5
kw'!
2 c ité d iat KVA 200V 0,4 0,9 1,3 2,4 3,4 55 8,3 11,0
3o | apactieduvariatedr 240V 05 10 16 2.9 a1 6.6 9.9 133
.‘g % Courant de sortie nominal (A) 1,4 2,6 4,0 71 10,0 15,9 24,0 32,0
‘% g Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 ... 240 V
s Fréquence de sortie max.
c 400 Hz
o
Tension et fréquence nominales d’entrée Monophasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
g ° Triphasé 200 a 240 V 50 / 60 Hz
% & |Courant d’entrée nominal (A) 200 V triphasé 1,8 3,4 52 9,3 13,0 20,0 30,0 40,0
€ £ [Courant d’entrée nominal (A) 200 V _ _ _
g § monophasé 3,1 5,8 9,0 16,0 22,5
Z '@ |Variation de tension autorisée ~15% ... +10 %
Variation de fréquence autorisée +5 %
Filtre intégré Filtre CEM (C1 monophasé)
En décélération 50 % pour
Couple de frei Suiemes cout Environ 50 % 2%”??08?/ Environ 20 % & 40 % environ 20 %
ouple de freinage A la rétroaction o o o A o o
du condensateur| monophasé
Méthode de refroidissement Refroidissement automatique Refroidissement forcé par circulation d’air
"I Sur la base d'un moteur standard triphasé.
Modeéles 400 V
Triphasé : 3G3JX[] A4004 A4007 A4015 A4022 A4040 A4055 A4075
Mo-
teur Capacité de moteur applicable 0,4 0,75 1,5 2,2 4,0 55 7,5
kw'!
2 Capacité du variateur kVA 380V 0,9 1,6 2,5 3,6 5,6 8,5 10,5
E‘ o 480V 1,2 2,0 3,1 4,5 71 10,8 13,3
.‘é E Courant de sortie nominal (A) 1,5 2,5 3,8 55 8,6 13,0 16,0
‘% g Tension de sortie max. Proportionnelle a la tension d’entrée : 0 ... 480 V
€ © [Fréquence de sortie max.
8 i 400 Hz
5o Tension et fréquence nominales d’entrée Triphasé 380 a 480 V 50/ 60 Hz
= g. Courant d’entrée nominal (A) 2,0 3,3 5,0 7,0 11,0 16,5 20,0
E % Variation de tension autorisée -15% ... +10 %
£ 9 (Variation de fréquence autorisée
=0 +5 %
<
Filtre intégré Filtre CEM catégorie C2
En décélération
. sur temps court . o . o = o . o
Couple de freinage A Ia rétroaction Environ 50 % Environ 20 % a 40 % Environ 20 %
du condensateur|
Méthode de refroidissement Refroidissement automatique Refroidissement forcé par circulation d’air
"' Surla base d’un moteur standard triphasé.
240 Variateurs de fréquence
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Caractéristiques

Spécifications communes

Référence modele P
3G3JX0] Caractéristiques
Méthodes de controle Modulation sinusoidale phase-a-phase PWM (V/f)
o |Plage de fréquence de sortie 0,5 a 400 Hz
<?‘_> Précision de la fré ce Valeur de consigne numérique : +0,01 % de la fréquence max.
‘g rectst e lafrequen Valeur de consigne analogique : +0,4 % de la fréquence max. (25 £10 °C)
: Résolution de la valeur Valeur de consigne numérique : 0,1 Hz
'g de consigne de fréquence Valeur de consigne analogique : 1/1 000 de la fréquence maximale
S |Résolution de la fréquence 0,1 Hz
%3 |de sortie
5 Capacité de surcharge 150 % du courant de sortie nominal pendant une minute
= Valeur de consigne de fréquence [0a 10 Vc.c. (10 kQ), 4 a 20 mA (250 Q), volume de réglage de fréquence (sélectionnable), RS485 Modbus
Caractéristiques V/f Couple constant / réduit
FW (avant), RV (inverse), CF1 a CF4 (vitesse a étapes multiples), JG (Jog pas a pas), DB (freinage c.c. a injection externe),
SET (2e fonction), 2CH (accélération / décélération en 2 étapes), FRS (rotation libre), EXT (déclenchement externe),
USP (protection antidémarrage automatique), SFT (verrouillage logiciel), AT (sélection de la fonction d’entrée de courant
Signaux d’entrée analogique), RS (réinitialisation), PTC (entrée de thermistance), STA (démarrage 3 fils), STP (arrét 3 fils), F/R (avant / inverse
3 fils), PID (sélection de PID), PIDC (réinitialisation d’intégrale PID), UP (haut de la fonction haut / bas), DWN (bas de la fonction
haut / bas), UDC (effacement des données de la fonction haut / bas), OPE (mode OPE forcé), ADD (ajout de fréquence), F-TM
(bornier forcé), RDY (prét a fonctionner), SP-SET (réglage spécial), EMR (arrét d’'urgence)
RUN (pendant le fonctionnement), FA1 (arrivée de fréquence 1), FA2 (arrivée de fréquence 2), OL (avertissement de surcharge),
2 si d i OD (déviation PID excessive), AL (alarme), DC (détection de déconnexion d’entrée analogique), FBV (sortie d’état du bloc
g ignaux de sortie fonction PID), NDc (erreur réseau), LOG (résultat d’opération logique), ODc (option de communication, déconnectée),
< LOC (charge légére)
5 Fonction AVR, sélection des caractéristiques V/f, limites supérieure / inférieure, vitesse a 16 étapes, réglage de la fréquence
S de démarrage, fonctionnement pas a pas, réglage de la fréquence de découpage, contréle PID, saut de fréquence, réglage
[ Foncti tandard de gain / pente analogique, accélération / décélération en S, caractéristiques électrothermiques / réglage de niveau, fonction
oncronsiEtancay de reprise, augmentation de puissance simplifiée de couple, surveillance de déclenchement, verrouillage logiciel, affichage de
conversion de fréquence, protection antidémarrage automatique, fonction 2e contréle, augmenter / diminuer la vitesse
de rotation du moteur, fonction de suppression de surintensité
Entrées analogiques 2 entrées analogiques 0 & 10 V (20 kQ2), 4 4 20 mA (250 Q)
Temps d’accél. / de décél. 0,01 & 3 000 s (sélection ligne / courbe), 2e réglage d’accél. / décél. disponible
. Voyants de mode : Run, Program, Power, Alarm, Power, Hz, Amps, Volume
Affichage — — - — — - - - -
Console numérique : Disponible pour contréler la référence de fréquence, le courant de sortie, la fréquence de sortie
Protection contre les surcharges |Relais électronique de surcharge thermique et entrée de thermistance PTC
du moteur
& |Surintensité instantanée 180 % du courant nominal
'g Surcharge 150 % pendant 1 minute
§ Surtension 790 V pour les modeles 400 V et 395 pour les modéles 200 V
3 Perte momentanée d’alimentation |Les éléments suivants sont sélectionnables : Alarme, Démarrage 0 Hz, fréquence de sortie a I'interruption, fréquence maximum
3 Surchauffe de I'ailette de Surveillance de la température et détection d’erreur
S |refroidissement
‘g Niveau de protection anti-calage |Sélection du niveau applicable uniquement en vitesse constante ou lors de 'accélération et en vitesse constante
© |Erreur de masse Détection au démarrage
Indication de charge Activée lorsque I'élément de commande est sous tension
d’alimentation
2 |Degré de protection IP20
S |Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
"E’ Température de stockage —20°C ... +65 °C (température sur une courte période pendant le transport)
: Température ambiante -10°C ... 50 °C (la fréquence de découpage et le courant de sortie doivent étre réduits au-dela de 40 °C.)
_5 Installation En intérieur (pas de gaz corrosifs, poussieres, etc.)
‘E Hauteur de I'installation 1000 m max.
8 Vibrations 5,9 m/s? (0,6 G), 10 & 55 Hz (conforme & la méthode de test spécifiée dans la norme JIS C0040 (1999).)
JX 241
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Type IP 20 de 0,2 a 7,5 kW
Figure 1 Figure 2

s
: - j
w1
i =SS
o % —— %ggggzﬂ]
:§§§ ] ==ttt
1) (D) == i S==
B SS i SIS
H == S=S=
é’% ===
SSl ===y
==—Ca 1ISSSSE
D:;:z:o: o e e
_— == ] T | === ]
il ‘ A L
s - *Hﬂs "l"—ﬂ
i D1
1,9~ b 19 D
Classe Puissarr:‘caimoteur Modéle de variateur Figure Dimensions en mm
de tension applicable kW 3G3JXL] wi1 H1 w H D t1 D1 Poids
0,2 AB002 1 95,5 13 0,8
67 143 80 155
. 0,4 ABO004 1 109,5 2,6 27 0,9
M°gggh\739' 0,75 ABO007 2 130,5 28 15
1,5 ABO15 2 98 176 110 189 2,3
157.,5 6 55
2,2 AB022 2 2,4
0,2 A2002 1 95,5 13 0,8
0,4 A2004 1 67 143 80 155 109,5 2,6 27 0,9
0,75 A2007 1 132,5 50 1,1
. . 1,5 A2015 2 2,2
Triphasé 200 V
2,2 A2022 2 98 176 110 189 157,5 6 55 o4
3,7 A2037 2 ’
A2055 2
55 5 164 235 180 250 167,5 1,6 77,5 4.2
7,5 A2075 2
0,4 A4004 2 130,5 2,6 28 1,5
0,75 A4007 2 2,3
1,5 A4015 2 98 176 110 189
. . 157,5 6 55
Triphasé 400 V 2,2 A4022 2 2,4
4,0 A4040 2
55 A4055 2 164 235 180 250 167,5 1,6 77,5 4,2
7,5 A4075 2 ’ ’ ’ ’
Filtres semelle Rasmi
Filtre requis uniquement pour le 200 V monophasé ou le 400 V triphasé pour respecter la classe C1 EMC.
H W . Dimensions Poids
Modéle Rasmi W H L X v " kg
Gl [O&mmm O
AX-FIJ1006-RE 81 40 193 183 57 M4 0,5
1x200V AX-FIJ1010-RE 112 47 226 216 88 M4 0,6
AX-FIJ1026-RE 112 47 226 216 88 M4 0,8
AX-FIJ2006-RE 81 50 193 183 57 M4 1,0
L X 3x200V AX-FIJ2020-RE 112 50 226 216 88 M4 1,3
AX-FIJ2040-RE 182 55 289 279 150 M5 2,3
AX-FIJ3005-RE 112 45 226 216 88 M4 0,9
= - 3x400V AX-FIJ3011-RE 112 45 226 216 88 M4 1,1
‘ ! I = AX-FIJ3020-RE 182 45 289 279 150 M4 1,7
Y
242 Variateurs de fréquence
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Bobine de réactance c.a. d’entrée

. s Dimensions Poids
]—ﬁﬁiﬁ Tension Référence A B2 | c2 D E F kg
! ! AX-RAI02800080-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 5,5 | 1,78
| 9 = 3 | 200V | AX-RAI00880175-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 555 | 2,35
AX-RAI00350335-DE | 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 55
c2 1 AX-RAI07700042-DE | 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 55 | 1,78
400V | AX-RAI03500090-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 5,5 | 2,35
- i *F AX-RAI01300170-DE | 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 5,5 | 2,50
[ .0 0
[ I g —
A

Bobine de réactance c.c.

. L Dimensions Poids
Tension Référence AT Bl C D E = G T H kg
- 400016-DE
; . AX-RC21400016 96 122

[ e AX-RC10700032-DE
[ L LT IF —

AX-RC06750061-DE | 84 |113

101|66 | 5 |7,5]| 2

o
o
c
)
z

2
=
o
o
»
4
2
5
=
&
>

AX-RC03510093-DE 105 1,60

200 V' T AX'RC02510138-DE 116 1,95

; 3 (aceenoll AX-RC01600223-DE [108|135(124|120| 82 | 6,5 9,5/ 3,20
Pl e | ! AX-RC01110309-DE 136 9,5 5,20

AX-RC00840437DE | 20| 192[726] 135 94| 7 | 6,00

AX-RC43000020-DE 96 1,22

AX-RC27000030-DE
AX-RC14000047-DE

84 |113|105|101{ 66 | 5 |7,5| 2 1,60

400V | AX-RC10100069-DE [116] 1,95

AX-RC06400116-DE |108(135|133|120| 82 | 6,5 9,5| 3,70

AX-RC04410167-DE 136 9,5 5,20

Ax-RC03350219DE | 120|192 725|138 94| 7 ~ [ 6,00

Bobine de réactance c.a. de sortie
=" . . Dimensions Poids

- Tension Référence A B2 | c2 D E F kg
_ 1L - i_ AX-RAO11500026-DE| 120 | 70 | 120 | 80 52 | 5,5 | 1,78
| o 9 l — AX-RAO07600042-DE| 120 | 70 | 120 | 80 52 | 5,5 | 1,78
AX-RAO04100075-DE| 120 | 80 | 120 | 80 62 | 55| 2,35
e &1 200V | AX-RAO03000105-DE| 120 | 80 | 120 | 80 62 | 55 | 2,35
— AX-RAO01830180-DE| 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 5,5

) 2k AX-RAO01150220-DE| 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 5,5

| : o o : | Fe—E—e AX-RAO00950320-DE| 180 | 85 | 205 | 140 | 55 6 6,5
B 2 - - AX-RAO16300038-DE| 120 | 70 | 120 | 80 | 52 | 55 | 1,78
AX-RAO11800053-DE| 120 | 80 | 120 | 80 52 | 5,5 | 2,35
400V | AX-RAO07300080-DE| 120 | 80 | 120 | 80 | 62 | 555 | 2,35

AX-RAO04600110-DE| 180 | 85 | 190 | 140 | 55 6 5,5

AX-RAO03600160-DE| 180 | 85 | 205 | 140 | 55 6 6,5

Inductances de protection

! X ! aa D Moteur Dimensions Poids
[ (o o o RECEREEE Diameétre kW L |w]| H X Y m kg
w t ° ° " AX-FER2102-RE 21 <22 85 22 46 70 - 5 0,1
L‘ L ‘ AX-FER2515-RE 25 <15 105 | 25 62 90 - 5 0,2
I 1

JX 243
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

Installation

Connexions standard

200 Vc.a. triphasé
200 Vc.a. monophasé
400 Vc.a. triphasé

Variateur de fréquence

R (L1)
S (L2)
T/N (L3)
( [ Pour logique PNP ] Remarque : Pour raccorder
P24 la bobine de réactance,
_ 5 4,7 kQ retirer la barre de court-circuit.

PD/+1 ---
Bobine de
réactance c.c.
P/+ ---

N/—
\ Sortie relais
Commun
Spécifications
du Fréquencemétre 1 @
Unité de réglage de M
fréquence 1 a2 000 Q
10 kQ
SO I iy Sy o 24 Ve.c.
Entrée d’alimentation 250 O
‘t ée d’alimentatio cM2 T
4a20mAc.c. ® —
L )
Spécifications borniers
Borne Nom Fonction (niveau du signal)
Entrée d’alimentation circuit principal Utilisée pour connecter la ligne d’alimentation au driver.
R/L1, S/L2, T/N/L3 Les drivers avec une alimentation d’entrée monophasée 200 V utilisent uniquement
les bornes R/L1 et N (T/L3) ; la borne S/L2 n’est pas disponible pour ces unités
U/T1, VIT2, W/T3 Sortie variateur Utilisée pour connecter le moteur.
PD/+1, P/ Borne de la bobine de réactance c.c. externe| Normalement connectées par le cavalier de court-circuit. Enlevez le cavalier de court-circuit
+, P entre +1 et P/+2 si une bobine de réactance c.c. est connectée.
P/+, N/- Z%rgﬁécri:“(f:onnean de Funité de freinage Connecter les unités de freinage régénératif (si un couple de freinage est requis)
Mise a la terre Pour la mise a la terre (la mise a la terre doit étre conforme la Iégislation locale)
S
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Circuit de controle

Type N° Nom du signal Fonction Niveau du signal
Borne d’alimentation externe pour signal d’entrée (entrée)
; ; ) < ...A la logique sink o
PCS Alimentation d'entrée Borne de sortie d’alimentation interne pour signal d’entrée (sortie) 24 Vo.c. £10 %
8 ...A la logique source
=] o,
g P24 24 Vc.c. interne Alimentation interne 24 Vc.c. 24 Ve.c.x10 %
& 100 mA
£
2 1 Sélection 1 de 'entrée multifonction Réglage par défaut : Avant / Arrét
(]
£ 2 Sélection 2 de I'entrée multifonction Réglage par défaut : Inverse / Arrét
f=
% 3 Sélection de I'entrée multifonction 3 Réglage par défaut : Réinitialisation erreur
x
E 4 Sélection de I'entrée multifonction 4 Réglage par défaut : Erreur d’arrét d’'urgence
=)
(2] 5 Sélection de I'entrée multifonction 5 Réglage par défaut : Référence de vitesse a étapes multiples 1
L Commun de sélection de I'entrée _ _
multifonction
8 Alimentation de la consigne de fréquence 10 Vc.c., 10 mA maxi
Co
5.‘3’ o Signal de référence de fréquence de courant|0 a 10 Vc.c. (10 KQ)
© 3 - -
58 ol Slgnal de courant de la consigne de 4320 mA (250 Q)
5SS fréquence
o L Commun de référence de fréquence -
. Réglages par défaut définis en usine pour le relais 250Vc.a.25A
o
2 AL2 Sortie NF Fonctionnement normal : AL2-ALO fermée |30 Vc.c. 3A
= ; Fonctionnement anormal ou coupure de courant : AL1-ALO ouverte
x dé AL1 Sortie NO 250 Vo.a. 1 A
3
gg ALO Commun sortie relais 80Vec. 1A
nE . . ) Réglage par défaut : Signal d’arrivée de fréquence a vitesse
] 1 Borne de sortie multifonction constante 57 Ve.c.
3 50 mA maxi
° CM2 Commun signal de sortie - 0 X
08
T c
H ) . ’
wT= Surveillance de la fréquence analogique / . . . . . . N
© =
5,2 AM Surveillance du courant de sortie analogique Réglage par défaut : Surveillance de la fréquence analogique 0a10Vc.c.1mA

Montage cote a cote

IP2/444

EHAE

EaE

AN\ A\

JX
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Bobine de réactance c.a. d’entrée

Bobine de réactance c.a. JX
Disjoncteur
modulaire
mccB Ul A X Rt
\Y ALY Si2
W[l ~~~|Z TA3G
Modeéles 200 V triphasés Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cm;\rant Indurgt:nce max. Référence CouArant Indurgt:nce
applicable kW applicable kW
0,1a15 AX-RAI02800080-DE 8,0 2,8 04a1,5 AX-RAI07700042-DE 4,2 7,7
22a37 AX-RAI00880175-DE 17,5 0,88 22a4,0 AX-RAI03500090-DE 9,0 3,5
55a75 AX-RAI00350335-DE 33,5 0,35 55a75 AX-RAI01300170-DE 17,0 1,3
DC Réactance
JX
Alimentation
électrique MccB
~
~
~_
+1 © P/+2
Bobine de réactance c.c.
Modeéles 200 V Modeéles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cot.;\rant Indunﬁtflmce max. Référence c°l‘;_\ra"t 'ndunﬁﬁnce
applicable kW applicable kW
0,2 AX-RC21400016-DE 1,6 21,4 -
0,4 AX-RC10700032-DE 3,2 10,7 0,4 AX-RC43000020-DE 2,0 43,0
0,7 AX-RC06750061-DE 6,1 6,75 0,7 AX-RC27000030-DE 3,0 27,0
1,5 AX-RC03510093-DE 9,3 3,51 1,5 AX-RC14000047-DE 4,7 14,0
2,2 AX-RC02510138-DE 13,8 2,51 2,2 AX-RC10100069-DE 6,9 10,1
3,7 AX-RC01600223-DE 22,3 1,60 4,0 AX-RC06400116-DE 11,6 6,40
5,5 AX-RC01110309-DE 30,9 1,11 5,5 AX-RC04410167-DE 16,7 4,41
7,5 AX-RC00840437-DE 43,7 0,84 7,5 AX-RC03350219-DE 21,9 3,35
Sortie c.a. Réactance
Modeles 200 V Modeles 400 V
Puissance moteur Puissance moteur
maxi Référence Cotgant Indun(.:.t;Iince max. Référence Couxant Indun(?.ﬁnce
applicable kW applicable kW
0,120,4 AX-RAO11500026-DE 2,6 11,50 04a15 AX-RAO16300038-DE 3,8 16,30
0,75 AX-RAO07600042-DE 4,2 7,60 2,2 AX-RA011800053-DE 5,3 11,80
1,5 AX-RAO04100075-DE 7,5 4,10 4,0 AX-RAO07300080-DE 8,0 7,30
2,2 AX-RAO03000105-DE 10,5 3,00 5,5 AX-RAO04600110-DE 11,0 4,60
3,7 AX-RAO01830160-DE 16,0 1,83 7,5 AX-RA0O03600160-DE 16,0 3,60
5,5 AX-RAO01150220-DE 22,0 1,15 B
7,5 AX-RA000950320-DE 32,0 0,95
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Références de commande

Disjoncteur

modulaire
MCCB @ )
[————1{T CableUSB CX-Drive
CX-One

®

Bobine de

réactance

@ ®

Cable d’extension Console LCD
@ /@ pour console distante a 5 lignes
& distante

Filtre
(]
o
f=
Q
=]
o
2
&
[}
o
4
2

JX 5
&
>

®

Inductance @B 00090909090 20— —— Bobine de réactance c.c.
de protection |

Moteur [ Q0——"77 .\ T T T T @
Bobine de réactance de sortie
Terre

* Requis uniquement pour 200 V triphasé ou pour compatibilité C1 sur les modeles 400 V triphasé

3G3JX
Caractéristiques Modeéle
CIacseeenson Puissa?)r;:lzﬁ:g?;e'g’rvmax. Courant de (s;\))rtie nominal Standard
0,2 1,4 3G3JX-AB002-EF
i 0,4 2,6 3G3JX-AB004-EF
Mogggh\f‘se' 075 4 3G3JX-ABO07-EF
1,5 71 3G3JX-AB015-EF
2,2 10 3G3JX-AB022-EF
0,2 1,4 3G3JX-A2002-E
0,4 2,6 3G3JX-A2004-E
0,75 4 3G3JX-A2007-E
Triphasé 1,5 71 3G3JX-A2015-E
200V 2,2 10 3G3JX-A2022-E
3,7 15,9 3G3JX-A2037-E
55 24 3G3JX-A2055-E
7,5 32 3G3JX-A2075-E
0,4 1,5 3G3JX-A4004-EF
0,75 2,5 3G3JX-A4007-EF
) ) 1,5 3,8 3G3JX-A4015-EF
ngga\fe 2,2 5,5 3G3JX-A4022-EF
4,0 8,6 3G3JX-A4040-EF
55 13 3G3JXA4055-EF
7,5 16 3G3JXA4075-EF
JX 247
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(@ Filtres de ligne

Variateur de fréquence Filtre de ligne Rasmi

Tension Modéle 3G3JX-[] Référence Courant nominal (A) Poids (kg)
AB002 / AB004 AX-FIJ1006-RE 6 0,5
200 Vc.a. monophasé AB007 AX-FIJ1010-RE 10 0,6
ABO15/ AB022 AX-FI1J1026-RE 26 0,8
A2002 / A2004 / A2007 AX-F1J2006-RE 6 1,0
200 Vc.a. triphasé A2015 / A2022 / A2037 AX-FIJ2020-RE 20 1,3
A2055 / A2075 AX-F1J2040-RE 40 2,3
A4004 / A4007 / A4015 AX-FIJ3005-RE 5 0,9
400 Vc.a. triphasé A4022 / A4040 AX-FIJ3011-RE 11 1,1
A4055 / A4075 AX-F1J3020-RE 20 1,7

(1) Bobines de réactance c.a. d’entrée

Variateur de fréquence

Bobine de réactance c.a.

