OMmRON

SGLGL], SGLFL], SGLTL]

Sigma-Linearmotoren

Linear-Servomotoren mit Direktantrieb

ermoglichen schnellere Maschinenzyklen

* Direkte Motoransteuerung durch XtraDrive und
Sigma II-Antriebe

* Verbesserte Maschinenleistung

¢ Einfacher Betrieb und hohe Zuverlassigkeit

* Entwickelt fir hohe Kraftdichte bei kompakten
Abmessungen

¢ AuBerordentlich hohe Kraftlinearitat auch im Spitzen-
kraftbereich

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

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

¢ Eisenlose Ausfiihrungen und Ausfihrungen mit Eisen-
kern erhaltlich

Nennwerte

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

* 400 V AC, dreiphasig, 80 bis 2000 N
(7500 N Spitzenkraft)
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Systemkonfiguration
Sigma-lI-Serie oder XtraDrive
SERVOANTRIEB
Spannungsver-
sorgungskabel g5 Kabel 1. seriellen Wandler

Serielle Wandler-
baugruppe

Spannungsver-
sorgungskabel

Spannungsver-
sorgungskabel
LinearmaBstab- Hall-Sensor- ung
(zur seriellen Kabel Kabel
Wandlerbaugruppe) kRl (Verlangerung) (Verléngerung)
—
= Spannungsversorgung Spannungsver-
sorgungskabel

Linear-
maBstab

Spannungs-
versorgung

Spannungs- E<
versorgung

Linearmotor-Wicklung

Linearmotor-Wicklung SGLTW
SGLFW
inearmotor-Wicklung
SGLaw \ Magnetbahn Magnetbahn
Magnetbahn SGLFM SGLTM
SGLGM
SGLFO LINEAR- SGLTO LINEAR-
SGLGO LINEAR- SERVOMOTOR SERVOMOTOR

SERVOMOTOR
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Kombinationen von Servomotor / Servoantrieb

Linear-Servomotor der Sigma-Serie Serieller Servoantrieb
Wandler Sigma II-Serie XtraDrive
Ausflihrung Span- | Nennkraft |Spitzenkraft| Produktbe-| JZDP-A008-[1 | 230 V (einphasig) 400 V 230V 400 V
nung zeichnung (dreiphasig) (einphasig) (dreiphasig)
SGLGW eisenlos 230V 13,5N 40N 30A050B 158 SGDH-A5AE-OY - XD-P5-MNO1 -
Standard- 27 N 80N 30A080B 156 SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
Magnetbahnen 47N 140N | 40A140B 001 SGDH-01AE-OY N XD-01-MNO1 -
73N 220 N 60A140B 004 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
93N 280 N 40A253B 002 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
140N 420 N 40A365B 003 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
147 N 440 N 60A253B 005 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
220N 660 N 60A365B 006 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
325N 1300 N 90A200A 101 SGDH-15AE-S-OY - - -
SGLGW eisenlos 230V 57N 230 N 40A140B 063 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
Hochleistungs- 114 N 460 N 40A253B 059 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
Magnetbahnen 171N 690N | 40A365B 060 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
89N 360 N 60A140B 061 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
178 N 720N 60A253B 062 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
267 N 1080 N 60A365B 047 SGDH-15AE-S-0OY - - -
SLGFW 230V 25N 86 N 20A090A 017 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
Linearmotoren 40 N 125N 20A120A 018 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
80N 220 N 35A120A 019 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
160 N 440 N 35A230A 020 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MNO1
280N 600 N 50A200B 181 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN
560 N 1200 N 50A380B 182 SGDH-15AE-S-0OY - -
560 N 1200 N 1ZA200B 183 SGDH-15AE-S-0OY
400V 80N 220 N 35D120A 211 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
160 N 440N 35D230A 212 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
280N 600 N 50D200B 189 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
560 N 1200 N 50D380B 190 - SGDH-15DE-QOY - XD-15-TN
560 N 1200 N 1ZD200B 191 - SGDH-15DE-OY - XD-15-TN
1120 N 2400 N 1ZD380B 192 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
SGLTW 400 V 300N 600 N 35D170H 193 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
Linearmotoren 600 N 1200 N 35D320H 194 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
. 450 N 900 N 50D170H 195 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
900 N 1800 N 50D320H 196 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
670 N 2600 N | 40D400B 197 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
1000 N 4000 N 40D600B 198 - SGDH-50DE-OY - -
1300 N 5000 N 80D400B 199 - SGDH-50DE-OY - -
2000 N 7500 N 80D600B 200 - SGDH-75DE-OY - -

Motorwicklung

FW—-35D 120 APD
T 177 L

Steckverbinder des Hauptstromkreiskabels
Linear X-Serie Code Spezifikationen

Linear-Servomotor )
_ | MS-Steckverbinder oder Steckver-

binder von Tyco Electronics AMP K.K.

