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Beeindruckende Mechatronik ...

Das Herzstiick jeder herausragenden Maschine

Eine herausragende Maschine zeichnet sich durch die perfekte Abstimmung von Steuerung
und Mechanik aus. Accurax G5 verschafft Ihnen den entscheidenden Vorteil zur Entwicklung
schnellerer, prdziser arbeitender, kleinerer und sichererer Maschinen. Sie sparen nahezu
25% Motorengewicht und 50% Bauraum im Schaltschrank.

Profitieren Sie von Submikrometer-Prdzision und Einregelzeiten im Mikrosekundenbereich.
Man konnte es Perfektion nennen, doch wir nennen es einfach die unermiidliche Suche nach
Innovationen zur Unterstiitzung unserer Kunden beim Bau herausragender Maschinen.

Robuste und intelligente Konstruktion
« Motor und Steckverbinder mit IP67

« Keine Kabelanschliisse
« Vibrationsfestigkeit: 5 G

Um 40% verringerte Rastkrafte des Motors
« Verwendung von 10-poligen Motoren

« Verbesserte Technologie zur Minimierung nicht-linearer
Fehler des Drehgebers

e 8-mal hohere Auflosung
« 20-Bit-Drehgeber

« Schnellerer Prozessor

25% geringeres Gewicht, 15% kleiner

EtherCAT-Anschlussmoglichkeit

« Entspricht CoE —CiA402 -Antriebsprofil

« Modi fiir zyklisch synchrone Positionierung,
Geschwindigkeit und Drehmoment

« Integriertes elektronisches Getriebe,
Nullpunktsuche- und Profilpositionierungs-
Betriebsarten

« Verteilte Unhren fir die hochprdzise
Synchronisation

—
EtherCAT.

« Patentierte neue Stator-Technologie
PACK & CLAMP

« 40% weniger Eisenverluste
« Um 45% kleinerer Drehgeber




Bis zu 50% weniger Bauraumverbrauch
im Schaltschrank
« Um bis zu 40% kleinerer Antrieb

« Weitere Platzeinsparung von 10%
durch Anordnung nebeneinander

Konformitat mit Sicherheitsnormen
« Pl-d gemap 1S013849-1:2008

« STO: IEC61800-5-2:2007

« SIL2 gemdp EN61508:2001

« Kat. 3: EN954-1:1996

Schnell und prazise
« 5-mal schnellere
Einregelzeiten-0~2 ms
M | b « Kurze Ansprechzeit mit 2 kHz
77 (i 7 ;__,f"; « Drehmomentvorsteuerung reduziert
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100.000 Betriebsstunden in

o anspruchsvollsten industriellen Umgebungen

o Alle Liifter ab kW
« Kondensatoren mit langer Lebensdauer

ON if

Vibrationsunterdriickung

OFF/

Unterdriickung lastbedingter Vibrationen

« Einstellung der Frequenz von 1bis 200 Hz
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« Bis zu 4 voreingestellte Frequenzen



.. trifft auf X-Stream Automation

e,
“ece00®®

Accurax G5 ist perfekt in die neue Sysmac-Automationsplattform integriert. Der Servo wird vollstdndig iiber die Software Sysmac
Studio konfiguriert, die sowohl die Konfiguration und Programmierung, als auch die Simulation und Uberwachung der vollstandigen
Maschine beinhaltet. Die integrierte EtherCAT-Schnittstelle mit der Funktionalitdt der verteilten Uhren ermdglicht die genaue
Synchronisation zwischen allen Servos mit weniger als 1y Jitter. Accurax G5 vereinfacht auperdem den mechanischen und
elektrischen Aufbau der Maschine durch zwei Druckmarkeneingange, einen zweiten Encodereingang und die integrierte
Safetyfunktionalitat.

o Integrierte Sicherheit: mehrere Antriebe iiber einen einzigen
Sicherheitsrelais-Schaltkreis

Die beiden Sicherheitseingange sowie die EDM-Ausgange (externe Relaisiiberwachung) mehrerer
Servoantriebe kdnnen ohne zusatzliche Sicherheitsrelais miteinander verbunden werden.

Bis zu 8 Servoantriebe kdnnen mit einem einzigen Sicherheitsrelais verbunden werden,

was Hardware- und Verkabelungskosten spart.

@ | Geschlossener Regelkreis

Accurax G5 verfiigt {iber einen integrierten Eingang fiir einen externen Drehgeber zum Betrieb in
einem geschlossenen Regelkreis, wenn hdchste Genauigkeit gefordert wird. Der Eingang fiir einen
externen Drehgeber beugt Fehlern vor, die beispielsweise durch Schlupf oder Flankenspiel entstehen.

e Zwei Druckmarkeneingdnge

Accurax G5 bietet eine erhdhte Flexibilitat in der Anwendung dank zweier unabhéngiger
Druckmarkeneingange pro Achse, was z. B. insbesondere bei Schlauchbeutelanwendungen
wichtig ist. Durch die Erkennung der Produkteingangsposition sowie der Position der
Markierung auf der Folie kann das System Positionskorrekturen vornehmen und so

trotz einfacher mechanischer Bauweise eine hohe Genauigkeit sicherstellen.




Maschinensteuerung der NJ-Serie
+ Nahtlose Integration von Logik und Motion

+ Motion-Control fiir bis zu 64 Achsen

- EtherNet/IP- und EtherCAT-Schnittstellen integriert

+ Elektronische Kurvenscheibe und Getriebe

Sicherheit
Feldgerite
Motion
Netzwerk

Steuerung

ESk-Datejen ' Bk

o Program-
: == bank Mierung

Eth crHeL-’]:F: B>

Sysmac Studio: Eine Software

+ Eine Entwicklung- und Betriebsumgebung fiir Konfiguration,
Programmierung, 3D-Simulation und Uberwachung

+ Vollstandige Erfillung des Programmierstandards IEC 61131-3

+ Zertifizierte PLCopen-Funktionsbldcke fiir Motion Control

NS HMI

PRO o
CRAMMIERU N 0)959/1,'40%/4«:
Kontaktplan

Trendanalyse
| Protokollierung
Strukturlerter Text Aufzeichnug(;md
Funktionsblécke
- 3D-Motion-
M-Editor Simulation

PLCl_ppen

B . N
Motal Ere|gmsprotokoII-Datenbank

Sysmac Studio
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R88D-KNL L[ -ECT, R88D-KNLI I -ML2, R88D-KTL], R88M-K[

Accurax G5-Servosystem

Prazise, schnelle und sichere Servotechnik
in kompakter Bauform mit EtherCAT
und integrierter Sicherheit

» EtherCAT-, ML-lI- und Analog/Impuls-Servoan-
triebsmodelle

» Entspricht den Sicherheitsbestimmungen
nach 1SO13849-1 PL-d

* Hohe Ansprechfrequenz von 2 kHz
* Hohe Auflésung durch 20 Bit-Drehgeber

* Antriebsprogrammierung: eingebaute Indexer-
Funktion in den Analog/Impuls-Modellen

» Externer Drehgebereingang fiir vollstandig
geschlossenen Regelkreis

¢ Autotuning-Funktion in Echtzeit

* Erweiterte Abstimmungsalgorithmen
(vibrationsdémpfende Funktion,
Kraft-Vorsteuerung, StérgréBeniberwachung)

* IP67-Schutz bei allen Motoren

Nennwerte

e 230 V AC, einphasig, 100 W bis 1,5 kW (8,59 Nm)

* 400 V AC, dreiphasig, 600 W bis 15 kW (95,5 Nm)

Systemkonfiguration
SvSmarc
always in control
Sysmac Studio
EtherNet/P
NJ-Serie Accurax G5
Maschinencontroller Servoantrieb
" B3| 1 B3| L BBl
iy . i ] 8 T 8
. % . P} HFA ; [L:; . P} -----
0 0 i oD
TI‘ILI ®‘.!l!! J“ Al Bis zu 100 m @‘JILI
I ! FL
& = 15

Spannungsversorgungskabel ‘

ty ="

Standard-Servomotor Standard-Servomotor
3000 U/min (50 W bis 750 W) 3000 U/min (1 kW bis 5 kW) 1500 U/min (7,5 kW bis 15 kW)
2000 U/min (400 W bis 5 kW) 1000 U/min (4,5 kW bis 6 kW)
Servomotor mit hoher Massetrigheit 1000 U/min (900 W bis 3 kW)
3000 U/min (200 W bis 750 W) Servomotor mit hoher Massetragheit
Servomotor mit hoher Massetragheit 1500 U/min (7,5 kW)

2000 U/min (1 kW bis 5 kW)

6 AC-Servosysteme
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Kombinationen von Servomotor/Servoantrieb

Standard-Servomotors

Rotatorischer Servomotor Accurax G5

Accurax G5-Servoantriebsmodelle

Versor-  |Drehzahl Nenndreh- |[Leistung |Produktbezeichnung EtherCAT Analog/Impuls [MECHATROLINK-II
gungs- moment
spannung
230V 3000 min-1 [0,16 Nm 50 W R88M-K05030(H/T)-C]  |R88D-KNO1H-ECT |R88D-KTO1H  |R88D-KNO1H-ML2
0,32 Nm 100 W R88M-K10030(H/T)-C]  |R88D-KNO1H-ECT [R88D-KTO1H  |R88D-KNO1H-ML2
= 0,64 Nm 200 W R88M-K20030(H/T)-C]  |R88D-KNO2H-ECT |R88D-KTO2H |R88D-KNO2H-ML2
2 1,3Nm 400 W R88M-K40030(H/T)-C]  |R88D-KNO4H-ECT |R88D-KTO4H  |R88D-KNO4H-ML2
2,4 Nm 750 W R88M-K75030(H/T)-C]  |R88D-KNOBH-ECT |R88D-KTO8H |R88D-KNO8H-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1K030(H/T)-0]  |R88D-KN15H-ECT [R88D-KT15H |R88D-KN15H-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(H/T)-0]  |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H |R88D-KN15H-ML2
400 V 2,39 Nm 750 W R88M-K75030(F/C)-C]  |R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F  |R88D-KN10F-ML2
3,18 Nm 1000 W R88M-K1K030(F/C)-C]  |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F  |R88D-KN15F-ML2
4,77 Nm 1500 W R88M-K1K530(F/C)-C]  |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F  |R88D-KN15F-ML2
6,37 Nm 2000 W R88M-K2K030(F/C)-C]  |R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F  |R88D-KN20F-ML2
9,55 Nm 3000 W R88M-K3K030(F/C)-C]  |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F  |R88D-KN30F-ML2
“ kw2b3i2 1V5 kW) 12,7 Nm 4000 W R88M-K4KO030(F/C)-L]  |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
400 V 15,9 Nm 5000 W R88M-K5K030(F/C)-L]  |R88D-KN5OF-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
(400 W bis 5 kW) [230V 2000 min-1 [4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(H/T)-0]  |R88D-KN10H-ECT |R88D-KT10H |R88D-KN10H-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(H/T)-0]  |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H  |R88D-KN15H-ML2
400 V 1,91 Nm 400 W R88M-K40020(F/C)-C]  |R88D-KNOBF-ECT |R88D-KTO6F  |R88D-KNO6F-ML2
2,86 Nm 600 W R88M-K60020(F/C)-L]  |R88D-KNOB6F-ECT |R88D-KTO6F  |R88D-KNO6F-ML2
4,77 Nm 1000 W R88M-K1K020(F/C)-C]  |R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F  |R88D-KN10F-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-K1K520(F/C)-0]  |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F |R88D-KN15F-ML2
9,55 Nm 2000 W R88M-K2K020(F/C)-C]  |R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F  |R88D-KN20F-ML2
14,3 Nm 3000 W R88M-K3K020(F/C)-C]  |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F  |R88D-KN30F-ML2
7,5 kW bis 15 kW 19,1 Nm 4000 W R88M-K4K020(F/C)-0]  |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
23,9 Nm 5000 W R88M-K5K020(F/C)-C]  |R88D-KN5OF-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
400 V 1500 min—1 [47,8 Nm 7500 W R88M-K7K515C-] R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F |-
70,0 Nm 11000 W  |R88M-K11K015C-0] R88D-KN150F-ECT|R88D-KT150F |-
95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-[] R88D-KN150F-ECT|R88D-KT150F |-
230 V 1000 min-1 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(H/T)-C]  |R88D-KN15H-ECT |R88D-KT15H  |R88D-KN15H-ML2
400 V 8,59 Nm 900 W R88M-K90010(F/C)-C]  |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F  |R88D-KN15F-ML2
19,1 Nm 2000 W R88M-K2K010(F/C)-0]  |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F  |R88D-KN30F-ML2
28,7 Nm 3000 W R88M-K3KO010(F/C)-L]  |R88D-KN5OF-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
43,0 Nm 4500 W R88M-K4K510C-[] R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F  |R88D-KN50F-ML2
57,3Nm 6000 W R88M-K6K010C-] R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F |-

Servomotor mit hoher Massetragheit

Rotatorischer Servomotor Accurax G5

Accurax G5-Servoantriebsmodelle

7,5 kW

Versor- |Drehzahl Nenndreh- |(Leistung |Produktbezeichnung EtherCAT Analog/Impuls |MECHATROLINK-II

gungs- moment

spannung

230V 3000 min-1 (0,64 Nm 200 W R88M-KH20030(H/T)-[] |R88D-KNO2H-ECT |R88D-KT02H R88D-KNO2H-ML2
1,3 Nm 400 W R88M-KH40030(H/T)-[] |R88D-KN0O4H-ECT |R88D-KT04H R88D-KNO04H-ML2
2,4 Nm 750 W R88M-KH75030(H/T)-[] |R88D-KNO8H-ECT |R88D-KT08H R88D-KNO8H-ML2

400 V 2000 min-1 4,77 Nm 1000 W R88M-KH1K020(F/C)-[] |R88D-KN10F-ECT |R88D-KT10F R88D-KN10F-ML2
7,16 Nm 1500 W R88M-KH1K520(F/C)-[] |R88D-KN15F-ECT |R88D-KT15F R88D-KN15F-ML2
9,55 Nm 2000 W R88M-KH2K020(F/C)-[] |R88D-KN20F-ECT |R88D-KT20F R88D-KN20F-ML2

1 kW bis 5 kW 14,3 Nm 3000 W R88M-KH3K020(F/C)-L] |R88D-KN30F-ECT |R88D-KT30F R88D-KN30F-ML2
19,1 Nm 4000 W R88M-KH4K020(F/C)-[] |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
23,9 Nm 5000 W R88M-KH5K020(F/C)-L] |R88D-KN50F-ECT |R88D-KT50F R88D-KN50F-ML2
1500 min-1  |47,8 Nm 7500 W R88M-KH7K515C-[] R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F -

Hinweis: 1. Teilenummern fiir Servomotoren und Kabel sind den Bestellinformationen am Ende dieses Kapitels zu entnehmen.
2. Eine Auswahl von Servoantrieb- Optionen und technische Daten sind im Kapitel ,Servoantriebe* aufgefuhrt.

Accurax G5-Servosystem
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Beschreibung Servomotortyp

Standard-Servomotoren

R88M-K05030H-BOS2

Accurax G5-Servomotor ———— —E Wellenstumpf-Spezifikationen
| Leer [Zylindrische Welle ohne Nut
Leistung | s2 | Zylindrische Welle mit Nut, mit Gewindebohrung (Standard) |
050 | 50 W o .
100 | 100 W Spezifikationen der Oldichtung
200 | 200 W [ Leer [Keine Oldichtung |
400 | 400W [ o [Oidichtung
600 | 600 W .
750 | 750 W —— Bremsspezifikationen
900 | 900W [ Leer [Keine Bremse |
1KO | 1kW | B |Bremse |
1K5 | 1,5kW
2&0 g m L Spannungs- und Drehgeberspezifikationen
iKg 4 KW H: 230 V und 20-Bit-Inkrementalgeber
4K5 | 4,5 kW T: 230 V und 17-Bit-Absolutwertgeber
5K0 5 kW F: 400 V und 20-Bit-Inkrementalgeber
6K0 6 kW C: 400 V und 17-Bit-Absolutwertgeber
7K5 | 7,5 kW
11K0 | 11 kW
15K0 | 15 kW
Nenndrehzahl (U/min)
10 1000
15 1500
20 2000
30 3000

Servomotoren mit hoher Massetragheit

R88M-KH1K020F-BOS1-D

Accurax G5-Servomotor . .
mit hoher Massetrégheit Runder Steckverbinder (nur bei 230-V-Modellen)
Leistung WeIIenstumpf-Spe2|f|kat|onen
Leer | Zylindrische Welle ohne Nut und Feder
200 | 200 W S1 | 400-V-Motormodelle - Wellenstumpf
400 | 400W mit Nut und Feder (Standard)
750 | 750 W | S2 | 230-V-Motormodelle - Zylindrische Welle,
1KO | 1kW Nut und Feder, Gewindebohrung (Standard)
1K5 | 1,5 kW
gﬁg gm L Spezifikationen der Oldichtung
4KO0 4 kW Leer | Keine Oldichtung
K0 5KW O | Oldichtung
7K5 | 7.5KW Bremsspezifikationen
. Keine B
Nenndrehzahl (U/min) L%er B?!r]:seremse
15 1500
gg gggg Spannungs- und Drehgeberspezifikationen

H: 230 V und 20-Bit-Inkrementalgeber
T: 230 V und 17-Bit-Absolutwertgeber
F: 400 V und 20-Bit-Inkrementalgeber
C: 400 V und 17-Bit-Absolutwertgeber