Tension Modéle 3G3JX-[] Référence

A2002 / A2004 / A2007 AX-RAI02800080-DE

200 Vc.a. triphasé A2015/ A2022 / A2037 AX-RAI00880175-DE

A2055 / A2075 AX-RAI00350335-DE
AB002 / AB004

200 Vc.a. monophasé AB007 d;l;%l;:rgee;nt

ABO15 / AB022

A4004 / A4007 / A4015 AX-RAI07700042-DE

400 Vc.a. triphasé A4022 / A4040 AX-RAI03500090-DE

A4055 / A4075 AX-RAI01300170-DE

(1) Bobines de réactance c.c.

200 V monophasé

200 V triphasé

400 V triphasé

Variateur de fréquence

Bobine de réactance c.c.

Variateur de fréquence

Bobine de réactance c.c.

Variateur de fréquence

Bobine de réactance c.c.

3G3JX-AB002 AX-RC10700032-DE

3G3JX-A2002

AX-RC21400016-DE

3G3JX-AB004 AX-RC06750061-DE

3G3JX-A2004

AX-RC10700032-DE

3G3JX-A4004

AX-RC43000020-DE

3G3JX-AB007 AX-RC03510093-DE

3G3JX-A2007

AX-RC06750061-DE

3G3JX-A4007

AX-RC27000030-DE

3G3JX-AB015 AX-RC02510138-DE

3G3JX-A2015

AX-RC03510093-DE

3G3JX-A4015

AX-RC14000047-DE

3G3JX-AB022 AX-RC01600223-DE

3G3JX-A2022

AX-RC02510138-DE

3G3JX-A4022

AX-RC10100069-DE

3G3JX-A2037

AX-RC01600223-DE

3G3JX-A4040

AX-RC06400116-DE

3G3JX-A2055

AX-RC01110309-DE

3G3JX-A4055

AX-RC04410167-DE

3G3JX-A2075

AX-RC00840437-DE

3G3JX-A4075

AX-RC03350219-DE

(@ Inductances de protection

(@ Accessoires

Modele Diamétre Description Types Modele Description Fonctions
AX-FER2102-RE 21 Pour moteurs 2,2 kW ou . SIC_onsole LCIfD détportée )
inférieurs AX-OP05-E Console LCD |a 5 lignes avec fonction copie,
5 8 longueur de cable de 3 m
AX-FER2515-RE 25 Pour moteurs 7,5 KW ou déportee g a1
inféri o .
- ¢ 3GIAX-CAJOP300-EE | Cable de console [ 80 e § métres pour o
. . . @ - - A 2 raccordement de la console
(1) Bobines de réactance c.a. de sortie S § déportée déportée
- s f 7 < Console LED Console LED distante,
- Variateur de frequence Bobine dx’e I:eactance c.a. 3G3AX-OPO1 déportée longueur de cable max. 3 m
Tension Modéle 3G3JX-[] Référence AXKITMINI Kit de montage | Kit de montage pour console
A2001 / A2002 / A2004 AX-RAO11500025-DE pour console LED LED sur le panneau
AB001 / AB002 / AB004 3G3AX-PCACN2 . N .
= - Convertisseur / Cable de connexion
A2007 / ABOO7 AX-RAO07600042-DE @ Cable d% ganverSIon cable USB RJ45 — USB
A2015 / ABO15 AX-RAO04100075-DE S Cable RJ45
(7] A .
200 Ve.a. A2022 / AB022 AX-RAO03000105-DE ¢ | 3GBAX-CTBO20-EE | abranchement | CAbleen T pour connexion
A2037 AX-RAO01830160-DE g enT
N - B i Résistance de Résistance de terminaison
A2055 AX-RAO01150220-DE 3GBAX-CTRIS0-EE |\ i icon RJ45|  pour connexion RS-422
A2075 AX-RA0O00950320-DE "
A4004 / A4007 / A4015 AX-RAO16300038-DE 1 Notez que pour les modéles de variateurs 3G3JX, la console n’affiche que 2
A4022 AX-RAO11800053-DE lignes de texte.
400 Vc.a. A4040 AX-RAO07300080-DE
A4055 AX-RAO04600110-DE @ Logiciel informatique
A4075 AX-RAO03600160-DE Types Modeéle Description Installation
CX-Drive Logiciel Utilitaire de configuration etde
informatique surveillance
;8 CX-One Logiciel Utilitaire de configuration etde
§’ informatique surveillance
Economiseur Ordinateur Outil logiciel permettant le
logiciel calcul d’économie d’énergie

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimeétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez

par 0,03527.

Cat. No. I110E-FR-01D

Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Performances élevées de contréle vectoriel

IP54 plage compléte.

Conception compacte et robuste

Filtre intégré en conformité avec la classe C3

Fusibles intégrés (a partir de 200 kW)

Sécurité conformément aux normes EN13849-1 et EN62061
Contrdle de courbe de chargement

Technologie HCB (Half controlling Bridge, demi-pont

de contrble)

Programmabilité logique

¢ Alarmes de pré-maintenance

Options flexibitité (E/S, Fieldbus, PTC / PT100, commande
de multi-pompe, codeur, contréle de grue)

Options de communication (Modbus, Dnet, Profibus)
Alimentation carte de contrdle 24 Vc.c.

Drive version de refroidissement de liquide

Option de correction 12 impulsions.

Connexions céble flexible et cdblages de onnexion conviviaux
CE, UL, RoHS, DNV

Puissances
¢ Modeles 400 V triphasé de 0,75 a 800 kW

Disjoncteur
modulaire

Kit
panneau

Carte E/S en option

X-D

S Carte de communication optionnelle
Carte de contréle du retour de vitesse
Carte en option PTC / PT100

Bobines de

sortie @ Résistance de frein

Moteur

Terre

SX (400 V)
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Caractéristiques

Légende des références

SX-D4160-EF-OPTIONS

T T I vor ;
o — Voir tableau ci-dessous
Série SX
Classe de protection : Type de contréle :
D: IP54 V: V/Hz . ‘
A: IP20 Tension : F : Contréle du couple direct
4: 400/480Vc.a.
6: 690 Vc.a.
Alimentation nominale: ~— Marché :
OP7: 0,75 kW E: Europe
800 : 800 kW
Options disponibles
Options Lettre (« ? » signifie aucun caractere) Options Lettre (« ? » signifie aucun caractere)
Panneau de commande « ? » = Panneau de contréle standard (Std.PPU) Carte en option « ? » = Aucune option
« A » = Panneau de commande vide (Blank PPU) position 3 « | » = Bodeur
«J» =PTC/PT100
« K» =E/S étendu
Filtre CEM intégré « ? » = CEM standard interne (catégorie C3) Carte en option « ? » = Aucune option
« B » = T-Net (filtre déconnecté de la terre) Bus de terrain « L » = DeviceNet
position 4 « M » = Profibus-DP
« N »=RS232/485
« O » = EtherNet Modbus TCP
Hacheur de frein intégré «? » = Aucun hacheur de frein ou connexion c.c. compris|Refroidissement de liquide |« ? » = Aucun refroidissement de liquide
« C » = Hacheur de frein et connexion c.c. compris « P » = Refroidissement deliquide
« D » = Connexion c.c. comprise uniquement
Alimentation en attente «? » = Non compris Standard «?»=CEl
« E » = Alimentation en attente comprise «Q»=UL
Arrét d’'urgence « ? » = Non compris Marine « ? » = Pas d’option marine
« F » = Arrét d’urgence compris « R » = Option marine incluse
Cartes avec revétement « ? » = Aucun revétement Options d’entrée armoire |« ? » = Aucune option d’entrée dans 'armoire électrique
« G » = Cartes avec revétement électrique « 8§ » = Commutateur principal compris
« T » = Contacteur principale compris
« U » = Commutateur principal + contacteur compris
Carte en option « ? » = Aucune option Options de sortie armoire |« ? » = Aucune option de sortie dans I'armoire électrique
position 1 «H » = Grue E/S électrique «V » = Filtre dV / dt compris
« | » = Codeur « W » = Filtre dV / dt + bride de dépassement compris
«J» =PTC/PT100 « X » = Filtre sinus compris
« K » =E/S étendu
Carte en option « ? » = Aucune option options supplémentaires « Z1 » = Filtre de sortie de mode commun
position 2 « | » = Codeur « Z2 » = Kit passe-cable
«J» =PTC/PT100 « Z3 » = Connexion PTC moteur
« K» =E/S étendu Uniguement pour les modeéles de 0,37 a 37 KW
Modéles 400 V
Triphasé : SX-[14[ 1 -E[] OP7 | 1P5 | 2P2 | 3P0 | 4P0 | 5P5 | 7P5 | 011 | 015 | 018 | 022 | 030 | 037 | 045 | 055
Moteur| En mode HD 0,55 | 1,1 1,5 2,2 3 4 5,5 7,5 11 15 | 185 | 22 30 37 45
kw'! En mode ND 0,75 | 1,5 2,2 3 4 5,5 7,5 11 15 185 | 22 30 37 45 55
@ Courant de sortie max. (A) (-EF 3,8 6,0 90 | 11,3 | 143 | 195 | 27,0 | 39,0 | 46,0 | 55,0 | 69,0 | 92,0 | 111 108 | 131
Zo Courant de sortie max. (A) [J-EV 3,0 4,8 7,2 90 | 11,4 | 156 | 21,6 | 31,0 | 37,0 | 44,0 | 55,0 | 73,0 | 89,0 | 108 | 131
] g Courant nominal de sortie (A)enHD| 20 | 32 | 48 | 60 | 76 | 104 | 144 | 21,0 | 250 | 29,6 | 37,0 | 49,0 | 59,0 | 72,0 | 87,0
@ g Courant nominal de sortie (A) en ND| 2,5 4,0 6,0 75 95 | 130 | 180 | 26,0 | 31,0 | 37,0 | 46,0 | 61,0 | 74,0 | 90,0 | 109
12
s Tension de sortie 0 a tension d’alimentation principale
©
o Fréquence de sortie max. 400 Hz
I Tension et fréquence d’entrée Triphaseé 380 a 480 V 50/ 60 Hz
=2 nominale
’q:'; % Variation de tension autorisée +10% ... =15 % (-10 % 4 230 V)
EQ L . L 45a65Hz
Z° Variation de fréquence autorisée

1. Sur la base d’un moteur standard a 4 pdles pour la puissance maximale applicable

Modeles 400 V
Triphasé : SX-4CJJ-E[] 075 | 090 | 110 | 132 | 160 | 200 | 220 | 250 | 315 | 355 | 400 | 450 | 500 | 630 | 800
Moteur, En mode HD 55 | 75 | 90 | 110 | 132 | 160 | 200 | 220 | 250 | 315 | 355 | 400 | 450 | 500 | 630
kW En mode ND 75 | 90 | 110 | 132 | 160 | 200 | 220 | 250 | 315 | 355 | 400 | 450 | 500 | 630 | 800

Courant de sortie max. (A) [I-EF 175 | 210 | 252 | 300 | 360 | 450 | 516 | 600 | 720 | 780 | 900 [ 1032 1200| 1440|1800
Courant de sortie max. (A) [-EV 175 | 210 | 252 | 300 | 360 | 450 | 516 | 600 | 720 | 780 | 900 [ 1032 1200| 1440|1800

0
[
3
g
k7 ‘g Courant nominal de sortie (A) en HD| 117 | 140 | 168 | 200 | 240 | 300 | 344 | 400 | 480 | 520 | 600 | 688 | 800 | 960 | 1200
‘:g: g Courant nominal de sortie (A)en ND| 146 [ 175 | 210 | 250 | 300 | 375 | 430 | 500 | 600 | 650 | 750 | 860 | 1000 | 1200|1500
s Tension de sortie 0 a tension d’alimentation principale
©
o Fréquence de sortie max. 400 Hz
e Tension et fréquence d’entrée Triphasé 380 a 480 V 50/ 60 Hz
=2 nominale
'g = Variation de tension autorisée +10% ... =15 % (-10 % 4 230 V)
(2}
EQ - p e 45 a 65 Hz
= Variation de fréquence autorisée

250 Variateurs de fréquence
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Caractéristiques

Spécifications communes

Référence modele

Caractéristiques

SX-
3 A Contrdle V:f pour le modele « V »
A G euiiEe Contréle V/f, contrble vectoriel avec ou sans réponse pour le modéle « F »
Plage de fréquence de sortie 0,0 ... 400 Hz
Tolérance de fréquence Valeur de consigne analogique : 1 % + 1,5 LSB fsd
Résolution de la valeur de consigne | Valeur de consigne numérique : 0,1 Hz
de fréquence Valeur de consigne analogique : 0,03 Hz / 60 Hz (11 bits + signe)
Résolution de la fréquence de sortie 0,1 Hz
o |valeur d iane de fré —10 ... +10 V (20 kQ), 0 & 20 mA (250 Q),
© aleur de consigne de frequence valeur de réglage de fréquence (sélectionnable)
‘g Couple de démarrage 150 % pour I'exploitation élevée, 120 % pour I'exploitation normale
: Précisi tati d I <3 % en contréle vectoriel avec réponse
4 ||FrCEEEn SEUL IO CHEE <3 % en contrdle vectorielle sans réponse si la vitesse est entre 10 et 100 %, <10 % a 0 Hz
2 1 ms pour vitesse 0 — 90 %
-.8 Réponse de couple 5 ms pour vitesse 90 — 100 %
e (boucle fermée et ouverte)
B Controle V/f 1 %
Précision du contréle de vitesse Contrdle vectoriel sans réponse 0,1 %
Contrdle vectoriel avec réponse 0,01 %
Réponse de vit 0,4 % sans réponse codeur
EPEIED COUESES 0,2 % avec réponse codeur
Limite de couple A partir de I'entrée analogique
Temps d’accélération / décélération  |0,0 2 3600,0 s
Couple de freinage 5-10%
(100 % avec résistance de freinage externe)
‘O
=
E PID, fonction de veille, contrdle de freinage, commande de couple (modeéle commande de couple directe), contrle pompe /
= F ti d trol incipal ventilateur, fonctions logiques, connexions virtuelles, contréle de surtension, dérogation de sous-tension, réinitialisation
-f:’ CIEETS COCRILCE O TLTE EUES automatique, support deux moteurs, interruptuer de fin de course, erreur externe, vitesses de préselection, MOtPot Haut /
§ Bas, réponse pompe, temporisation, Mot PreMag, Jog, Ext Mot Temp, Loc / Rem, sélection Anin, Brk Ackn.
('
Protection du moteur Protection de surchauffe de moteur basée sur le courant de sortie ou PTC par carte en option
Protection de surintensité Le moteur s’arréte lorsque le courant de sortie dépasse 200 % du courant pic
momentanée
- Le moteur s’arréte apres a 150 % du courant de sortie (courant de forte surcharge)
O |Protection contre les surcharges Le moteur s’arréte aprés a 120 % du courant de sortie (courant de surcharge normale)
'g (1 mn toutes les 10 mn)
‘§ Protection d ] Surtension de ligne : 760 Vc.c. durant plus de 10 s pour la classe 400 V ;
g |Frotection de surtension Surtension rapide : 850 Vc.c. pour la classe 400 V
3 Protection contre les sous-tensions 400 Vc.c. pour la classe 400 V (réglable par parametre d’alimentation d’entrée)
% Alimentation continue en cas de Fonction override basse tension
% |coupure momentanée de I'alimentation
S |Protection de surchauffe du radiateur |Protégée par un thermostat
' IProtection de surchauffe de la Protection contre les court-circuits du matériel
résistance de freinage
Prévention anticalage Fonction de limitation du courant
Indication de charge d’alimentation Le voyant d’alimentation reste allumé tant que les condensateurs sont chargés
» |Température ambiante 0 °C a + 40 °C, jursqu’a 45 °C avec restriction
[}
‘é Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
2 (Température de stockage —20 °C ... +60 °C (température sur une courte période pendant le transport)
g Altitude Jusqu’a 1 000 metres (restriction de sortie de 1 % par 100 m au-dessus de 1 000 m, max. 2 000 m)
% Vibrations / chocs Conformément a la norme IEC 600068-2-6, vibrations sinusoidales : 10 < f < 57 Hz, 0,075 mm, 57 <f <150 Hz, 1 g
;‘::-; Contamination, Aucune poussiére conductrice autorisée. L’air de refroidissement doit étre propre et exempt de matériaux corrosifs.
S [selon la norme IEC 60721-3-3 Gaz chimiques, classe 3C2. Particules solides, classe 352
© |Conception de protection Boitier IP54 conforme a la norme EN 60529
SX (400 V) 251

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr

[}
o
=
(7]
3
o
@
L
&E
o
°
(2]
4
3
]
o
8
=
(L
>




OomRrRon

Dimensions standard IP54

SX-D40P7 a SX-D47P5 SX-D4011 a D4022 SX-D4030 a D4037
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Dimensions standard IP20

SX-A4160 a A4200 SX-A4220 a A4250 SX-A4315 a A4400
500 500 730
0o 0 00 0 0 0 0 0 0 0
[{e] © o0 4y
™ o @R [(e}
© © Bom 8
— — cEE —
|
J ol J ® 00 2% o ®° o 8°%°oc0& [ Ts T ] [ u.ﬂ X
/ 390 ///450 //450
. SX-A4630 a A4800
SX-A4450 a A4500
1560
1100 — =
0 oql [Jo 3 ° 0 0 0 0 0 0 0 o 0 1
[
%8 AR
o Bew (‘%
— CEE
i
) — ) S— Y ) S— [ SN ) < <1 T T 1] T 1) T 1) T T+ V
/4450 / 450
Poids et Flux d’air
Modeéle Poids (Kg) Flux d'air
SX- SX-D (IP54) SX-A (IP20) (m*/heure)
OP7 a 7P5 12,5 - 75
011 a015 24 - 120
018 a 022 24 - 170
030 4 037 32 - 175
045 4 055 56 - 510
075 3 090 60 - 510
1104132 74 - 800
160 & 200 350 140 1020
220 & 250 380 170 1 600
315 3 400 506 248 2 400
450 a 500 697 340 3200
630 a 800 987 496 4 800

254
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Console a affichage LCD

OMmRON SXINVERTER

Bobines de sortie

(]
o
= ) TR T} g
1L | . H o v o "o \g
L2 v Hi— {4 (YYY L1l | =
Bt S PR dleltd | w e W1 %
13 |Vanateur[ 51 L | | L/ g
= 1 ' " 5 . =3
] 11y L% W 3
{ PE | + 5
3
>
Figure 1 Figure 2 Figure 3
TS
NOO)O(Ooo
o
©
c c
, @ |
; ©@ © i i
i | 2
L n2 |
a a
Type Fig. a b c n2 n1 Fixe Poids Connexion
473160 00
473161 00 78 60 95 50 31 M4 0,6 kg 2,5 mm?
473162 00
473163 00 2
1 96 65 105 71 39 M4 1,0 kg 2,5 mm
473164 00
473165 00 2
96 74 105 71 48 M4 1,2 kg 4 mm
473166 00
473167 00 120 84 140 100 46 M5 1,7 kg 10 mm?
473168 00 155 105 205 130 57 M5 4,0 kg 35 mm?
473169 00 2 190 120 235 170 66 M6 8,4 kg 35 mm?
473170 00 190 140 260 170 77 M6 10,2 kg 35 mm?
473171 00 3 210 160 180 175 97 M6 13,4 kg M10
473172 00 230 170 200 175 95 M6 18,4 kg M10
Caractéristiques
5 . Tension Fréquence de | Fréquence de sortie Classe
Modéle Courant nominal Inductance T REE découpage max TR Temp max de protection
473160 00 28A 1,5 mH
473161 00 4,4 A 1,0 mH
473162 00 6,6 A 0,65 mH
10 kHz
473163 00 11,0A 0,4 mH
473164 00 14,3 A 0,3 mH
473165 00 18,2 A 0,25 mH 200 Hz
473166 00 26,4 A 0,17 mH5 800 V 40°C IPOO
473167 00 32A 0,15 mH
473168 00 65 A 0,1 mH
6 kHz
473169 00 90A 0,1 mH
473170 00 146A 0,05 mH
473171 00 175A 0,05 mH
473172 00 275A 0,032 mH 1,5 (kHz) 100 Hz
SX (400 V) 255
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Installation

Connexions standard

—
|_|‘—' L Filtre L Moteur
= 2] [V

PE 4

Alternative pour le contréle

En option
de potentiométre** P R

+10 Vc.c. CC.-

Anlin 1 : Référence

Anin 2
Anin 3 Commun |19 |
E Anin 4 AnOut 1 ?
g |10 Vee. AnOut 2 ?
| 7| Gommon DigOut 1| 20 — 1
? DigIn 1 : RunL* Digout2 | o4
T DigIn 2 : RunR* [ Z
W DigIn3 -

| 31
1 +24 Vc.c. Relais 1 [ 37
L

15 | Commun

119 33
16 |Digln 4 o

1_7 Digin 5 E
18 | Digin 6 [

I Relais 2 42
19 |Digin7 T

22 | DigIn 8 : Réinitialisation*

—51
Relais 3 \ E

OMRON  sxINVERTER

option bus

de terrain Carte en option
ou PC

NG_06-F27
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Circuit principal

Borne Nom Fonction (niveau du signal)
L1, L2, L3 Entrée d’alimentation circuit principal|Utilisée pour connecter la ligne d’alimentation au driver.
u,v,w Sortie variateur Utilisée pour connecter le moteur.
_ R Connexions c.c., La résistance de freinage doit étre connectée aux bornes c.c+ et R.
¢.c.—, C.C.4, résistance de freinage (Les bornes sont équipées uniquement si I'option hacheur de freinage est intégrée)
PE Terre intégrée Protection terre
Mise a la terre Mise a la terre moteur
Circuit de controle
Type N° Nom du signal Fonction Niveau du signal
8 Digin 1 RunL (inverse)
9 Digin 2 RunR (avant)
(%] - A
] - Elevé > 9 Vc.c. Q
3 10 Digin 3 OFF Faible < 4 Vc.c. g
= - 30 Ve.c. max. 3
‘O
g 16 Digin 4 OFF Impédance ,g
c - 4 700Q pour ®
8 17 DigIn 5 OFF <33 Ve, %
= ) 3 600Q pour 4
.% 18 DigIn 6 OFF > 3,3 Vc.c. é
k-] - 8
x 19 Digin 7 OFF =
3 >
©
E, 22 DigIn 8 RESET
[
11 +24 V Tension d’alimentation + 24 Vc.c.
100 mA max.
15 Commun Signal de masse
3 1 +10V Tension d’alimentation +10 Vc.c.
=1
T
'g; 2 Anlin 1 Réf. Process
© -10a10 Vc.c.
S 3 Anin 2 OFF 0420 mA
("]
$ 4 Anin 3 OFF ?n?pvéé:r?cgm max.
t 20000 Q Tension
o
ko] 5 Anin 4 OFF 250 Q Courant
§ 6 -10V Tension d’alimentation —10 Vc.c.
c
'ug)’ 7 Commun Signal de masse
20 DigOut 1 Prét o e, 50 mA
21 DigOut 2 Frein Eaz: Vc.c. ouverte
<1Vc.c,, =50 mA
o 12 Commun Signal de masse 100 mA max
5 avec +24 Vc.c.
e 31 N/C 1
=] . .
c Sortie relais 1
2 82 com1 Déclenchement, actif lorsque VSD est en mode TRIP.
2 33 N/O 1
3
x 41 N/C 2 0,1a2A
© Sortie relais 2 250 Vc.a. ou 42 Vce.c.
E» 42 com2 Fonctionnement, actif lorsque VSD est lancé.
[
43 N/O 2
51 coms Sortie relais 3
52 N/O 3 OFF
ol 12 Commun Signal de masse 0-10V/0—20mA
SET Max — =
s535 . L ) ax-15V =5 mA
52% 13 AnOut1 Vitesse mini a vitesse maxi Impédance :
"o c 14 AnOut2 0 a couple max. 100 (Tension)

SX (400 V)
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Références de commande

Disjoncteur

modulaire
Kit panneau
Carte E/S en option

D ®

= Carte de communication optionnelle
Carte de contréle du retour de vitesse
Carte en option PTC / PT100

Bobines @

de sortie {l; Résistance de frein

Moteur

Bride de dépassement

Terre

SX
Caractéristiques Modeéle IP54 Modele IP20
. s oo o Taux d’exploitation Contréle du couple Contréle du couple
Tension |Taux d’exploitation élevé| norr?1a| Aiteet 2 V/F Aiteet 2 V/F
0,55 kW 20A 0,75 kW 25A SX-D40P7-EF SX-D40P7-EV
1,1 kW 32A 1,5 kW 40A SX-D41P5-EF SX-D41P5-EV
1,5 kW 4,8 A 2,2 kW 6,0 A SX-D42P2-EF SX-D42P2-EV
2,2 kW 6,0 A 3 kW 75A SX-D43P0O-EF SX-D43P0-EV
3 kW 7,6 A 4 kW 95A SX-D44P0O-EF SX-D44P0O-EV
4 kW 10,4 A 5,5 kW 13A SX-D45P5-EF SX-D45P5-EV
5,5 kW 14,4 A 75 kW 18 A SX-D47P5-EF SX-D47P5-EV
75 kW 21A 11 kW 26 A SX-D4011-EF SX-D4011-EV
11 kW 25A 15 kW 31A SX-D4015-EF SX-D4015-EV
15 kW 29,6 A 18,5 kW 37A SX-D4018-EF SX-D4018-EV - -
18,5 kW 37A 22 kW 46 A SX-D4022-EF SX-D4022-EV
22 kW 49 A 30 kW 61A SX-D4030-EF SX-D4030-EV
30 kW 59 A 37 kW 74 A SX-D4037-EF SX-D4037-EV
37 kW 72 A 45 kW 90 A SX-D4045-EF SX-D4045-EV
400V 45 kW 87 A 55 kW 109 A SX-D4055-EF SX-D4055-EV
55 kW 117 A 75 kW 146 A SX-D4075-EF SX-D4075-EV
75 kW 140 A 90 kW 175 A SX-D4090-EF SX-D4090-EV
90 kW 168 A 110 kW 210 A SX-D4110-EF SX-D4110-EV
110 kW 200 A 132 kW 250 A SX-D4132-EF SX-D4132-EV
132 kW 240 A 160 kW 300 A SX-D4160-EF SX-D4160-EV SX-A4160-EF SX-A4160-EV
160 kW 300 A 200 kW 375 A SX-D4200-EF SX-D4200-EV SX-A4200-EF SX-A4200-EV
200 kW 344 A 220 kW 430 A SX-D4220-EF SX-D4220-EV SX-A4220-EF SX-A4220-EV
220 kW 400 A 250 kW 500 A SX-D4250-EF SX-D4250-EV SX-A4250-EF SX-A4250-EV
250 kW 480 A 315 kW 600 A SX-D4315-EF SX-D4315-EV SX-A4315-EF SX-A4315-EV
315 kW 520 A 355 kW 650 A SX-D4355-EF SX-D4355-EV SX-A4355-EF SX-A4355-EV
355 kW 600 A 400 kW 750 A SX-D4400-EF SX-D4400-EV SX-A4400-EF SX-A4400-EV
400 kW 688 A 450 kW 680 A SX-D4450-EF SX-D4450-EV SX-A4450-EF SX-A4450-EV
450 kW 800 A 500 kW 1000 A SX-D4500-EF SX-D4500-EV SX-A4500-EF SX-A4500-EV
500 kW 960 A 630 kW 1200 A SX-D4630-EF SX-D4630-EV SX-A4630-EF SX-A4630-EV
630 kW 1200 A 800 kW 1500 A SX-D4800-EF SX-D4800-EV SX-A4800-EF SX-A4800-EV
258 Variateurs de fréquence
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(@ Kit panneau

Modele Description Fonction
01-3957-00 Kit panneau Kit panneau complet avec panneau
01-3957-01 Kit panneau vide Kit panneau complet avec panneau vide

(@ Carte E/S en option

Modeéle Description Fonction
01-3876-01 Option E/S supplémentaire [Fournit 3 sorties relais supplémentaires et 3 entrées numériques supplémentaires
01-3876-07 Option grue Carte en option destinée a I'application grue, avec E/S et fonctions supplémentaires

(® Carte d’options de communication

Type Modeéle Description Fonction
S 01-3876-04 RS232 /485 * Communication en série MODBUS RTU par interface RS232 ou RS485 avec isolation galvanique
§ 01-3876-05 Carte PROFIBUS-DP  Utilisée pour le variateur par communication PROFIBUS-DP avec contréleur héte.
€ c 01-3876-06 Carte optionnelle DeviceNet | Utilisée pour le variateur par communication DeviceNet avec contréleur hote.
E:2
£
C
g° 01-3876-09 Modbus / TCP, Ethernet « Utilisée pour le variateur par communication Modbus / TCP avec controleur hote.
£
I
o

(@ Carte de réponse codeur en option

Modeéle Description Fonction

Utilisé pour la connexion de la vitesse réelle du moteur via le codeur.
Jusqu’a 100 kHz avec codeurs incrémentaux TTL et HTL avec alimentation 5 /24 V
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01-3876-03 Option codeur

(5 Carte PTC/PT100 en option

Modeéle Description Fonction
01-3876-08 Protection thermique Permet de connecteur une thermistance moteur au variateur

(& Hacheur et résistance de freinage

Les variateurs de toutes les dimensions peuvent étre équipés d’un hacheur de freinage intégré en option en usine mais il est possible de l'installer
ultérieurement. Le choix de la résistance dépend de la durée d’activation de I'application et du cycle d’exploitation. Les tableaux suivants présentent
le niveau d’'activation du hacheur de freinage intégré et la résistance minimum qui peuvent étre utilisés en fonction de la tension d’entrée.

Type R pour tension d’entrée différente (Q2) Type R pour tension d’entrée différente (Q2)
220 - 240 Vc.c. | 380 —415 Vc.c. | 440 — 480 Vc.c. 220 - 240 Vc.c. | 380 —415 Vc.c. | 440 — 480 Vc.c.
SX-40P7 43 43 50 SX-4075 3,8 3,8 4,4
SX-41P5 43 43 50 SX-4090 3,8 3,8 4,4
SX-42P2 43 43 50 SX-4110 2,7 2,7 3,1
SX-43P0 43 43 50 SX-4132 2,7 2,7 3,1
SX-44P0 43 43 50 SX-4160 2x3,8 2x3,8 2x4,4
SX-45P5 43 43 50 SX-4200 2x3,8 2x3,8 2x4,4
SX-47P5 43 43 50 SX-4220 2x27 2x27 2x3,1
SX-4011 26 26 30 SX-4250 2x2,7 2x2,7 2x3,1
SX-4015 26 26 30 SX-4315 3x2,7 3x27 3x3,1
SX-4018 17 17 20 SX-4355 3x27 3x2,7 3x3,1
SX-4022 17 17 20 SX-4400 3x27 3x2,7 3x3,1
SX-4030 9,7 9,7 Non disponible SX-4450 4x2,7 4x27 4x3,1
SX-4037 9,7 9,7 Non disponible SX-4500 4x27 4x27 4x3,1
SX-4045 3,8 3,8 4,4 SX-4630 6x27 6x2,7 6x3,1
SX-4055 3,8 3,8 4,4 -
Tension d’alimentation Niveau de déclenchement du hacheur de frein
(Ve.c)1 intégré (Ve.c.)
220 - 240 380
380 - 415 660
440 - 480 780
SX (400 V) 259
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(7 Bobines de sortie

Les bobines de sortie au-dessus de SX-D4132-E doivent étre commandées a I'usine puisqu’elles doivent installées dans I'armoire électrique

Fréquence
. Fréquence de de sortie
Tension Modeéle de variateur Modele ggﬁfiﬁgf Inductance r;r:n';fr'lg?e découpage maximale Temp max
Max la fréquence
max.
SX-40P7-E 473160 00 2,8A 1,5 mH
SX-41P5-E 473161 00 4,4 A 1,0 mH
SX-42P2-E 473162 00 6,6 A 0,65 mH
SX-43P0-E 473163 00 1,0A 0.4 mH 10kHz
m
SX-44P0-E ’ ’
SX-45P5-E 473164 00 143A 0,3 mH
SX-47P5-E 473165 00 18,2 A 0,25 mH
SX-4011-E 473166 00 26,4 A 0,175 mH
SX-4015-E 473167 00 32A 0,15 mH 200
400 V SX-4018-E 800 V 40°C
SX-4022-E 473168 00 65 A 0,1 mH
SX-4030-E
6 kHz
SX-4087-E 473169 00 % A 0,1 mH
m
SX-4045-E ’
SX-4055-E
473170 00 146 A 0,05 mH
SX-4075-E
SX-4090-E 473171 00 175 A 0,05 mH
SX-4110-E
473172 00 275 A 0,032 mH 1,5 (kHz) 100
SX-4132-E
Bride de dépassement
Seuls deux types de brides de dépassement peuvent étre commandés aprés le montage
Modeéle Variateur de fréquence Fonction
. Avec les bobines de sortie, la bride de dépassement limite la tension et le dV / dt sur le cable du moteur. Les variateurs
52163 SX-40P7 & SX-4132 doivent étre commandés, avec I'option connecteurs c.c+/ c.c—.
R Avec les bobines de sortie, la bride de dépassement limite la tension et le dV / dt sur le cable du moteur.
52220 SX-4160 a SX-4800 Option « c.c+ / c.c— » non nécessaire.
Logiciel PC
Types Modeéle Description Installation
CX-Drive Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
°
'% CX-One Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
o
-
Economiseur Logiciel PC Outil logiciel permettant le calcul d’économie d’énergie
TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.
Cat. No. I1124E-FR-01 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
260 Variateurs de fréquence
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Performances élevées de controle vectoriel

Puissances

IP54 plage compléte.

Conception compacte et robuste

Filtre intégré en conformité avec la classe C3

Fusibles intégrés (a partir de 200 kW)

Sécurité conformément aux normes EN13849-1 et EN62601
Contréle de courbe de chargement

Technologie HCB (Demi-pont de contrble)

Programmabilité logique

Alarmes de pré-maintenance

Options flexibilité (E/S, Fieldbus, PTC / PT100, commande de
multi-pompe, codeur, contréle de grue)

Options de communication (Modbus, Dnet, Profibus)
Alimentation carte de contréle 24 Vc.c.

Drive version de refroidissement de liquide

Option de correction 12 impulsions.

Connexions cable flexible et cablages de onnexion conviviaux
CE, UL, RoHS, DNV

Modeles 690 V triphasé de 90 to 1 000 kW

Configuration du systeme

Disjoncteur
modulaire

Kit panneau

Carte E/S en option

SX-D

Carte de communication optionnelle
Carte de contréle du retour de vitesse
Carte en option PTC / PT100

Bobines

de sortie ‘m Résistance de frein

Moteur —— — — —  Bride de dépassement

Terre

SX (690 V) 261
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Caractéristiques

Légende des références

SX-D6

Série SX
Classe de protection :
D: IP54
At IP20 Tension :
4: 400/480Vc.a.
6: 690 Vc.a.
Alimentation nominale :
090 : 90 kW
1k0: 1000 kW

Options disponibles

60-EF-OPTIONS

|— Voir tableau ci-dessous

Type de contréle :
V: V/Hz
F . Controle du couple direct

Marché :
E: Europe

Options Lettre (« ? » signifie aucun caractere) Options Lettre (« ? » signifie aucun caractere)
Panneau de commande |« ? » = Panneau de contréle standard (Std.PPU) Carte en option « ? » = Aucune option
« A » = Panneau de commande vide (Blank PPU) position 3 « | » = Codeur

«J» =PTC/PT100
« K» =E/S étendu

Filtre CEM intégré

« ? » = CEM standard interne (catégorie C3)
« B » = IT-Net (filtre déconnecté de la terre)

Carte en option
Bus de terrain
position 4

« ? » = Aucune option

« L » = DeviceNet

« M » = Profibus-DP

« N »=RS232/485

« O » = EtherNet Modbus TCP

Hacheur de frein intégré

«? » = Aucun hacheur de frein ou connexion c.c. compris
« C » = Hacheur de frein et connexion c.c. compris
« D » = Connexion c.c. comprise uniqguement

Refroidissement de liquide

« ? » = Aucun refroidissement de liquide
« P » = Refroidissement deliquide

« F » = Arrét d’urgence compris

Alimentation en attente «? » = Non compris Standard «?»=CEl
« E » = Alimentation en attente comprise «Q»=UL
Arrét d’'urgence « ? » = Non compris Marine « ? » = Pas d’option marine

« R » = Option marine incluse

Cartes avec revétement

« ? » = Aucun revétement
« G » = Cartes avec revétement

Options d’entrée armoire
électrique

« ? » = Aucune option d’entrée dans I'armoire électrique
« S » = Commutateur principal compris

« T » = Contacteur principale compris

« U » = Commutateur principal + contacteur compris

Carte en option
position 1

« ? » = Aucune option
«H » =Grue E/S

« | » = Codeur

«J» =PTC/PT100
« K» =E/S étendu

Options de sortie armoire
électrique

« ? » = Aucune option de sortie dans I'armoire électrique
«V » = Filtre dV / dt compris

« W » = Filtre dV / dt + bride de dépassement compris
« X » = Filtre sinus compris

Carte en option

« ? » = Aucune option

position 2 « | » = Codeur
«J» =PTC/PT100
« K» =E/S étendu
Modeles 600 V
Triphasé : SX-D6[J-EF 90 | 110 | 132 | 160 | 200 | 250 | 315 | 355 | 450 | 500 | 600 | 630 | 710 | 800 | 900 | 1KO
Moteur En mode HD 75 | 90 | 110 | 132 | 160 | 200 | 250 | 315 | 315 | 355 | 450 | 500 | 600 | 650 | 710 | 800
kw' En mode ND 90 | 110 | 132 | 160 | 200 | 250 | 315 | 355 | 450 | 500 | 600 | 630 | 710 | 800 | 900 |1 000
Courant de sortie maxi (A) 108 | 131 | 175 | 210 | 252 | 300 | 360 | 450 | 516 | 600 | 720 | 780 | 900 |1032]1080] 1200
o | Courant "°";:1“|*_‘I'Ddes°”ie(“) 72 | 87 | 117 | 140 | 168 | 200 | 240 | 300 | 344 | 400 | 480 | 520 | 600 | 688 | 720 | 800
5 : :
2 Courant "°2‘r:“:|'3§‘e sortie (A) | 99 | 109 | 146 | 175 | 210 | 250 | 300 | 375 | 430 | 500 | 600 | 650 | 750 | 860 | 900 |1 00O
©

Tension de sortie

0 a tension d’alimentation principale

Fréquence de sortie max.

400 Hz

Tension et fréquence d’entrée
nominale

Triphasé 500 & 690 V 50/ 60 Hz

Variation de tension autorisée

+10 % ...

-15%

électrique

Alimentation| Caractéristiques

Variation de fréquence autorisée

45465 Hz

262

Variateurs de fréquence
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Caractéristiques

Spécifications communes

AT Caractéristiques
SX-
Méthodes de contrdle Contréle V:f pour le modele « V »
Contrdle V/f, controle vectoriel avec ou sans réponse pour le modéle « F »
Plage de fréquence de sortie 0,0 ... 400 Hz
Tolérance de fréquence Valeur de consigne analogique : 1 % + 1,5 LSB fsd
Résolution de la valeur Valeur de consigne numérique : 0,1 Hz
de consigne de fréquence Valeur de consigne analogique : 0,03 Hz / 60 Hz (11 bits + signe)
Resoluflon de la fréquence 0.1 Hz
de sortie
© (Valeur de consigne de fréquence ~10.... +10 V (20 k), 0.2 20 mA (250 ©2),
© 9 q valeur de réglage de fréquence (sélectionnable)
g Couple de démarrage 150 % pour I'exploitation élevée, 120 % pour I'exploitation normale
g Précision stati d I <3 % en contrdle vectoriel avec réponse
o Gl GSEUL IS G A1 <3 % en controle vectorielle sans réponse si la vitesse est entre 10 et 100 %, <10 % a 0 Hz
2 1ms pour vitesse 0 — 90 % °
-.% Réponse de couple 5 ms pour vitesse 90 — 100 % S
= (boucle fermée et ouverte) g
2 Contréle V/f 1 % g
Précision du contréle de vitesse |Contrdle vectoriel sans réponse 0,1 % =
Controéle vectoriel avec réponse 0,01 % =z
Rénonse de vitesse 0,4 % sans réponse codeur [
P 0,2 % avec réponse codeur =
Limite de couple A partir de I'entrée analogique 2
5 EE— @
Tt’am’p§ d _acceleratlon / 00a3600,0s >
décélération
Couple de freinage 5-10%
(100 % avec résistance de freinage externe)
Q
E PID, fonction de veille, contréle de freinage, commande de couple (modéle commande de couple directe), contréle pompe /
c F i d ol incipal ventilateur, fonctions logiques, connexions virtuelles, contréle de surtension, dérogation de sous-tension, réinitialisation
-2 ohctonsicelcontoclpuncIDaes automatique, support deux moteurs, interrupteur de fin de course, erreur externe, vitesses de présélection, MotPot Haut /
E Bas, Réponse pompe, temporisation, Mot PreMag, Jog, Ext Mot Temp, Loc / Rem, sélection Anlin, Brk Ackn.
L
Protection du moteur Protection de surchauffe de moteur basée sur le courant de sortie ou PTC par carte en option
Surintensité momentanée Le moteur s’arréte lorsque le courant de sortie dépasse 200 % du courant pic
Protection
Le moteur s’arréte aprés a 150 % du courant de sortie (courant de forte surcharge)
Protection contre les surcharges | Le moteur s’arréte aprés a 120 % du courant de sortie (courant de surcharge normale)
c (1 mn toutes les 10 mn)
o
5 Protcciourension Surtension de ligne : 1 120 Vc.c. durant plus de 10 s pour la classe 690 V;
9 Surtension rapide : 1 220 pour 690 Vc.c.
[
& |Protection contre les sous- 500 pour la classe 690 V (réglable par paramétre d’alimentation d’entrée)
8 tensions
«» |[Alimentation continue en cas Fonction override basse tension
S |de coupure momentanée de
g I'alimentation
S [Protection de surchauffe Protégée par un thermostat
W (du radiateur
Protection de surchauffe Protection contre les court-circuits du matériel
de la résistance de freinage
Prévention anticalage Fonction de limitation du courant
Indication de charge Le voyant d’alimentation reste allumé lorsque les condensateurs sont chargés
d’alimentation
@ Température ambiante 0°C a + 40 °C, jusqu”a 45 °C avec restriction
'g Humidité ambiante 90 % HR max. (sans condensation)
ZE Température de stockage —20 °C ... +60 °C (température sur une courte période pendant le transport)
« |Altitude Jusqu’a 1 000 meétres (restriction de sortie de 1 % par 100 m au-dessus de 1 000 m, max. 2 000 m)
(7]
g Vibrations / chocs Conformément a la norme IEC 600068-2-6, vibrations sinusoidales : 10 < f < 57 Hz, 0,075 mm, 57 <f <150 Hz, 1 g
% Contamination, Aucune poussiére conductrice autorisée. L’air de refroidissement doit étre propre et exempt de matériaux corrosifs.
5 selon la norme IEC 60721-3-3 Gaz chimiques, classe 3C2. Particules solides, classe 352
© [Conception de protection Boitier IP54 conforme a la norme EN 60529, IP20
SX (690 V) 263
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Dimensions standard IP54

SX-6090 & 6160

25 0 g
i E"j 3%
= 40 4] 0
©®
y °

92

SX-6450 a 6500 %

2250

900

SX-6600 a 6630 H

SX-6200 a 6355 H

2250

00 > A’O

2250

1200

Variateurs de fréquence
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SX-6710 a 61KO0
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Dimensions standard IP20

SX-A6200 a A6375 SX-A6450 a A4500
500 730
0 0 0 0 0 0 0 0

1176

1176

® 00 % 0 © o 8&°c00 & ° o [ To o [ To ol To ‘

}//450 /{450
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SX-A6600 & A6630

SX-A6710 a A61KO

1100 - 1560 _
100 - _ 100 T
0 0 U [ 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o] ]
©
™~ ©
N~
D D . . .. [ S— Y | E— ]! T ) S— Y ) SE— Y L Je W
//450 /ﬂSO
Poids et Flux d’air
Modele Poids (Kg) Flux d’air
SX- SX-D (IP54) SX-A (IP20) (m* /heure)
090 a 160 77 - 800
200 a 355 399 176 1 600
450 4 500 563 257 2 400
600 2 630 773 352 3200
710 2 1KO 1100 514 4800

Console a affichage LCD

omRron

SXINVERTER

266
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Bobines de sortie

X} (U] y |8 Li .
51 ~ U [ Th¥ il
'v’anateur w L \ ] e ) i
4 FE I+: | i ILJ 1
Figure 1 Figure 2
R PE
'_J | () ) ] 4“““ ET ,:
B L % . g
— i . =
— ST o N
s = "© @, J jIIIIIIIIIIIIIII_ 3
- R, S n1 £
—a— | ]
b @ ° s

Type Fig. a b c n2 ni Fixe Poids Connexion
473169 00 4 190 120 235 170 66 M6 8,4 kg 35 mm?
473170 00 190 140 260 170 77 M6 10,2 kg 35 mm?
473171 00 5 210 160 180 175 97 M6 13,4 kg M10
473172 00 230 170 200 175 95 M6 18,4 kg M10

Caractéristiques

Fréquence de

Modéle Courant nominal Inductance | Tension nominale d';::i(tll:)ea';ceen(::x | as?:éi:ur:r?:imn?;i . Temp max grlgts:;igﬁ
473169 00 90A 0,1 mH
473170 00 146A 0,05 mH 6 kHz 200 Hz
' v 40° P
473171 00 175A 0,05 mH 800 0°C 00
473172 00 275A 0,032 mH 1,5 (kHz) 100 Hz
SX (690 V) 267
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Installation

Connexions standard

— Efilt
— L2 e V Moteur
P L
ul =
. cC.+
Alterrlatlf pour En option il "‘
contréle du Bal v
' ? Anin 1 : Référence o
? Anin 2
4 | Anin 3 Commun [{9]
5 Anin 4 AnOut 1 13
6 |10 Vee. AnOut2 [14]
7 | Commun DigOut 1 |20 - 1
"8 | Digin 1: RunL* DigOut2 [5{] —
' 9 | Digin 2 : RunR* o
10| DigIn3 o
10]79m 31
1 raavec. Relais 1 C32
E Commun 33
16| Digin 4
17| Digln 5 —
1—7 Digln 6 41
E oin Relais 2 E
19| Digin 7 E
221 Digin 8 : Réinitialisation* —
[o]]) {e]}] SXINVERTER ]
- —51
Relais 3 LS?