8 AC-Servosysteme
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Technische Daten der Servomotoren

Standard-Servomotoren 3000 U/min, 230 V
Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 230V
Servomotor Modell R88M-K[] 20 Bit Inkrementalgeber 05030H-[ | | 10030H-[] | 20030H-[] | 40030H-[] | 75030H-] | 1KO30H-[! 1K530H-[]
17-Bit-Absolutwertgeber | 05030T-] | 10030T-[] | 20030T-[] | 40030T-[] | 75030T-[] | 1K030T-[] 1K530T-]
Nenn-Ausgangsleistung W 50 100 200 400 750 1000 1500
Nenndrehmoment Nm 0,16 0,32 0,64 1,3 2,4 3,18 4,77
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 0,48 0,95 1,91 3,8 71 9,55 14,3
Nennstrom A (eff) 1,1 1,1 1,5 2,4 41 6,6 8,2
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 4,7 4,7 6,5 10,2 17,4 28 35
Nenndrehzahl min-1 3000
Max. Drehzahl min-1 6000 5000
Drehmomentkonstante Nm/A 0,11 +10 % | 0,21 £10 % | 0,31 +10 % | 0,39 +10 % | 0,42 £10 % 0,37 0,45
Massetragheitsmoment des Rotors (JM) |[kgm?2 x 10—4 (ohne Bremse) 0,025 0,051 0,14 0,26 0,87 2,03 2,84
kgm2 x 10—4 (mit Bremse) 0,027 0,054 0,16 0,28 0,97 2,35 3,17
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) |Vielfaches von (JM) 30" 20" 151
Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 10,1 19,9 29,0 62,4 65,6 49,8 80,1
kW/s (mit Bremse) 9,4 18,8 25,4 58 58,8 43 71,8
Zuldssige Radiallast N 68 245 490
Zulassige Axiallast N 58 98 196
Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 0,32 0,47 0,82 1,2 2,3 3,5 4,4
kg (mit Bremse) 0,53 0,68 1,3 1,7 3,1 45 5,4
$ [Nennspannung 24V DC +10 %
& |Tragheitsmoment der Haltebremse J|kgm?2 x 104 0,002 0,0018 0,33
@ |Leistungsaufnahme (bei 20 °C)  [W 7 9 17 19
£ |Stromaufnahme (bei 20 °C) A 0,3 0,36 0,70 +10 % 0,81 +10 %
g’n). Statisches Reibmoment Nm (min.) 0,29 1,27 2,5 7,8
g Anstiegszeit flir Haltemoment ms (max.) 35 50
% Freigabezeit ms (max.) 20 15
Betriebsdauer Dauerbetrieb
_ |Isolationsklasse Typ B [Typ F
2 | Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C
£ [Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 % bis 80 % 20 % bis 85 %
g (ohne Kondensatbildung) (ohne Kondensatbildung)
E Vibrationsklasse V-15
& |1solationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen
1) und dem Gehé&useerdungsanschluss
§ Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)
Vibrationsfestigkeit Beschleunigung 49 m/s2
Befestigung Flanschmontage

"I Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhangig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit méglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und Uberpriifen Sie, ob der Betrieb
moglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-K05030H/T (50 W) R88M-K10030H/T (100 W) R88M-K20030H/T (200 W)
Versorgungsspannung
Versorgungsspannung : Versorgungsspannung
m um 10 % verringert um 10 % verringert (tim) um 10 % verringert
05 1048 0,48 (4000) 104095 0,95 (5000) 2041, 1,91
’ ] ' oo '
Bereich fiir Kurzzeitbetrieb "-|03 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb Bereich fiir Kurzzeitbetrieb : N 1,3
025 o1 0,16 057032 032 107064 0,64 1.0
Bereich fiir Dauerbetrieb 0.08 Bereich fiir Dauerbetrieb —0.16 Bereich fiir Dauerbetrieh 0,32
0 1060 2060 3060 4060 5060 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
(min-) (min~) 4600  (min)
R88M-K40030H/T (400 W) R88M-K75030H/T (750 W) R88M-K1K0O30H/T (1 kW)
(Nm) (Nm) Versorgungsspannung (Nm) Versorgungsspannung
Versorgungsspannung um 10 % verringert um 10 % verringert
40438 3,8 (2600) um 10 % verringert 8,0 7.1 (3200) 109,55 (3800) 19 55 (4200)

Kurzzeitbetrieb 1~

23 Sy 49 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb \6,0
- 401 : R 57318 318 B

18 24 24 . {30 A A 40

0,64 Dauerbetrieb 13600 06 Bereich fiir Dauerbetrieb 19

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(min~) (min-) (min-)

Bereich fir Kurzzeitbetrig -

2,01 13

1,3

Bereich fiir Dauerbetrieb

R88M-K1K530H/T (1,5 kW)

(Nm) Versorgungsspannung
um 10 % verringert

(38200) 143 (3600)

154

Bereich fiir Kurzzeitbetrieb .
4,77 4,77
Bereich fiir Dauerbetrieb

7,5
4,0

0 1000 2000 3000 4000 5000
(min")

Accurax G5-Servosystem 9
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Standard-Servomotoren 3000 U/min, 400 V
Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 400 V

Servomotor Modell R88M-K[] 20 Bit Inkrementalgeber 75030F-] | 1KO30F-[] | 1K530F-[] | 2K030F-] | 3K030F-[] | 4K030F-[] | 5K030F-]
17-Bit-Absolutwertgeber | 75030C-[] | 1K030C-[] | 1K530C-[] | 2K030C-[| | 3K030C-[] | 4K030C-[] | 5K030C-[|

Nenn-Ausgangsleistung W 750 1000 1500 2000 3000 4000 5000

Nenndrehmoment Nm 2,39 3,18 4,77 6,37 9,55 12,7 15,9

Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 7,16 9,55 14,3 19,1 28,6 38,2 47,7

Nennstrom A (eff) 2,4 3,3 4,2 5,7 9,2 9,9 12

Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 10 14 18 24 39 42 51

Nenndrehzahl min-1 3000

Max. Drehzahl min-1 5000 4500

Drehmomentkonstante Nm/A 0,78 0,75 0,89 0,87 0,81 0,98

Massetragheitsmoment des Rotors (JM) [kgm2 x 104 (ohne Bremse) 1,61 2,03 2,84 3,68 6,5 12,9 17,4
kgm2 x 10-4 (mit Bremse) 1,93 2,35 3,17 4,01 7,85 14,2 18,6

Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) |Vielfaches von (JM) 20" 15"

Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 35,5 49,8 80,1 110 140 126 146
kW/s (mit Bremse) 29,6 43 71,8 101 116 114 136

Zulassige Radiallast N 490 784

Zulassige Axiallast N 196 343

Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 3,1 3,5 4,4 53 8,3 11 14
kg (mit Bremse) 41 4.5 5,4 6,3 9,4 12,6 16

S |Nennspannung 24V DC £10 %

_5 Tragheitsmoment der Haltebremse J|kgm2 x 104 0,33 1,35

@ |Leistungsaufnahme (bei 20 °C) [W 17 19 22

‘5 |Stromaufnahme (bei 20 °C) A 0,70 +10 % 0,81 +10 % 0,90 10 %

3,-’. Statisches Reibmoment Nm (min.) 2,5 7,8 11,8 16,1

g Anstiegszeit fir Haltemoment ms (max.) 50 110

r:% Freigabezeit ms (max.) 15 50

Betriebsdauer Dauerbetrieb

S Isolationsklasse Typ F

S |Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C

E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 bis 85 % (ohne Kondensatbildung)

= Vibrationsklasse V-15

2 |Isolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen

U’(}J und dem Geh&useerdungsanschluss

a Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)

o |Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2

Befestigung Flanschmontage

"I Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhéngig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit méglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und tberprifen Sie, ob der Betrieb
moglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-K75030F/C (750 W) R88M-K1KO030F/C (1 kW) R88M-K1K530F/C (1,5 kW)

(Nm) Versorgungsspannung (Nm) Versorgungsspannung (Nm) Versorgungsspannung
um 10 % verringert um 10 % verringert um 10 % verringert
847,16 7,16 (3800) 10{9.55 (3800) 49,55 (4200) 15414 14,3 (3600)
4 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb 6,0 75 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb B
26 318 4.0 47 4717 40
Bereich fiir 1.6 Bereich fiir Dauerbetrieb 1.9 Bereich fiir Dauerbetrieb y
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(min-") (min") (min")
(Nm) Versorgungsspannung (Nm) Versorgungsspannung (Nm)
um 10 % verringert um 10 % verringert
204 (3300) /19,1 (3700) 304 28,7 (3400) 40382 (2800) _ 38,2 (3100)
ich fii i i X Bereich fiir N
104 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb 15 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb 20 X um 10 % verringert
6,37 7,0 9,55 N 8’[] 12,7 12,7 *
L N g 10
Bereich fiir Dauerbetrie 2,0 Bereich fiir Dauerbetrieb 5,7 Bereich fiir D N
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(min~") (min~) (min")

R88M-K5K030F/C (5 kW)

(Nm)

477 (2800)

50+

Bereich fiir Kurzzeitbetrieh
9

Bereich fiir

47,7 (3200)
* Versorgungsspannung
um 10 % verringert

0 1000 2000 3000

4000 5000

(min)

10
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Standard-Servomotoren 2000 U/min, 230 V/400 V
Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 230 V 400 V

Servomotor Modell 20 Bit inkrementell 1K020H-[] | 1K520H-[]| 40020F-] | 60020F-] | 1K020F-[] | 1K520F-] | 2K020F-[] | 3K020F-[] | 4K020F-[] | 5K020F-_]

R88M-KL] 17 Bit absolut 1K020T-[1| 1K520T-[1| 40020C- | 60020C- | 1K020C- | 1K520C- | 2K020C- | 3K020C- | 4K020C- | 5K020C-

m] 0 0 0 m] 0 0 0

Nenn-Ausgangsleistung W 1000 1500 400 600 1000 1500 2000 3000 4000 5000

Nenndrehmoment Nm 4,77 7,16 1,91 2,86 4,77 7,16 9,55 14,3 19,1 23,9

Kurzzeitiges Nm 14,3 215 5,73 8,59 14,3 21,5 28,7 43 57,3 71,6

Spitzendrehmoment

Nennstrom A (eff) 57 9,4 1,2 1,5 2,8 4,7 5,9 8,7 10,6 13

Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 24 40 4,9 6,5 12 20 25 37 45 55

Nenndrehzahl min-1 2000

Max. Drehzahl min-1 3000

Drehmomentkonstante Nm/A 0,63 0,58 1,27 1,38 1,27 1,16 1,27 1,18 1,40 1,46

Massetragheitsmoment kgm2 x 104 (ohne Bremse)| 4,60 6,70 1,61 2,03 4,60 6,70 8,72 12,9 37,6 48

des Rotors (JM) kgm2 x 10-4 (mit Bremse)| 5,90 7,99 1,90 2,35 5,90 7,99 10 14,2 38,6 48,8

Maximales Vielfaches von (JM) 101

Lasttragheitsmoment (JL)

Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 49,5 76,5 22,7 40,3 49,5 76,5 105 159 97,1 119
kW/s (mit Bremse) 38,6 64,2 19,2 34,8 38,6 64,2 91,2 144 94,5 117

Zuldssige Radiallast N 490 784

Zuléssige Axiallast N 196 343

Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 5,2 6,7 3,1 3,5 5,2 6,7 8 11 15,5 18,6
kg (mit Bremse) 6,7 8,2 a1 4,5 6,7 8,2 9,5 12,6 18,7 21,8

< |Nennspannung 24V DC £10 %

2 | Tragheitsmoment (J) kgm2 x 104 1,35 4,7

. |der Haltebremse

g Leistungsaufnahme (20 °C)|W 14 19 17 14 19 22 31

:ﬁ: Stromaufnahme (20 °C) A 0,59 +10 %|0,79 +10 % 0,70 +10 % 0,59 +10 % 0,79 +10 % 0,90 +10 %| 1,3+10% | 1,3+10%

| Statisches Reibmoment  |Nm (min.) 4,9 13,7 2,5 49 13,7 16,2 24,5

E Anstiegszeit ms (max.) 80 100 50 80 100 110 80

Q |fur Haltemoment

@ Freigabezeit ms (max.) 70 50 15 70 50 25

Betriebsdauer Dauerbetrieb

S Isolationsklasse Typ F

S | Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C

E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 bis 85 % (ohne Kondensatbildung)

= Vibrationsklasse V-15

2 |Isolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen

‘g und dem Gehé&useerdungsanschluss

] Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkiihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)

o |Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2

Befestigung Flanschmontage

! Anwendbare Lasttragheit: Das max. mégliche Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit
abhéngig. Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttrdgheit mdglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und Uberpriifen Sie,

ob der Betrieb méglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-K1K020H/T (230 V, 1 kW)

(Nm)

Versorgungsspannung
um 10 % verringert

| Bereich fiir Kurzzeithetrieb
a7

Bereich filr Dauerbetrieh

0 1000 2000 3000 (min)

R88M-K40020F/C (400 V, 400 W)

R88M-K1K520H/T (230 'V, 1,5 kW)

(Nm)

201

0

17.16

21,5 (2300)
AN Versorgungsspannung
um 10 % verringert

Bereich fiir Kurzzeitbetrieh

Bereich fiir Dauerbetrieb

1000 2000 3000 (min~")

R88M-K60020F/C (400 V, 600 W) R88M-K1K020F/C (400 V, 1 kW)

N

(Nm) (Nm) (Nm)
15,73 5,73 (2700 ] ]
6 T 101850 100 _ 850 2400 1 ~14'3(\2/e223r)gungsspannung
i it i % N fersorgungsspannung . .
Bereich fiir Kurzzeitbetrieh ;rrg 10 % verringert Berech i Kurzelseieh um 10 % verrngert 104 Bereich fir Kurzzeibetrieb 2\ Um 10 % verringert
34 g 4
91 1.91 20 2,86 45 5 a1 “N6,0
Bereich fir Daverbetriep |13 11,9 40
ereich fur Dauerbetrie Bereich filr Dauerbetrieb ’ Bereich filr Dauerbetrieb 3.2
0 1000 2000 3000 (min~) 0 1000 2000 3000 (min-) 0 1000 2000 3000 (min-)

R88M-K2K020F/C (400 V, 2 kW)

R88M-K3K020F/C (400 V, 3 kW) R88M-K4K020F/C (400 V, 4 kW)

R88M-K1K520F/C (400 V, 1,5 kW)

m)

2000 21,5 (2300)

207 Versorgungsspannung
um 10 % verringert
104 “\roo
160
Bereich fiir Dauerbetrieb 48
0 1000 2000 3000 (min-)

R88M-K5K020F/C (400 V, 5 kW)

(Nm) (Nm) (Nm) (Nm)
57,3 (1900) 57,3 (2100) e do00) 716 2100)

301 _286(2200) 501430 (2200) 43,0 (2400) 50 TN 70T —~

Berech i Kuzzeibetied . 7 2 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb SN 10 % verringert et i Kurzetetieh . Versorgungsspannung
s ereict urr; 1500/u verringert ) Bereich fir Kurzzeitbetrieb \um 10 % verringert » 250 % um 10 % verringert

1 X 5 . 1191 \ 1
9,55 110 143 143 20,0 Jao 239 200
Bereich fiir Dauerbetrieb 64 Bereich fiir Dauerbetrieb 95 Bereich fiir D: Bereich fiir Dauerbetrieb 3,0

0 1000 2000 3000 (min-) 0 10b0 ZOhO SObO (min-') 0 1000 2000 3000 (min) 0 1000 2000 3000 (min-)
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Standard-Servomotoren 1500 U/min, 400 V
Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 400 V

Servomotor Modell R88M-K[] 17-Bit-Absolutwertgeber 7K515C-[] 11K015C-[] 15K015C-[]

Nenn-Ausgangsleistung W 7500 11000 15000

Nenndrehmoment Nm 47,8 70,0 95,5

Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 119,0 175,0 224,0

Nennstrom A (eff) 22,0 271 33,1

Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 83 101 118

Nenndrehzahl min-1 1500

Max. Drehzahl min-1 3000 2000

Drehmomentkonstante Nm/A 1,54 1,84 2,10

Massetragheitsmoment des Rotors (JM)|kgm2 x 10-4 (ohne Bremse) 101 212 302
kgm2 x 104 (mit Bremse) 107 220 311

Zuléssiges Lasttragheitsmoment (JL) | Vielfaches von (JM) 101

Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 226 231 302
kW/s (mit Bremse) 213 223 293

Zulassige Radiallast N 1176 2254

Zulassige Axiallast N 490 686

Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 36,4 52,7 70,2
kg (mit Bremse) 40,4 58,9 76,3

S |Nennspannung 24V DC £10 %

& |Tragheitsmoment der Haltebremse J[kgm?2 x 10-4 47 71

§ Leistungsaufnahme (bei 20 °C) |W 34 26

% [Stromaufnahme (bei 20 °C) A 1,4 £10 % 1,08 10 %

qg’. Statisches Reibmoment Nm (min.) 58,8 100

g Anstiegszeit fur Haltemoment ms (max.) 150 300

,_% Freigabezeit ms (max.) 50 140

Betriebsdauer Dauerbetrieb

& |Isolationsklasse TypF

S |Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C

E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 % bis 85 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)

= Vibrationsklasse V-15

2 |lIsolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen

‘f’c.n und dem Geh&useerdungsanschluss

@ Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)

M |Vibrationsfestigkeit Beschleunigung 49 m/s2

Befestigung Flanschmontage

! Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhangig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit méglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und Uberprifen Sie, ob der Betrieb
méglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-K7K515C (7,5 kW R88M-K11K015C (11 kW
88M-K7K515C (7,5 kW) \(/ersorgu)ngsspannung R88M-K15K015C (15 kW)
\lje;]rs1oggol/1n\?esrsr?r?n;lrttlng () um 10 % verringert Versorgungsspannung
(Nm) b g 175,0 (1700) |175,0 (2000) (Nm) um 10 % verringert
119,0 (2200) | 119,0 (2500) 1 2240 (1500) | 224,0 (1700)
i 150 N
100 A Bereich fiir Kurzzeitbetrieb “\‘ Bereieh fir Kurzzefetied 130,0 200 1 Bereich fiir Kurzzeitbetrieb \“‘
\ 60,0 75 1 70,0 70,0 (1500)
501478 478(1500) s 100 1955 905(1500) * "\ g55
Bereich fiir Dauerbetrieb 12,0 Bereich fir Dauerbetrieb ’ Bereich fiir Dauerbetrieb 57,0
0 1000 2000 3000 (min™) 0 1000 2000 (min~) 0 1000 2000 (min-)
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Standard-Servomotoren 1000 U/min, 230 V/400 V
Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 230V 400 V
Servomotor Modell R88M-K[] (20 Bit inkrementell 90010H-[] 90010F-[] 2KO010F-[] 3KO010F-[]
17 Bit absolut 90010T-[] 90010C-[] 2Ko010C-[] 3Ko10C-[] 4K510C-[] | 6K010C-[]
Nenn-Ausgangsleistung w 900 900 2000 3000 4500 6000
Nenndrehmoment Nm 8,59 19,1 28,7 43,0 57,3
Kurzzeitiges Spitzendrehmoment |Nm 19,3 47,7 7,7 107,0 143,0
Nennstrom A (eff) 7,6 3,8 8,5 11,3 14,8 19,4
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 24 12 30 40 55 74
Nenndrehzahl min-1 1000
Max. Drehzahl min-1 2000
Drehmomentkonstante Nm/A 0,86 1,72 1,76 1,92 2,05 2,08
Massetragheitsmoment kgm2 x 10-4 (ohne Bremse) 6,70 30,3 48,4 79,1 101
des Rotors (JM) kgm2 x 104 (mit Bremse) 7,99 31,4 49,2 84,4 107
Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) |Vielfaches von (JM) 101
Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 110 120 170 233 325
kW/s (mit Bremse) 92,4 116 167 219 307
Zulassige Radiallast N 686 1176 1470 1764
Zuléssige Axiallast N 196 490 588
Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 6,7 14 20 29,4 36,4
kg (mit Bremse) 8,2 17,5 23,5 33,3 40,4
S Nennspannung 24V DC £10 %
S |Tragheitsmoment kgm2 x 104 1,35 47
% |der Haltebremse J
E Leistungsaufnahme (bei 20 °C) (W 19 31 34
gs_ Stromaufnahme (bei 20 °C) |A 0,79 +10 % 1,3+10 % 1,4 +10 %
@ [Statisches Reibmoment Nm (min.) 13,7 245 58,8
S Anstiegszeit fir Haltemoment |ms (max.) 100 80 150
0 (Freigabezeit ms (max.) 50 25 50
Betriebsdauer Dauerbetrieb
S Isolationsklasse Typ F
S |Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C
E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 % bis 85 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
= Vibrationsklasse V-15
8 |Isolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen
"’t.n und dem Gehé&useerdungsanschluss
‘@ |Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellenéffnung)
0 |Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2
Befestigung Flanschmontage

! Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhéltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhangig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit méglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und Uberprifen Sie, ob der Betrieb
moglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-K90010H/T/F/C R88M-K2KO010F/C R88M-K3K010F/C

Versorgungsspannung
(Nm) um 10 % verringert (Nm) (Nm)
201193 (1600) [19,3 (1800) 50 47,7 (14000 47,7 (1600)
Versorgung \

um 10 % verringert

71,7 (1400) 71,7 (1600)

Versorgungsspannung
um 10 % verringert

\

Bereich filr Kurzzeitbetrieh \‘\ 14.0 Bereich fir Kurzzeithetieb

Bereich fiir Kurzzeitbetrieb "

101859 859 g 251 559287 o287 |0
’ (180 120,0
o . 43 ) 9,6 140
Bereich fiir Dauerbetrieb Bereich fiir Dauerbetrieb Bereich fiir Dauerbetrieb !
0 1000 2000 (min™) 0 1000 2000 (min™) 0 1000 2000 (min™)
R88M-K4K510C R88M-K6K010C
Versorgungsspannung
(Nm) um 10 % verringert (Nm) VGFSOTQEU"QSSPE'""U”Q
107,0 (1500) [107,0 (1700) um 10 % verringert
11430 143,0 (1700)

100 150

Bereich filr Kurzzeitbetrieb 100,0

50 50,0 75
22,0 1373
Bereich fiir Dauerbetrieb ' Bereich fiir Dauerbetrieb 28,0
0 1000 2000 (min) 0 1000 2000 (min™')
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Servomotoren mit hoher Massetragheit, 3000 U/min, 230 V

Nennwerte und Spezifikationen

Versorgungsspannung 230V

Servomotor-Modell R88M-KH[ 20 Bit Inkrementalgeber 20030H-[] 40030H-[] 75030H-]
17-Bit-Absolutwertgeber 20030T-[] 40030T-[] 75030T-[]

Nenn-Ausgangsleistung W 200 400 750

Nenndrehmoment Nm 0,64 1,3 2,4

Kurzzeitiges Spitzendrehmoment Nm 1,91 3,8 71

Nennstrom A (eff) 1,6 2,6 4,0

Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 6,9 11,0 17,0

Nenndrehzahl min-1 3000

Max. Drehzahl min-1 5000 4500

Drehmomentkonstante Nm/A 0,29 +10 % 0,36 +10 % 0,45 +10 %

Massetragheitsmoment des Rotors (JM) |kgm?2 x 10-4 (ohne Bremse) 0,42 0,67 1,51
kgm2 x 104 (mit Bremse) 0,45 0,70 1,61

Zulassiges Lasttragheitsmoment (JL) |Vielfaches von (JM) 30" 20"

Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 9,58 241 37,7
kW/s (mit Bremse) 9,06 23,3 35,3

Zulassige Radiallast N 245 392

Zulassige Axiallast N 98 147

Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 0,96 1,4 2,5
kg (mit Bremse) 1,4 1,8 3,3

S |Nennspannung 24V DC #5 %

_5 Tragheitsmoment der Haltebremse J|kgm2 x 104 0,018 0,075

§ Leistungsaufnahme (bei 20 °C) (W 9 10

£ |Stromaufnahme (bei 20 °C) A 0,36 0,42

qg’. Statisches Reibmoment Nm (min.) 1,27 2,45

g Anstiegszeit fur Haltemoment ms (max.) 50 70

g Freigabezeit ms (max.) 15 20

Betriebsdauer Dauerbetrieb

S Isolationsklasse Typ B

S Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C

E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 % bis 85 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)

= Vibrationsklasse V-15

2 |Isolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen

“f’.n und dem Gehauseerdungsanschluss

@ Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkiihlend, IP65 (auBer Wellendichtung und Kabelenden)

o |Vibrationsfestigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s2

Befestigung Flanschmontage

! Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhangig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit méglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und tiberprifen Sie, ob der Betrieb
moglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-KH20030H/T (230 V, 200 W) R88M-KH40030H/T (230 V, 400 W) R88M-KH75030H/T (230 V, 750 W)
(Nm) (Nm) (Nm)
20 1,91 (4500) 404 3,8(3400) 3,8 (3800) 8,0+ 7.13200) 7,1(3600)

7.1
Versorgungsspannung N

um 10 % verringert Bereich fiir Kurzzeitbetrieb

(1,90

um 10 % verringert 38 DN,

Versorgungsspannung
um 10 % verringert

Bereich filr Kurzzeitbetrieb

104 204 130 G A N 4,0
............... ) 30
064 13 PRI 13 !
Bereich fiir Dauerbetrieb 032 Bereich fiir Dauerbetrieb 032 Bereich fiir Dauerbetrieb
: L ! 06
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(min™") (min~') (min~')
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Servomotoren mit hoher Massetragheit, 2000 und 1500 U/min, 400 V

Nennwerte und Spezifikationen

Drehzahl, Spannung 2000 U/min, 400 V 15020l6l/\rlnin,
Servomotor-Modell 20 Bit inkrementell 1K020F-[] 1K520F-[] 2K020F-[] 3K020F-[] 4K020F-[] 5K020F-[]
R88M-KHL 17 Bit absolut 1K020C-T] | 1K520C-L] | 2K020C-[] | 3K020C-] | 4K020C-L] | 5KO020C-] | 7K515C-]
Nenn-Ausgangsleistung W 1000 1500 2000 3000 4000 5000 7500
Nenndrehmoment Nm 4,77 7,16 9,55 14,3 19,1 23,9 47,8
Kurzzeitiges Nm 14,3 21,5 28,6 43,0 57,3 71,6 119
Spitzendrehmoment
Nennstrom A (eff) 2,9 4,7 55 8,0 10,5 13,0 22,0
Kurzzeitiger max. Strom A (eff) 12 20 24 34 45 55 83
Nenndrehzahl min-1 2000 1500
Max. Drehzahl min-1 3000 3000
Drehmomentkonstante Nm/A 1,27 1,16 1,31 1,34 1,38 1,39 1,54
Massetragheitsmoment kgm?2 x 104 24,7 37,1 57,8 90,2 112 162 273
des Rotors (JM) (ohne Bremse)
kgm?2 x 10-4 (mit Bremse) 26,0 38,4 62,9 95,3 117 167 279
Maximales Vielfaches von (JM) 57
Lasttragheitsmoment (JL)
Nennleistungsrate kW/s (ohne Bremse) 9,2 13,8 15,8 22,7 32,5 35,1 86,7
kW/s (mit Bremse) 8,8 13,4 14,5 21,5 31,1 34,1 85,1
Zulassige Radiallast N 490 784 1176
Zulassige Axiallast N 196 343 490
Gewicht ca. kg (ohne Bremse) 6,7 8,6 12,2 16,0 18,6 23,0 42,3
kg (mit Bremse) 8,1 10,1 15,5 19,2 21,8 26,2 46,2
c Nennspannung 24V DC £10 %
@ (Tragheitsmoment (J) kgm2 x 104 1,35 4,7
S [der Haltebremse
£ |Leistungsaufnahme (20 °C) |W 14 19 31 34
’5 Stromaufnahme (20 °C) |A 0,59 +10 % 0,79 £10 % 1,30 +10 % 1,40+10 %
& | Statisches Reibmoment  |Nm (min.) 4,9 13,7 24,5 58,8
2 [Anstiegszeit ms (max.) 80 100 80 150
’% fur Haltemoment
Freigabezeit ms (max.) 70 50 25 50
Betriebsdauer Dauerbetrieb
< Isolationsklasse Typ F
S [Temperatur bei Betrieb und Lagerung 0 bis +40 °C/-20 bis +65 °C
E Luftfeuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 20 % bis 85 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
= Vibrationsklasse V-15
2 [Isolationswiderstand Mind. 20 MQ bei 500 V DC zwischen den Spannungsversorgungsklemmen
"’(h und dem Gehé&useerdungsanschluss
@ Gehause Vollstandig gekapselt, selbstkihlend, IP67 (auBer Wellendffnung)
o |Vibrationsfestigkeit Beschleunigung 49 m/s2
Befestigung Flanschmontage

I Anwendbare Lasttragheit: Das maximale Massetragheitsverhaltnis (Lasttragheit/Rotortragheit) ist von der mechanischen Konfiguration und ihrer Steifigkeit abhangig.
Bei einer Maschine mit hoher Steifigkeit ist ein Betrieb selbst bei hoher Lasttragheit mdglich. Wahlen Sie einen geeigneten Motor und Uberprifen Sie, ob der Betrieb
moglich ist.

Drehmoment/Drehzahl-Kennlinien

R88M-KH1K020F/C (400 V, 1 kW) R88M-KH1K520F/C (400 V, 1,5 kW) R88M-KH2K020F/C (400 V, 2 KW) R88M-KH3KO020F/C (400 V, 3 kW)
(Nm) (Nm) (Nm) (Nm)

14,3 (2000

14,3 (2200)
AR Versorgungsspannung
o\ um 10 % verringert

201

301286 (2000) _ 28,6 (2200) 501430 (2000) 43,0 (2400)

Versorgungsspannung

Um 10 % verringert

10 - Bereich fiir Kurzzeitbetrieb Bereich fiir Kurzzeitbetrieb i
um 10 % verringert Bereich fir Kurzzeithetreb um 10 % verringert

104 10,0 15 150 254
54477 477 350 60 9,55 *[i10 143 200
Bereich fiir Dauerbetrieb 3,2 Bereich fiir Dauerbetrieb 48 Bereich fiir Dauerbetrieb 6,4 Bereich fiir D 95
0 1000 2000 3000 (min) 0 1000 2000 3000 (min) 0 1000 2000 3000 (min) 0 1000 2000 3000 (min)
R88M-KH4K020F/C (400 V, 4 kW) R88M-KH5K020F/C (400 V, 5 kW) R88M-KH7K515C (7,5 kW)
Versorgungsspannung
L PN (1900) 57,3 (2100) (Nm) o gy veemingert
ol ’ o lze (1900 71,6 (2100) j1e0 2200) 1 119,0 (2500)
Bereich fiir Kurzzeitbetried W\ um 10 % verringert ereichfr Kuzsibeteh A :rer:s%gnzn‘?esrs::;::ng 100 1 Bereich fi Kurzzeithetrieb Y '
25419.1 * 25,0 35 N Y600
: N 478 \ !
120 \200 50 4 4781500
Bereich fiir Dauerbetrieb Bereich fir Dauerberie 30 Bereich fiir Dauerbetrieb 12,0
-, L . . |
0 1000 2000 3000 (min) 0 1000 2000 3000 (min) 0 0002000 3000 o)
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Produktbezeichnung

Servoantrieb

Servoantrieb Accurax G5-Serie ——

Antriebstyp

R88D-KNO1H-ECT

T: Analog/Impuls-Typ
N: Netzwerktyp

| Produkt

bezeichnung

Leer: Analog/Impuls-Typ
ECT: EtherCAT-Kommunikation
ML2: MECHATROLINK-II-Kommunikation

Leistung und Spannung

Vil;)s:rrlgsggs- Code | Ausgang
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
400 V 15F 1,5 kW
20F 2,0 kW
30F 3,0 kW
50F 5,0 kW
75F 7,5 kW
150F 15,0 kW

Technische Daten des Servoantriebs

230 V, einphasig

Servoantriebstyp R88D-K[] 01H] 02H[] 04H[] 08H[] 10H] 15H]
Geeigneter R88M-K[] 05030(H/T)-[] 20030(H/T)-[]J 40030(H/T)-[] 75030(H/T)-[] 1K020(H/T)-[] 1K030(H/T)-[J
Servomotor — _

10030(H/T)-[]

1K530(H/T)-0]

1K520(H/T)-0J

90010(H/T)-0]

Max. zuldssige Motorleistung W 100 200 400 750 1000 1500
Dauer-Ausgangsstrom Aeff 1,2 1,6 2,6 4.1 5,9 9,4
Eingangsspannungs- |Leistungs- Ein-/dreiphasig, 200 bis 240 V AC +10 bis —15 % (50/60 Hz)
c kreis
§ versorgung Steuerkreis  |Einphasig, 200 bis 240 V AC +10 bis —15 % (50/60 Hz)
E Regelungsart PWM-Steuerung Uber IGBT-Ausgang, Sinusantrieb
= Ruckflihrung Serieller Drehgeber (Inkremental/Absolutwert)
2| | Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis +55 °C/—20 bis +65 °C
‘g 2| Luftfeuchtigkeit bei Betrieb max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
? é’ und Lagerung
m g Héhenlage max. 1000 m Uber Meeresspiegel
m | Vibrations-/StoBfestigkeit (max.) 5,88 m/s2, 10 bis 60 Hz (Dauerbetrieb am Resonanzpunkt nicht zuldssig)/19,6 m/s2
Konfiguration Rickwandmontage
Gewicht ca. kg 0,8 | 1.1 | 16 | 18
400 V, dreiphasig
Servoantriebstyp R88D-K[] 06F[] 10F[] 15F[] 20F[] 30FLC] 50F[] 75F] 150FC]
Geeigneter R88M-K[] | 40020(F/C)-[] | 75030(F/C)-[] | 1KO30(F/C)-[1| 2K030(F/C)-[1| 3K030(F/C)-[1| 4K030(F/C)-[1 | 6K0O10C-[] | 11K015C-[]
Servomotor 60020(F/C)-[] | 1K020(F/C)-[J | 1K530(F/C)-[]| 2K020(F/C)-[1| 3K020(F/C)-[]| 5K030(F/C)-[J | 7K515C-[] | 15K015C-[]
= - 1K520(F/C)-[] = 2K010(F/C)-[]| 4K020(F/C)-[] = =
- - 90010(F/C)-[J - - 5K020(F/C)-[] - =
= = = = = 4K510C-[] = =
- - - - - 3K010(F/C)-[] - =
Max. zuldssige Motorleistung kW 0,6 1,0 1,5 2,0 3,0 5,0 7,5 15,0
Dauer-Ausgangsstrom Aeff 1,5 2,9 4,7 6,7 9,4 16,5 22,0 33,4
Eingangsspannungs- |Leistungs- Dreiphasig, 380 bis 480 V AC +10 bis —15 % (50/60 Hz)
kreis
§ versorgung Steuerkreis (24 V DC =15 %
2 |Regelungsart PWM-Steuerung Uber IGBT-Ausgang, Sinusantrieb
_g Ruckfihrung Serieller Inkremental- oder Absolutwertgeber Absolutwertgeber
'g Drehgeber
(?)- S Betriebs-/Lagertemperatur 0 bis 55 °C/-20 bis 65 °C
2 2| Luftfeuchtigkeit bei Betrieb max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
s S|und Lagerung
% Hoéhenlage max. 1000 m uber Meeresspiegel
@ Vibrations-/StoBfestigkeit 5,88 m/s2 10 bis 60 Hz (Dauerbetrieb am Resonanzpunkt nicht zulassig)/19,6 m/s2
Konfiguration Rickwandmontage
Gewicht ca. kg 1,9 | 2,7 | 4,7 13,5 21,0
16 AC-Servosysteme
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Allgemeine technische Daten (fiir EtherCAT-Servoantriebe)

Leistungsdaten |Frequenzeigenschaften 2 kHz

2 |Befehlseingang EtherCAT-Befehle (fiir Sequenz-, Motion-, Dateneinstellung-/Sollwert-, Uberwachungs-, Anpassungs-
% und andere Befehle)

£ | Antriebsprofil*1 CSP, CSV, CST, Nullpunktsuche- und Profilpositionierungs-Betriebsarten (CiA402-Antriebsprofil)

a Nullpunktsuche-Betriebsart

- Positionierprofil-Betriebsart

<<_, Dual Touch-Sondenfunktion (Erfassungsfunktion)

E Kraftbegrenzungs-Funktion

]

Sequenzeingangssignal 8 Multifunktionseingénge, Funktion liber Parametereinstellung wahlbar (Sperren des Vorwarts-/Riickwértslaufs,
= Not-Halt, Latch-Funktion, Nullpunkschalter, Drehmomentbegrenzung vorwarts/riickwarts, universeller Uberwa-
5 chungseingang)

ﬁ Sequenzausgangssignal 1 x Servoantrieb-Fehlerausgang

‘mt 2 Multifunktionsausgéange, Funktion tUber Parametereinstellung wéhlbar (Servo bereit, Bremse l6sen, Drehmo-
ment-Grenzwerterkennung, Stillstandserfassung, Warnausgang, Positionierung abgeschlossen, Fehler-RESET,
programmierbarer Ausgang ...)

uSB Schnittstelle PC/Mini-USB-Steckverbinder

Kommunikation  [Kommunikationsstandard | Erfiillt den USB-2.0-Standard

Funktion Parametereinstellung, Statusiiberwachung und -optimierung
EtherCAT Datenaustauschprotokoll IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7
Kommunikation | physische Schicht 100BASE-TX (IEEE802.3)
Steckverbinder RJ45 x 2
ECAT IN: EtherCAT-Eingang x 1
ECAT OUT: EtherCAT-Ausgang x 1
DatenUbertragungsmedium |Kategorie 5 oder héher (Kabel mit doppelter Aluminiumlage und geflochtener Abschirmung wird empfohlen)
Max. Kabellange Abstand zwischen Knoten: max. 100 m
LED-Anzeigen RUN x 1
ERR x 1
c L/A IN (Link/Aktivitat IN) x 1
2 L/A OUT (Link/Aktivitat OUT) x 1
é Autotuning Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fiir Steifigkeitseinstellung. Tragheitserkennung
S [Generatorische Bremse (DB) Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betatigt
t Generatorischer Bremsbetrieb In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand (Option).
% Endlagenschalter-Funktion (OT) Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp Uber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive
S Endlage (P-OT) oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist
-g Drehgeber-Teilungsfunktion Getriebelibersetzungsverhaltnis
~ |Schutzfunktionen Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Drehgeberfehler, Uberhitzung etc.
Analoge Uberwachungsfunktionen Analoge Uberwachung von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler,
Analogeingang etc.
Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kdnnen Uber Parameter angegeben werden.
Anzahl Kanéle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)
Bedienkonsole  |Anzeigefunktionen Eine 2-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert iiber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.
Schalter 2 Drehschalter zur Einstellung der Knotenadresse
Ladeleuchte (CHARGE) Leuchtet wenn Netzspannung anliegt.
Sicherheitsklemme | Funktionen Kraftunterbrechungs-Sicherheitsfunktion zum Ausschalten des Motorstroms und Stoppen des Motors.
Ausgangssignal fur Fehleriiberwachungsfunktion.
Erflllte Standards EN 1SO13849-1:2008 (PL d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)),
EN61508:2001 (SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)
Feedback externer Drehgeber Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber fir vollstandig geschlossenen Regelkreis

"1 Die Betriebsarten CSV, CST und Nullpunktsuche werden im Servoantrieb mit Version 2.0 oder héher unterstitzt.