Option du bus
de terrain
ou PC

Carte en option

NG_06-F27

268 Variateurs de fréquence
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Circuit principal

Borne Nom Fonction (niveau du signal)
L1, L2, L3 Entrée d’alimentation circuit principal|Utilisée pour connecter la ligne d’alimentation au driver.
u,v,w Sortie variateur Utilisée pour connecter le moteur.
_ R Connexions c.c., La résistance de freinage doit étre connectée aux bornes c.c+ et R.
¢.c.—, C.C.4, résistance de freinage (Les bornes sont équipées uniquement si I'option hacheur de freinage est intégrée)
PE Terre intégrée Protection terre
Mise a la terre Mise a la terre moteur
Circuit de contréle
Type N° Nom du signal Fonction Niveau du signal
8 Digin 1 RunL (inverse)
9 Digin 2 RunR (avant)
(%] o .
] R Elevé > 9 Vc.c. Q
- 10 Digln 3 OFF Faible < 4 Vc.c. e
= - 30 Ve.c. max. 3
‘O
g 16 Digin 4 OFF Impédance .g
£ - 4,7 KW pour b
r 17 Digin 5 OFF <3,3Vc.c. %
= . 3,6 kW pour =
£ 18 Digln 6 OFF > 3,3 Vc.c. é
© - 8
x 19 Digin 7 OFF =
2 >
©
E,, 22 Digin 8 RESET
7}
11 +24 V Tension d’alimentation + 24 Vc.c.
100 mA max.
15 Commun Signal de masse
3 1 +10V Tension d’alimentation +10 Vc.c.
=1
T
'g; 2 Anin 1 Réf. Process
g 3 Anin 2 OFF 61é02%1r2/¥°'°'
("]
$ 4 Anln 3 OFF ?n?pvéé:r?cr:A max.
T 20 kW Tension
o
o 5 Anin 4 OFF 250 W Courant
§ 6 -10V Tension d’alimentation —10 Vc.c.
c
'ug)’ 7 Commun Signal de masse
20 DigOut 1 Prét e . ~ 50 mA
21 DigOut 2 Frein Eig Vc.c. ouverte
>1Vc.c.,, =50 mA
o 12 Commun Signal de masse 100 mA max
5 avec +24 Vc.c.
e 31 N/C 1
=] . .
c Sortie relais 1
2 82 com1 Déclenchement, actif lorsque VSD est en mode TRIP.
2 33 N/O 1
3
x 41 N/C 2 0142A
© Sortie relais 2 250 Vc.a. ou 42 Vc.c.
E» 42 coM2 Fonctionnement, actif lorsque VSD est lancé.
7}
43 N/O 2
51 coms Sortie relais 3
52 N/O 3 OFF
ol 12 Commun Signal de masse 0-10V/0— 20 mA
SET Max — ~
s535 . L ) ax-15V =5 mA
52% 13 AnQut1 Vitesse mini a vitesse maxi Impédance -
@3 c 14 AnOut2 0 a couple max. 10 W (Tension)
SX (690 V) 269
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Références de commande

Disjoncteur
modulaire

Kit panneau

Carte E/S en option

®

Carte de communication optionnelle

SX-D

O]

Carte de contréle du retour de vitesse

®

Carte en option PTC / PT100

®

Résistance de frein

@

Bobines
de sortie

Moteur

Bride de dépassement

Terre

SX
Caractéristiques Modeéle IP54 Modele IP20
Tension Taux d gl)éc:éoltatlon Taux dn(e’):&lglltatlon Controg?rggtcouple VIE Controéleirggtcouple VIE

75 kW 72 A 90 kW 90 A SX-D6090-EF SX-D6090-EV
90 kW 87 A 110 kW 109 A SX-D6110-EF SX-D6110-EV
110 kW 117 A 132 kW 146 A SX-D6132-EF SX-D6132-EV - -
132 kW 140 A 160 kW 175 A SX-D6160-EF SX-D6160-EV
160 kW 168 A 200 kW 210 A SX-D6200-EF SX-D6200-EV
200 kW 200 A 250 kW 250 A SX-D6250-EF SX-D6250-EV SX-A6250-EF SX-A6250-EV
250 kW 240 A 315 kW 300 A SX-D6315-EF SX-D6315-EV SX-A6315-EF SX-A6315-EV

690 V 315 kW 300 A 355 kW 375 A SX-D6355-EF SX-D6355-EV SX-A6355-EF SX-A6355-EV
315 kW 344 A 450 kW 430 A SX-D6450-EF SX-D6450-EV SX-A6450-EF SX-A6450-EV
355 kW 400 A 500 kW 500 A SX-D6500-EF SX-D6500-EV SX-A6500-EF SX-A6500-EV
450 kW 480 A 600 kW 600 A SX-D6600-EF SX-D6600-EV SX-A6600-EF SX-A6600-EV
500 kW 520 A 630 kW 650 A SX-D6630-EF SX-D6630-EV SX-A6630-EF SX-A6630-EV
600 kW 600 A 710 kW 750 A SX-D6710-EF SX-D6710-EV SX-A6710-EF SX-A6710-EV
650 kW 688 A 800 kW 860 A SX-D6800-EF SX-D6800-EV SX-A6800-EF SX-A6800-EV
710 kW 720 A 900 kW 900 A SX-D6900-EF SX-D6900-EV SX-A6900-EF SX-A6900-EV
800 kW 800 A 1000 kW 1000 A SX-D61KO0-EF SX-D61K0-EV SX-A61KO0-EF SX-A61K0-EV

270 Variateurs de fréquence
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(@ Kit panneau

Modele Description Fonction
01-3957-00 Kit panneau Kit panneau complet avec panneau
01-3957-01 Kit panneau vide Kit panneau complet avec panneau vide

(@ Carte E/S en option

Modéle Description Fonction
01-3876-01 Option E/S supplémentaire |Fournit 3 sorties relais supplémentaires et 3 entrées numériques supplémentaires
01-3876-07 Option grue Carte en option destinée a I'application grue, avec E/S et fonctions supplémentaires

(® Carte d’options de communication

Type Modeéle Description Fonction

§ 01-3876-04 RS232 / 485 . Commgmcatlon en série MODBUS RTU par interface RS232 ou RS485 avec isolation
= galvanique

é’ c 01-3876-05 Carte PROFIBUS-DP « Utilisée pour le variateur par communication PROFIBUS-DP avec controleur hote.
=}

€8 01-3876-06 Carte optionnelle DeviceNet |e Utilisée pour le variateur par communication DeviceNet avec contréleur héte.
58

O c

o O

g 01-3876-09 Modbus / TCP, Ethernet « Utilisée pour le variateur par communication Modbus / TCP avec contréleur hote.
5

O

®

Carte de réponse codeur en option

Modele Description Fonction
. Utilisé pour la connexion de la vitesse réelle du moteur via le codeur.
01-3876-03 Option codeur Jusqu’a 100 kHz avec codeurs incrémentaux TTL et HTL avec alimentation 5 /24 V

(5 Carte PTC/PT100 en option
Modele Description Fonction
01-3876-08 Protection thermique  |Permet de connecteur une thermistance moteur au variateur

(& Hacheur et résistance de freinage

Les variateurs de toutes les dimensions peuvent étre équipés d’un hacheur de freinage intégré en option en usine mais il est possible de I'installer ultérieurement.
Le choix de la résistance dépend de la durée d’activation de I'application et du cycle d’exploitation. Les tableaux suivants présentent le niveau d’activation du hacheur
de freinage intégré et la résistance minimum qui peuvent étre utilisés en fonction de la tension d’entrée.

600 V
Type Rmin pour tension d’entrée différente ()
500 - 525 Vc.c. 550 — 600 Vc.c. 660 — 690 Vc.c.
SX-D6090-EF 49 57 6,5
SX-D6110-EF 4,9 57 6,5
SX-D6132-EF 4,9 57 6,5
SX-D6160-EF 4,9 5,7 6,5
SX-D6200-EF 2x4,9 2x5,7 2x6,5
SX-D6250-EF 2x4,9 2x5,7 2x6,5
SX-D6315-EF 2x4,9 2x5,7 2x6,5
SX-D6355-EF 2x4,9 2x5,7 2x6,5
SX-D6450-EF 3x4,9 3x5,7 3x5,7
SX-D6500-EF 3x4,9 3x5,7 3x5,7
SX-D6600-EF 4x4,9 4x5,7 4x5,7
SX-D6630-EF 4x49 4x5,7 4x57
SX-D6710-EF 6x4,9 6x5,7 6x5,7
SX-D6800-EF 6x4,9 6x5,7 6x5,7
SX-D6900-EF 6x4,9 6x5,7 6x5,7
SX-D61KO0-EF 6x4,9 6x5,7 6x5,7
Tension d’alimentation Niveau de déclenchement du hacheur de frein
(Ve.c)1 intégré (Vc.c.)

500 - 525 860

550 — 600 1 000

660 — 690 1150

SX (690 V)
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(7 Bobines de sortie
Les bobines de sortie au-dessus de SX-D6160-E doivent étre commandées a I'usine puisqu’elles doivent installées dans I'armoire électrique

. Fréquence de | Fréquence de
: 5 : 5 Courant Tension A A ;
Tension | Modéle de variateur Modeéle p Inductance ; découpage | sortie maximale | Temp max
nominal nominale Ma‘))( g la fréquence max. P
SX-D6090-EF 473169 00 90 A 0,1 mH 6 kHz 200 Hz
SX-D6110-EF o
690 V SX-D6132-EF 473170 00 146 A 0,05 mH 800 V 6 kHz 200 Hz 40 °C
SX-D6160-EF 473171 00 175 A 0,05 mH 6 kHz 200 Hz

Bride de dépassement

Seuls deux types de brides de dépassement peuvent étre commandés aprés le montage

Modele Variateur de fréquence Fonction
Avec les bobines de sortie, la bride de dépassement limite la tension et le dV / dt sur le
52163 SX-6090 a SX-6160 cable du moteur. Les variateurs doivent étre commandés, avec I'option connecteurs
c.c+/c.c—.
N Avec les bobines de sortie, la bride de dépassement limite la tension et le dV / dt sur le
52220 SX-6200 & SX-61K0 cable du moteur. Option « c.c+/ ¢c.c— » non nécessaire.
Logiciel PC
Types Modele Description Installation
CX-Drive Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
°
'§ CX-One Logiciel PC Utilitaire de configuration et de surveillance
-
Economiseur Logiciel PC Outil logiciel permettant le calcul d’économie d’énergie
272
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. I1125E-FR-02 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Conditions en

l

Normal (IP40)

Type de montage ?

' !

Standard

Montage au mur,
montage au plafond

D)

Portée 120 — 220 mm Portée 250 — 400 mm Portée 250 — 1 000 mm
portée 500 — 1 000 mm portée 1 200 mm
Page 290 Page 297 Page 319
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Tableau de sélection

T wede| seexa Série X

R <

e [ | | |
[ Environnement typique  Conditions normales Conditions normales Conditions normales Conditions normales
[0 Portée| 1204220 mm 500 & 1 000 mm 250 & 400 mm 1200 mm

© Plage decharge max. 1 /g 10~ 20kg kg kg

| Classe de protection P40 IP40 IP40 IP40

[ Options de montage Standard Standard Standard Standard
o Page oss 290 207 297

v ftonaumur | Type fxaion au latona | Type tancheaux poussieres | Salle blanche |
[ Environnement typique  Conditions normales Conditions normales Alimentation Pharmaceutique

[0 Portéel 300 4400 mm 400 & 1 000 mm 250 & 1 000 mm 180 & 1 000 mm

| Plage de charge max. 3kg 1020 kg 20 kg 20 kg

| Classe de protection P40 IP40 IP65 Salle blanche C10

[ Options de montage Standard ; Inverse Standard ; Inverse Standard Standard
S page oo 221 a1 a01

YRC - Coniroleur de robot

[ Un contréleur pour tous les modeéles de robots
* Robots SCARA applicables. Gammo SCARA compico

Point a point, mouvement en arc, interpolation linéaire,
interpolation circulaire

Coordonnées cartésiennes, coordonnées conjointes,
coordonnées utilisateur, coordonnées outil

Carte DIO paralléle, DeviceNet, PROFIBUS et connectivité
Ethernet, Carte de vision avec 2 entrées caméras, Fonction
de poursuite du convoyeur

[ Ouitils de programmation | Pendant apprentissage et logiciel SCARA studio
S page 2o
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Gamme de robots SCARA

Robots SCARA pour applications
industrielles :

¢ Grande fiabilité (pas de courroie dans les séries XG,
aucune piece électronique mobile).

Précision et vitesse supérieures.

Maintenance minimale.

Plus facile a utiliser.

Rigidité supérieure.

Design tres compact.

Configuration du systeme o
API CJ1 2

Série NS SCARA studio 2
HMI .g

o

Ethernet ou RS232C

| ] Maitre PROFIBUS-DP ~ Maitre DeviceNet
] _|
| (‘-} =
s e o 4_‘.33
DeviceNet-

VISION

Bus de terrain

Cable du boitier de programmation

PB (Boitier de

programmation)
Contréleur de robot YRC
)
Cables robot %
Les cables amovibles situés sur le coté du robot ne sont pas Fe sl OROL
disponibles sur tous les modéles. Veuillez consulter la liste des
informations de commande pour de plus amples informations.
Gamme de robots SCARA 277
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YRC Controleur de robot

Elément Description
YRC Contréleur de robot YRC
o |Nombre d’axes controlables 4 axes maximum (Contréle simultané : 4 axes)
§ Robots contrdlables Robots SCARA
g Consommation de puissance maximale |2 500 VA
@ Capacité du moteur connecté 1600 W
2 |Dimensions (LxHxP) 180 x 250 x 235 mm
% [Poids 6,5 kg
"E) Alimentation Alimentation Monophasé c.a. 200 a 230 V +/-10 % maximum (50 / 60 Hz)
S |d’entrée de controle
g Alimentation Monophasé c.a. 200 a 230 V +/-10 % maximum (50 / 60 Hz)
du moteur

Méthode de variateur

Servo logiciel entierement numérique c.a.

Méthode de détection de position

Résolveur multi-tour avec fonction de sauvegarde des données, Echelle linéaire magnétique

Méthode de fonctionnement

PTP (Point a point), Interpolation linéaire, Interpolation circulaire, ARCH

g Systéme de coordonnées Coordonnées conjointes, coordonnées cartésiennes
o |Cartes d’indication de position Impulsions, mm (millimetres), deg (degrés)
% Réglage de la vitesse 1 % a 100 % (En unités de 1 %. Toutefois, la vitesse est en unités de 0,01 % durant le fonctionnement d’axe simple
.E par instruction DRIVE)
8 Réglage de I'accélération 1. Réglage automatique de I'accélération basé sur le type de modéle du robot et sur le parametre de masse de fin
2. Réglage basé sur le parameétre d’accélération et de décélération (Réglage par unité de 1 %)
Résolution 16 384 imp / tour, 1 micron
Méthode de recherche d’origine Incrémental, absolu, semi-absolu
g Langue du programme PSEUDO-BASIC (Conformément a JIS B8439 SLIM Language)
g Multitaches 8 taches maximum
& |Programme de séquence 1 programme
g Méthode d’entrée des données du point |Entrée manuelle de données (entrée de valeur de coordonnées), Apprentissage direct, Lecture d’apprentissage
Capacité mémoire 364 Ko (capacité total de programme et de points)
o (La capacité de programme disponible durant I'utilisation d’'un nombre maximum de points est 84 Ko)
"3' Programmes 100 programmes (Max.) 9 999 : Lignes maximales par programme 98 Ko : capacité maximale par programme
.qE, Points 10 000 points : nombre maximum de points
= |Batterie de sauvegarde de mémoire Batterie métallique au lithium (durée de vie 4 ans a une température comprise entre 0 °C et 40 °C)
Mémoire flash interne 512 Ko (TOUTES données uniquement)
STD.DIO Entrée d’E/S Entrée générale 16 points, entrée dédiée 10 points (caractéristiques NPN / PNP sélectionnables)
Sortie d’E/S Sortie générale 8 points, sortie dédiée 11 points
SECURITE Entrée d’arrét d’urgence (Contact a relais), Entrée mode de service (la caractéristique NPN / PNP est définie
conformément au réglage STD.DIO)
° Sortie de frein Contact relais
£ |Entrée capteur d’origine Connectable a un capteur de contact normalement fermé DC 24 Vc.c.
*q;z Communications externes RS232C : 1CH D-SUB9 (femelle) RS422 : 1CH (PB dédié)
_g Options Emplacements 4
g Type Entrée / sortie en option (NPN / PNP) : Entrée générale 24 points / Sortie générale 16 points
2 Lien CC : Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points, Entrée générale 96 points, Sortie générale 96 points
& (4 nceuds occupés)
‘E DeviceNet : Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points, Entrée générale 96 points, Sortie générale 96 points
u Profibus : Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points, Entrée générale 96 points, Sortie générale 96 points
Ethernet : IEEE802.3 10 Mbit/s (10BASE-T)
IVY : Entrée caméra (2ch), entrée du déclencheur de caméra, entrée de connexion PC
Poursuite : Entrée de phase AB, entrée du déclencheur d’éclairage, entrée / sortie d’alimentation d’éclairage
Contrdle de I'éclairage : entrée du déclencheur d’éclairage, entrée / sortie d’alimentation d’éclairage
2 |Boitier de programmation PB (avec activation du commutateur)
-% Logiciel de support pour PC SCARA STUDIO
o
$ [Température ambiante 0°Ca40°C
g Température de stockage -10°Ca65°C
5 |Humidité ambiante 35 & 85 % (sans condensation)
,;", Batterie de secours absolu Batterie métallique au lithium 3,6 V 5 400 mAH (2 700 mAH x 2)
S [Période de sauvegarde de données 1 an (lorsgu’aucune alimentation n’est fournie)
2 |absolue
£ [Résistance au bruit IEC61000-4-4 Niveau 3
‘g Structure de protection IP10
£
3
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YRC Contréleur de robot OMRON

Unité d’entrée / de sortie en option YRC (PNP / NPN)

Elément Description

R6YACMA241 (NPN) Unité d’entrée / de sortie en option

R6YACMA242 (PNP)

Entrée / sortie en option (NPN / PNP) 24 Entrée d'utilisation générale, 16 Sortie d'utilisation générale

Carte esclave YRC-DeviceNet

Elément Description
R6YACDRTO1 Carte esclave DeviceNet
Controleurs applicables YRC
Caractéristiques DeviceNet applicables |Volume 1 Version 2.0 / Volume 2 Version 2.0
Nom du profil de I'équipement Périphérique générique (numéro du périphérique 0)
Nombre de CH occupés ' Normal : Entrée / Sortie 24 c. chacun, Compact : Entrée / Sortie 2 c. chacun
Réglage ID MAC 0a63
Réglage de la vitesse de transmission [500 kbit/s, 250 kbit/s, 125 kbit/s (défini a I'aide du commutateur DIP sur la carte)
DevigeNet Normal Entrée générale 96 points, Sortie générale 96 points, Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points
E/S Compact Entrée générale 16 points, Sortie générale 16 points, Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points
E/S externe paralléle Le modele maitre et jusqu’a quatre ports peuvent étre contrélés quel que soit le programme du robot, en utilisant
la fonction de pseudosérialisation
Réseau Longueur globale 3 100 m / 500 Kbit/s, 250 m / 250 Kbit/s, 500 m / 125 Kbit/s
longueur I} ohgueur de ligne 6 m max. / 39 m max., 6 m max. / 78 m max., 6 m max. / 156 m max.
secondaire /
Longueur globale des
lignes secondaires
Moniteur 2 LED MS (Etat du module), NS (Etat du réseau)
*1  Utilisez le paramétre du robot pour sélectionner Normal ou Compact. o
*2  Les E/S de contréleur sont mis a jour toutes les 10 ms. °
*3 Ces valeurs s’appliquent lorsqu’un cable épais est utilisé. La distance est inférieure lorsqu’un cable fin est utilisé ou lorsque des cables épais et fins sont =
combinés. E
S
=
&
o
: 3
Carte esclave YRC-Profibus &
Elément Description
R6YACPRTO1 Carte esclave Profibus
Controleurs applicables YRC
Profil de communication Esclave Profibus-DP
Nombre de nceuds occupés 1 nceud

Configuration de I’adresse de station 1.a99 (réglé a 'aide du commutateur rotatif sur la carte)

Réglage de la vitesse de communication|9,6 Kbit/s, 19,2 Kbit/s, 93,75 Kbit/s, 187,5 Kbit/s, 500 Kbit/s, 1,5 Mbit/s, 3 Mbit/s, 6 Mbit/s, 12 Mbit/s (reconnaissance
automatique)

Profibus E/S ™ Entrée générale 96 points, Sortie générale 96 points, Entrée dédiée 16 points, Sortie dédiée 16 points
E/S externe paralléle Le modéle maitre et jusqu’a quatre ports peuvent étre contr6lés quel que soit le programme du robot, en utilisant
la fonction de pseudosérialisation
Longueur globale 100 m /3 M-6 M-12 Mbit/s, 200 m / 1,5 Mbit/s, 400 m / 500 Kbps, 1 000 m / 187,5 Kbit/s, 1 200 m / 9,6 K-19,2 K-93,75 Kbit/s
Moniteur a LED RUN, ERR, SD, RD, DATA-EX

*1  Le plus court intervalle de mise a jour d'E/S est de 10 ms, mais la durée réelle de la mise a jour d’E/S varie en fonction du temps de mise a jour avec la station
maitresse.

Carte YRC-Ethernet

Elément Description

R6YACETNO1 Carte Ethernet

Controleurs applicables YRC

Spécifications réseau Comme spécifiées pour Ethernet (IEEE802.3)

Spécifications du connecteur Connecteur RJ-45 (connecteur modulaire 8 pdles) 1 port
Vitesse 10 Mbit/s (10BASE-T)

Mode de communication Semi-duplex (Semi-duplex)

Protocole réseau Couche d’application : TELNET / Couche de transport : TCP/IP

Couche de réseau : IP, ICMP, ARP / Couche de lien de données : CSMA / CD
Couche physique : 10BASE-T

Nombre d’entrées simultanées 1

du journal

Configuration de I'adresse IP, etc. Défini depuis PB

Moniteur a LED Fonctionnement, Collision, Lien, Transmission, Réception

Gamme de robots SCARA 279
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OMRON YRC Contrdleur de robot

Caractéristiques de base de la carte YRC-VISION

Elément Description

R6YACVIO1 Carte VISION

Basiques Controleur applicable |YRC

europeennes  pjyels 640 (H) x 480 (V) (300 000 pixels, VGA)
Types de pieces 40 types de pieces
reglables

Caméras connectables |Maximum 2 unités’'

Types de caméra Caméra analogique compatible double vitesse

Mémoire 128 Mo SDRAM, carte miniSD 256 Mo

I/F externe Ethernet (100BASE-TX)

Méthode de recherche Recherche du bord (Filtre du bord corrélatif, Filtre Sobel)

Entrée d’image [Déclencheurs Déclencheur S/W, Déclencheur H/W, Synchronisation interne de la caméra

Entrée du déclencheur |2 points
externe

Fonctions Fonction de recherche
Fonctions de support de configuration

Décalage de position, Enregistrement automatique des données du point
Etalonnage, fonction de stockage de I’image'2 (toutes les images / image spécifiée)

*1  En cas de connexion de 2 unités, elles doivent étre du méme modeéle.
*2  Nécessite un PC Windows.

Accessoires pour carte YRC-VISION

Elément Description

R6YACS1 CCD CAMERA

R6YACCV003 Cable de caméra 3,5 m
R6YACCV006 Cable de caméra 6 m
R6YACCV009 Cable de caméra 9,5 m (3,5 m + 6 m)
R6YACLE008 Lentille 8 mm

R6YACLEO12 Lentille 12 mm

R6YACLE016 Lentille 16 mm

R6YACLE025 Lentille 25 mm

R6YACLR005 Bague de grossissement 0,5 mm
R6YACLRO10 Bague de grossissement 1,0 mm
R6YACLR020 Bague de grossissement 2,0 mm
R6YACLR050 Bague de grossissement 5,0 mm

Caractéristiques de base de la carte de poursuite YRC

Caractéristiques de base

d’éclairage

Elément Description
R6YACTRO1 Carte de poursuite
Controleur applicable YRC
nombre d’unités connectées |2 cartes maxi.

Systeme d’ajustement
de la lumiére

Contréle MID (0 a 100 %) (Cycle 60 KHz)
Lumiére stroboscopique (10 a 33 000 ps)

Déclencheurs

Déclencheur S/W, Déclencheur H/W

Entrée du déclencheur
externe

2 points

Entrée d’alimentation
d’éclairage

12 Vc.c. ou 24 Ve.c.
(Alimenté de I'extérieur généralement vers 2 canaux)

Sortie d’éclairage

Si 12 Vc.c. sont fournis : Moins de 30 W avec 2 canaux au total
Si 24 Vc.c. sont fournis : Moins de 60 W avec 2 canaux au total

Section d’entrée d’impulsion |Section du contrdle de I’éclairage

Nombre d’unités connectées
du codeur

2 cartes maxi.