Accurax G5-Servosystem
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Allgemeine technische Daten (fiir MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

Regelbetriebsart

Positioniersteuerung, Drehzahlregelung, Drehmomentregelung, vollstdndig geschlossener Regelkreis

Leistungsdaten

Frequenzeigenschaften

2 kHz

Geschwindigkeits-

Geschwindigkeits-Sollwert kann tber den Geschwindigkeits-Nullhaltungseingang auf Null gehalten werden

Nullhaltung
Sanftanlauf-Zeiteinstellung 0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzégerung sind getrennt einstellbar).
Befehlseingang MECHATROLINK-II MECHATROLINK-II-Befehle (fir Sequenz-, Motion-, Dateneinstellungs-/Sollwert-, Uberwachungs-, Justierungs-

Kommunikation

und andere Befehle)

Sequenzeingangssignal

8 Multifunktionseingange, Funktion iber Parametereinstellung wahlbar (Sperren des Vorwérts-/Ruckwartslaufs, Not-Halt,

Kommunikation

E Latch-Funktion, Nullpunkschalter, Drehmomentbegrenzung vorwarts/riickwérts, universeller Uberwachungseingang)
& | Sequenzausgangssignal Es kénnen drei Arten von Signalformen ausgegeben werden: Bremsfreigabe, Servo bereit, Servoalarm, Position erreicht,
< Motordrehzahlerfassung, Drehmoment-Grenzwerterkennung, Nulldrehzahl-Erfassung, Drehzahlibereinstimmungs-
i Erkennung, Warnung, Positionssollwertstatus, Uberdrehzahlerkennung, Alarmausgang, Drehzahlsollwertstatus.
usB Schnittstelle PC/Mini-USB-Steckverbinder

Kommunikationsstandard

Erflllt den USB-2.0-Standard

Funktion

Parametereinstellung, Statustiberwachung und -optimierung

MECHATROLINK-II-

Datenaustauschprotokoll

MECHATROLINK-II

Kommunikation Stationsadresse 41H bis 51 FH (max. Anzahl Slaves: 30)
Ubertragungsgeschwindigkeit |10 MBit/s
Ubertragungszyklus 1,2und 4 ms
Datenlénge 32 Byte
Autotuning Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fiir Steifigkeitseinstellung. Tragheitserkennung
S | Generatorische Bremse (DB) Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betatigt
5 |Generatorischer Bremsbetrieb In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand (Option).
£ [Endlagenschalter-Funktion (OT) Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp Uber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive Endlage
E (P-OT) oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist
t Drehgeber-Teilungsfunktion Optionale Teilung méglich
g Schutzfunktionen Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Drehgeberfehler, Uberhitzung etc.
'E, Analoge Uberwachungsfunktionen Analoge Uberwachung von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler,
.g Analogeingang etc.

Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kénnen iber Parameter angegeben werden.
Anzahl Kanéle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)

Bedienkonsole

Anzeigefunktionen

Eine 2-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert tiber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.

Statusanzeige-LED (COM) zur MECHATROLINK-II-Kommunikation

Schalter

2 Drehschalter zur Einstellung der MECHATROLINK-II-Knotenadresse

Ladeleuchte (CHARGE)

Leuchtet wenn Netzspannung anliegt.

Sicherheitsklemme

Funktionen

STO - Sicherheitsfunktion zum sicheren Abschalten des Motors. Ausgangssignal fir Fehleriiberwachungsfunktion.

Erfillte Standards

EN 1SO13849-1:2008 (PL d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)),
EN61508:2001 (SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)

Feedback externer Drehgeber

Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber firr vollstdndig geschlossenen Regelkreis

Allgemeine technische Daten (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)

Re!

gelbetriebsarten

Externe Steuerung

(1) Positioniersteuerung, (2) Drehzahlregelung, (3) Drehmomentregelung, (4) Positioniersteuerung/Drehzahlregelung, (5)
Positioniersteuerung/Drehmomentregelung, (6) Drehzahl-/Drehmomentregelung und (7) vollstdndig geschlossener
Regelkreis.

Interne Positionierung

Antriebsprogrammierung: Indexer-Funktion durch Parameter aktiviert.

Leistungsda-

Frequenzeigenschaften

2 kHz

ten

Geschwindigkeits-
Nullhaltung

Geschwindigkeits-Sollwert kann tber den Geschwindigkeits-Nullhaltungseingang auf Null gehalten werden

Sanftanlaufzeiteinstellung

0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzégerung sind getrennt einstellbar). S-Kurven-Beschleunigung/Verzégerung
ist ebenfalls verflgbar.

%]

Drehzahlre- |Geschwindigkeitssollwertspan- |6 V DC bei Nenndrehzahl: voreingestellt (Skalierung und Polaritat Gber Parameter einstellbar)
g gelung nung
K=y Drehmomentgrenzwert 3 V DC bei Nenndrehmoment (Drehmoment in positiver/negativer Richtung separat begrenzbar)
a voreingestellte Geschwindig- | Voreingestellte Drehzahl kann tber Digitaleingénge aus 8 internen Einstellungen ausgewahlt werden
£ keitsregelung
2 Drehmo- Drehmomentsollwert- 3V DC bei Nenndrehmoment: voreingestellt (Skalierung und Polaritat Gber Parameter einstellbar)
i |[mentrege-  |Spannung
lung Geschwindigkeitsgrenzwert Geschwindigkeitsgrenzwert kann iber Parameter eingestellt werden
§ Sollwert- Eingangssignaltyp Vorzeichen + Impulsfolge, 2-phasiger Impuls mit 90° Phasenversatz (A-Phase + B-Phase) oder Impulsfolge im/gegen
O |impulse den Uhrzeigersinn
a Eingangsimpulsfrequenz max. 4 Mpps (max. 200 kpps bei Open Collector).
g Sollwertimpulsskalierung Skalierungsverhaltnis: 1/1000 bis 1000
o (elektronisches Getriebe) Als Zahler (Drehgeberauflésung) und Nenner (Sollwertimpulsauflésung pro Motorumdrehung) kann ein beliebiger
i.IEJ Wert von 1 bis 2°° eingestellt werden. Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen.
® |Sollwert- Eingangssignaltyp Vorzeichen + Impulsfolge, 2-phasiger Impuls mit 90° Phasenversatz (A-Phase + B-Phase) oder Impulsfolge im/gegen
E’ impulse den Uhrzeigersinn
2 Eingangsimpulsfrequenz max. 4 Mpps (max. 200 kpps bei Open Collector).
°0 2 Sollwertimpulsskalierung Skalierungsverhaltnis: 1/1000 bis 1000
j“.’ % (elektronisches Getriebe) Als Zahler (Drehgeberauflosung) und Nenner (Sollwertimpulsauflosung) kann ein beliebiger Wert von 1 bis 2% eingestellt
g i werden. Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen.
Q
[

kalierung externer Drehgeber

Skalierungsverhaltnis: 1/20 bis 160
Als Zahler (Drehgeberaufldsung) und Nenner (Auflésung des externen Drehgebers pro Motorumdrehung) kann ein belie-
biger Wert von 1 bis 230 eingestellt werden. Die Kombination muss innerhalb des oben angegebenen Bereichs liegen.

Antriebsprogrammierung | Vollsténdig geschlossener | Positionierung | Drehzahl-/Drehmomentregelung

Funktionalitatsauswahl

Funktionalitat durch Parameter aktiviert.

Unterstltzte Funktionalitat

G5-Analog-/Impuls-Servoantrieb mit Firmware 1.10 oder héher

Software CX-Drive, Version 2.30 oder hoher
Kommunikation Das Programm kann Uber USB-Datenlbertragung (CX-Drive) heruntergeladen werden.
Befehlstypen Relative Bewegung, Absolutbewegung, Tippbetrieb, Nullpunktsuche, Verzégerungsstopp, Geschwindigkeits-Update,

Zeitgeber, Ausgangssignal-Steuerung, Ausblenden, Bedingte Verzweigung,

Anzahl der Befehle

Bis zu 32 Befehle (0 bis 31)

Befehlsausfuhrung

Abtasten des Eingangs zur Ausfiihrung des ausgewahlten Befehls oder zur Ausflihrung
einer komplexen Sequenz (Kombination aus mehreren Befehlen)

Befehlsauswahl

Bis zu 5 digitale Eingange zur Auswahl der einzelnen Befehle oder Sequenzen

AC-Servosysteme
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Positionssignalausgabe Line-Driver-Ausgang A-Phase, B-Phase, Z-Phase und Open Collector-Ausgang Z-Phase
Sequenzein- Externe Steuerung — 10 Multifunktionseing@nge, Funktion Uber Parametereinstellung wahlbar: Servo EIN, Umschaltung der Regelbetriebsart,
gangssignal Sperren des Vorwarts-/Riickwartslaufs, Vibrationsfilterumschaltung, Verstarkungsumschaltung, Umschaltung
elektronisches Getriebe, Fehlerzahlerriicksetzung, Impulssperre, Alarm-Rucksetzung, interne Drehzahlauswahl,
Umschaltung Drehmomentbegrenzung, Nulldrehzahl, Not-Aus, Umschaltung Tragheitsverhaltnis, Drehzahl-/
Drehmoment-Sollwertsignal
— 1 Fest zugeordneter Eingang (SEN: Sensor EIN, ABS-Datenanforderung)
Interne Positionierung — 10 Multifunktionseingange, Funktion iber Parametereinstellung wahlbar: Servo EIN, Sperren des Vorwarts-/
(Antriebsprogrammierungs- Ruckwartslaufs, Dampfungsfilterumschaltung, Verstarkungsumschaltung, Alarm-Ricksetzung, Umschaltung
® Betriebsart) Drehmomentbegrenzung, Not-Aus, sofortiger Stopp, Verzégerungsstopp-Eingang, Umschaltung Tragheitsverhaltnis,
5 Latch-Eingang, Nullpunktschalter-Eingang, Abtasten und 5 x Eingangsbefehlauswahl
7
< — 1 Fest zugeordneter Eingang (SEN: Sensor EIN, ABS-Datenanforderung)
o Sequenzaus- Externe Steuerung — 3 Ausgangssignale, konfiguriert Uber Parametereinstellungen: Bremsfreigabe, Servo bereit, Servoalarm,
gangssignal Position erreicht, Motordrehzahlerfassung, Drehmoment-Grenzwerterkennung, Nulldrehzahl-Erfassung,
Drehzahllibereinstimmungs-Erkennung, Warnung, Positionssollwertstatus, Uberdrehzahlerkennung,
Drehzahlsollwertstatus
— 1 Ausgang als Alarmausgang festgelegt.
Interne Positionierung — 3 Ausgangssignale, konfiguriert Uber Parametereinstellungen: Bereit, Bremse, Position erreicht, Motordrehzahlerfassung,
(Antriebsprogrammierung Drehmoment-Grenzwertstatus, Stillstandserfassung, Drehzahllbereinstimmung, Warnung, Positionssollwertstatus,
aktiviert) Position erreicht, Antriebsprogrammierungs-Befehl und Ausgang wéhrend der Antriebsprogrammierung
— 1 Ausgang als Alarmausgang festgelegt.
usB Schnittstelle PC/Mini-USB-Steckverbinder
Kommunikation |Kommunikationsstandard Erfiillt den USB-2.0-Standard
Funktion Parametereinstellung, Statusiiberwachung und -optimierung
Autotuning Automatische Einstellung der Motorparameter. Ein Parameter fiir Steifigkeitseinstellung. Tragheitserkennung
Generatorische Bremse (DB) Integriert, wird beim Ausfall der Netzspannung, bei Servoalarm, Servo AUS und aktiviertem Endlagenschalter betétigt
Generatorischer Bremsbetrieb In Modellen von 600 W bis 5 kW ist ein interner Widerstand vorhanden. Extern montierter Bremswiderstand (Option).
Endlagenschalter-Funktion (OT) Stopp durch generatorisches Bremsen, Stopp Uiber Verzégerungsrampe oder freies Auslaufen, wenn positive Endlage
(P-OT) oder negative Endlage (N-OT) aktiv ist
S Drehgeber-Teilungsfunktion Optionale Teilung moglich
5 Elektronisches Getriebe (Zahler/Nenner) Bis zu vier Z&hler des elektronischen Getriebes durch Kombination mit den Eingédngen
g Interne Festgeschwindigkeit 8 Geschwindigkeiten intern einstellbar
E Schutzfunktionen Uberstrorp, Uberspannung, Unterspannung, Ubergeschwindigkeit, Uberlast, Drehgeberfehler, Uberhitzung etc.
© Analoge Uberwachungsfunktionen Analoge Uberwachung von Motorgeschwindigkeit, Geschwindigkeitssollwert, Kraftsollwert, Befehl nach Fehler,
5 Analogeingang etc.
5 Die auszugebenden Uberwachungssignale und ihre Skalierung kdnnen iber Parameter angegeben werden.
k) Anzahl Kanéle: 2 (Ausgangsspannung: +10 V DC)
= Bedienkonsole |Anzeigefunktionen Eine 6-stellige 7-Segment-LED-Anzeige informiert (iber Antriebsstatus, Alarmcodes, Parameter etc.
Tasten der Bedienkonsole Zum Einstellen/Uberwachen der Parameter und Antriebszusténde (5 Tasten)
Ladeleuchte (CHARGE) Leuchtet wenn Netzspannung anliegt.
Sicherheits- Funktionen Kraftunterbrechungs-Sicherheitsfunktion zum Ausschalten des Motorstroms und Stoppen des Motors. Ausgangssignal
klemme fur Fehleriiberwachungsfunktion.
Erfullte Standards EN 1SO13849-1:2008 (PL d (Performance Level d)), IEC61800-5 -2:2007 (Funktion STO (Safety Torque OFF)),
EN61508:2001 (SIL2 (Sicherheitsintegritatsstufe 2)), EN954-1:1996 (CAT3)
Feedback externer Drehgeber Serielles Signal und Line-Driver A-B-Z Drehgeber fir vollstdndig geschlossenen Regelkreis
Erweiterungssteckverbinder Serieller Bus fur Optionsmodul

Bauteilbezeichnungen der Servoantriebe

EtherCAT-Statusanzeigen

Anzeigebereich

Uberwachungs-
Analog-Uberwachungs- steckverbinder (CN5) \
steckverbinder (CN5) I e 0
Adresseinstellung o @
|—— USB connector (CN7) ]

v T | ——— MECHATROLINK-I
= 1 Steckverbinder (CN6)
| —— EtherCAT-Kommunikations-

Steckverbinder: ECAT IN

‘] Drehschalter fiir Knoten-

|[+—— Bedienungsbereich

| ——— UsB-Steckverbinder (CN7)

P
o R fa p— | Enweiterungssteckverbinder (CN)
o eistungslreis [ Leistungskreis- Leistungskreis-
penmungevrsr ulfs | EtherCAT- Spannungsversor-
1 4 Steckverbinder: ECAT OUT ungsklemmen ——» gungsklemmen ——»| }——— sicherheits-Steckverbinder (CN8)
(L1, L2und L3) i ' D o 2 nd 3 | UsB-Steckverbinder (CN7) (L1, L2 und L3) 12
o
Steuerkreis- ' Sicherheis-Steckverbinder (CN8) Steuerkreis-
'

Spannungsversor- ——»|
gungsklemmen
(L1C und L2C)

Ladeleuchte

b Sicherhe (cNg)

Steuerkreis-
—

gungsklemmen
(L1C und L2C)

Ladeleuchte

(L1C und L2C)

Ladeleuchte

| —— Ela-Steuersteckverbindung (CN1) | — Fg—g:::?m«eckvsvb\nuung (eN1) | — Eg;—z:::errslsckvermndung (CN1)
fiir externen Brems- ——|

widerstand (B1, B2 und B3)

fiir externen Brems- ——»|
widerstand (B1, B2 und B3)

fiir externen Brems- ——»|
widerstand (B1, B2 und B3)

Anschlussklemmen fir
Servomotor (U, V und W) >

Anschlussklemmen [ Anschiussklemmen [ Anschlussklemmen [

Anschlussklemmen fiir

Servomotor (U, V und W)

Steckverbinder fir externen
Drehgeber (CN4)

Steckverbinder fir externen
Drehgeber (CN4)

_——— Steckverbinder fiir externen
Drehgeber (CN4)

e Drehgeber- Schutzleiter- ——|
Steckverbinder (CN2) Erdungsklemmen

|~ Drehgeber-Steckverbinder (CN2)

| —o (CN2) h —{

Schutzleiter-Erdungsklemmen —»{

EtherCAT-Servoantriebe MECHATROLINK-II-Servoantriebe Analog/Impuls-Servoantriebe

Hinweis: In den Abbildungen oben sind lediglich 230-V-Servoantriebsmodelle dargestellt. Die 400-V-Servoantriebe sind mit 24 V DC Spannungs-
versorgungs-Eingangsklemmen fiir den Steuerkreis statt mit L1C- und L2C-Klemmen ausgestattet.
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Standard-Servomotoren
Motoren mit 3000 U/min (230 V, 50 bis 100 W)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LN Abmessungen Gewicht ca. (kg)
Wellenende

Produktbezeichnung LL LM LL LM Gewinde x Tiefe Ohne Bremse | Mit Bremse

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

Drehgeber-Steckverbinder

Bremsensteckverbinder Drehgeber-Steckverbinder

Motorsteckverbinder Motor-Steckverbinder 10040
L 25 S % Wellenende
] ’ i M —
{ T 2 —
d Jr o, T 14
J‘?Jﬁ” T a3 " ) : : R3.7 i i 125 *H .
) -
466 - — 46,6 'q - — o) : R =. ‘
0 N E— | ( B E—| ~ ; “m
E g : : 3 Gewinde x Tiefe
R — g\e o — | g | §§ 1 2 x
2 g : ;
‘ 2 _{[] mind. 1,5 ‘%2
| J | _mind. 7,5 | P L %
Modelle mit Bremse Modelle ohne Bremse 2-943

Motoren mit 3000 U/min (230 V, 200 bis 750 W)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Abmessungen Wellenende Gewicht ca. (kg)
Produktbezeichnung LL LM | KL1 | LL | LM | KL1 LB|LC |LD|LE|[LG|LZ| S | K| QK | H | B | T | Gewin-| Ohne Mit
de x | Bremse |Bremse
Tiefe
R88M-K20030(H/T)-[1S2 | 79,5 | 56,5 | 52,5 | 116 | 93 |52,5|30|50h7| 60 [ 70| 3 |6,5|4,5[11h6| 20 | 18 | 8,5 |4h9| 4 [M4x8L| 0,82 1,3
R88M-K40030(H/T)-[1S2 | 99 76 | 52,5 |135,5/112,5| 52,5 14h6| 25 | 225 | 11 |[5h9| 5 [M5x 10L| 1,2 1,7
R88M-K75030(H/T)-[1S2 | 112,2| 86,2 | 60 [148,2|/122,2| 61,6 |35|70h7| 80 | 90 8 | 6 |19h6 22 |155|6M9| 6 2,3 3,1
Drehgeber-Steckverbinder
Bremsensteckverbinder .
Motorsteckverbinder Drehgeber-Steckvermnde_r
w R 1L Motorsteckverbinder Lo LG
Hr L Wellenende
LG LE — —
"y ¢ = i FJ ‘? ﬁx:“} LG LE B \L 41z
iR amyls O =l
\ d
KL1 ! b K B
o g d o

oS

oLB

Gewinde
x Tiefe

'EBE LR,
¥ : FL -
3 % Rl {B£

%/
i B i ] — V&Lﬁ

Modell mit Bremse ind. 15 Modell ohne Bremse

Motoren mit 3000 U/min (230 V, 1 bis 1,5 kW/400 V, 750 W bis 5 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Abmessungen Wellenende Circa-
Gewicht
(kg)
o |Produktbe- LL | LM |KB1| KB2 |[KL1| LL | LM | KB1 | KB2 |KL1 LA| LB [LC|LD|LE|LG| S |Gewin-|K|QK| H | B [T
E’U, zeichnung de x o o
& Tiefe oo | o
== £EE EE
oc 59 = (]
2 R88M-K[J o m
>&
230 |1KO30(H/T)-[1S2| 141 | 97 | 66 | 119 [101| 168 | 124 | 66 | 146 | 101|55|135| 95h7 |100|115| 3 [ 10|19h6|M5x 12L|45| 42 |15,5|6M9|6| 3,5 | 4,5
1K530(H/T)-[182(159,5(115,5/84,5|137,5 186,5|142,5| 84,5 |164,5 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 | 4,1
1K030(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)-[1S2|178,5|134,5|103,5/156,5 205,5/161,5/100,5/183,5 53 | 6,3
3KO030(F/C)-[1S2| 190 | 146 | 112| 168 |113| 215 | 171 | 112 | 193 | 113 162({110h7(120 145_12 22h6 41| 18 |8h9|7| 8,3 | 9,4
4KO030(F/C)-[1S2| 208 | 164 | 127 | 186 |118| 233 | 189 | 127 | 211 | 118|65|165 130 6 24h6 M8 x 20L|55( 51 | 20 11 (12,6
5K030(F/C)-[1S2| 243 | 199 | 162 | 221 268 | 224 | 162 | 246 14 16
Motor- und Bremsen- LL LR
Steckverbinder LM
KB2 Wellenende
Drehgeber- KB1 LCxLC
Steckverbinder \ﬁ LR
K
LG [LE é
- N 4-¢9 . QK 5
4 [ M
8[% o) ‘K e 2, | = |
= < e —T
H o == o0
H { a 4 )
< =
LJ_)
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Motoren mit 2000 U/min (230 V, 1 bis 1,5 kW/400 V, 400 W bis 5 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Abmessungen Wellenende | Circa-
Gewicht
(kg)
[ Produktbe- LL { LM |KB1| KB2 |KL1| LL | LM [KB1| KB2 |KL1 LA| LB (LC|LD|LE|LG|LZ| S . K[QK| H | B |T
22 |zeichnung o el 9
33 LX) o0l o
oc £ SEEE
55 H= Sg|=¢
® 8 |R88M-K[] [ 0| o
g7 ©
230 |1K020(H/T)-[JS2| 138 | 94 | 60 | 116 |116| 163 | 119 | 60 | 141 [116|55|165| 110h7 |130(145| 6 | 12| 9 |22h6|M5x[45(41| 18 | 8h9 |7| 52| 6,7
1K520(H/T)-[1S2| 155,5(111,5|77,5| 133,5 180,5|136,5|77,5(158,5 12l 6,7 |82
400 [40020(F/C)-[1s2|131,5| 87,5 [56,5|109,5|101|158,5|114,5/53,5(136,5 103 135 95h7 |100{115| 3 |10 19h6 42(15,5| 6h9 |6| 3,1 | 4,1
60020(F/C)-L1S2| 141 | 97 | 66 | 119 168 | 124 | 63 | 146 35|45
1K020(F/C)-[JS2| 138 | 94 | 60 | 116 [116] 163 | 119 | 57 | 141 | 118 165| 110h7 |130({145| 6 |12 22h6 41| 18 | 8h9|7| 52| 6,7
1K520(F/C)-[JS2|155,5|111,5|77,5{133,5 180,5|136,5|74,5(158,5 6,7 |82
2K020(F/C)-[1S2| 173 | 129 | 95 | 151 198 | 154 | 92 | 176 L 8 |95
3KO020(F/C)-[1S2| 208 | 164 | 127| 186 |118| 233 | 189 | 127 | 211 65 24h6| M8 x|55| 51| 20 11 (12,6
20L
4K020(F/C)-[1S2| 177 | 133 | 96 | 155 [140| 202 | 158 | 96 | 180 |140|70|233|114,3h7(176|200|3,2|18 |13,5|35n6| M12 50| 30 |10h9(8(15,5/18,7
5K020(F/C)-[1S2| 196 | 152 | 115| 174 221 | 177 [115| 199 2;L 18,6/21,8
Motor- und Bremsen- LL LR
Steckverbinder LM
KB2
Drehgeber- - LC x LG Wellenende
Steckverbinder LR
ﬂ-l— K
L E
= T ) Syt §% 4-9LZ QK
< &G NS B
3 » ™ >\‘V » T -
2, N\ 2}
[ — m — ] m
g - o A
= <
I %D /,< % N ’ ,@ Gewinde x Tiefe
I . E 32

Motoren mit 1500 U/min (400 V, 7,5 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse Gewicht ca. (kg)

Versorgungs-|Produktbezeichnung | LL | LM | KB1 |KB2| L1 L2 L3 | LL | LM | KB1| KB2| L1 L2 L3 |Ohne Bremse| Mit Bremse
spannung

R88M-K[]
400 7K515C-[1S2 312 | 268 | 219 | 290 |117,5(117,5| 149 | 337 | 293 | 2583 | 315 | 117,5|152,5| 183 36,4 40,4
Motorsteckverbinder Bremsensteckverbinder
(nur fur Ausfiihrung mit Bremse)
Drehgeber- LL 113 176 x 176
i 44 LM
Steckverbinder KBD 435 435
KB1
: L3
L2
mL—QL = L1 Wellenende
L 11?)8 (XD
i ﬁﬁﬁéﬁ 24/ 3.2 44185113
U %0 M4,
4 [ ] durchgéngig
5 = A §> A 1one
=k: : S == ] | a
i 9 === & b
= g ¥ ¥ 6 -3
b 3 3 - \ &
U L——— mind. 2 900 o Mi6
i Einpressposition <@ (Tiefe min. 32)
| des Lagerdeckels X
4 == & ® )
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Motoren mit 1500 U/min (400 V, 11 bis 15 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse Gewicht ca. (kg)
Versorgungs- (Produktbe- LL LM | KB1 | KB2 | L1 L2 L3 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 [Ohne Brem-| Mit Bremse
spannung zeichnung se
R88M-K[]
400 11K015C-[JS2 | 316 | 272 | 232 | 294 |124,5|124,5| 162 | 364 | 320 | 266 | 342 | 124,5 | 159,5 |196 52,7 58,9
15K015C-[1S2 | 384 | 340 | 300 | 362 |158,5|158,5| 230 | 432 | 388 | 334 | 410 | 158,5 | 193,5 |264 70,2 76,3
Motor- Bremsensteckverbinder
Steckverbinder (nur fur Ausfihrung mit Bremse)
LL 116 220 x 220
Drehgeber— 44 IIZ’I\3A2
Steckverbinder kBT 57 57
110 L3 o
L ﬁ L1
= 48 1 RN o 4-913,5 (Spezifikationen Wellenstumpf mit Keilnut
rﬁ%?jﬁ/ag 32| .4 [}H% ﬁ&]‘ und axialer Gewindebohrung)
0 J il §< 116
§ H — & ggo dM5)h
- 0 L 45 {ELET 16h9
J Ih — ;@ 265 e =991 2 [Mikelnutpe)
ofis f of = A
| £12 £ 85 L
Al 23 sl LIRS 2
. E (I <@ (Tiefe min. 40)
mind. 2
L Einpressposition @ %
H des Lagerdeckels J@’—
Motoren mit 1000 U/min (230 V, 900 W/400 V, 900 W bis 3 kW)
Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Abmessungen Wellenende | Circa-
Ge-
wicht
(kg)
& _ |Produkt- LL | LM | KB1|KB2|KL1| LL | LM | KB1 | KB2 |KL1 LA| LB |LCILD|LE|LG|LZ| S | K|QK|H| B |T
2 2 |bezeichnung & o o
33 LK) oo o
oc £ EEEE
o8& = 5g=¢
o g R88M-K[] ° o o
g° ©
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| 110h7 |130|145| 6 (12| 9 [22h6| M5 x |45|41 (18| 8h9 [7|6,7| 8,2
400 [90010(F/C)-01S2 74,5 118 121
2K010(F/C)-[1S2 [163,5(119,5| 82,5 |141,5/140|188,5/144,5| 82,5 |166,5| 140(80|233|114,3h7(176|200(3,2|18|13,5|35h6| M12 x (55| 50|30|10h9|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
Motor- und Bremsen- LL LR
Steckverbinder LM
KB2
Drehgeber- VBT LC x LC Wellenende
Steckverbinder LR
fI——Ll gg‘ K
L E
- Gt 4-9L.Z QK
1 \ I 1 B
< &9 LB
o | A X
© 0 \ 7 ) T | |F
=y o 4 =
q =] Q TCey
T T1 =g ) , =
% O /,< “ N\ ‘@ Gewinde x Tiefe

22
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Motoren mit 1000 U/min (400 V, 4,5 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse Gewicht ca. (kg)
Versorgungs- |Produktbezeichnung LL LM | KB1 | KB2 | L1 L2 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 Ohne Mit Bremse
spannung Bremse
R88M-K[J
400 4K510C-[1S2 266 | 222 | 185 | 244 98 98 291 | 247 | 185 | 269 98 133 29,4 33,3
Motor- und LL 113 176 x 176
Bremsen- 44 LM
Steckverbinder KB2
Drehgeber- KB1 = 43,5,.43.5
Steckverbinder [
\ Wellenende
(r 0
Fjﬂ\ ﬁ% %5 24) 3,2 1 3 63
i T T 90 M4, R
H 75| durchgangig
o - 12h9
i * N =1 (Keilnut P9)
o| H < T ~ 0,
CRI o 3 —r &
H H Sl = S| oo
H = - - -—q| O - S S 7
E 9 3 37 8
mind. 2 M16
- B Einpressposition (Tiefe min. 32)
des Lagerdeckels
H
Motoren mit 1000 U/min (400 V, 6 kW)
Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse Gewicht ca. (kg)
Versorgungs- |Produkt- LL LM | KB1 | KB2 | L1 L2 L3 LL LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 Ohne Mit Bremse
spannung bezeichnung Bremse
R88M-KLJ
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
Motorsteckverbinder Bremsensteckverbinder
(nur far Ausfihrung mit Bremse)
Drehgeber- LL 113 176 x 176
Steckverbinder [, 44 LM
KB2 435,435
KB1
L3
L2
mj;;;.;l L1 (Spezifikationen Wellenstumpf mit Keilnut
L‘ 48 | / \( \LQ und axialer Gewindebohrung)
110 b 135 113
ﬁ%%éf % 24 3.2 4-013 )
{ ‘ ] ®@ §< 45| durchgéngig
b3 > P2 .12h9
“id b - R 1’5@ - - (Ke||r£t P9)
< b £
§ of @ - - E T Ag @ N o
= H | 3 3§ < o5
& . p:t = 3 = \’g/ c’;
I——— mind. 2 <0 M16
T Einpressposition o (Tiefe min. 32)
d | | des Lagerdeckels =
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Servomotoren mit hoher Massetragheit
Motoren mit 3000 U/min (230 V, 200 W bis 750 W)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse | Mit Bremse |KB1| LR Flanschflache Abmessungen Wellenende Circa-
Gewicht
(kg)
& __|Produkt- L LL L LL LA| LB |[LC |LG| LZ S | Gewin-| K | QK H B T
22| bezeichnung de x o| o
S5 Tiefe B ||l
oc = € [EE
65 S¢S |=¢
@ 8 [R88M-KH[] o | o
oD
>
230 |20030(H/T)-0Js2-D| 129 99 | 1655 |1355| 42 | 30 | 70 | 50h7 | 60 | 65| 45 [ 11h6 [M4x8L| 20 | 18 | 85 4h9 4 1096 1,4
40030(H/T)-[1S2-D| 148,5 | 1185 | 185 155 |61,5 14h6 | M5 x 25 |225| M 5h9 5114|118
10L
75030(H/T)-[1s2-D| 162,2 | 127,2 | 199,2 | 164,2 (67,2 35 | 90 | 70h7 | 80 | 8 6 | 196 | M5x | 25 | 22 | 155 | 6h9 6 | 25| 33
10L

300

?_ ————————— _E@; Drehgeber-Steckverbinder

Spannungsversorgung- und Bremsensteckverbinder

L

7

300

LL

mrm

| L

45

oLB

KB1

Motoren mit 2000 U/min (400 V, 1 kW bis 5 kW)

Belegung des Drehgeber-
Steckverbinders

Kabellange 300 +30

(Abmessungen Wellenstumpf
mit Nut und Feder und axialer Gewindebohrung)

Gewinde x Tiefe

Belegung des Spannungsversorgungs-
und Bremsensteckverbinders

5

Steckverbinder optional

Hergestellt von Hypertac
SRUC-17G-MRWNO040 (STECKER) 4.

Drehgeber-Steckverbinder

Pin-Nr. Signal
1 BAT - (0 V)
2 BAT +
3 S+
4 S-—
5bis 7 nicht belegt

E5V (Spannungsversorgung)

EOV (Spannungsversorgung)

1

0 bis 17

nicht belegt

Steckergehause

FG (Gehauseerdung)

* Hinweis: Pins 1 und 2 werden nur bei
Motoren mit Absolutwertgeber verwendet.

Passender Steckve!

6

3

1 Kabellange 300 +30
Steckverbinder optional

Hergestellt von Hypertac

2 SRUC-06J-MSCN236 (STECKER)

Spannungsversorgung-
und Bremsensteckverbinder

Pin-Nr.

Ausgang

1

Phase U

Phase V

Phase W

* Bremsenklemme

LIESEAIEN

6

FG (Gehauseerdung)

rbinder:

* Hinweis: Pins 4 und 5 werden nur bei
Motoren mit Bremse verwendet.