Source d’alimentation
du codeur

5V c.c. (Moins de 500 mA avec 2 canaux au total) (alimenté par le contréleur)

Codeur applicable

Driver de ligne équivalent a 26LS31 / 26C31 (Conforme a RS422)

Phase d’entrée

A A BB, ZZ

Fréquence de réponse
maximale

2 MHz

Compteur / Multiplication
de I'accroissement

0 a 65 535/ Double, quadruple

Autre

Fourni avec fonction de détection de cable brisé

Remarque : La carte de poursuite est nécessaire en cas d'utilisation de la fonction de poursuite.
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YRC Contréleur de robot OMRON

Accessoires pour carte YRC-Poursuite

Elément Description
R6YACCRO005 Cable codeur pour poursuite 10 m

Caractéristiques de base de la carte de controle d’éclairage YRC

Elément Description
R6YACLIO1 Carte de contréle de I'éclairage
Basiques Controleur applicable |YRC

€Uropeennes  Nombre d’éclairages |2 cartes maxi.
unités connectées

Systeme d’ajustement |Contrdle MID (0 a 100 %) (Cycle 60 KHz)

de la lumiére Lumiére stroboscopique (10 a 33 000 us)

Déclencheurs Déclencheur S/W, Déclencheur H/W

Entrée du déclencheur |2 points

externe

Entrée d’alimentation 12 Vc.c. ou 24 Vc.c. (Alimenté de I'extérieur généralement vers 2 canaux)
d’éclairage

Sortie d’éclairage Si 12 Ve.c. sont fournis : Moins de 30 W avec 2 canaux au total

Si 24 Vc.c. sont fournis : Moins de 60 W avec 2 canaux au total

npw .

Accessoires pour YRC-PB (boitier de programmation)

Elément Description
R6YACPBO05E Cable du boitier de programmation 5 m
R6YACPBO012E Cable du boitier de programmation 12 m
&
2
. T 5 @
Accessoires pour le logiciel YRC-SCARA studio 2
[=
Elément Description —g
R6YACSSC1 Logiciel de support SCARA studio =
R6YACCCO005 Cable de communication 9 — 9 broches (=
Gamme de robots SCARA 281
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OMRON YRC Contrdleur de robot

Nomenclature YRC

Noms des connecteurs @ PB
|@ OP.1 (@ OP3

@ XM
@ ROB /0 XY
®YM
BATT XY ©PB SEL
@ ROB I/0 ZR  Com
®ZM - ” :
— BATT e
BATT ZR Wl = | neEn
@ RM _ n
_\HLi @ ACIN
@ SECURITE s =

J J

@ OP2 (? OP4
® STD.DIO
Nom du connecteur Fonction
@ XM/YM/ZM/RM Connecteurs pour variateur du servomoteur
@ ROB I/0 [XY/ZR] Connecteurs pour signaux de capteur et rétroaction du servomoteur
® SECURITE Connecteur d’entrée / de sortie pour fonction de sécurité comme l'arrét d’'urgence
@ PB Connecteur pour PB
® COM Connecteur d’interface RS-232C.
® STD.DIO Connecteur pour entrée / sortie dédiée et entrée / sortie d'utilisation générale standard
@) OP.1,2,3,4 Connecteurs fixés aux cartes d’E/S d’extension en option
BATT [XY/ZR] Connecteur de batterie pour secours absolu
® PB SEL Contact de commutation du sélecteur PB
RGEN [P/L/N] Connecteur pour unité de régénération
(@) AC IN [L/N/L1/N1] Bornier pour cable d’alimentation. Utilisez des bornes a cosse circulaire pour établir
des connexions.
® FG Connecteur terre (L). Fournissez la mise a la terre de classe D (100 ohms ou moins).
282 Robots industriels
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YRC Contréleur de robot OMRON

Standard YRC
Vue supérieure
L0
; =
+ + | -
wf = i
w] | + +
<
o
s\
S
Q1
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ; 1395
panneau supérieur 2
épaisseur 2 mm
(voir remarque1)
Vue de face Vue latérale Vue arriere
55 180 235 30 e support peut
(2)j]  Support de type L fixé a l'avant Support de type L fixé au coté (en option) | (20) étre fixé & I'arriere
~ ~ -
| ¥ I o I N
(50) o 2
25 ’ %
0l =
£
(2]
o °
e f= 9 =
3 & oc
N
Conteneur
de batterie
o[
]
Q
= S = = =
\ 55
pieds en caoutchouc 27,6 180

Vue du dessous

Trou de fixation

taraudé 7-M3 pour
support de type L ;
panneau supérieur

épaisseur 2 mm
(voir remarquel) )
w
S T oA
IR

— i
I
|

Remarque 1: Lors de l'installation de ce contréleur a I'aide des supports de type L
fournis, retirez les pieds en caoutchouc situés sur la plaque inférieure.

o o

102

204

15,5
L2
@,
A

25| 1395-0975 s
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OMRON YRC Contrdleur de robot

YRC avec option RGU2 installée

Vue supérieure

0|
! (=)
+ + | -
) = !
wl | + ¢%
< o
o o
N o
a ~
o 0
S ] -
¢ \Rau-2
e :
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ; | o5 139,5

panneau supérieur
épaisseur 2 mm /

(voir remarque1)

Vue de face Vue latérale Vue arriére
55 180 8 40 235 30 Le support peut
(t2)j| Support de type L fixé & I'avant Support de type L fixé au cté (en option)| (20) étre fixé a I'arriere
| Y Wy U | ]
RGU-2 (50) o
(25 ‘
i
[}
82 I
o
g AN
Conteneur
de batterie
i
]
S— 9 |-
o i A = H & !
R T e = 1 - -
55 \ Jls5
448 100 pieds en caoutchouc 27,6 180
Vue du dessous
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ;
panneau supérieur
épaisseur 2 mm
(voir remarque 1) \
Lo =
= * - | RGU-2
<~ e
& @
& !
w0 !
ES T \
25| 1395-0%75 o
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YRC Contréleur de robot OMRON

YRC avec option RGU3 installée

Vue supérieure

W
105

4 +
| =

+
-

<
&
S
3" e 4
Trou de fixation AIH
taraudé 7-M3 pour ﬁ j]
support de type L; LELE)
panneau supérieur
épaisseur 2 mm 69,75
(voir remarque1) 25 1395 |l§é
Vue de face Vue latérale Vue arriére
(55 180 62 235
(2] ] - - 50] Le support peut
I Support de type L fixé & l'avant Support de type L fixé au coté (en option) —1 atre fixé a l'arriére
(A /- CarC aC '\iﬁ B
L u . _ — -
i 1= ' (50) 1 55 .'I"I‘.
i e £
- asy
= g i | oo 3 e =
2 28 o
2 = oo o
oo -]
IF i e S
* Conteneur 2o o«
D = de batterie oo
A" 25
rH 2
AT i T, - U =
55 pieds en caoutchouc 55
448 100 27,6 180
Vue du dessous
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ;
panneau supérieur PN
épaisseur 2 mm H
(voir remarque1) \ 0
L0y ﬂﬁb H
0
© g +
!
& L ° RGU-3
<
& +
7
Y
Pt ‘ %+ 1
69,75
25 139,5 153
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omRroN
R6YXG120 serie TiNY

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 120
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 45 75 50 -
des axes Plage de rotation (°) +/-125 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct

transmission de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 |30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,3 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg 2 (s) 0,33
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) F4x2
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 2 Option : 3,5, 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) * 3,9
Poids du cable robot 0,9kg (2m) 1,5kg (3,5 m) 2,1kg (5 m) 4,2kg (10 m)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du céble robot.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 300 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 120 mm, Course verticale : 50 mm, Charge max. : 1 kg R6YXG12050YRC

Connecteur pour céblage utilisateur

(N° 1 a8 utilisables, contact de socle)

J.S.T. Mg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd. SM,
broche SYM-001T-P0.6 (fournis) Utilisez la
machine de sertissage YC12.

@,
SN 1
= s
)
o ?%
& Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant. %7
N
o ‘“’\f&“ Cela risquerait d'affecter la précision du positi
3 &
?\@'A\““ En cas de fixation de céble ou de tube, utilisez ces conduites d'air.
38 75 45 Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section .
7 «10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3. Enveloppe de travail
322 L'origine des axes X et Y se trouvent a +5° par
316 (Maximum 322 durant rotation du bras) rapport a I'avant de la base du robot
25 (Maximum 120 durant rotation du bras) Lors de I'exécution d'un retour a I'origine,
déplacez I'axe dans le sens anti-horaire &
g I'avance depuis la position indiquée ci-dessus.
39
Tube utiisateur 2 (94)
AR
T A "
146 r a1 T Tube utilisateur 1 (94)
105 Butée axe R T‘ y ] 116 Coupe A-A Tube utilisateur 2 (94) Tube utilisateur 1 (94)
05
8 % 2. 053 ;0 Borne de masse M3
[ B . 67
vz | EE0 Connect ablage uilisat D
osition d'origine axe 2) [ L onnecteur pour cablage utilisateur
1p 9 ) ol § o e :ig B - (N° 1 a8 utilisables, contact de socle) \& N X
N “8 & o < L , JST. Mfg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd. SM, )
i \- J broche SYM-001T-P0.6 (fournis) )
026 Aucune relation de phase entre le 415 90.5 32 Utilisez la machine de sertissage YC12.
point plat et I'origine de I'axe R g;
27_20_ 45 123
o &
L 01007 G5
Diamétre o 2 (€
creux:04 o] 5
Wt e g 2-0 Trou débouchant 5,5
— < Utilisez quatre boulons
st de fixation M5.
Détails de B
—clalsdel Trou fileté pour utilisateur
4-M3 x 0,5, profondeur : 7
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R6YXG150 sERIE TINY

OmROoN

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 150
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :2) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Axe Longueur du bras (mm) 75 75 50 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-125 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct
transmission de vitesse

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 |30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,4 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg 2 (s) 0,33
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x2

Parametre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 2 Option : 3,5, 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus) *

7

Poids du cable robot

0,9kg (2m) 1,5kg (3,5m) 2,1kg (5 m) 4,2kg (10 m)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du céble robot.

Contréleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 300 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 150 mm, Course verticale : 50 mm, Charge max.

1 1kg

R6YXG15050YRC

Connecteur pour cablage utilisateur

(N° 1 a8 utilisables, contact de socle)

J.S.T. Mfg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd. SM,
broche SYM-001T-P0.6 (fournis)

Utilisez la machine de sertissage YC12.

&
°
=
=
[7]
3
k=l
=
(2]
2
o
2
[<]
o

o N .
@Kr Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant. Cela
.““\\‘“‘ risquerait d"affecter la précision du posit
3
?:5% “Q%‘B En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air.
o8 38 75 75 Pour de plus amples informations, reportez-vous & la section Enveloppe de travail
37 «10 Fixation d'un nouveau tube ou céble utilisateur » du Chapitre 3. E————
322 ) L'origine des axes X et Y se trouvent a +5° par
16 (Maximum 322 durant rotation du bras) rapport a Pavant de la base du robot
25 (Maximum 120 durant rotation du bras) Lors de I'exécution d’un retour & I'origine, déplacez
les axes dans le sens anti-horaire  I'avance
depuis Ia position indiquée ci-dessus.
239
Tube utilisateur 2 (04)
™ )
146 Tube utilisateur 1 (04)
Coupe
Butée axe R > 1 119 b Tube utilisateur 2 (@4) Tube utilisateur 1 (@4)
104 2 I'u- ™ Borne de masse M3
H 180
47+/-2 : ’ I
+/- . "
(postion dorigine axe 2) ' ° k. Connecteur pour cablage utiisateur @3 N
3 g P Te o (N° 1 a 8 utilisables, contact de socle) gl
L °8 It *7.- = 0 JS.T. Mfg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd.
! \ 415 90.5 32 SM, broche SYM-001T-P0.6 (fournis) (43)
Utilisez la machine de sertissage YC12. 47
026 Aucune relation de phase entre le 53
point plat et I'origine de I'axe R
Plage d'installation de I'outil utilisateur
w0 2720 45 123
0 o oy i —
L 0 10h7 o015 N -
NE = e 3+
amere | oS B2 g G .. =i
creux : 04 >,38a = =
B N 2-0Trou débouchant 5,5\ 9|
Détails de B Utilisez quatre boulons !
de fixation M5.
Trou fileté pour utilisateur
4-M3 x 0,5, profondeur : 7
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OMmROoN
R6YXG180 sERIE TINY

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 180
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 105 75 50 -
des axes Plage de rotation (°) +/-125 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct
transmission de vitesse

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 |30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,3 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg 2 (s) 0,33
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) F4x2

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 2 Option : 3,5, 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus) *

4.1

Poids du cable robot

0,9kg (2m) 1,5kg (3,5 m) 2,1kg (5 m) 4,2kg (10 m)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du céble robot.

Contréleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 180 mm, Course verticale : 50 mm, Charge max. : 1 kg

R6YXG18050YRC

Connecteur pour cable utilisateur

(N° 1 a8 utilisables, contact de socle)
J.8.T. Mfg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd.
SM, broche SYM-001T-P0.6 (fournis)
Utilisez la machine de sertissage YC12.

Enveloppe de travail

L'origine des axes X et Y se trouvent a +5° par
rapport & I'avant de la base du robot

Lors de I'exécution d'un retour & I'origine, déplacez
les axes dans le sens anti-horaire a 'avance
depuis Ia position indiquée ci-dessus.

Tube utilisateur 1 (04)

%
% ?Si
5 Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant.
\\\*7’* Cela risquerait d'affecter la précision du positi
,\,5@““ 38 75 105 En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air
& ©© Pour de plus amples informations, reportezvous 4 la section
wﬂv‘\ 37 «10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3.
322 1316 (Maximum 322 durant rotation du bras)
0 (Maximum 120 durant rotation du bras)
239 Tube utilisateur 2 (@4)
Tube utilisateur 1 (04)
146 | — = Coupe transversale A-A
1‘\ 119
104 Butée axe R Y I o Tube utilisateur 2 (04)
Borne de masse M3
5 —180
67
47412 o o o
(position d'origine axe 2) F Connecteur pour céble utilisateur
a 8 utilisables, contact de socle)
3 lfﬁlg’l o (N° 1 4 8 utilisabl tact de socle)
0 *71— -] 0 J.S.T. Mfg Co., Connecteur SMR-8V-B Ltd. SM, broche
415 90,5 32 SYM-001T-P0.6 (fournis) Utilisez la machine de
sertissage YC12.
026 Aucune relation de phase entre le
I point plat et I'origine de I'axe R
©) oo Plage dinstallation de I'outil utilisateur
-Tﬂp Plage d'installation de I'outil utilisate
i o 27,20 45 128
0 8 B
‘ 01007 o015 o4 .. ﬁﬁmmj
= A <
PRI CLD WP hiSHE
Diametre o2& & o o
creux: 04 238a g 2-0 Trou débouchant 55 B
h (Utilisez quatre boulons de fixation M5.) R
Détails de B Trou fileté pour utilisateur

4-M3x 0,5, profondeur : 7
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R6YXG220 seRIE TINY

Caractéristiques

OmROoN

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 220
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :2) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 111 109 100 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-140 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  [Couplage direct
transmission de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 |30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,4 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg - (s) 0,42
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x6
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @3x2
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) * 55
Poids du cable robot 1,5kg (3,5m) 2,1 kg (5m) 4,2kg (10 m)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du céble robot.

(7]

A o
Contréleur =
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -§

YRC 500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide o

de communications RS-232C °

3

4

Références de commande

Description
Portée SCARA : 220 mm, Course verticale : 100 mm, Charge max. : 1 kg

Modele
R6YXG220100YRC

Connecteur pour cable utilisateur

(N° 126 utilisables, contact de socle)

J.S.T. Mfg Co., Connecteur SMR-6VB Ltd. SM,

broche SYM-001T-P0.6 (fournis)

Utilisez la machine de sertissage YC12. 130

Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant. Enveloppe de travail

Cela risquerait d'affecter la précision du

L'origine des axes X et Y se trouvent a 0° +5°

par rapport a I'avant de la base du robot \

4 109 1 En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air.
15 Pour de plus amples informations, reportez—vous a la section

463,5 «10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3.

420 (Durant rotation du bras 425)
30 (Maximum 120 durant rotation du bras)

Tube utilisateur 2 (@3)

Tube utilisateur 1 (@3) Position d'origine axes X, Y

Augmente de 5 mm durant le
retour a l'origine sur I'axe Z.

A TA Lors de I'exécution d'un retour a I'origine, déplacez les
203 Coupe transversale A-A axes dans le sens anti-horaire a I'avance depuis la
1_ - position indiquée ci-dessus.
1635 o] 173
062 INICEEr Y| ha7
B —1126
100+/-2 109,5

Borne de masse M3
Connecteur pour cable utilisateur
(N° 126 utilisables, contact de socle)
L‘[? J.8.T. Mfg Co., Connecteur SMR-6VB Ltd. SM,
03 0 broche SYM-001T-P0.6 (fournis)
Utilisez la machine de sertissage YC12.

(position d'origine axe Z)

100
Course
axeZ

| 55
e
1 25

ol S
| s 0
7

Aucune relation de phase entre le
point plat et I'origine de I'axe R

Plage d'installation de I'outil utilisateur
Pour installation de I'outil utilisateur

= 0| V‘@"mﬂ 4—M4 x 0,7 Profondeuré
0 <
UM g 5
8 =
Diamétre | o3| 5 o
m\@ EIE 2
i LR,
Détails de B
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omRroN
R6YXG500 seRIE xG

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 300 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct

de transmission |de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 7,6 2,3 |1,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,45
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,30
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 30

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement
YRC 1700 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg R6YXG500200YRC
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg R6YXG500300YRC
== #2
o o o] @ A
ia @F‘m [\ = - 1)
bl ATy 7T ] =1 4 ‘
!
o I = AL
Enveloppe de travail du mt‘;’m pour gaucher
M
. o
Tl 1
= ' ﬂ g o .
momm R | - ks
02007 1 s |
e e e Citoe
Lyl L= e Slme
= SSe S
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R6YXG600 seriE xG

OmROoN

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :2) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 300 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  [Couplage direct
transmission de vitesse

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 8,4 2,3 |1,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,46
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,30
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3

Parametre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option: 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

31

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA)

Méthode de fonctionnement

YRC 1700

Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg R6YXG600200YRC
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg R6YXG600300YRC
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OMmROoN
R6YXGHG600 seriE xGg

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 400 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  [Couplage direct
transmission de vitesse

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 7,7 2,3 |1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg~ (s) 0,47
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option: 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

Axe Z 200 mm : 48, Axe

Z 400 mm : 50

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Contréleur Consommation (VA)

Méthode de fonctionnement

YRC 2500

Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXGH600200YRC
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXGH600400YRC
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OmROoN

R6YXG700 seriE xGg

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :2) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 400 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 - +/-360
Mécanisme de  |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct

de transmission |de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 |400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 8,4 2,3 |1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg~ (s) 0,42
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) Axe Z 200 mm : 50, Axe Z 400 mm : 52

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur "
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement E
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide §
de communications RS-232C E
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG700200YRC
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG700400YRC
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omRroN
R6YXG800 seriE xG

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 400 400 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct
de transmission |de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 9,2 2,3 |1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,48
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) Axe Z 200 mm : 52, Axe Z 400 mm : 54

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Méthode de fonctionnement
Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Contréleur
YRC

Consommation (VA)
2500

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG800200YRC
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG800400YRC
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R6YXG900 seRIiE xG

OmROoN

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 900
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :2) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 500 400 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct
de transmission |de vitesse
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 |400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 9,9 2,3 |1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) Axe Z 200 mm : 54, Axe Z 400 mm : 56

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

(7]
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement 2
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide §
de communications RS-232C E
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 900 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG900200YRC
Portée SCARA : 900 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG900400YRC
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omRroN
R6YXG1000 seriE xG

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :2) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 600 400 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct
de transmission |de vitesse

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 10,6 2,3 |1,7 920

Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,49
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option: 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

Axe Z 200 mm : 56, axe Z 400 mm : 58

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération

Controleur
Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG1000200YRC
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXG1000400YRC

o
o012 pour nsiatatn, ¢ bovkors s

50 s

[T

®

| e

w | @
20

e =il

)
ooz
20mn

i
o5 e celataw | (19-89

| e

7

R

i E——;

15

S — 1

B—|

1N

Coupe transversale A-A

-7

W22 Profodeur 20 s o b et

296 Robots industriels
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

R6YXH250 seriE x

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 125 125 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 250 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg R6YXH250150YRC
37 112,2 125 135 (19~89) _
Connecteur D-Sub pour cablage utilisateur
(N° 1 a 20 utilisables)
YA =
2 )8
p-d " S|
f i
47 .
s =

&
4 - 09 Utilisez un boulon
Tubes utilisateur 1 (0\6 noir) 135 15 M8 pour I'installation
Tubes utilisateur 2 (9\6 Rouge) 165

Tubes utilisateur 3 (0\6 bleu)

[ s 1454

(644)

Enveloppe de travail

Tubes utilisateur 1 (0\4 noir)
Tubes utilisateur 2 (0\4 rouge)
Tubes utilisateur 3 (0\4 bleu)

Connecteur D-Sub pour cablage utilisateur
(N° 1 a 20 utilisables)

‘ 250

‘ ‘
LA 2035

144,5+/-2 §

MB8x1,25 ceeur 15

Borne de masse M4
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OMmROoN
R6YXH350 seriE x

décélération

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 225 125 150 -
européennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

Méthode de

transmission

de vitesse

Moteur vers réducteur

Couplage direct

Transmission de la

Transmission de la

courroie de transmission

courroie de transmission

Réducteur de vitesse vers

Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |1OO 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) J4x3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 350 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg

R6YXH350150YRC

(N° 1220 utilisables)

37 112,2 225 120 (19 ~ 89)
Connecteur D-Sub pour cablage utilisateur T
1
" i [ 1
A N 3 )
i 8|8 §
] / / — L =T
g =
4 ® o ©
~ i = Ko

576

Tubes utilisateur 1 (B\6 noir)
Tubes utilisateur 2 (0\6 Rouge)
Tubes utilisateur 3 (0\6 bleu)

4~ 09 Utilisez un boulon M8
pour I'installation

€
135 15
165

(644)

454

Tubes utilisateur 1 (0\4 noir)

COURSE 150

f

MB8x1,25 coeur 15

Tubes utilisateur 2 (@\4 rouge)
Tubes utilisateur 3 (0\4 bleu)

Enveloppe de travail

Borne de masse M4

Connecteur D-Sub pour céblage utilisateur
(N° 1220 utilisables)
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R6YXH400 seriE x

OmROoN

mécanisme

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 225 175 150 -
européennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Décélération Réducteur de vitesse Variateur harmonique  |Variateur harmonique | Vis a billes Variateur harmonique

Transmission Moteur vers réducteur Couplage direct Transmission de la Transmission de la
méthode de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6 1 1020

Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,49
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x3

Parametre de limite de mouvement
Longueur du cable robot (m)
Poids (kg) (Cable robot non inclus)

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Standard : 3,5 Option : 5, 10
15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 400 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg R6YXH400150YRC

37 166,1 255 120
Connecteur D-Sub pour ciblage utilisateur
(N°12.20 utilisables)

(19 ~ 89)

/
8

AT

i A
| e

I =
i3] —
—
—

140

97
74

4- 09 Utilisez un boulon M8

Tubes utilisateur 1 (0\4 noir) ~bour lnstallation
Tubes utilisateur 2 (0\4 rouge)
Tubes utilisateur 3 (0\4 bleu) (644)
576
Enveloppe de travail
[ lh 454

Tubes utilisateur 2 (@\4 rouge)
Tubes utilisateur 3 (9\4 bleu)

Connecteur D-Sub pour cablage utilisateur

266,4 1 ,J::LHF_U] ﬂ@%‘ (N°1 2 20 utilisables)
283 o [ I ‘ ] <& .
;
!:&E 79 - tr—+ .
031 K N
1965 f——— m T T 203,5
5l g 03
1445+ /-2 ¢
@16h7%0.018
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OMmROoN
R6YXX1200 sERIE x

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1200
Charge maximale (kg) 50
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,05 +/-0,02 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 600 600 400 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-125 +/-150 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Engrenage planétaire Engrenage planétaire Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 900 |800 600 400
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 7.4 0,75 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,91
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 2,45
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 124

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 200 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 50 kg R6YXX1200400YRC

0 600 600 08 (17 - 88)
Connecteur D-Sub =
pour cablage utilisateur '& o
(N° 1220 utlisables) 2 @
g 2
| [ e
& go ' EEEE
\ / g/ f/ ¥ B
Tubes utiisateur 1 (916 noir) N S
Tubes utilisateur 2 (0\6 rouge) 1 7
Tubes utilisateur 3 (0\6 bleu) 4-014
140 112 Boulon M12 pour installation,
252 (Taille de Ia base) 4 boulons utili
1 3 3 Enveloppe de travail
124
P
o
L
P
N
0 o+ A== liw ’7? C
>
1 |
541 m—m . ['ﬁ
310 1 20 \.2x 2-M4 x 0.7 profondeur 10
% idem pour e GOtG 0ppose) Borme de masse M4 @
B } FT\ ’_f‘l_‘ér’_‘ M Tubes utiisateur 1 (16 noir m
381+/-2 i Tubes utilisateur 2 (\6 rouge) )
UM T Tubes utilisateur 3 (0\6 bleu)
M16 X 2 Profondeur 25 67 li
<> |
E STy ) — | &
Connecteur D-Sub
g oy pour cablage utilisateur
3 (N°1 4 20 utilisables)
11
|
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OmROoN

R6YXC180 sALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 180
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité’ (XYZ:mm) (R :°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 71 109 100 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-140 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,3 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg ~ (s) 0,42
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @3 x2
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 6,5
Poids du cable robot 1,5kg (3,5m), 2,1 kg (5m), 4,2 kg (10 m)
Degré de propreté CLASSE 10 (base 0,1 micron)
Air d’admission (N I/mn) 30

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2 Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids total du robot est la somme du poids du corps du robot et le poids du cable.