Typ: SPOC-17H-FRON169 (KUPPLUNG)

Passender Steckverbinder:
Typ: SPOC-06K-FSDN169 (KUPPLUNG)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse LR Flanschflache Abmessungen Circa-
Wellenende Gewicht
(kg)
& __ |Produkt- LL | LM | KB1 | KB2 |[KL1| LL | LM | KB1 | KB2 |KL1 LA| LB |(LC|LD|LE|LG|LZ| S |K|QK| H | B |T
22 |bezeichnung ol o
33 (N7} 0
52 EElE
55 Sg=g
@ o |R88M-KHLI o| o
R
>
400 |1K020(F/C)-[JS1 | 173 | 129 | 95 | 151 [116| 201 | 157 | 92 | 179 [118|70(165| 110h7 |130(145| 6 | 12| 9 [22h6|45|41| 18 | 8"9 |7| 6,7 | 8,1
1K520(F/C)-[1S1 |190,5|146,5| 112,5(168,5 218,5/174,5|109,5/196,5 8,6 (10,1
2K020(F/C)-[1S1| 177 | 133 | 96 | 155 |140| 206 | 162 | 96 | 184 |140|80|233|114,3h7|176/200|3,2| 18|13,5|35n6|55| 50| 30 [10h9|8(12,2|15,5
3K020(F/C)-[1S1 | 196 | 152 | 115 | 174 225 | 181 | 115 | 203 16,0{19,2
4K020(F/C)-[1S1 |209,5/165,5|128,5|187,5 238,5/194,5|128,5(216,5 18,6/21,8
5K020(F/C)-[1S1 {238,5/194,5|157,5|216,5 267,5|223,5|157,5/245,5 23,0(26,2
Motor- und Bremsen- LL LR
Steckverbinder LM
T KB2 Wellenende
Drehgeber- KB1 LCxLC
Steckverbinder : I LR
T T K
L E
ar/ BN \ St . | |40z QK
2 Gy | °
Q & > -
© @ =/ QA / @ Il J
m = o0
| a *
=g \ Z =
%D P 7 N ’ ‘@
I E (:%2)
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Motoren mit 1500 U/min (400 V, 7,5 kW)

Abmessungen (mm) Ohne Bremse Mit Bremse Gewicht ca. (kg)
Versor- Produktbezeichnung LL | LM | KB1 |KB2| L1 L2 L3 LL | LM | KB1 | KB2 L1 L2 L3 |Ohne Bremse| Mit Bremse
gungs-
spannung
R88M-KH[]
400 7K515C-[1S1 357 | 313 | 264 | 335 |146,5|146,5| 194 | 382 | 338 | 298 | 360 | 146,5 |181,5| 228 42,3 46,2
Motorsteckverbinder Bremsensteckverbinder
(nur far Ausfiihrung mit Bremse)
Drehgeber- LL 113 176 x 176
i 44 LM
Steckverbinder RED 435 435
\ KB1
L3
bl i
= = Wellenende
| 5 MDD
i F%ﬁé?%& 24| 3.2 44135 113
=5 M4
I | | 90 ’
H ' [ e} durchgangig
5 - =€ 25<> A ————=1o9
o= B o — . )
i of 3 ==t § e
= H N < b °,f
| 3 3 - )
L —— mind. 2 200 ]
- Einpressposition <@
| | des Lagerdeckels ,
4 = i &%
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Servoantriebe
R88D-KT01/02H, R88D-KN01/02H-[1 (230 V, 100 bis 200 W)

130 (fiir Analog/Impuls-Modell)
70 132 (filr EtherCAT- und ML2-Modelle)

40 ‘ 2-M4
e = T
E_/
i
F ‘f' | .
i -
Va
I
I
//ﬂfi% B 1o
4 o | [ 280
il L
I (40
R88D-KT04H, R88D-KN04H-[] (230 V, 400 W)
130 (fiir Analog/Impuls-Modell)
55 ‘ 70 132 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
Zwei x M4
—] — EeErEg— ][] T
E./
By
T ' ] 2
I 3 g
i -
i
(e
I
a liﬂ —  HHAAmm R
7 oo
¥ (55)
R88D-KT08H, R88D-KN08H-[] (230 V, 750 W)
170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
65 ‘ 70 172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
2-M4
1 T d1—
R AL
o 5] 50 05
8 (65)
R88D-KT10/15H, R88D-KN10/15H-1 (230 V, 1 bis 1,5 kW)
85 (fiir Analog/Impuls-Modell)
86 (fiir ML2- und 170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
EtherCAT-Modelle) ) 70 172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)
14 2-M4
| . a
A

(150)
140205

|

S 85 70 05
[l 85)
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R88D-KT06/10/15F, R88D-KN06/10/15F-L1 (400 V, 600 W bis 1,5 kW)

170 (fiir Analog/Impuls-Modell)
91 (fiir Analog/Impuls-Modell) ) 70 172 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle)

92 (fiir ML2- und
EtherCAT-Modelle)
2-M4
L 4
CH
7 3 e
£l ° *
771
|
/::ﬂfﬂﬂ y | @
7
ii 14,5 70205
[ |
92
R88D-KT20F, R88D-KN20F-[1 (400 V, 2 kW)
94
85
17,5 50 193,5 (fiir Analog/Impuls-Modell)
425 $5,2 () 195 (fiir EtherCAT- und ML2-Modelle) . _ 1,5
52 5.2

T A =,

;J ] e ®

[
B
2 g 8
R2,6 L . ‘
L3 @ S
592 26,5 50 05
175 50 94
R88D-KT30/50F, R88D-KN30/50F-[ 1 (400 V, 3 bis 5 kW)
130 212 (fiir Analog/Impuls-Modell) 614
15 100 . 10 214 (i EtherCAT- und ML2-Modelle) 3 50105 -
65 05,2 ‘ ‘ i‘—’i @/
5.2 52 i
il P 5
W P u _J
-
A = g
7o < 2
o I . s
h 7 L+
t
EENIE
7
° l S A
R26 | 6* 15® eins I
i Y i 10022
Sle52 52, ]Il S \R2.6 (130)
lel 65 $5.2
15 100
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R88D-KT75F, R88D-KN75H-ECT (400 V, 7,5 kW)

233
9 71
20 90 26
210 11 35 10-M4
R26 osa | mos| 2 . 70 334 45
, . R2,6 l 1
/_lf:f@il,: - . & % : _
@ f \
=
77
A Al g 8
§ &< | h ‘ a
[ .=
| | i | ‘
2] @
1 b ‘
o \ [T e
(A A ] 27 180
\R26 | \05.2 | \R2.6\R25 25 ‘ 233 ‘
21011 \95.2
20 2 26
2 71
R88D-KT150F, R88D-KN150H-ECT (400 V, 15 kW)
261 261
231 270 (fur Analog/Impuls-Modell) ‘_U_A 200 30.5
47 17\‘ 31 70 271 (fur EtherCAT-Modell) 4-M6
e ‘
[ w% ‘ ®
E— \
— \
— \
— g |
— 88 \ g2
— \
\
TorT T o @ |
\
\
PRIEI @ &1 Ot | L&
R3.5 R3.5, [31
231
Filter
Filtermodell Abmessungen Montageabmessungen
H w D M1 M2 — h‘jl\’z b
REBA-FIK102-RE 190 42 44 180 20 —re— —
RBBA-FIK104-RE 190 57 30 180 30 [oTo] % ﬁéﬂ
R8BA-FIK107-RE 190 64 35 180 40 Antricbs. )
R88A-FIK114-RE 190 86 35 180 60 halterungen
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

Ausgangs- /7

kabel

28
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stalla

Einphasig, 230 V AC (fur EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

L1

L2——F—
B — "
N 77_ -
B1 B3 B2
Thermoschauerﬁ_% CNB
Schiitz -~
n Accurax G5
EtherCAT
L1
Entstorfilter und
= -3 MECHATROLINK-II
= Servoantrieb Lone |
Einphasig Lic
200 bis 230 V AC LoC
BRK-OFF+ .
Bremsfreigabe- Externe Spannungsversorgung
Signalausgan 12bis 24V DC
BRK-OFF— 0 ausgang '
S-RDY. Maximale
: * Servo-bereit- Betriebsspannung: 30 V DC
abgeschlossen-Ausgang
S-RDY- .
Maximaler
ALM+ Ausgangsstrom: 50 mA DC
I-COM |6 Servo-Alarmausgang
12bis24VDC ~ = ALM-
NOT-AUS
|+ NOT-AuS IS
Vorwartslauf
esperrt
9esP POT 17
Ruckwartslauf
gesperrt
|+~ NOT 18
Nullpunkt-
schalter DEC |9
Externes
Latch-Signal 3 EXT3 |10
Externes
Latch-Signal 2 ExT2 |11
Externes
Latch-Signal 1 gxT1 [12
SI-MONO |13
Universeller
Uberwachungseingang 0
BTP-I [14
Speicherbatterie*2
+24 V+24 V (3.6V) BTN-1 115
s
S1
Erdung (FG) 16 |GND
Abschirmung mit ) Gehauseerdung
Steckergehause verbinden = —
sF1ea 4KV CN8
........ W 10,,, 81 EDM+
+24 V T f
EDM-Ausgang: Uberwachungssignal zur Erkennung
Yy einer Storung der Sicherheitsfunktion
(Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
7. EDM- Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

"1

unzureichend ist, und schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.

*2
kabel mit Batterie erforderlich.
*3

Bei Servoantrieben ab 750 W wird zwischen B2 und B3 eine Briicke eingelegt. Entfernen Sie die Briicke zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand
Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an den E/A-Steckverbinder CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-

Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 5 und 7 bis 13 sowie die Ausgangsfunktion der Pins 1, 2, 25 und 26 kann Uber die Parametereinstellungen geandert werden.

Accurax G5-Servosystem
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Dreiphasig, 400 V AC (fiir EtherCAT- und MECHATROLINK-II-Servoantriebe)

Dreiphasig
400V AC
"1
o—b—0 [
Thermoschalle:ﬁ% B1 B3 B2 A (1)Servomotor :
Schitz i
Accurax G5 |
EtherCAT i
Entstorfilter und i
MECHATROLINK-II \
= Servoantrieb
Spannungsversorgung _J
24vDC%15% —w——————— 0V e
CN1
BRK-OFF+ .
Bremsfreigabe- Externe Spannungsversorgung
Signalausgang 12 bis 24 VDC
BRK-OFF-
S-RDY. Maximale
O servo-bereit- Betriebsspannung: 30 V DC
abgeschlossen-Ausgang
S-RDY- .
Maximaler
ALM+ Ausgangsstrom: 50 mA DC
I-COM |6 4.7 kQ } Servo-Alarmausgang
. I L e ALM-
12bis 24 VDC i
NOT-AUS i
|+ NOT-AUS |5
Vorwartslauf
jesperrt
gesp POT |17
Rickwartslauf
gesperrt
| NOT [8
Nullpunkt-
schalter DEC |9
Extemes
Latch-Signal 3 EXT3 |10
Extemes
Latch-Signal 2 EXT2 |11
Extemes
Latch-Signal 1 gxT1 |12
W
1kQ
L SI-MONO |13
Universeller
Uberwachungseingang 0
BTP-I [14
Speicherbatterie*2
+24 V424V (36V) BTN-I {15
s1
1424 V[ 424 v Erdung (FG) 16 | GND
J\J\ l Abschirmung mit 1 _ Gehéuseerdung
duse verbinden - -
Tt T 1T
g TTTTT ’ SF1+)a 4KV CN8
. . y VWY 10 8| EDM+
424V = | ict 11 GOSX '3 lE s El} , EDM+ )
_ = EDM-Ausgang: Uberwachungssignal zur Erkennung
T2 R e SF1-13 Stérung der Sicherheitsfunktion
) ) ” W (Maximale Betriebsspannung: 30 V DC
SF2+ 16 AVAVAV 7 EDM- Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)
s E@ g
sF2-15
i

*1 B2 und B3 sind normalerweise gebrickt. Entfernen Sie die Briicke zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand unzureichend ist, und schlieBen Sie

einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.
*2 Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Pufferbatterie an den E/A-Steckverbinder CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeberkabel

mit Batterie erforderlich.
*3 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 5 und 7 bis 13 sowie die Ausgangsfunktion der Pins 1, 2, 25 und 26 kann Uber die Parametereinstellungen geandert werden.
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Einphasig, 230 V AC (fiir Analog/Impuls-Servoantriebe)

" —

2 —

Y .

N 71_ E1
B B3 B2

N
Thermoschalter

Schiitz -
Accurax G5
¥ Analog/Impuls
Entstorfilter Servoantrieb

L3

L CNA

Einphasig j1c

200 bis 230 V AC L2C

+24V CW 1 2,2 kQ

Ruckwarts-Impuls +CwW

BKIR
N > Signalausgang Bremsfreigabe ]Externe Spannungsversorgun:
max. 500 kpps }\ }\Q < 10 BKIRCOM 12 bis 24 \r; DC ¢ o
35 | BEREIT Maximale
Vorwarts-Impuls +CCW 4 N ¢ Servo-bereit-Ausgang Betriebsspannung: 30 V DC
}\ <: 34 | READYCOM
Positionssollwert *3 ¢ Maximaler
37 | /ALM Ausgangsstrom: 50 mA DC
Riickwarts-Impuls 1'% Alarmausgang
}\Q < 36 | ALMCOM
max. 2 Mpps ¢
39 | INP
Vorwarts-Impuls }\ [<: Q Position-erreicht-Ausgang
X INPCOM
O
kQ 192 Phase-Z-Ausgang
) }\ < (Open Collector-Ausgang)
12 bis 24 V DC N

Servo EIN

Ausgang Drehgeber 7 Line-Driver-Ausgang entspricht der
-A Phase A Kommunikationsmethode EIA RS-422A
Q (Lastwiderstand min. 120 Ohm)

Vibrationsfilter-
umschaltung DFSEL1

26

Ausgang Drehgeber

Verstarkungsums- Phase B
chaltung GSEL |27 —B
Umschaltung Ausgang Drehgeber
elektronisches Getriebe _,PhaseZ

GESEL1

Sensor EIN

Schleppfehler-Reset
ECRST

Alarm-Ricksetzung
RESET

Speicherbatterie*2
(36V)
Regelbetriebsart-
Umschaltung TVSEL

Drehzahl-/Drehmomentsollwert
oder Drehzahlgrenzwert *4
(10 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Impulssperre

+24V 424V - IPG
Q' \\_[ . TT . Vorwarts-Drehmomentgrenzwert/
<) Ruckwartslauf Drehmomentsollwert *4
st gesperrt (+12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)
| 9o NOT

Ruickwarts-Drehmomentgrenzwert

Ruckwarts-Drehmomentgrenzwert *4
(x12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)
Gehauseerdung

Vorwartslauf
gesperrt

Sicherheitsmodul G9SX *5

EDM-Ausgang: Uberwachungssignal zur Erkennung
einer Stérung der Sicherheitsfunktion

(Maximale Betriebsspannung: 30 V DC

Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

i

7 R
PR i
T v Steckverbinder-
1 KW E gehause
SF2- 15
Q

*1 Bei Servoantrieben ab 750 W wird zwischen B2 und B3 eine Briicke eingelegt. Entfernen Sie die Briicke zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand
unzureichend ist, und schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.

*2 Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Pufferbatterie an den E/A-Steckverbinder CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeberkabel
mit Batterie erforderlich.

*3 Nur im Positioniersteuerungsmodus verfligbar.

*4 Die Eingangsfunktion hangt vom verwendeten Steuerungsmodus ab (Positions-, Geschwindigkeit- oder Kraftsteuerung).

*5 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

[rol

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 8, 9 und 26 bis 33 sowie die Ausgangsfunktion der Pins 10, 11, 34, 35, 38 und 39 kann Uber die Parametereinstellungen
geandert werden.
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Dreiphasig, 400 V AC (bei Analog/Impuls-Servoantrieben)

Dreiphasig
400 V AC
1L e
A
Thermoschalter B1 B3 B2 u
[cne] v
Schiitz -
| 1 Accurax G5
» Analog/Impuls
Entstorfilter L2 )
Servoantrieb
CNA CN2
Spannungsversorgung

24V DC +15 %

Riickwarts-Impuls +CW
O 11 | BKIR

N Do Signal Bremsfreigab
N N ignalausgang Bremsfreigabe |Externe Spannungsversorgung
max. 500 kpps }\ < 10 | BKIRCOM 12 bis 24 V DC
35 | BEREIT Maximale
Vorwérts-Impuls +Ccw %

Servo-bereit-Ausgang Betriebsspannung: 30 V DC

}\DO }§ < 34 | READYCOM
N O

Positionssollwert *3 Maximaler
37 |/ALM Ausgangsstrom: 50 mA DC
Riickwérts-Impuls _+CWLD 144 3 kQ 43 ko ¢ Alarmausgang
N
4D> g j> }\ < 36 | ALmcom
max. 2 Mpps -CWLD
ke INP
Vorwarts-Impuls }\ <: Position-erreicht-Ausgang
1100 X INPCOM

3KQ g43 kQ Z Phase-Z-Ausgan

g
}\ < (Open Collector-Ausgang)
4,7 kQ X 25
e ZCOM

12 bis 24 V DC

+24 VIN |7
O

Servo EIN

+A
Vibrationsfilter-
Umschaltung DFSEL1

Ausgang Drehgeber | Line-Driver-Ausgang entspricht der
—APhase A Kommunikationsmethode EIA RS-422A
% (Lastwiderstand min. 120 Ohm)

Ausgang Drehgeber

Verstérk -
erstarkungs _gPhaseB

umschaltung  GSEL

Umschaltung

elektronisches Getriebe
GESEL1

Ausgang Drehgeber
_zPhase Z
O

Sensor EIN
Schleppfehler-Reset

ECRST

Alarm-Riicksetzung
RESET

Speicherbatterie*2
(3.6V)
Regelbetriebsart-
Umschaltung TVSEL

Drehzahl-/Drehmomentsollwert
oder Drehzahlgrenzwert*4
(10 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Impulssperre
+24 V424V | IPG

PCL/TREF2
Q' @ - Riickwértslauf Vorwarts-Drehmomentgrenzwert/
Drehmomentsollwert*4
st gesperrt NOT
[t~ (£12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Vorwértslauf
gesperrt

% Ruickwarts-Drehmomentgrenzwert*4
(12 V/Nenndrehzahl bzw. -drehmoment)

Gehéauseerdung

+24V T4

EDM-Ausgang: Uberwachungssignal zur Erkennung
einer Storung der Sicherheitsfunktion

(Maximale Betriebsspannung: 30 V DC

Maximaler Ausgangsstrom: 50 mA DC)

Steckverbinder-
1 KW ][} gehduse
SF2-15
1

*1 B2 und B3 sind normalerweise gebrickt. Entfernen Sie die Bricke zwischen B2 und B3, wenn der interne Bremswiderstand unzureichend ist, und schlieBen Sie
einen externen Bremswiderstand zwischen B1 und B2 an.

*2 Nur in Verbindung mit einem Absolutwertgeber verwenden. Wenn eine Sicherungsbatterie an den E/A-Steckverbinder CN1 angeschlossen ist, ist kein Drehgeber-
kabel mit Batterie erforderlich.

*3 Nur im Positioniersteuerungsmodus verfigbar.

*4 Die Eingangsfunktion hdngt vom verwendeten Steuerungsmodus ab (Positions-, Geschwindigkeit- oder Kraftsteuerung).

*5 Beispiel-Schaltplan Sicherheitsmodul G9SX. Wenn kein Sicherheitsmodul verwendet wird, den ab Werk installierten Uberbriickungs-Sicherheitsstecker in CN8 belassen.

Hinweis: Die Eingangsfunktion der Pins 8, 9 und 26 bis 33 sowie die Ausgangsfunktion der Pins 10, 11, 34, 35, 38 und 39 kann Uber die Parametereinstellungen
geandert werden.
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Bestellinformationen

Accurax G5-Servomotor-Referenzkonfiguration

(@ Antriebsoptionen

(@ Verlangerungskabel
fur Absolutwertgeber
(mit Batteriehalter)

Servoantrieb Accurax G5
EtherCAT-, ML2- und
Analog/Impuls-Modelle

Spannungs-
® versorgungskabel

(8 Bremsenkabel

Motorkabel/
(5 Motorkabel mit Bremse

@Eﬂ
I ——ED

(® Drehgeberkabel

Motorkabel/
(8) Motorkabel mit Bremse

=+ [E
A ———t [

(® Drehgeberkabel

Motorkabel/
(® Motorkabel mit Bremse

= e
A ———EE}

@ Drehgeberkabel

Standard-Servomotoren

o

3000 U/min (50 W bis 750 W)

.

3000 U/min (750 W bis 5 kW)
2000 U/min (400 W bis 5 kW)
1000 U/min (900 W bis 3 kW)

=

1500 U/min (7,5 kW bis 15 kW)
1000 U/min (4,5 kW bis 6 kW)

Servomotoren mit hoher Massetragheit

o

3000 U/min (200 W bis 750 W)

® —

2000 U/min (1 kW bis 5 kW)

® [ 1

1500 U/min (7,5 kW)

Hinweis: Die Nummern ®®@®... bezeichnen die empfohlene Reihenfolge bei der Auswahl des Servomotors und der Kabel.

Servomotor

(@ Wahlen Sie aus den Motortabellen auf den nachsten Seiten einen Motor der Serie R88M-K oder R88M-KH aus.

Servoantrieb

(@ Detaillierte Antriebsspezifikationen sowie Angaben zur Auswahl von Antriebszubehor finden Sie im Kapitel zu Accurax G5-Servoantrieben.

Accurax G5-Servosystem
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Standard-Servomotoren
Servomotoren mit 3000 U/min (50 bis 5000 W)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe @
Versor- |Drehgeber und Konstruktion Nenndreh-  |Leistung |Produktbezeichnung G5 EtherCAT/ML2 |G5 Analog/
gungs- moment Impuls
spannung

@ 230V Inkrementalgeber |Ohne Bremse |0,16 Nm 50 W R88M-K05030H-S2 |R88D-KNO1H-[] R88D-KTO1H

(20 Bit) 0,32 Nm 100 W  |R88M-K10030H-S2 |R88D-KNOTH-L]  |R88D-KTOTH

Zylindrische Welle 0,64 Nm 200W  |R88M-K20030H-S2 |R88D-KNO2H-C]  |R88D-KTO02H

mit Keilnut und 1.3 Nm 400W  |R88M-K40030H-52 |R88D-KNO4H-L]  |R88D-KTO4H

g‘gﬁ:ﬁggew'”de' 2,4 Nm 750 W |R88M-K75030H-52 |R88D-KNO8H-[] _ |R88D-KT08H

3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030H-S2 |R88D-KN15H-]  |R88D-KT15H

4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530H-S2 |R88D-KN15H-0]  |R88D-KT15H

Mit Bremse  |0,16 Nm 50 W R88M-K05030H-BS2 |R88D-KNOTH-0]  |R88D-KTOTH

230 V (50 bis 750 W) 0,32 Nm 100 W R88M-K10030H-BS2 |R88D-KNO1H-[] R88D-KTO1H
0,64 Nm 200W  |R88M-K20030H-BS2 |R88D-KNO2H-C]  |R88D-KT02H

1,3 Nm 400 W  |R88M-K40030H-BS2 |R88D-KNO4H-L]  |R88D-KTO4H

2,4 Nm 750 W |R88M-K75030H-BS2 |R88D-KNOBH-L]  |R88D-KTO8H

3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030H-BS2 |[R88D-KN15H-1]  |R88D-KT15H

4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530H-BS2 |R88D-KN15H-0]  |R88D-KT15H

Absolutwertgeber (Ohne Bremse |0,16 Nm 50 W R88M-K05030T-S2 |R88D-KNO1H-[] R88D-KTO1H

(17 Bit) 0,32 Nm 100 W  |R88M-K10030T-S2 |R88D-KNOTH-]  |R88D-KTO1H

Zylindrische Welle 0,64 Nm 200W  |R88M-K20030T-S2 |R88D-KNO2H-0]  |R88D-KTO2H

. mit Nut und Feder 1,3Nm 400 W |R88M-K40030T-S2 |R88D-KNO4H-T]  |R88D-KTO4H
gggo"’mﬁg Gewin- 2,4 Nm 750 W |R88M-K75030T-S2 |R88D-KNO8H-L]  |R88D-KTO8H

230 V (1 kW bis 1,5 kW) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030T-S2 |R88D-KN15H-0]  |R88D-KT15H

400 V (750 W bis 5 kW) 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530T-S2 |[R88D-KN15H-C] R88D-KT15H

Mit Bremse  |0,16 Nm 50 W R88M-K05030T-BS2 |R88D-KNOTH-L]  |R88D-KTOTH

0,32 Nm 100 W |R88M-K10030T-BS2 |R88D-KNOTH-L] _ |R88D-KTO1H

0,64 Nm 200W  |R88M-K20030T-BS2 |R88D-KNO2H-L]  |R88D-KTO2H

1,3Nm 400 W |R88M-K40030T-BS2 |R88D-KNO4H-T]  |R88D-KTO4H

2,4 Nm 750 W |R88M-K75030T-BS2 |R88D-KNO8BH-L]  |R88D-KTO8H

3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030T-BS2 |R88D-KN15H-C]  |R88D-KT15H

4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530T-BS2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H

400 V Inkrementalgeber |Onne Bremse |39 Nm 750 W |R88M-K75030F-S2 |R88D-KN10F-C]  |R88D-KT10F

(20 Bit) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1KO30F-S2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F

Zylindrische Welle 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530F-S2 |R88D-KN15F-[] R88D-KT15F

mit Nut und Feder 6,37 Nm 2000 W |R88M-K2KO30F-S2 |R88D-KN20F-]  |R88D-KT20F

gggoaﬁ‘r';’j:g Gewin- 9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030F-52 |R88BD-KN30F-L] _ |R88D-KT30F

12,7 Nm 4000 W |R88M-K4KO30F-S2 |R88D-KN50F-L]  |R88D-KT50F

15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030F-S2 |R88D-KN5OF-L]  |R88D-KT50F

Mit Bremse 12,39 Nm 750 W |R88M-K75030F-BS2 |R88D-KN10F-L]  |R88D-KT10F

3,18 Nm 1000 W |R88M-K1KO30F-BS2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F

4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530F-BS2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F

6,37 Nm 2000 W |R88M-K2KO30F-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-K4KO30F-BS2 |R88D-KN50F-L]  |R88D-KT50F

15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030F-BS2 |R88D-KN50F-L]  |R88D-KT50F

Absolutwertgeber |Onne Bremse |39 Nm 750 W |R88M-K75030C-S2 |R88D-KN10F-L]  |R88D-KT10F

(17 Bit) 3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030C-S2 |R88D-KN15F-0]  |R88D-KT15F

Siini 4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530C-S2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F
ylindrische Welle

mit Nut und Feder 6,37 Nm 2000 W |R88M-K2K030C-S2 |R88D-KN20F-L]  |R88D-KT20F

und axialer Gewin- 9,55 Nm 3000 W |R88M-K3K030C-S2 |R88D-KN30OF-L]  |R88D-KT30F

debohrung 12,7 Nm 2000 W |R88M-K4K030C-52 |R88D-KN5OF-L]  |R88D-KT50F

15,9 Nm 5000 W |R88M-K5K030C-S2 |R88D-KN50F-L]  |R88D-KT50F

Mit Bremse 1239 Nm 750 W |R88M-K75030C-BS2 |R88D-KN10F-]  |R88D-KT10F

3,18 Nm 1000 W |R88M-K1K030C-BS2 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F

4,77 Nm 1500 W |R88M-K1K530C-BS2 |R88D-KN15F-L]  |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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Servomotoren mit 2000 U/min (1 bis 5 kW)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- Drehgeber und Konstruktion Nenndreh-  |Leistung |Produktbezeichnung(Gg FiherCAT/ML2 |G5 Analog/
gungs- moment Impuls
spannung

@ 230V Inkrementalgeber [Ohne Bremse |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020H-S2 |R88D-KN10H-[] R88D-KT10H

(20 Bit) 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520H-S2 |R88D-KN15H-]  |R88D-KT15H

Zylindrische Welle [Mit Bremse  |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020H-BS2 [R88D-KN10H-L] _ |R88D-KT10H

mit Nut und Feder 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520H-BS2 [R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H
und axialer Gewin-

debohrung

Absolutwertgeber |Ohne Bremse |4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020T-S2 |R88D-KN10H-[] R88D-KT10H

(17 Bit) 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520T-S2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H

Zylindrische Welle |Mit Bremse 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020T-BS2 |[R88D-KN10H-L]  |R88D-KT10H

mit Nut und Feder 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520T-BS2 |R88D-KN15H-L]  |R88D-KT15H
und axialer Gewin-

debohrung

400V Inkrementalgeber |onne Bremse |1,.91 Nm 400 W |R88M-K40020F-S2 |R88D-KNO6GF-[] R88D-KTO6F

(20 Bit) 2,86 Nm 600 W  |R88M-KB0020F-S2 |R88D-KNOBF-] R88D-KTO6F

Zylindrische Welle 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020F-S2 |R88D-KN10F-[] R88D-KT10F

mit Nut und Feder 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520F-S2 |R88D-KN15F-[] R88D-KT15F

und axialer Gewin- 9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020F-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F

debohrung 14,3 Nm 3000 W |R88M-K3K020F-S2 |R88D-KN3OF-L] _ |R88D-KT30F

19,1 Nm 4000 W |R88M-K4K020F-S2 |R88D-KN50F-L] R88D-KT50F

23,9 Nm 5000 W |R88M-K5K020F-S2 | R88D-KN50F-L] R88D-KT50F

Mit Bremse 11,91 Nm 400 W  |R88M-K40020F-BS2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F

2,86 Nm 600 W  |R88M-K60020F-BS2 |R88D-KNOGF-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-KN3OF-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

Absolutwertgeber | opne Bremse | 1,91 Nm 400 W  |R88M-K40020C-S2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F

(17 Bit) 2,86 Nm 600 W |R88M-K60020C-S2 |R88D-KNO6F-L]  |R88D-KTOBF

2ylindrische Welle 4,77 Nm 1000 W |R88M-K1K020C-S2 |R88D-KN10F-1J R88D-KT10F

mit Nut und Feder 7,16 Nm 1500 W |R88M-K1K520C-S2 |R88D-KN15F-] R88D-KT15F

und axialer Gewin- 9,55 Nm 2000 W |R88M-K2K020C-S2 |R88D-KN20F-L] R88D-KT20F

debohrung 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

Mit Bremse 11,91 Nm 400 W |R88M-K40020C-BS2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F

2,86 Nm 600 W  |R88M-K60020C-BS2 |R88D-KNOGF-L] R88D-KTO6F

4,77 Nm 1000 W | R88M-K1K020C-BS2 |R88D-KN10F-[] 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-KN30F-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

Servomotoren mit 1500 U/min (7,5 bis 15 kW)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- Drehgeber und Nenndreh- Leistung |Produktbezeichnung G5 EtherCAT G5 Analog/
gungs- Konstruktion moment Impuls
spannung

® 400V Absolutwertgeber|opne 47,8 Nm 7500 W |R88M-K7K515C-S2  |R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F

(17 Bit) Bremse [70,0 Nm 11000 W |R88M-K11K015C-S2 |R88D-KN150F-ECT R88D-KT150F
2ylindrische Welle 95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-S2 |R88D-KN150F-ECT  |R88D-KT150F
mit Nut und Feder |Mit 47,8 Nm 7500 W |R88M-K7K515C-BS2 | R88D-KN75F-ECT R88D-KT75F

und axialer Gewin- |Bremse [70,0 Nm 11000 W |R88M-K11K015C-BS2 |R88D-KN150F-ECT  |R88D-KT150F
debohrung 95,5 Nm 15000 W |R88M-K15K015C-BS2 |R88D-KN150F-ECT  |R88D-KT150F

Accurax G5-Servosystem
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Servomotoren mit 1000 U/min (900 bis 6000 W)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- Drehgeber und Konstruktion Nenn- |Leistung |Produktbezeichnung [Gs5 EtherCAT/ML2 |G5 Analog/
gungs- drehmo- Impuls
spannung ment

@ 230V Inkrementalgeber (20 Bit) |Keine 8,59 Nm (900 W R88M-K90010H-S2 R88D-KN15H-[] R88D-KT15H

Zylindrische Welle mit Nut  |Bremse
él%v’i:nedd:t;olmneglaler Mit Bremse|8,50 Nm |900 W |R88M-K90010H-BS2 |R88D-KN15H-] _ |R88D-KT15H
Absolutwertgeber (17 Bit) |Keine 8,59 Nm (900 W R88M-K90010T-S2 R88D-KN15H-[] R88D-KT15H

Zylindrische Welle mit Nut |Bremse
und Feder o%"rﬂnaé"a'e’ Mit Bremse|8,50 Nm |900 W |R88M-K90010T-BS2 _|R88D-KN15H-] _ |R88D-KT15H
400V Inkrementalgeber (20 Bit) (keaine 8,59 Nm |900 W  |R88M-K90010F-S2 R88D-KN15F-[] R88D-KT15F
900 W bis 3 kW Zyiindrische Welle mit Nut Bremse (19,1 Nm [2000 W |R88M-K2KO10F-S2  |R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
und Feder und axialer 28,7 Nm |[3000 W |R88M-K3K010F-S2 R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
Gewindebohrung Mit Bremse|8,59 Nm [900 W [R88M-K90010F-BS2 |R88D-KN15F-1  |R88D-KT15F
19,1 Nm (2000 W |R88M-K2K010F-BS2 |R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
28,7 Nm |3000 W [R88M-K3K010F-BS2 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
Absolutwertgeber (17 Bit) |Keine 8,59 Nm (900 W R88M-K90010C-S2 R88D-KN15F-[] R88D-KT15F
w L . Bremse 19,1 Nm (2000 W |R88M-K2K010C-S2 R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
Zylinaricche \Wele mit Nut 28,7 Nm |3000W |R88M-K3K010C-52 _|R88D-KN50F-1] __|R88D-KT50F

4,5 KW bis 6 kW ;

) Gewindebohrung 43,0 Nm [4500 W |R88M-K4K510C-S2 R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
57,3 Nm [6000 W |R88M-K6K010C-S2 R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F
Mit Bremse|8,59 Nm [900 W [R88M-K90010C-BS2 |R88D-KN15F-1  |R88D-KT15F
19,1 Nm (2000 W |R88M-K2K010C-S2 R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
28,7 Nm |3000 W |R88M-K3K010C-S2 R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
43,0 Nm |[4500 W |R88M-K4K510C-BS2 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
57,3Nm (6000 W |R88M-K6K010C-BS2 |R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F

Servomotoren mit hoher Massetragheit

Servomotoren mit 3000 U/min (200 bis 750 W)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- |Drehgeber und Konstruktion |Nenndreh- Leistung |Produktbezeichnung (G5 EtherCAT/ML2 |G5 Analog/
gungs- moment Impuls
spannung

@ 230V Inkrementalgeber [Ohne 0,64 Nm 200 W R88M-KH20030H-S2-D |R88D-KNO2H-[] R88D-KT02H

(20 Bit) Bremse  [1,3Nm 400W  |R88M-KH40030H-S2-D |R88D-KN04H-[]  |R88D-KTO4H
Zylindrische Welle 2,4Nm 750 W |R88M-KH75030H-S2-D  [R88D-KNO8H-C]  |R88D-KTO08H
mit Nut und Feder |Mit Bremse |0,64 Nm 200 W R88M-KH20030H-BS2-D |R88D-KNO2H-[] R88D-KT02H
gggoah’;'ﬂg Gewin- 1,3 Nm 400 W |R88M-KH40030H-BS2-D |R88D-KNO4H-[] R88D-KT04H

2,4 Nm 750 W R88M-KH75030H-BS2-D |R88D-KNO8H-[] R88D-KTO8H
Absolutwertgeber (Ohne 0,64 Nm 200 W R88M-KH20030T-S2-D  |R88D-KNO2H-[] R88D-KT02H
(17 Bit) Bremse  [1,3Nm 400W  |R88M-KH40030T-S2-D |R88D-KN04H-[]  |R88D-KTO4H
Zylindrische Welle 2,4 Nm 750 W |R88M-KH75030T-S2-D  |R88D-KNO8H-C]  |R88D-KTO8H
mit Nut und Feder |Mit Bremse |0,64 Nm 200 W R88M-KH20030T-BS2-D |R88D-KNO2H-[] R88D-KT02H
gggoahfgr'g Gewin- 1,3 Nm 400 W |R88M-KH40030T-BS2-D |R88D-KN0O4H-[] R88D-KT04H

2,4 Nm 750 W R88M-KH75030T-BS2-D |R88D-KNO8H-[] R88D-KTO8H

Servomotoren mit 2000 U/min (1 bis 5 kW)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- [Drehgeber und Konstruktion Nenndreh- |Leistung |Produktbezeichnung (G5 EtherCAT/ML2 [G5 Analog/
gungs- moment Impuls
spannung

® 400 v Inkrementalgeber |onne Bremse [4.77 Nm 1000 W |R88M-KH1K020F-S1  |R88D-KN10F-[] R88D-KT10F

(20 Bit) 7,16 Nm 1500 W |R88M-KH1K520F-S1 |R88D-KN15F-[]  |R88D-KT15F
Wellenstumpf mit 9,55 Nm 2000 W |R88M-KH2K020F-S1 |R88D-KN20F-[] R88D-KT20F
Nut und Feder 14,3 Nm 3000 W |R88M-KH3K020F-S1 |R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-KH4KO020F-S1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

23,9 Nm 5000 W |R88M-KH5K020F-S1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

Mit Bremse  |4.77 Nm 1000 W |R88M-KH1K020F-BS1 |R88D-KN10F-C] R88D-KT10F

7,16 Nm 1500 W |R88M-KH1K520F-BS1 |R88D-KN15F-[] R88D-KT15F

9,55 Nm 2000 W |R88M-KH2K020F-BS1 |R88D-KN20F-[] R88D-KT20F

14,3 Nm 3000 W |R88M-KH3K020F-BS1 |R88D-KN30F-[] R88D-KT30F

19,1 Nm 4000 W |R88M-KH4KO020F-BS1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

23,9 Nm 5000 W |R88M-KH5K020F-BS1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

Absolutwertgeber |onne Bremse |4,77 Nm 1000 W |R88M-KH1K020C-S1  |R88D-KN10F-[] R88D-KT10F
(17 Bit) 7,16 Nm 1500 W |R88M-KH1K520C-S1 |R88D-KN15F-L]  |R88D-KT15F
Wellenstumpf mit 9,55 Nm 2000 W |R88M-KH2K020C-S1 |R88D-KN20F-[] R88D-KT20F
Nut und Feder 14,3 Nm 3000 W |R88M-KH3K020C-S1 |R88D-KN30F-[] R88D-KT30F
19,1 Nm 4000 W |R88M-KH4K020C-S1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

23,9 Nm 5000 W |R88M-KH5K020C-S1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