Contréleur
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement %
YRC 500 Programmation / Tracé point d’'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide =
de communications RS-232C &
2
Références de commande 2
o
o
Description Modéle o«
Portée SCARA : 180 mm, Course verticale : 100 mm, Charge max. : 1 kg, Classe de protection : C10 R6YXC180100YRC

Connecteur Sub-D pour

cables utilisateur 9 broches 5 @ 4-07
(Adapté 2 #128) ST /4 bovons M6 s pour nsalaton
& K3 T
=TT '
NI, 5= 7"
3 = 5
Tube utilisateur 1 (Raccord cannelé @3) 40.5 125
Tube utilisateur 2 (Raccord cannelé 03)
m 109 71 Plage de fonctionnement du systéme gauche Plage de fonctionnement du systéme droit
45 500
484 (Lorsque le bras
T ‘\ passe 4510)
335
3 223
e g - Connecteur Sub-D pour cables utilisateur 9 broches
K s
.g 58 = B CIRrTEE 18: (Adapté a #12a8)
= B E|S — | Tuyau d’admission interne du capot (raccord-union de cloison @8)
2 ¢55 s 858
£ 58122 Tuyau d'admission de la section commune des axes X, Y, R (raccord-union de cloison 06)
H : L = 10
s |Cache 2 o = Tube utilisateur 2 (raccord—union de cloison @3)
N n 85 & ==
& f 5 s ~ é Tube utilisateur 1 (raccord—union de cloison @3)
i =
=g| & ==
3007 0 0 8 ) 0
30070021 Borne de mise a la

terre M3

K\"_ = : Le point d'origine de I'axe
4-M3x0,5 Profondeur 6 +0,015 (79 X est 0°+/~5° depuis la
1624 @10H7 Profondeur 2 g
Fietage e incalatonce |5 3 0__Troondeur (¢ @ }\ ’:{”3: surface avant de la base
Foutl piisatur ‘5‘3‘ 53 |/ 4-M3x 0,5 Profondeur 6 \K DN
ol 7 ]
&
16
e
o o
& 3 i
La ligne centrale de Ia bride d'installation de I'outil utilisateur Position d’origine des axes X et Y
est décalée de +/-5° par rapport au point d'origine de I'axe R. Déplacez I'axe dans le sens anti-horaire 4 Iavance
Position d’arrét mécanique axe Z depuis la position ci-dessus lors de I'exécution
d'un retour & I'origine.
Gamme de robots SCARA 301
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omRroN
R6YXC220 sALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 220
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 111 109 100 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +/—140 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 3,4 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg 2 (s) 0,45
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) @3 x2
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus)™ 6,5
Poids du cable robot 1,5 kg (8,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Degré de propreté CLASSE 10 (base 0,1 micron)
Air d’admission (N I/mn) 30

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Le poids total du robot est la somme du poids du corps du robot et le poids du cable.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 500 Programmation / Tracé point d’'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 220 mm, Course verticale : 100 mm, Charge max. : 1 kg, Classe de protection : C10 R6YXC220100YRC

Connecteur Sub-D pour cébles utilisateur 9 broches 15 2 407 _
(Adapté & #1 2 8) B I Y V%l
T ]
NI, ‘ ="
3 | £
Tube utilisateur 1 (Raccord cannelé 03) 40,5 125
Tube utilisateur 2 (Raccord cannelé 03)
44 109 11
45 500
484 (Lorsque le bras

/— \ passe & 510)

12:Zone d'installation de I'outil utilisateur

223 T B Connecteur Sub-D pour cables utilisateur 9 broches
oo L /(adapte a #1 2 8)
s ¥ Tuyau d'admission interne du capot (raccord—union de cloison @8)
M 10 Tuyau d'admission de la section commune des axes X, Y, R (raccord-union de cloison #6)
I % < Tube utilisateur 2 (raccord-union de cloison @3)
0 % E Tube utilisateur 1 (raccord—union de cloison @3)
P30h7 -0021 % g‘
= R
1]
9 alaterre M3
4-M3x05 Profondeuré 1624 _ O10H7 +0,015 Profondeur 2

Le point d'origine de
I'axe X est 0°+/-5°
depuis la surface
avant de la base

Filetage de lnstalation
de outil utisateur P%—Lé@ 4-M3 x 0,5 Profondeur 6

|
&|

o
&l

53 | 53
‘%Ef§

Position d’arrét mécanique axe Z
ZPosifion d'arret mocanique axe 2 Position d’origine des axes X et Y
Déplacez I'axe dans le sens anti-horaire a I'avance
depuis la position ci—-dessus lors de I'exécution
d'un retour a I'origine.
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OmROoN

R6YXCH250 sALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 125 125 150 -
des axes Plage de rotation (°) +—115 +/—130 - +/—360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 16
Degré de propreté CLASSE 10
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de 'aspirateur.

*5 La quantité d’'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Contrdleur "
Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement E
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide §
de communications RS-232C E
E
Y 4]
Références de commande 2
4
Description Modele
Portée SCARA : 250 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : C10 R6YXCH250150YRC
122 125 1746

Sub-D pour céblage utilisateur
(Adapté aux N° 12 10)

Rayon de
rotation axe R

140

74

Tube utilisateur 1 (@4 noir)
Tube utilisateur 2 (@4 rouge)
Tube utilisateur 3 (@4 bleu) T .

576

Position d’arrét mécanique axe X, Y

2265

Tube utilisateur 1 (@4 noir)

2035

{ Tube utilisateur 2 (P4 rouge)
Joint daspiration d'air (& | @ Tube utilsateur 3 (84 blev)
144,5+/-2 (©12x2 pcs.) !
Connecteur Sub—D pour céblage utilisateur
105 (Adapté aux N° 12 10)
83
2; Borne de mise a la terre M4
30
0 o—
Gamme de robots SCARA 303
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omRroN
R6YXCH350 sALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 225 125 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/—-115 +/-128 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) D4 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option: 5, 10

Poids (kg) 16
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.
*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.
*5 La quantité d’admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 350 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : C10 R6YXCH350150YRC
1122 225 1746
55 130
Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
(Adapté aux N° 12 10)
Rayon de == & + .
rotation axe R * ‘N’\ E
- ° — g8
TT . P== ! =
B 43 + 4 o
N & o
499
,\@ = 155 15 Utilisez un boulon M8 pour I'installation
Y 16 185 16
Tube utilisateur 1 (@4 noir)
Tube utilisateur 2 (4 rouge) 05
Tube utilisateur 3 (94 bleu)
576 5
454
|
Position d’arrét mécanique axe X, Y
e
2265 ‘ | ! | =
T W 2035 i Tube utilisateur 1 (@4 noir)
—O— ] Tube utilisateur 2 (04 rouge)
. m B N Joint d’aspiration d"air & 1 Tube utilisateur 3 (@4 bleu)
144,542 4= i . @122 pcs) }
J L 01607 15 I Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
062 105 (Adapté aux N° 12 10)
83
3 ©=__ W8 x 1,25 Profondeur 7
2 = — i‘; Borne de mise 4 la terre M4
30
0 0 04—
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R6YXCH400 sALLE BLANCHE

Caractéristiques

OmROoN

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques des axes|Longueur du bras (mm) 225 175 150 -

Plage de rotation (°) +/-115 +/-143 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,66
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 16
Degré de propreté CLASSE 10
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de 'aspirateur.

*5 La quantité d’'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation (VA)

Méthode de fonctionnement

YRC 1000

de communications RS-232C

Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 400 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : C10

R6YXCH400150YRC

166.1

225

1746

Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur ‘
(Adapté aux N° 1a10)

Rayon de
rotation
axeR

4

55 130

100
120
140

o
&
Tube utilisateur 1 (@4 noir

Tube utilisateur 2 (94 rouge)
Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

409
155 15 Utilisez un boulon M8
1.6 185 16 pour I'installation

705

226,5

1445+/-2

o : .E:'
2035

Joint d’aspiration d’air ®
(@12 x 2 pes.)

Position d’arrét mécanique axe X, Y

Tube utilisateur 1 (84 noir
Tube utilisateur 2 (@4 rouge)
Tube utilisateur 3 (@4 bleu

Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur

(Adapté aux N° 12 10)

Borne de mise a la terre M4

Gamme de robots SCARA
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omRroN
R6YXC500 SALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 250 250 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +—142 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4,9 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,53
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) 26 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 31
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d’admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele

Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : C10 R6YXC500200YRC

Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : C10 R6YXC500300YRC
54,5 250 250 122,5

Rayon de 47| Tube utilisateur 2 (@6 rouge)

rotation axe R

94

Connecteur Sub—D pour cablage utilisateur
(Adapté aux N° 1 2 20)

4-011

166 Utilisez un boulon M10 pour I'installation

MAX
940

Course Z 300 mm
876

Course Z 200 mm
ke

2x2-M4x07

Profondeur 10
(idem pour le
coté opposé) Position d’arrét mécanique axe X, Y
g
363 64
I d
o : 282
8 =
25542 018 401,013 Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
068 (Adapté aux N° 1 a 20)
090 Joint d’aspiration d’air
§ M12 x 1,75 Profondeur 10 | (@12 x 3 pes.)
- ¢ g 102
=3 69
LU 53
: 36
15
0 b 0
LU
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OmROoN

R6YXC600 SALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 350 250 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +/—145 - +/—360
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5,6 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,56
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) 06 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 33
Degré de propreté CLASSE 10
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de 'aspirateur.

*5 La quantité d’'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Contrdleur "
Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement E
YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide §
de communications RS-232C E
E
Y 4]
Références de commande 2
4
Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : C10 R6YXC600200YRC
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : C10 R6YXC600300YRC

54,5 250 350
<47 | Tube utilisateur 2 (06 rouge)
Rayon de rotation axe R _ Tube utiisateur 3 (86 bleu) &
o 8§
A )G
/ S
Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur

Tube utilisateur 1 .
(06 Noir) 166 Utilisez un boulon M10 pour I'installation

(Adapté aux N° 1 a 20)

MA

940

Course Z 300 mm

S

Course Z 200 mm

/
/
™ /

2x2-M4x07
Profondeur 10
(idem pour le
coté opposé) 54 20

N4 |

363 I

667,5

560,9

Position d’arrét mécanique axe X, Y

36

Connecteur D-Sub pour cablage
utilisateur (Adapté aux N° 1 a 20)

364

R ]
1 ]

225,54/-2 I 0
" 018 0018
068

090
M12 x 1,75 Profondeur 10

S— .
1

Joint d'aspiration d'air
(@12 x 3 pes.)

282

30

Borne de mise a la terre M4

Tube utilisateur 1 (6 noir)
Tube utilisateur 2 (@6 rouge)
Tube utilisateur 3 (96 bleu)

200

300

Gamme de robots SCARA 307
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omRroN
R6YXC700 SALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 350 350 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +/—145 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6,7 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) 26 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 57
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d’admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele

Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC700200YRC

Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC700400YRC
Tube utilisateur 1 (06 noir) Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur

Tube utilisateur 3 (06 bleu)

58 350 ‘ /

[N a
[uhad S

N ’\—‘ ©f
> Rayon de rotation axe R
& ¢ 7;

>

Tube utilisateur 2 (@6 rouge) / (Adapté aux N° 1 a 20)
2

106

MAX

956
Course Z 400 mm

1020 Eneloppe doravail

756

Course Z 200 mm //

376 |

T Position d’arrét mécanique axe X, Y
I B 7
| \ T Tube utilisateur 1 (@6 noir)
T 279 Joint d’aspiration d’air il
Tube utilisateur 2 (@6 rouge)
8 & (012 x 2 pes.)
226+/-2 022 40) 1 + Tube utilisateur 3 (06 bleu)
- 180 | 180
090 © 160
s - ® 140 1 140
~ @( 97
M12x 1,75 Profondeur 10 ] Borne de mise a la terre M4
8 H - 1 59
s L L g
0 [ — 1 0 | 0
1195 ET Joint de sortie (812) Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
(Adapté aux N° 12 20)
(174) [
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R6YXCB800 sALLE BLANCHE

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 450 350 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +/—145 - +/—360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 7,3 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) 06 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 58
Degré de propreté CLASSE 10
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de 'aspirateur.

*5 La quantité d’'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Contrdleur "
Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement E
YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a 'aide §
de communications RS-232C E
E
Y 4]
Références de commande 2
4
Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC800200YRC
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC800400YRC

Tube utilisateur 1 (@6 noir)

Tube utilisateur 2 (@6 rouge) Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
Tube utlisateur 3 (@6 bley) | (AdaPté aux N° 1 20) 2
58 350 ‘ 450 ¢ 147
o 3
\/ S :9
N ! ol
A / 0 12
o (—-en D) - 6o . EERE
VA s iGE ;
e | 153
& Rayon de rotation axe R ~f 2y o
© h 70 L 80 4014
106 93 Utlisez un boulon M12

pour Pinstallation
MAX1020

956

Course Z 400 mm //
756 //

Course Z 200 mm

68:

Position d’arrét mécanique axe X, Y
376

377

=

Tube utilisateur 1 (@6 noir)

279 Tube utiisateur 1 (06 noi)
R = [ %mm Tube utilisateur 2 (06 rouge)
3 “Tube utlisateur 3 (06 bleu)
226+/-2 022 0, (@122 pos) ; Tube utiisateur 3 (06 bleu)
090 ® 180 ! 180
@ i

o 140 140
\M12 x 1,75 Profondeur 10 )

i Borne de mise

200

59

400

L o alaterre M4
0 [ O . ) 0 I 0
J.‘S_J ;'ET Joint de sortie Connecteur Sub-D pour cablage utiisateur
(©@12) (Adapté aux N° 1.2 20)
il
(174) [
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R6YXC1000 sALLE BLANCHE

Caractéristiques
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 550 450 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/—120 +/—145 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 8 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,6
Moment d’inertie autorisé axe R™> (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diameétre extérieur) 26 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option: 5, 10
Poids (kg) 59
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d’admission (N I/mn) 60°

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d’admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d’utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC1000200YRC
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC1000400YRC

Tube utilisateur 1 (@6 noir) N -
Tube utilisateur 2 (@6 rouge) Connecteur Sub—D pour céblage utilisateur

Tube utiisateur 3 (06 bleu) / (Adapté aux N° 12 20)

58 450 550
N
&
7] =
1)
A 2
g WY )-6—+o Je
7 P e ! © 18
,gf-’ Rayon de rotation axe R IS TS o
) ) 0 & fl’_l014 boulon M12
tilisez un boulon M1
106 93 pour I'installation

MAX1020

956
Z400 mm
stroke
756
Course
2200 mm
671
586
876 o Enveloppe de travail maximum
— velopp vail maximut
279 o . Tube utilisateur 1 (@6 noir)
g + Joint d'aspiration dair Tube utilisateur 2 (@6 rouge)
226+ /-2 022 § 0 @12x2pcs) Tube utilisateur 3 (96 bleu)
090 ) 180 180
s B ® 140 140
« @ M12 x 1,75 Profondeur 10 Borne de mise
s I AlatereMd | | 59
= ! Y
0 i =1 — 0 I 0
1195 ggT Joint de Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
sortie (072) (Adapté auc N° 12 20)
(174) L
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R6YXP250 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 125 125 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-130 - +/-360
Décélération Réducteur de vitesse Variateur harmonique  |Variateur harmonique | Vis a billes Variateur harmonique
mecanisme Transmission |[Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
méthode de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Ty °
Références de commande kS
4
Description Modele
Portée SCARA : 250 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP250150YRC
40 1122 125 220
55
2
py3 : o 9 o ° |
G WA e
o8l § 13 I
= 185 409 _ ® A
Rayon de rotation butée axe R 200 Boulon M8 utilisé pour I'installation i wE
Connecteur pour cable utilisateur Tube utilisateur 1 (@4 Noir) e AN
(N° 1210 utilisables) Tube utilisateur 2 (94 Rouge)  |!"sére2 1 fiche fournie en h—
Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation. Tube utilisateur 3 (04 Bleu) cas de non utilisation.
830 y
2 166 o

675 Enveloppe de travail Positions d’arrét mécanique axes X et Y

20
599
477 IL
313 +
262
252 p——r & I I L ||
Port de sortie (6012)
208 = Connectez la conduite d'air 012 et o
— étendez—1a jusqu'a un emplacement Connecteur pour cable utilisateur
< exempt d’eau et de poussiére. o (N° 1210 utilisables)
170+/-2 b 0 /e [ hons fourn
012 0,018 Port de purge d'air du joint de I'axe X (06) d:in;na::ﬁs::::pun ons fournis en cas
M8 x 1,25 Profondeur7 Port de purge d'air du joint de I'axe Y (96)
3 Insérez la fiche fournie en | Port de purge d'air du joint de I'axe R (06) ¢
2 cas de non utilisation —
Tube utilisateur 1 (04 Noir) X
| | | Tube utilisateur 2 (94 Rouge) Borne de masse M4
Tube utilisateur 3 (24 Ble) %@
0 I
Remarque :  Utilisez toujours une purge & I'air. De I'eau ou de Ia poussiére peuvent
pénétrer a l'intérieur du robot en fonction de I'environnement d'utilisation.
Gamme de robots SCARA 311
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R6YXP350 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

décélération

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 225 125 150 -
des axes Plage de rotation (°) +/-115 +/-130 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

Méthode de Moteur vers réducteur Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |1OO 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) J4x3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

15

"1

Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 350 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : IP65

R6YXP350150YRC

40 112.2 225 220
55
e
o [e— ® =
e 9 o
f = U ERE
8 ]/
o o W. 2 _o
4 S &
s bandi\V 15 ] 135
= 185 4-99
Rayon de rotation 200 Boulon M8 utilisé
butée axe R Tube utilisateur 1 (@4 Noir) pour I'installation

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1220 utilisables)
Capot avec les capuchons fournis
en cas de non utilsation.

Tube utilisateur 2 (94 Rouge)
Tube utilisateur 3 (@4 Bleu)

]

Insérez la fiche fournie en
cas de non utilisation.

30
Enveloppe de travail o
——————— Positions d’arrét mécanique axes X et Y
599 B
a7 IL
313 +
I 262
252 — | R O | - L1
rl= Port de sorte (6012)
208 m . I Connectez la conduite d'air 012 et -
@56 étendez—1a jusqu'a un emplacement Connecteur pour cable utilisateur
1704/-2 L& o exempt d'eau et de poussiére. o (N°1:a10 utilisables)
J» @212 0,018 Port de purge d'air du joint de 'axe X (06) Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
M8 x 1,25 Profondeur7 Port de purge d'air du joint de I'axe Y (06) ¥
3 € Insérez la fiche fournie en | Port de purge d'irdu joint de Faxe R (06) g
cas de non utlisation. Tube utiisateur 1 (04 Noir =
i Tube utilisateur 2 (94 Rouge) L 4 Borne de masse M4
u | | Tube utilisateur 3 (94 Bleu)
0 i 1

Remarque :

Utilisez toujours une purge & I'air. De I'eau ou de la poussiére peuvent

pénétrer a l'intérieur du robot en fonction de I'environnement d'utilisation.

312
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R6YXP400 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 225 175 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,66
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C
Références de commande
Description Modele
Portée SCARA : 400 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP400150YRC
40 166.1 225 220
£
o gl
o2\ SN
== U ERE
o E[ \) ] - ° J
wil _J 15 | 135

Rayon de rotation = 185 4-09

butée axe R 200 Boulon M8 ufilisé

Connecteur pour cablage utilisateur Tube utilisateur 1 (@4 Noir) pour l'installation

Insérez la fiche
fournie en cas de
non utilisation.

(N° 1220 utilisables)

Capot avec les capuchons fournis en
cas de non utiisation.

Tube utilisateur 2 (04 Rouge)
Tube utilisateur 3 (@4 Bleu)

30
Enveloppe de travail Positions d’arrét mécanique axes X et Y
599 ﬂ [~
477 [is

313 +

] I 262
252 — I O < L |

Port de sortie (6012)
208 m o0 Connectez la conduite d'air 012 et N .
étendez-a jusqu'a un emplacement pour cablage utilisateur
17082 L& 056 exempt d'eau et de poussiere. o (N° 1220 utilisables)
0 Capot avec les capuchons fournis en cas
i 012 01 Portde purge d'air du joint de 'axe X (06) domonusaton.
M8 x 1,25 Profondeur7 . _ Port de purge d'air du joint de I'axe Y (06)
3 g H—198  insérez la fiche fournie Port de purge d'ar u oint de Fave R (06) )
| en cas de non m i S
—64 uiiisation Tube ut!I!saleur 1 (04 Noir o Borne de masse M4
i 2 Tube utilisateur 2 (@4 Rouge) D
oL | | 12 Tube utilisateur 3 (94 Bleu) NS N
0 | 1 Jee
0 Remarque :  Utilisez toujours une purge a Fair. De 'eau ou de la poussiére peuvent
pénétrer a intérieur du robot en fonction de Penvironnement d'utiisation.
Gamme de robots SCARA 313
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R6YXP500 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 250 250 200 [300 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4,9 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,53
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parametre de limite de mouvement
Longueur du cable robot (m)
Poids (kg) (Cable robot non inclus)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Standard : 3,5 Option : 5, 10
30

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP500200YRC
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP500300YRC

Connecteur pour cablage utilisateur (N° 1 a 20 utilisables)
Capot avec les capuchons fournis en cas de non utiisation.
156

50 250
Rayon de rotation

i

2NN
-

=

110

4-011
Boulon M10 utilisé pour I'installation

MAX. 870

876
Course Z 300 mm

‘ ,
74 : ,/

Course Z 200 mm

561

54 20

[ holoee o olo 409
o - I .I II Positions d’arrét mécanique axes X et Y
= 364 I
1Tl ] |
[ R : L
Ll - | FL_|
2555 068 2x2-M4x0,7 Profondeur10 ' i —
’ (Idem sur le coté opposé) e L
- 0 Borne de masse M4 [ 4
2255+1-2 171218 oor | ®| ., | |Em Pportdosorte (012)
‘ M12 x 1,75 Profondeur10 i ® L Tube utiisateur 1 (06 Noiy [ Cnnr;ec\ez \a(cunuum: :‘aw quu et étendez-Ia jusqu'a un
Tube utilisateur 2 (86 Rouge) ‘ emplacement exempt d'eau et de poussiére,
I
§ ‘ ® Remarque 1 Tubeuisateur (06 B I (8  connecteur pour cable utiisateur
| ' 4 92 ; X(06) L/ (N° 1220 utilisables)
g ! | Potdepuge dardujointde e Y 06) Capot avec les capuchons fournis en cas de non utiisation.
W ‘ -
0 I c T 15
| 0
i Vue A
L U Remarque:  Utilisez toujours une purge a Fair. De I'eau ou de la poussidre peuvent pénétrer

Remarque 1:  Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.

 intérieur du robot en fonction de I'environnement d'utisation,
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R6YXP600 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 350 250 200 [300 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5,6 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,56
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 32

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP600200YRC
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP600300YRC

Connecteur pour cablage utilisateur (N° 1 & 20 utilisables)
Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.

50 250 350 156

110

K
S Tube utiisateur 1 (06 Noir)
Remarque 1 [ Tube utiisateur 2 (06 Rouge)
Tube utisateur 3 (66 Blew) 166 (taille de la base)|  Boulon M10 utilisé pour 'installation
876 7
Course Z MAX. 870 /T\
300 mm I
N |
S |
741 5 D 29
Course Z i \\
200 mm \\
66 i ‘1
\ s
\ ]
“ 561 =
[ ooloee o ofoel | | 409
£=3 T T
w3 |5 7 ‘
0s0 [ 1] | ;
L] g -
2555 068 2x2-M4x0,7 f’roiundguno
2055412 0 (Idem sur le coté opposé) ‘
' Ti 018 018 i ® Borne de masse M4 Port de sortie (6012)
M12x 1,75 Profondeur10 L Tube utilisateur 1 (96 Noir) Connectez a condufte dair 012 ef tendez-1a jusqu'a un
i &7 ‘ ® < Tube utlisateur 2 (06 Rouge) emplacement exempt d'eau et de poussiére.
b=t ® Tube utilisateur 3 (06 Bley) Connecteur pour cable utilisateur
& T i Remarque 1 PETS—— 3 s
_ ‘ ‘ by Port de purge dair du joint e 'axe X (06) (N° 1220 utilisables)
8| : Capot avec les capuchons
Lu ‘ = L1 fournis en cas de non utilisation.
0 i I
LU Vue A
Remarque : Utilisez toujours une purge  I'ar. De I'eau ou de la poussicre peuvent pénétrer Remarque : 1. Insérez a fiche fournie en cas de non utlisation.
aintérieur du robot en fonction de I'environnement d'utilsation
Gamme de robots SCARA 315
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R6YXP700 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 350 350 200 [400 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6,7 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parametre de limite de mouvement
Longueur du cable robot (m)
Poids (kg) (Cable robot non inclus)

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Standard : 3,5 Option : 5, 10
56

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP700200YRC
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP700400YRC

350
Tube utlisateur 1 (96 Noir)
[Tube uiisateur 2 (96 Rouge)
Tube utiisateur 3 (86 Blev)

181

133

Remarque 1

ol o
& = -

Rayon de rotation
butée axe R

Connecteur pour cablage utilisateur (N° 1 & 20 utili
Capot avec les capuchons fournis en cas de non utiisation.

956
Course Z i MAX. 940
400 mm ‘
I
756 ‘
Course Z ‘
200 mm : .
i 616
| 586
54 20
|
[ efe [ o oleo 1 |
_ . \ i / = ——418
376 |~ B 3
=090 [ \
| — = 279
Borne de masse M4
1 068 2x22 - M4 x20,7 Profondeur10 I "
22641-2 02 0 o oo o6 onoocd \ " ) Port de sorte (6012)
0,021 (Idem sur le coté opposé) | ® Tube utiisateur 1 (96 Noir) Connectez la condute d'air D12 et étendez—ta jusqua
| M12x 21,75 Profondeur10 ‘ ®fen Tube utilisateur 2 (@6 Rouge) un emplacement exempt d’eau et de poussiére.
g { ! ®© 1| Jube utilisateur 3 (96 Bleu) Connecteur pour cable utilisateur
N i ! B 99 Port de purge d'air du joint e I'axe X (06 Noir) (N° 1220 utilisables)
N N N Capot avec les capuchons fournis
! | Se | Por de purge dair dujoin d e Y (06 Noi Do
g B 20 Port de purge d'air du joint de I'axe R (06 Noir
0 1 Il 0 - 1
i w d
‘ - Vue A
I
' Remarque : Utiisez toujours une purge a I'air De I'eau ou de la poussiére peuvent pénétrer Remarque : 1. Insérez Ia fiche fournie en cas de non uilisation.
m a Pintérieur du robot en fonction de Ienvironnement d'utilisation.

316 Robots industriels
AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OmROoN

R6YXPS800 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

décélération

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 450 350 200 [400 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

Méthode de
transmission

Moteur vers réducteur
de vitesse

Couplage direct

Transmission de la
courroie de transmission

Transmission de la
courroie de transmission

Réducteur de vitesse vers

Couplage direct

sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 73 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3

Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 57

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP800200YRC
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP800400YRC

61 350 . 450 181
g‘ o { o
Rayon de rotation
butée axe R
C ur pour céblage utilisateur (N° 1 a 20 utili
Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
956
Course Z MAX. 940
400 mm
756
Course Z
200 mm 683
| 616
V1 586
v
I
i \
oo o ! |
| / ——418
376 4 B ‘ 37
[ !
I
I\ | Ill_—‘—‘— 279
2262612' 2x2-M4 x0,7 Profondeur10 1 Bome de masse M4 Port de sortie (6012)
- (Idem sur le coté opposé) ! ® Tube utilisateur 1 (96 Noir) Connectez la conduite d'air 012 et tendez—1a jusqu'a
I M12 x 1,75 Profondeur10 ‘ ® P - Tube utilisateur 2 (06 Rouge) un emplacement exempt d'eau et de poussiére.
I e ——
gl ‘ ® % Tube utilisateur 3 (@6 Bleu) Connecteur pour cable utilisateur
« | 99 | Portde purge dairdu joint de Faxe X (96 Noiy (N° 1220 utilisables)
! ‘ W7 2| potde purge d'ai du jointde Paxe Y (96 Noir) Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
o -8 _—
< L\J C 20 Port de purge d'ai du joint de 'axe R (96 Noir),
° I o 0

Remarque : Utilisez toujours une purge a I'air. De I'eau ou de la poussiére peuvent
pénétrer a I'intérieur du robot en fonction de I'environnement "utilisation.

Remarque : 1. Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.

Gamme de robots SCARA 317
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R6YXP1000 TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET ETANCHE A L’HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 550 450 200 [400 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 8 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,6
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

58

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP1000200YRC
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg, Classe de protection : IP65 R6YXP1000400YRC

61 450
Tube utilisateur 1 (86 Noir)
Tube utilisateur 2 (@6 Rouge)

Tube utilisateur 3 (06 Bleu)

Remarque 1 I:

ol o
8 2|

. %
Rayon de rotation 23
butée axe R N . R "
Connecteur pour cablage utilisateur (N° 1 a 20
Capot avec les capuchons fournis en cas de non uilisation.
956
Course Z ‘ MAX. 940
400 mm |
756 L >
Course Z i ~
200 mm ‘ 672
|
‘ 614
I | 588
! 54 20 : \
FE |
( ofe[ ] o o oJod i |
—* —418
g \ | | ]
376 . I - f 371
! Borne de masse M4
\ |“__' 79
261 068 !
2x2-M4x0,7 Profondeur10 - " Port de sortie (6012)
2642 92 0 idem sur le cB16 0pposé) ! ®|<n Tube utilisateur 1 (06 Noir) _ Connectez a condite d'air 012 ot tendez—a Jusqua
i -0,021 ‘ ® Tube utilisateur 2 (@6 Rouge) un emplacement exempt d'eau et de poussiére.
M12 x 1,75 Profondeur10 ! Tube utilisateur B -
g ‘ ® Remarque 1 Tube wtiisateur 3 (96 Bleu) Connecteur pour céble utilisateur
] € | 99 Portde purge dair du joint de 'axe X (06 Noir (N° 1 220 utilisables)
! Pt de purge i du jont de e Y (06 Noi) Capot avec les capuchons fournis en cas de non utiisation.
S - —47 o fe purge dar dujom e Taxe T 190 O |
o5 ! L 20 Portde purge 'ai du jint d Iaxe R (86 Noio [
| o
: Vue A
‘ Remarque:  Utilisez toujours une purge & I'ar. De I'eau ou de la poussiére
| peuvent pénétrer a I'intérieur du robot en fonction de Remarque 1:  Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
I'environnement d'utiisation.
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R6YXSH300 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 300
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 175 125 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Décélération Réducteur de vitesse Variateur harmonique  |Variateur harmonique | Vis a billes Variateur harmonique
mecanisme Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |100 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4,4 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,54
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) @4 x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Contréleur m
— m = T o
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement =
YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
8
Ty °
Références de commande kS
o
Description Modele
Portée SCARA : 300 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg R6YXSH300150YRC
37 1122 175 402
787 CunnegteurSub—_D 12 Borne de masse M4 o 037y (Um\s_ez ceci en serral?t o
70 puurcaplage ut\!lsaieur Connecteur Sub-D pour cAblage utilisateur Position d'arrét mécanique axe Z une vis M8 sur Ia partie inférieure.)
(N° 1210 utilisables) Py ™
- (N° 1210 utilisables) Circlip pour positi de I'outil utilisateur
® i
A 8
T . | EE g Arbre cannelé (Creux)
gﬂ @ = r;i Diamétre creux: 07
s
® i s
J 0
016h7
o2 Tube utilisateur 1 (94 Noir) L—JJ%
L Tube utilisateur 2 (@4 Rouge), 72 M8 x 1,25 Profondeur15
Tube utilisateur 1 (@4 Noir) Tube utilisateur 3 (94 Bleu) 103

Tube utilisateur 2 (04 Rouge)
Tube utilisateur 3 (4 Bleu)

381

Forme de pointe de I'axe Z

290
230
—187
‘ 1168 EY EY
e
‘ , g 1 ¢
] | s 409 | 120
[ I Tl 36 Boulon M8 utilisé
054 | © T > pourFinstalation
031 03 i
o 5 r 3
142+ /-2
ol 01617 Plage d’interférence de base
E 'U 018 Enveloppe de travail
g M8 x 1,25 Profondeur15 Faites preuve de prudence afin de prévenir
gl @ toute interfé avec le mur d'ii
g i
8 !
U_[ Remarque : Le type inverse est installé a 'envers.
Gamme de robots SCARA 319

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



OomRrRon

R6YXSH400 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 3
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,005
Axe Longueur du bras (mm) 225 175 150 -
europeennes Plage de rotation (°) +/-115 +/-140 - +/-360
Décélération Réducteur de vitesse Variateur harmonique  |Variateur harmonique  |Vis a billes Variateur harmonique
mecanisme Transmission |[Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
méthode de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 |1OO 100 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6 1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,66
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) J4x3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 15

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 400 mm, Course verticale : 150 mm, Charge max. : 3 kg R6YXSH400150YRC
37 1661 225
85.3 Connecteur Sub-D 2 131 Borne de masse M4

03*32 (Utisez ceci en serrant une vis
M8 sur la partie inférieure.)

vl our cablage utilisateur 38 Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
/(N° 1410 utilisables) o (N° 1210 utilisables) Position d’arrét mécanique axe Z
5

A % ! @ 5
il =
T =

N e
Tube utiisateur 1 (24 Noir)

] ; ;
<, N .
" Tube utisateur 1 (04 Nof) Tube utilisateur 2 (4 Rouge)

Tube ufiisateur 2 (94 R L |O16807 o015 D187 Sore
ube utiisateur 2 (04 Rouge Tube uiisateur 3 (34 Blew)

Tube uilisateur 3 (04 Bleu M8 x 1,25 Profondeurt5

Circlip pour positi de I'outil utilisateur

140

Arbre cannelé (Creux)
Diamétre creux: 07

60
3

74

0

4
36016 plage)

381

Forme de pointe de I'axe Z

—187
168

1855
135

5
—
&

8
5 woo ]
36 Boulon M8 utilisé
po  pourlinstallation

52

Plage d'interférence de base

142+1-2

3 016h7 —%‘018 Enveloppe de travail
~ p i de prévenir foute inter ,- "
S 18 x 1,25 Profondeur15 Faites preuve de prudence afin de prévenir toute interférence avec le mur d'installation
P @&
E i
il Remarque : Le type inverse est installé & I'envers.
320 Robots industriels
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R6YXS500 FIXATION AU PLAFOND / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 250 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-135 - +/-360
Mécanisme Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
de décélération [Véthode Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
de transmission |de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 4,9 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,53
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 30

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg R6YXS500200YRC
Portée SCARA : 500 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg R6YXS500300YRC

54,5 250 250 120
[

Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur ‘ .
(N° 1220 utilisables) & s 200 5

G %>m \ﬂ%%\

07
% [ (Utilisez ceci en serrant une vis M12 sur la partie inférieure.)

\ Position d'arrét mécanique axe Z
_—
=

(Lutilisateur ne devrait pas effectuer cette tache.)

(R54,5) Tube utilisateur 3 (06 Bleu) R20 /[ ;37 ] ’73 011
i i T S — e — | \Arbre cannelé (Creux)
Tube utilisateur 1 (@6 Noir) 86 ™ - "
166 (taille de la base Utilisez un boulon M10 pour I'installation

g i _
- § K_/ ’ 2 Circlip pour positi de Pouti utlisateur
Rayon de rotation /-~ \e o & ,
ayon de o Tube utilisateur 2 (6 Rouge) Nd LY © Ergot avec bague en O pour spécifications de salle blanche
butée axe R — s
=

Diamétre creux : @10

0 205 (Point d'installation recommandé a I'utilisateur)
(Une base d'nstalation de

plus de 205 mm 0 peut M12 x 1,75 Profondeur20
interférer avec le hamais.)

20
018 o016

228
Based'installation Course Z 300 mm

recommandée a I'utilisateur \

Forme de pointe de I'axe Z

93 Course Z 200 mm
60

53
91 Connecteur Sub-D pour

2x2-M4x0;7 i Tube utlisateur 3 (96 Bleu)
Profondeurto ___ T \ Tube utiisateur 2 tos Rou )e)
(Idem sur le coté (N° 1420 utilisables) g
opposé) Tube utilisateur 1 (96 Noir)
Borne de masse M4
4
07
o ]
95| !
[ 0
018 01
o M12 x 1,75 Profondeur20
&
g
7 |
Positions d’arrét mécanique des axes X et
e Y (enveloppe de travail maximum)
u Remarque Le type inverse est installé & I'envers.
Gamme de robots SCARA 321
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R6YXS600 FIXATION AU PLAFOND / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 350 250 200 |300 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

de décélération [Viéthode

de transmission |de vitesse

Moteur vers réducteur

Couplage direct

Transmission de la
courroie de transmission

Transmission de la
courroie de transmission

Réducteur de vitesse vers
sortie

Couplage direct

Sortie servomoteur c.a. (W) 400 |200 200 100
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 5,6 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,56

Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,12

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20

Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

32

"1

Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 1500 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 10 kg R6YXS600200YRC
Portée SCARA : 600 mm, Course verticale : 300 mm, Charge max. : 10 kg R6YXS600300YRC

54,5 250 350 120
47 07
Connecteur Sub-D pour céblage utilisateur (Utilisez ceci en serrant une vis M12 sur la partie inférieure.)
(N° 1 220 utilisables)  — =XA
5 g s fap B .
~ / %\ e 4 Position d'arrét mécanique axe Z
22 LRI R 5[ 7
/ | j g g Circlip pour de 'outil utilisateur
i Nt 2= .
Raypn de rotation /"Tybe utilisateur 2 (96 Rouge), Tube utilisateur 1 \e LY E Ergot avec bague en 0 pour de salle blanche
butteaxeR /T wiisateur 3 (06 Bleu) (06 Noir) T - = (L'utilisateur ne devrait pas effectuer cette tache.)
(R54,5) B0 A | 57 | 73 4011 — )
86 “Boulon V1O uiiisé pour Fnstaiaton Arbre cannelé (Creux)
166 talle delabase)| 0 o e Pourinstalaton Diamétre creux: 010
0 205 (Point dinstallation recommandeé a I'utilisateur) 018 :g 18

(Une base d'installation de plus
de 205 mm @ peut interférer
avec le hamais.)

M12 x 1,75 Profondeur20

228

Point d'installation
recommande a I'utilisateur

T

Course Z 300 mm

Forme de pointe de I'axe Z

93 Course Z 200 mm

2x2-M4x0,7
Profondeur10
(Idem sur le
coté opposé)

Connecteur Sub-D pour
cablage utilisateur

Tube utilisateur 3 (96 Bleu)
Tube utilisateur 2 (6 Rouge)
Tube utilisateur 1 (86 Noir)
Borne de masse M4

Enveloppe de travail

48

0
018 01

200

300

M12 x 1,75 Profondeur20

Positions d’arrét mécanique des axes X et Y
(enveloppe de travail maximum)

Remarque : Le type inverse est installé a I'envers.
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R6YXS700 FIXATION AU PLAFOND / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 350 350 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |400 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 6,7 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3
Parametre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable robot (m) Standard : 3,5 Option : 5, 10
Poids (kg) (Cable robot non inclus) 56

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur m
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement -g
YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide &
de communications RS-232C 2
E
Références de commande 3
4
Description Modele
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS700200YRC
Portée SCARA : 700 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS700400YRC

0 8 (Utilisez ceci en serrant une vis M12 sur la partie inférieure.)

58 350 350 147 A
Tube utilisateur 1 (06 Noir) ‘ 1 Position d'arrét mécanique axe Z
& ol =N
e & V3 " - ot
/‘ v o o Circlip pour de I'outil utilisateur
F‘ﬁ g
S 8 i 1 m | a8 2l Ergot avec bague en O pour spécifications de salle blanche
2 g & T L
| g 9| (L'utilisateur ne devrait pas effectuer cette tache.)
ube utilisateur 2 (@6 Rouge) D S E’ Arbre cannelé (Creux)
Tube utilisateur 3 (@6 Bleu) Rt ‘ = I Diamétre creux : 010
R0/ .70 ] 80 4-014 g o
Connecteur Sub-D pour céblage utilisateur, 93 Boulon M12 utilisé pour I'installation 2 022 o0p1
(N° 1 a 20 utilisables) 199 (taille de la base)|

L M12 x 1,75 Profondeur20
0 232 (Point d'installation recommandé a I'utilisateur)

(Une base d'installation de
plus de 232 mm 0 peut
interférer avec le hamais.)

Forme de pointe de 'axe Z
301 —_—

Course Z 400 mm
Point d'installation
recommandé a I'utilisateur \
— 120
7 N 5 101 Course Z 200 mm
/) 4
/ T
0)
Cor Sub-D 3
2x2- W x07 cibgewatr
Profondeur10 gi Tube utilisateur 3 (@6 Bleu) ~ Enveloppe de travail
(Idem sur le (N°12.20 utiisables) Tube utilisateur 2 (@6 Rouge)
c0té opposé)
AN | /
S L] -
08 ] al |20 | w07
S T 575
A 5 418,8+/-2
022 021
§ M12 x 1,75 Profondeur20
ol i
s
Positions d’arrét mécanique des axes X et Y
(enveloppe de travail maximum)
HH
L u_f Remarque : Le type inverse est installé a I'envers.
Gamme de robots SCARA 323
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R6YXS800 FIXATION AU PLAFOND / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité " (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 450 350 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

décélération

Méthode de Moteur vers réducteur Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission
Réducteur de vitesse vers [Couplage direct
sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |4OO 400 200
Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 7,3 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg “ (s) 0,57
Moment d’inertie autorisé axe R (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (Diamétre extérieur) g6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

57

"1

Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)

*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur

Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d’E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS800200YRC
Portée SCARA : 800 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS800400YRC

58 350 450 147
Tube utiisateur 1 (26 Noir W L
e
)
e\ b
3e &[4 48 3
z &) &g - 3
Tube utilisateur 2 (@6 Rouge) 2 & =
Tube ufiisateur 3 (06 Blev) & L\r—:—”// g
Connecteur Sub-D pour céblage utilisateur, B0/ 0 BgDa ;;?“;: M12 utilisé pour linstalation &
N° 1 & 20 utiisables o
( ) 199 aile de a base) 2
0 232 (Point d'installation recommandé a I'utilisateur)

(Une base d'installation de
plus de 232 mm 0 peut
interférer avec le harnais.)

301

Point d'installation

recommandé a I'utilisateur

N

Course Z 400 mm

- 120
2 \\\ 5. 101 Course Z 200 mm
7, \ T - Connecteur Sub-D pour cablage utilisateur
/) \ g | (N° 1 & 20 utlisables)
\ T i I 4
T]20
’ | =
2x2-M4x07 I —197 59
Profondeur10
(Idem sur le |
cHté opposé) \ |
.
g L | / 5 I o9
08 || |sa] | 20 I o >
o) T { 375
B 418,8+/-2
0
022 o1
o M12 x 1,75 Profondeur20
&
e i562
g Ll
o
e

Position d’arrét mécanique axe Z

Circlip pour

0 8 (Utilisez ceci en serrant une vis M12 sur la partie inférieure.)

de I'outil utilisateur

Ergot avec bague en O pour spécifi

de salle blanche

Arbre cannelé (Creux)
Diametre creux: 010

M12 x 1,75 Profondeur20

(Lutilisateur ne devrait pas effectuer cette tache.)

Positions d’arrét mécanique des axes X et Y
(enveloppe de travail maximum)

Remarque : Le type inverse est installé a I'envers.

324

Robots industriels

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr



R6YXS1000 FIXATION AU PLAFOND / TYPE INVERSE

OmROoN

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ:mm) (R :9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 550 450 200 |400 -
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Mécanisme de |Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique

décélération Méthode de Moteur vers réducteur  |Couplage direct Transmission de la Transmission de la
transmission de vitesse courroie de transmission |courroie de transmission

Réducteur de vitesse vers | Couplage direct
sortie

Sortie servomoteur c.a. (W) 800 |400 400 200

Vitesse maximale (XYZ:m/s) (R:%/s) 8 1,7 600

Durée de cycle standard : avec charge 2 kg“ (s) 0,6

Moment d’inertie autorisé axe R > (kgm?) 0,32

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20

Tube utilisateur (Diamétre extérieur) 6 x 3

Parametre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable robot (m)

Standard : 3,5 Option : 5, 10

Poids (kg) (Cable robot non inclus)

58

*1 Il s’agit de la valeur a une température ambiante environnante constante. (Axes X,Y)
*2  Lors d’un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d’accélération.

Controleur
Controleur Consommation (VA) Méthode de fonctionnement
YRC 2000 Programmation / Tracé point d’'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 200 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS1000200YRC
Portée SCARA : 1 000 mm, Course verticale : 400 mm, Charge max. : 20 kg R6YXS1000400YRC

0 8 (Utilisez ceci en serrant une vis M12 sur la partie inférieure.)