Mit Bremse 4,77 Nm 1000 W |R88M-KH1K020C-BS1 [R88D-KN10F-C]  |R88D-KT10F

7,16 Nm 1500 W |R88M-KH1K520C-BS1 |R88D-KN15F-[] R88D-KT15F

9,55 Nm 2000 W |R88M-KH2K020C-BS1 |R88D-KN20F-[] R88D-KT20F

14,3 Nm 3000 W |R88M-KH3K020C-BS1 |[R88D-KN30F-[] R88D-KT30F

19,1 Nm 4000 W |R88M-KH4K020C-BS1 |R88D-KN50F-[] R88D-KT50F

23,9 Nm 5000 W |R88M-KH5K020C-BS1 |[R88D-KN50F-[] R88D-KT50F
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Servomotoren mit 1500 U/min (7,5 kW)

Symbol Spezifikationen Servomotor- Kompatible Servoantriebe (2)
Versor- Drehgeber und Konstruktion Nenndreh- |Leistung |Produktbezeichnung G5 FtherCAT G5 Analog/
gungs- moment Impuls
spannung

@ 400 V Absolutwertgeber | opne Bremse [47:8 Nm 7500 W |R88M-KH7K515C-S1 |R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F

(17 Bit)
pellenstumpl mit |\ it Bremse  |47.8 Nm 7500 W |R88M-KH7K515C-BS1 |R88D-KN75F-ECT |R88D-KT75F

Drehgeberkabel

Fiir Absolut- und Inkrementalgeber

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Ansicht

@ Drehgeberkabel fir Servomotoren 1,5 m|R88A-CRKA001-5CR-E

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)L] 3 m |R88A-CRKAQ03CR-E
5m |R88A-CRKA005CR-E
70 m |R8BA-CRKAOT0CR-E a
15 m |R88A-CRKAO015CR-E
20 m |R88A-CRKA020CR-E
Drehgeberkabel fiir Servomotoren 3 m |R88A-CRWAO003C-DE
R88M-KH(200/400/750)30(H/T)[J 5m |R88A-CRWAO05C-DE =
10 m |RBBA-CRWAO10C-DE {) 0 K
15 m |R88A-CRWA015C-DE =
20 m |R88A-CRWA020C-DE
Drehgeberkabel fir Servomotoren 1,5 m|R88A-CRKCO001-5NR-E
ESSM’W KO Ke/KOISK0/AKO! K0)30(F/C)[] 3m |R8BA-CRKCOOSNR-E
-K(75 5 5
5 R88A-CRKCO005NR-E
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20L] ] Om REBA-CRKCOTONRE T C@mz’:’ 30%
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15[] m . - —
R88M-K(900/2K0/3K0/4K5/6K0)10L] 15 m |R88A-CRKCO15NR-E
R88M-KH(1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20(F/C)] 20 m |R88A-CRKCO020NR-E
R88M-KH7K515C[]

Hinweis: Fir mit einem Absolutwertgeber ausgestattete Servomotoren ist ein zusatzliches Batterie-Verlangerungskabel R88A-CRGDOR3CL]
(siehe unten) erforderlich, oder es muss an den E/A-Steckverbinder CN1 eine Sicherungsbatterie angeschlossen werden.

Batteriekabel fiir Absolutwertgeber (nur Drehgeber-Verlangerungskabel)

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung |Ansicht
@ Batteriekabel fir Batterie nicht 0,3 m |[R88A-CRGDOR3C-E
Absolutwertgeber enthalten
Batterie enthalten 0,3 m |R88A-CRGDOR3C-BS-E
Ersatzbatterie flir 2000 mAh, 3,6 V - |R8BA-BATO1G
Absolutwertgeber
Motorkabel
Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Ansicht
@ Fur 200-V-Servomotoren Nur 1,5 m |R88A-CAKA001-5SR-E
R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)-L][1S2 |Span- 3m |R88A-CAKAOO3SR-E
o ecs o e B 2% |1Unge 75 m_[RBBA-CAKAOOGSA-E
R88A-CAKAL I IBR-E erforderlich. ngskabel 10 m |R88A-CAKAO10SR-E
(ohne 15 m |R88A-CAKA015SR-E
Bremse) | 20 m [R88A-CAKA020SR-E
Fir 200-V-Servomotoren ohne 3m |R88A-CAWAQ03S-DE
R88M-KH(200/400/750)30(H/T)-L11S2 Bremse | 5 m |R88A-CAWAQ005S-DE
10 m |R88A-CAWAO010S-DE
15 m |R88A-CAWAOQ15S-DE
20 m |R88A-CAWA020S-DE
mit 3m |R88A-CAWA003B-DE
Bremse | 5 m |R88A-CAWA005B-DE
10 m |R88A-CAWAOQ10B-DE
15 m |R88A-CAWAOQ15B-DE
20 m |R88A-CAWA020B-DE
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Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Ansicht
@ Fur 200-V-Servomotoren ohne 1,5 m |R88A-CAGB001-5SR-E
R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)-[11S2 Bremse | 3m |R88A-CAGBO03SR-E
R88M-K(1K0/1K5)20(H/T)-LJJS2 5m |R88A-CAGBO05SR-E
RB8M-K90010(H/T)-LLIS2 10 m |R88A-CAGBO10SR-E
15 m |R88A-CAGB015SR-E
20 m |R88A-CAGB020SR-E
mit 1,5 m |R88A-CAGB001-5BR-E
Bremse | 3m |R88A-CAGB003BR-E
5m |R88A-CAGBO05BR-E
10 m |R88A-CAGB010BR-E
15 m |R88A-CAGB015BR-E
20 m [R88A-CAGB020BR-E
Fur 400-V-Servomotoren ohne 1,5 m |R88A-CAGB001-5SR-E
R88M-K(750/1K0/1K5/2K0)30(F/C)-[11S2 - . =D
F{88M-KE400/600/1 Ko/1 K5/)2K(())202F/C)-DEIS2 Bremse 2 2 2222_822 Egggﬁf‘f ::}l-_
R88M-K90010(F/C)-[11S2 10 m |R88A-CAGBO10SR-E o
R88M-KH(1K0/1K5)20(F/C)-[1S1 15 m |R88A-CAGBOT5SR-E
20 m |R88A-CAGB020SR-E
mit 1,5 m |R88A-CAKF001-5BR-E
Bremse | 3m |R88A-CAKF003BR-E
5m |R88A-CAKF005BR-E
10 m |R88A-CAKF010BR-E
15 m |R88A-CAKF015BR-E
20 m |R88A-CAKF020BR-E
Fiir 400-V-Servomotoren ohne 1,5 m |R88A-CAKC001-5SR-E —
R88M-KH2K020(F/C)-[1S1 Bremse | 3m |R88A-CAKCO03SR-E —--%.-_
5m |R8BA-CAKCO05SR-E =
10 m |R88A-CAKCO010SR-E
15 m |R88A-CAKCO015SR-E
20 m |R88A-CAKCO020SR-E
mit 1,5 m |R88A-CAKF001-5BR-E
Bremse | 3m |R88A-CAKF003BR-E
5m |R88A-CAKF005BR-E
10 m |R88A-CAKF010BR-E
15 m |R88A-CAKF015BR-E
20 m |R88A-CAKF020BR-E
Flr 400-V-Servomotoren ohne 1,5 m |R88A-CAGD001-5SR-E
R88M-K(3K0/4K0/5K0)30(F/C)-[1]S2 Bremse | 3m |R88A-CAGDO03SR-E
R88M-K(3K0/4K0/5K0)20(F/C)-[11S2 5m |R88A-CAGDOO5SR-E §D:j
REEM K(BKoRKO o0 H1s2 10 m |R88A-CAGDO10SR-E
R88M-KH(3K0/4K0/5K0)20(F/C)-[1S1 15 m |R88A-CAGDO15SR-E
20 m |R88A-CAGDO020SR-E
mit 1,5 m |R88A-CAGDO001-5BR-E >
Bremse | 3m |R88A-CAGDO03BR-E
5m |R88A-CAGDO05BR-E
10 m |R88A-CAGDO010BR-E
15 m |R88A-CAGDO15BR-E
20 m [R88A-CAGD020BR-E
Fiir 400-V-Servomotoren Nur 1,5 m |R88A-CAKEQ01-5SR-E o~
R88M-K6K010C-11S2 Span- | 3m |R88A-CAKE003SR-E g R —
R88M-K7K515C-[11S2 nungs- 5m |R88A-CAKEO05SR-E @-—/
R88M-KH7K515C-L1S1 ‘éﬁfgsr_' 10 m |R88A-CAKEO10SR-E
a1 bS5 v AW KHTKa 150801 it e caporste |kabel | 15 m |R8BA-CAKEOT5SR-E
Bremsenkabel R88A-CAGELIIIBR-E erforderlich. (ohne 20 m |R88A-CAKE020SR-E
Bremse)
Fir 400-V-Servomotoren Nur 1,5 m |R8BA-CAKGO01-5SR-E o~
R88M-K(11K0/15K0)15C-00S2 Span- | 3m |R88A-CAKGOO03SR-E e N
Hinweis: Fiir Servomotoren mit Bremse nungs- 5m |R88A-CAKGO05SR-E @._/
R88M-K(11K0/15K0)15C-BS2 ist das separate Bremsenkabel versor-
R88A-CAGEL I ILIBR-E erforderlich. gungs- 10 m |R88A-CAKGO10SR-E
kabel 15 m |R88A-CAKGO015SR-E
(ohne 50 m |R8BA-CAKGO20SR-E
Bremse)
Bremsenkabel (fiir Servomotoren mit 200 V, 50 bis 750 W, und Servomotoren mit 400 V, 6 bis 15 kW)
Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Ansicht
@ Nur Bremskabel. 1,5 m |R88A-CAKA001-5BR-E
Fir 200-V-Servomotoren mit Bremse 3m |R88A-CAKAO03BR-E
R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)-BS2 5m |R8SA-CAKAOOSBR-E
10 m |R88A-CAKAO010BR-E ﬁg
15 m |R88A-CAKA015BR-E
20 m [R88A-CAKA020BR-E
Nur Bremskabel. 1,5 m |R88A-CAGE001-5BR-E
Fur 400-V-Servomotoren mit Bremse 3m |R88A-CAGEO03BR-E jéﬁg i
R88M-K6K010C-BS2 5m |R88A-CAGEOO5BR-E
R 0)15C-BS2 10 m |R8BA-CAGEOO10BR-E
15 m |R88A-CAGEO15BR-E
20 m |R88A-CAGE020BR-E
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Steckverbinder fiir Drehgeber-, Spannungsversorgungs- und Bremsenkabel

Spezifikationen

Geeigneter Servomotor

Produktbezeichnung

Steckverbinder fur
Drehgeberkabel

Antriebsseitig
(CN2)

Alle Modelle

R88A-CNWO1R

Motorseitig

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)]

R88A-CNKO2R

Motorseitig

R88M-KH(200/400/750)[]

SPOC-17H-FRON169

Motorseitig

R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)[]
R88M-K(750/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)30(F/C)[]
R88M-K(400/600/1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20(]
R88M-K(900/2K0/3K0)10C]
R88M-K(4K5/6K0)10C-[]
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-L]
R88M-KH(1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0/7K5)[]

R88A-CNKO4R

Steckverbinder fur
Motorkabel

Motorseitig

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)C]

R88A-CNK11A

Motorseitig

R88M-KH(200/400/750)30(H/T)[J

SPOC-06K-FSDN169

Motorseitig

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
R88M-KH(1K0/1K5)20(F/C)-S1

MS3108E20-4S

Motorseitig

R88M-K(1K0/1K5)30(H/T)-BS2
R88M-K(1K0/1K5)20(H/T)-BS2
R88M-K90010(H/T)-BS2

MS3108E20-18S

Motorseitig

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
R88M-KH(1K0/1K5/2K0/3K0/4K0/5K0)20(F/C)-BS1

MS3108E24-11S

Motorseitig

R88M-K(3K0/4K0/5K0)30(F/C)-52
R88M-K(3K0/4K0/5K0)20(F/C)-S2
R88M-K(2K0/3K0)10(F/C)-S2
R88M-K4K510C-S2
R88M-KH(2K0/3K0/4K0/5K0)20(F/C)-S1

MS3108E22-22S

Motorseitig

R88M-K6K010C-[]
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-[]
R88M-KH7K515C-[1S1

MS3108E32-17S

Steckverbinder
fur Bremsenkabel

Motorseitig

R88M-K(050/100/200/400/750)30(H/T)-BS2

R88A-CNK11B

Motorseitig

R88M-K6K010C-BS2
R88M-K(7K5/11K0/15K0)15C-BS2
R88M-KH7K515C-BS1

MS3108E14S-2S

Hinweis: 1. Alle angegebenen Kabel sind flexibel und abgeschirmt (mit Ausnahme des Kabels R88A-CAKALILIJ-BR-E, das lediglich flexibel ist).
2. Fur alle angegebenen Steckverbinder und Kabel gilt Schutzklasse IP67 (mit Ausnahme des Steckverbinders R88A-CNWO01R
und des Kabels R88A-CRGDOR3C).
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Accurax G5-Serie EtherCAT-Referenzkonfiguration

@

¥

Standard-Servomotor
3000 U/min (50 W bis 750 W)

Servomotor mit hoher Massetragheit
3000 U/min (200 W bis 750 W)

L

Standard-Servomotor

3000 U/min (1 kW bis 5 kW)
2000 U/min (400 W bis 5 kW)
1000 U/min (900 W bis 3 kW)

@ Motor-

kabel

Servomotor mit hoher Massetragheit
2000 U/min (1 kW bis 5 kW)

Standard-Servomotor
1500 U/min (7,5 kW bis 15 kW)
1000 U/min (4,5 kW bis 6 kW)

Servomotor mit hoher Massetragheit
1500 U/min (7,5 kW)

(® Accurax G5-Serie EtherCAT-
Servoantrieb

Filter

Externer
Brems-
widerstand

®

| @8]

R88D-KNLICC-ECT

CN8

(D Sicherheitskabel

CN1

Kabel fiir externen Drehgeber

Sysmac Studio
@ Analog-Uberwachungskabel
LCNS, o EthorNetP2>
GN7 EtherCAT-
- = Uelzietiel - @ Controller
CN6
EthercAT

l S D @ E/A-Signal-Steckverbinder

e T e _:: 'E]Z E/A-Signalkabel
L

@ Klemmenblock
fur E/A-Signale

Hinweis: Die Nummern M)®@®@(®)... geben die empfohlene Reihenfolge zur Auswahl der Komponenten in einem Accurax G5-Servosystem an.

Servomotoren, Spannungsversorgungs- und Drehgeberkabel
Hinweis: (1)(2 Informationen zur Auswahl von Servomotor, Servomotorkabel und Steckverbindern finden Sie im Kapitel zu den Accurax G5-

Servomotoren.

Servoantriebe

Symbol

Spezifikationen

Servoantrieb-Modelle

(1) Kompatible rotatorische Servomotoren der G5-Serie

Standardmodelle

Modell mit hoher
Massentréagheit

®

Einphasig, 230 V AC

100 W

R88D-KNO1H-ECT

R88M-K05030(H/T)-0]

R88M-K10030(H/T)-0]

200 W

R88D-KNO2H-ECT

R88M-K20030(H/T)-[]

R88M-KH20030(H/T)-[]

400 W

R88D-KNO4H-ECT

R88M-K40030(H/T)-[]

R88M-KH40030(H/T)-[]

750 W

R88D-KNO8H-ECT

R88M-K75030(H/T)-0]

R88M-KH75030(H/T)-C]

1,0 kW

R88D-KN10H-ECT

R88M-K1K020(H/T)-0

1,5 kW

R88D-KN15H-ECT

R88M-K1K030(H/T)-]

R88M-K1K530(H/T)-C]

R88M-K1K520(H/T)-0

R88M-K90010(H/T)-0]

Dreiphasig, 400 V AC

600 W

R88D-KNO6F-ECT

R88M-K40020(F/C)-[]

R88M-K60020(F/C)-[]

1,0 kW

R88D-KN10F-ECT

R88M-K75030(F/C)-C]

R88M-K1K020(F/C)-0]

R88M-KH1K020(F/C)-C]

1,5 kW

R88D-KN15F-ECT

R88M-K1K030(F/C)-0]

R88M-K1K530(F/C)-C]

R88M-K1K520(F/C)-C]

R88M-KH1K520(F/C)-0]

R88M-K90010(F/C)-0]

2,0 kW

R88D-KN20F-ECT

R88M-K2K030(F/C)-0

R88M-K2K020(F/C)-C]

R88M-KH2K020(F/C)-C]

3,0 kW

R88D-KN30F-ECT

R88M-K3K030(F/C)-[]

R88M-K3K020(F/C)-0

R88M-KH3K020(F/C)-0]

R88M-K2K010(F/C)-0]

5,0 kW

R88D-KN50F-ECT

R88M-K4K030(F/C)-C]

R88M-K5K030(F/C)-[]

R88M-K4K020(F/C)-0

R88M-KH4K020(F/C)-0]

R88M-K5K020(F/C)-0

R88M-KH5K020(F/C)-]

R88M-K4K510C-[]

R88M-K3K010(F/C)-C]

7,5 kW

R88D-KN75F-ECT

R88M-K6K010C-[]

R88M-K7K515C-[]

R88M-KH7K515C-[]

15 kW

R88D-KN150F-ECT

R88M-K11K015C-[]

R88M-K15K015C-[]
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Automationssysteme

¢ Speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS) e Programmierbare Bedienterminals (HMI)
o Dezentrale E/A e Industrie-PCs e Software

Antriebstechnik und Motion-Controller
* Motion-Controller ® Servosysteme ® Frequenzumrichter e Roboter

Steuerungskomponenten

e Temperaturregler ® Spannungsversorgungen e Zeitrelais ® Zdhler

Kleinsteuergeridte

e Digitale Anzeigen fiir Schalttafelmontage ¢ Elektromechanische Relais
o Uberwachungsvorrichtungen e Halbleiterrelais  Positionsschalter
¢ Drucktaster ¢ Niederspannungsschaltgerdte

Sensorik & Sicherheit

® Fotoelektrische Sensoren e Induktive Sensoren e Kapazitats- & Drucksensoren

¢ Kabelsteckverbinder ¢ Abstands- & Breitenmesssensoren

¢ Bildverarbeitung/Intelligente Sensoren e Sicherheitsnetzwerke

o Sicherheitssensoren e Sicherheitsmodule/Relaismodule
e Sicherheitstiirschalter/Verriegelungsschalter mit Zuhaltung

Auch wenn wir stets um Perfektion bemiiht sind, ibernehmen Omron Europe BV und ihre angegliederten Tochtergesellschaften

keinerlei

uns das Recht vor, jederzeit ohne vorherige

beliebige

der in diesem Dokument enthaltenen Informationen. Wir behalten