58 450 550 147
Tube utilisateur 1 (86 Noir) -‘ /L
25 & PN
S, = 3 ) -
Gl e :
h ¢ O W P -
i &
Tube utilisateur 2 (96 Rouge) (&@/ l"' <
Tube utiisateur 3 (26 Bleu) L\*—f»)-// 8
roo /70 [ 80 4-014 s
Connecteur Sub—D pour céblage utilisateur, .93 | Boulon M12 utilisé pour I'installation <
(N° 1420 utilisables) 199 (taille de la base)

0 232 (Point dinstallation recommandé a I'utilisateur)
(Une base d'installation de
plus de 232 mm @ peut

interférer avec le hamais) o1

Point d'installation
recommande a I'utilisateur

Course Z 400 mm

133

101

Course Z 200 mm

5
S o 4
0 01
el [
59
2x2-M4x0,7 197 Connecteur Sub-D
Profondeur10 pour cablage utilisateur
(Idem sur le (N° 1220 utilisables)
cOté oppose)
;I 279
o8 327
375
29

418,8+/-2

0
P22 o

o M12 x 1,75 Profondeur20
gL
e

400

Forme de pointe de I'axe Z

Position d'arrét mécanique axe Z

Circlip pour de I'outil utilisateur

Ergot avec bague en O pour spécifications de salle blanche
(Lutilisateur ne devrait pas effectuer cette tache.)

Arbre cannelé (Creux)
Diametre creux: 010

M12 x 1,75 Profondeur20

Positions d’arrét mécanique des
axes X et Y (enveloppe de travail
maximum)

Remarque : Le type inverse est installé a I'envers.

Gamme de robots SCARA
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OMRON
Gamme de robots SCARA

Références de commande

Série XG
Série |Portée Course axe Z |Charge Code élément robot [RGU Longueur du Code élément cable |Cable robot
(mm) (mm) (kg) céable robot (m) détachable
R6Y XG 120 50 1 R6YXG12050YRC Non 2,0 R6YACCX002T1 Non disponible
disponible  [35 R6YACCX003T1 Non disponible
5,0 R6YACCX005T1 Non disponible
10,0 R6YACCX010T1 Non disponible
XG 150 50 1 R6YXG15050YRC Non 2,0 R6YACCX002T1 Non disponible
disponible  [35 R6YACCX003TH1 Non disponible
5,0 R6YACCXO005T1 Non disponible
10,0 RBYACCX010T1 Non disponible
XG 180 50 1 R6YXG18050YRC Non 2,0 R6YACCX002T1 Non disponible
disponible  [35 R6YACCX003T1 Non disponible
5,0 R6YACCX005T1 Non disponible
10,0 R6YACCX010T1 Non disponible
XG 220 100 1 R6YXG220100YRC |Non 3,5 R6YACCX003T2 Non disponible
disponible |50 R6YACCX005T2 Non disponible
10,0 RBYACCX010T2 Non disponible
XG 500 200 10 R6YXG500200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
300 10 R6YXG500300YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
XG 600 200 10 R6YXG600200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
300 10 R6YXG600300YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
XGH 600 200 20 R6YXGH600200YRC |RGU3 3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXGH600400YRC |RGU3 3,5 RBYACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
XG 700 200 20 R6YXG700200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
400 20 R6YXG700400YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
XG 800 200 20 R6YXG800200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG800400YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
XG 900 200 20 R6YXG900200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ )
400 20 R6YXG900400YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
XG 1000 200 20 R6YXG1000200YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG1000400YRC |RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
326 Robots industriels
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Gamme de robots SCARA OMRON

Série X
Série |Portée Course axe Z |[Charge Code élément robot |RGU Longueur du Code élément cable [Cable robot
(mm) (mm) (kg) cable robot (m) détachable
R6Y XH 250 150 3 R6YXH250150YRC |Non 3,5 RBYACCX003XGX [ ]
disponible  [5 0 RB6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
XH 350 150 3 R6YXH350150YRC [Non 3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
disponible (5,0 R6YACCX005XGX D)
10,0 RBYACCX010XGX [ )
XH 400 150 3 R6YXH400150YRC |Non 3,5 RBYACCX003XGX [ ]
disponible 5,0 R6YACCX005XGX D
10,0 RB6YACCX010XGX [ ]
XX 1200 400 50 R6YXX1200400YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
Série XC — Type Salle blanche
Série |Portée Course axe Z |[Charge Code élément robot |RGU Longueur du Code élément cable [Cable robot
(mm) (mm) (kg) cable robot (m) détachable
R6Y XC 180 100 1 R6YXC180100YRC |Non 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
disponible  [50 R6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
XC 220 100 1 R6YXC220100YRC [Non 3,5 RB6YACCX003XSXC | Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
XCH 250 150 3 R6YXCH250150YRC |Non 3,5 RBYACCX003XSXC | Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RB6YACCX010XSXC | Non disponible
XCH 350 150 3 R6YXCH350150YRC |Non 3,5 RBYACCXO003XSXC | Non disponible
disponible  [5,0 R6YACCX005XSXC | Non disponible m
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible )
XCH 400 150 3 R6YXCH400150YRC |Non 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible 7
disponible  [50 R6YACCX005XSXC | Non disponible 3
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible ﬁ
XC 500 200 10 R6YXC500200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible E
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible g
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
300 10 R6YXC500300YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RB6YACCX010XSXC | Non disponible
XC 600 200 10 R6YXC600200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 R6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
300 10 R6YXC600300YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RB6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
XC 700 200 20 R6YXC700200YRC |RGU2 3,5 RBYACCXO003XSXC | Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
400 20 R6YXC700400YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RB6YACCX010XSXC | Non disponible
XC 800 200 20 R6YXC800200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 R6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
400 20 R6YXC800400YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RB6YACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
XC 1000 200 20 R6YXC1000200YRC |RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RBYACCX010XSXC | Non disponible
400 20 R6YXC1000400YRC |[RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC | Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC | Non disponible
10,0 RB6YACCX010XSXC | Non disponible
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Gamme de robots SCARA

Série XP - type étanche aux poussiéres et étanche a I'’humidité

Série |Portée Course axe Z |Charge Code élément robot [RGU Longueur du Code élément cable [Cable robot
(mm) (mm) (kg) cable robot (m) détachable
R6Y XP 250 150 3 R6YXP250150YRC |Non 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 350 150 3 R6YXP350150YRC |Non 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 400 150 3 R6YXP400150YRC |Non 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
disponible  [5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 500 200 10 R6YXP500200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
300 10 R6YXP500300YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 600 200 10 R6YXP600200YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
300 10 R6YXP600300YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 700 200 20 R6YXP700200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
400 20 R6YXP700400YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 800 200 20 R6YXP800200YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
400 20 R6YXP800400YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
XP 1000 200 20 R6YXP1000200YRC [RGU2 3,5 R6YACCXO003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible
400 20 R6YXP1000400YRC [RGU2 3,5 R6YACCX003XP Non disponible
5,0 R6YACCX005XP Non disponible
10,0 R6YACCX010XP Non disponible

328

AUDIN - 8, avenue de la malle - 51370 Saint Brice Courcelles - Tel : 03.26.04.20.21 - Fax : 03.26.04.28.20 - Web : http: www.audin.fr - Email : info@audin.fr

Robots industriels



Gamme de robots SCARA OMRON

Série XS — Montage au plafond / montage au mur / type inverse

Série |Portée Course axe Z |[Charge Code élément robot |RGU Longueur du Code élément cable [Cable robot
(mm) (mm) (kg) cable robot (m) détachable
R6Y XSH 300 150 3 R6YXSH300150YRC |Non 3,5 R6YACCX003XSXC |Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XSXC |[Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
400 150 3 R6YXSH400150YRC |Non 3,5 RB6YACCX003XSXC ([Non disponible
disponible |50 R6YACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
XS 500 200 10 R6YXS500200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC |Non disponible
5,0 R6YACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
300 10 RBYXS500300YRC |RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC |Non disponible
5,0 RB6YACCX005XSXC [Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
600 200 10 R6YXS600200YRC |RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC [Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
300 10 R6YXS600300YRC |RGU2 3,5 RB6YACCX003XSXC [Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
700 200 20 R6YXS700200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC |Non disponible
5,0 R6YACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
400 20 R6YXS700400YRC |RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC |Non disponible
5,0 RB6YACCX005XSXC [Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
800 200 20 R6YXS800200YRC |RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC [Non disponible
5,0 RBYACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
400 20 R6YXS800400YRC |RGU2 3,5 R6YACCXO003XSXC |Non disponible ]
5,0 RBYACCX005XSXC |Non disponible 'g
10,0 RBYACCX010XSXC [Non disponible g
1000 200 20 R6YXS1000200YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC |Non disponible _E
5,0 R6YACCX005XSXC |Non disponible 2
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible .§
400 20 R6YXS1000400YRC |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC |Non disponible oc
5,0 RBYACCX005XSXC |Non disponible
10,0 R6YACCX010XSXC |Non disponible
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimetres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez
par 0,03527.

Cat. No. [137-FR-01 Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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Informations techniques

Formules mécatroniques

Mouvement linéaire

Mouvement rotatif

Symbole |Description Unités Symbole |Description Unités
s Espace m 1] Angle rad
v Vitesse m/s ® Vitesse angulaire rad/s
a Accélération m/s? o Accélération angulaire rad/s?
F Force N T Couple de rotation Nm
P Puissance w P Puissance w
w Energie J w Energie J
t Temps s t Temps s
1] Coefficient de frottement - i Réduction par engrenage -
g Accélération gravitationnelle m/s? r Rayon m
m Masse kg J Inertie Kgm?
Vitesse (m/s) Vitesse (rad/s)
ds o9
vV == © = —
ot ot
Accélération (m/s?) Accélération (rad/s?)
a= _ o
ot ot
Force accélératrice (N) Couple accélérateur (Nm) 7
g
F,=m-a T,=J-a =
=
[3}
&
Force de frottement (N) g
Fu=u~m-g~cosB E
o
=
Force de gravité (N)
F g = m-g: sinf3
Moyenne quadratique de force (N) Moyenne quadratique de couple (Nm)
Frms = rms =
Puissance (W) Puissance (W)
P=F-v P=T o
Energie cinétique Energie cinétique
1 2 1 2
W=z-m-v W=z-J o
2 2
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Exemple dans le cas d’un profil trapézoidal (linéaire) :

Vitesse
|
Vmax f----
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
: : ) —» Temps
Force \ | | P
A I : | |
Fi mm— ' ' '
1 1 | 1
Fol o | |
Fotoooog------ Go o o Temps
1 1 1 1
1 ] ] ]
7Y R ] !
t1 ' 12 ' 13 | t4 |

-
>
Q
o
ol
oY
o
©
=
o
=]

max
a

1y

1
sl_i’vmax'tl
F =m-a

FlfTotal:Fa+Fu+Fext

2. Vitesse constante

a=0
27 Vimax t2
F2_Total = Fu + Fext
3. Décélération
d = Vimax
f3

1
S3 7 7 Viax 13
Fy=m-d

4. Pause

F4_Total = Fext

Moyenne quadratique de force :

2 2
Pty Fytty-Fatt, Fy
rms
Lttty

Exemple dans le cas d’un profil trapézoidal (rotatif) :

Vitesse angulaire

Wmax

1
1
|
]
; . —= Temps
Couple dejrotation | i ) P
[} | | | |
Y — ' ' '
| |
Tl
(L) EECEEEEEEEE l.““'a_f » Temps
1 1
1 1 1 1
7Y T u—— N !
11 ' tz ' ta I 14 I

max
(04
5
1
¢l :E'wmar tl
T,=J a

2. Vitesse constante

a=20

¢2 = Opayt t2
T27Total = Tu + T3ext

3. Décélération

4. Pause

¢4 =0
T4_T0tal = Text

Moyenne quadratique de couple :

Tty Tytty Tty FT

rms
Lt Tttty
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Dans le cas des moteurs linéaires, il vous suffit d’appliquer les formules
appropriées en tenant compte du poids de la charge plus le poids du
moteur. Dans le cas des moteurs rotatifs, vous devez appliquer des

transformations cinématiques pour avoir les magnitudes c6té moteur.

Cas d'une table rotative :

D (tableau

Table rotative m

=

Cas d’une commande a courroie avec deux poulies :

Cas d’une charge suspendue :

nn
= .|

Moteur avec transmission

Cas d’une vis sans fin :

= E- )

l m r2
2
Jiotal = Ymotor T 2
l
O motor ~ Ptable *

T motor_side = Jtotal ’ oLmotorﬁside
J - J 2- qulley + Jload
total — “'motor 2
1
1 2 2
2 E ’ mpulley et Migad " T
Jiotal = Jmotor T 2
1
—g. 2
YLnotor side — ¢ o !
_ . mop-g-r
T motor_side Jtotal 0Lmotorﬁside + i
7 =J 2 Jreel + Jload
total — “motor 2
1
2 2
7" My * 1 T Mygq - 1
Jtotal - Jmotor + 2
1
2 .
%motor_side ~ ¢~ 7 1
T —J . m - g -r Remarque : le signe ()
motor_side ~ “total ~ %motor_side T i dépend de la direction du
mouvement
EARNN| 2
2 tm 2 Merew ™ T'screw
Jtotal = Jmotor+ 2
1
2 .
%motor side — ¢~ e t
mopege S
2n
T motor_side Jtotal ’ O'“motorfside +

i
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Sélection du moteur
Moteur linéaire

Le moteur linéaire sélectionné doit répondre aux conditions suivantes.

v

max_motor > vmaxiapplication

F > FEeak application

max_motor
- n

F r rms
rated7m0t0r> n

Ou: 1 = Rendement mécanique

Remarque 1: Pour calculer Fyppjication_crete €t Frms, VOus devez tenir
compte de la masse du moteur. Lobtention du moteur
correct peut nécessiter quelques itérations.

2: Lorsque la vitesse est rapide, le moteur réduit sa force
nominale et maximale. Il faut en tenir compte pour les
applications a vitesse rapide.

3: Dans le cas des moteurs linéaires, outre le calcul
ci-dessus, il est important de calculer la température
de surface du moteur.

Moteur rotatif
Le moteur rotatif sélectionné doit répondre aux conditions suivantes :

(O] >

max_motor max_application

T T pealc_apptication

max_motor
- n

T Trms
rated_motor > n

Ou: n = Rendement mécanique

Remarque 1: Pour calculer Typsication_crate €t Trms, VOUS devez tenir
compte de l'inertie du moteur. Lobtention du moteur
correct peut nécessiter quelques itérations.

2: Au-dessus de la vitesse nominale, le moteur réduit
son couple nominal et maximum. Il faut en tenir
compte pour les applications a vitesse rapide.

Pour plus d’informations, reportez-vous aux courbes
vitesse-couple du moteur.
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Documentations techniques

Produit Type Cat. N°
Controleurs d’axes |Cartes de controle de position CJTW-NF Fiche technique 104E-FR
Cartes de contréle de position CJ1W-NF Manuel d'utilisation W397-FR1
Cartes de contréle de position CJ1W-NF_4 Fiche technique I77E-FR
Cartes de contréle de position CJ1W-NF_4 Manuel d'utilisation W477-E1
Carte de contrdle de position CJIW-NF_8 EtherCAT Fiche technique 178E-FR
Carte de contrdle de position CJ1W-NF_8 EtherCAT Manuel d'utilisation W487-E1
Carte de contrdle de position CJ1W-NC2/4/F71 ML2 Fiche technique 109E-FR
Carte de contrdle de position CJIW-NC2/4/F71 ML2 Manuel d'utilisation W426-FR1
Contréleur d’axe autonome Trajexia Fiche technique I53E-FR

Contréleur d’axe autonome Trajexia

Brochure

Trajexia_FR_INT

Contréleur d’axe autonome Trajexia TJ1-MC16/04

Guide de démarrage
rapide

I50E-FR

Contréleur d’axe autonome Trajexia TJ1-MC16/04 Manuel de I51E-FR
programmation

Controleur d’axe autonome Trajexia TJ1-MC16/04 Manuel du matériel I152E-FR

Contréleur d’axe autonome Trajexia TJ2-MC64 Manuel de I58E-FR
programmation

Contréleur d’axe autonome Trajexia TJ2-MC64 Manuel du matériel I57E-FR

Trajexia Studio Manuel d'utilisation I56E-FR

Carte de contrdle d’axe Trajexia-APl CJ1W-MC_72 Fiche technique I154E-FR

Carte de contréle d’axe Trajexia-APl CJ1W-MCH72 Manuel d'utilisation I55E-FR

Carte de contréle d’axe Trajexia-APl CJ1W-MCH72

Brochure

BRO_Trajexia_FR_INT

Servomoteurs Programmation Accurax G5 analogique / impulsions Manuel d'utilisation 1575-E2
Accurax G5 analogique / impulsions pour moteur rotatif  |Manuel d’utilisation 1571-E2
Variateur linéaire Accurax G5 analogique / impulsions Manuel d'utilisation 1163E-FR
Variateur linéaire Accurax G5 EtherCAT Manuel d'utilisation 1164E-FR
Moteur rotatif Accurax G5 EtherCAT Manuel d'utilisation 1576-E1
Variateur linéaire Accurax G5 analogique / impulsions et |Fiche technique 1165E-FR
EtherCAT
Servosysteme Accurax G5 ML2 Manuel d'utilisation 1572-E2
Moteur rotatif Accurax G5 Fiche technique 1100E-FR
Servodriver Accurax G5 pour moteur rotatif Fiche technique 1101E-FR
Servosysteme Accurax G5 pour moteur rotatif Brochure CD_EN-__+Accurax-G5+Brochure
Moteur linéaire Accurax Fiche technique 1160E-FR
Axe de moteur linéaire Accurax Fiche technique 1161E-FR
Servosysteme analogique / impulsions Série G Manuel d’utilisation 1562-E1
Servosysteme ML2 Série G Manuel d'utilisation 1566-E1
Servodriver série G Fiche technique 1108E-FR
Servomoteur série G Fiche technique 1107E-FR
Servosysteme série G Brochure KPP_G-Series_EN_INT
Servodriver SmartStep 2 Fiche technique 1106E-FR
Servosysteme SmartStep 2 Manuel d'utilisation 1561-E1
Servosysteme SmartStep 2 Brochure KPP_SmartStep2_EN_INT
Variateurs Variateur JX Guide de démarrage  [I1128E-FR
de fréquence rapide
Variateur JX Brochure KPP_JX_EN_INT
Variateur JX Fiche technique 1110E-FR
Variateur JX Manuel d'utilisation 1558-E2
Variateur LX Fiche technique 1119E-FR
Variateur LX Guide de démarrage [I131E-FR
rapide
MX2 CompoNet Manuel d'utilisation 1114E-FR
MX2 DeviceNet Manuel d'utilisation 1112E-FR
Variateur MX2 Guide de démarrage  [I129E-FR

rapide

Variateur MX2

Brochure

KPP_MX2_EN_IN

T

Variateur MX2 Fiche technique I113E-FR
Variateur MX2 Manuel d'utilisation 1570-E2

MX2 PROFIBUS Manuel d'utilisation I111E-FR
Variateur RX Guide de démarrage [I130E-FR

rapide

Variateur RX

Brochure

KPP_RX_EN_INT

Variateur RX Fiche technique 1116E-FR

Variateur RX Manuel d’utilisation 1560-E2

Variateur SX Fiche technique 1124E-FR

Variateur SX Brochure CD_EN-__+SX+Brochure
Variateur SX Fiche technique 1125E-FR

Variateur SX-F Manuel d'utilisation 1126E-FR

Variateur SX-V Manuel d’utilisation 1127E-FR
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Produit Type Cat. N°
Robots industriels |Robots SCARA Brochure CD_EN-_+Robots+Brochure

Série X, Robots SCARA Fiche technique 1135E-FR

Série X, Robots SCARA Manuel d'utilisation 1145E-FR

Série XC, Robots SCARA Fiche technique 1133E-FR

Série XC, Robots SCARA Manuel d'utilisation 1144E-FR

Série XG, Robots SCARA Fiche technique 1136E-FR

Série XG, Robots SCARA Manuel d'utilisation 1141E-FR

Série XP, Robots SCARA Fiche technique 1134E-FR

Série XP, Robots SCARA Manuel d'utilisation 1143E-FR

Série XS, Robots SCARA Fiche technique 1132E-FR

Série XS, Robots SCARA Manuel d'utilisation 1142E-FR

XS, XC, XP, X, XG, Robots SCARA (fiche technique Fiche technique 1137-FR

combinée)

Série YRC, Robots SCARA, conformité CE (Certificat, Manuel de support 1154E-FR

Installation, Cablage, Sécurité)

Série YRC, Robots SCARA, Carte esclave DeviceNet Manuel de référence |I152E-FR

Série YRC, Robots SCARA, Carte esclave DeviceNet Manuel d'utilisation 1153E-FR

Série YRC, Robots SCARA, Ethernet (Protocole ,TCP/IP |Manuel d'utilisation 1151E-FR

Telnet, Communication, Distant, Envoyer / Recevoir des

données)

Série YRC, Robots SCARA, Vision intégrée, iVY Manuel d'utilisation 1147E-FR

(Poursuite du convoyeur, Codeur, Synchronisation,

Caméra)

Série YRC, Robots SCARA, PROFIBUS, (Carte esclave) |Manuel de référence [I1149E-FR

Série YRC, Robots SCARA, PROFIBUS, (Carte esclave) |Manuel d'utilisation 1150E-FR

Série YRC, Robots SCARA, SCARA Studio, Logiciel de |Manuel d'utilisation 1148E-FR

programmation (Paramétrage, Configuration)

Série YRC, Robots SCARA, Série Tiny (R6YXG120, Manuel d'utilisation 1146E-FR

R6YXG 150, R6YXG180, R6YXG220)

YRC, Robots SCARA (Programmation robot, JIS, Manuel de 1139E-FR

Basiques, Commandes, Controleur) programmation

YRC, Robots SCARA (Utilisation du robot, Installation, Manuel d’utilisation 1140E-FR

Controleur, Cablage, Organe terminal effecteur,
Caractéristiques)

Automatisation évolutive des machines

Brochure

CD_EN-_+SMA+Brochure

Solutions EtherCAT

Brochure

CD_EN-_+EtherCAT+Brochure
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A RBYXG180 ... 288
RBYXG220 ... .. 289
Axe de moteur linéaire Accurax . ........................ 173 R6YXG500 . . .o oo oo 290
RBYXGB00 . .. ... 291
C RBYXGT700 . ..ottt et 293
RBYXGB800 . ... 294
CJIW-MCHT72 ... 39 REYXGO0O . . 295
CIIWNCEIEIS A7 REYXGHB00 ...\ v e 202
CJIW-NCLII4 .. e 51 REYXH250 097
CJIW-NCLI8J-NC EtherCAT ...... ... 35 R6YXH350 . oo oo 208
CIIW-NC271 . 43 REYXHA00 - . o 299
CUIW-NCA7T 43 REYXP1000 - oo oo 318
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AUTOMATISATION INDUSTRIELLE AVANCEE

Systémes d’automatisation

o Automates programmables industriels (API) e Interfaces homme-machine (IHM)

o E/S déportées ® PC industriels e Logiciel

Contrdle d’axes et variation de fréquence

o Contrdleurs d’axe ® Servomoteurs e Variateurs de fréquence ® Robots

Composants de controle et de commutation
© Régulateurs de température e Alimentations e Minuteries ® Compteurs

* Blocs relais programmables ® Indicateurs de tableau numériques e Relais électromécaniques

* Relais de contrdle e Relais statiques ® Interrupteurs de position ® Boutons poussoirs

e Contacteurs

Détection et sécurité

 Capteurs photoélectriques ® Capteurs inductifs e Capteurs capacitifs et de pression
 Connecteurs de cable ® Capteurs de déplacement et de mesure des largeurs

o Systémes de vision e Réseaux de sécurité  Capteurs de sécurité e Unités de relais/de sécurité
o Interrupteurs pour portes de sécurité

Bien que nous nous efforcions d’atteindre la perfection, Omron Europe BV et/ou ses filiales et partenaires n'offrent aucune garantie
et n"assument aucune responsabilité pour ce qui est de I'exactitude ou de I'exhaustivité des informations fournies dans ce document.
Nous nous réservons le droit d’apporter des modifications a tout moment et sans préavis.
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