Servomotormodell
Code| Spezifikationen
G Eisenlos

D | Steckverbinder von Interconnection

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

SGLF M—-35324 A C
Linear -Serie T Ooti

Code| Spezifikationen Anmerkungen
[ K ich ; _ Nur bei Ausfuihrungen mit
roduktbezeichnung c | Mit Magnet Eisenkern - SGLFM
Code| Spezifikationen abdeckung _SGLTM

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

Nur bei eisenlosen
Ausfihrungen

-M | Hohe Spitzenkraft
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Mit Trager und
-Y Magnet%bdeckung Nur bei Typen mit T-Eisenkern

M: Magnetbahn ——!

Konstruktionsédnderungskennung
A, B, C eee
Lénge der Magnetbahn

Magnetbreite

Serieller Wandler

JZDP — A008 - O(|)1

Modell der seriellen Wandlerbaugruppe Geeigneter Linear-Servomotor
- Servomotormodell Code Servomotormodell Code
Code | Produktansicht |, Geigneter | sensor
LinearmaBstab 30A050B 158 20A170A | 011
30A080B | 156 20A320A | 012
Hergestellt von
— Renishaw | 40A140B | 001 20A460A | 013
A008 a
@ % (Heid"e?,?];in Y 40A253B | 002 35A170A | 014
SGLGW- 40A365B | 003 35A320A | 015
Hinweis: * Bei Verwendung eines LinearmaBstabs von Heidenhain (Eisenlos) 60A140B | 004 35A460A | 016
wird ein Verlangerungskabel benétigt. Bei Ver- 60A253B 005 35A170H 105
wendung
einer 60A365B | 006 35A320H | 106
Standard- || 90A200A | 101 50A170H | 108
Magnetbahn.
90A370A 102 SGLTW- 50A320H 109
90A535A | 103 ||(mit ETiSTe“')‘em, 40A400B | 185
SGLGW- 40A140B | 063 » 40A600B | 186
+
SGLGM- 40A253B | 059 80A400B | 187
L 1™
(Eisenlos 40A365B | 060 80A600B | 188
Bei Ver- 60A140B | 061 35D170H | 193
wendung
einer Hoch- 60A253B | 062 35D320H | 194
leistungs-
Magnetbahn. 60A365B | 047 50D170H 195
20A090A | 017 50D320H | 196
20A120A 018 40D400B 197
35A120A | 019 40D600B | 198
35A230A | 020 80D400B | 199
50A200B | 181 80D600B | 200

(mitSEci;sL;vl\(grn, 50A380B | 182

F-Typ) 1ZA200B 183
1ZA380B 184
35D120A | 211
35D230A | 212
50D200B | 189
50D380B | 190
1ZD200B 191

1ZD380B | 192
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Technische Daten der Servomotoren

Eisenlose SGLGW/SGLGM - (mit Standard-Magnetbahnen)

Spannung 230V
Linear-Servomotor 30A 40A 60A 90A
Modell SGLGW- 050B 080B 140B 253B 365B 140B 253B 365B 200A
Nennkraft* N 13,5 27 47 93 140 73 147 220 325
Nennstrom* Aeff 0,55 0,85 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5 4,4
Kurzzeitige Spitzenkraft* N 40 80 140 280 420 220 440 660 1300
Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 1,62 2,53 2,4 4,9 7,3 3,5 7,0 10,5 17,6
Gewicht des Spulenkdrpers kg 0,10 0,15 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10 2,15
Kraftkonstante N/Aeff 26,4 33,9 61,5 61,5 61,5 66,6 66,6 66,6 78
BEMF-Konstante V/(m/s) 8,8 11,3 20,5 20,5 20,5 222 22,2 222 26,0
Motorkonstante N /W 3,7 5,6 7.8 11,0 13,5 11,1 15,7 19,2 26,0
Elektrische Zeitkonstante ms 0,2 0,4 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 1,4
Mechanische Zeitkonstante ms 7,30 4,78 5,59 4,96 4,77 3,41 3,08 2,98 3,18
Warmewiderstand (mit Kihlkérper) K/wW 4,89 2,93 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 0,44
Warmewiderstand (ohne Kihlkérper) K/W - - 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 -
Magnetische Anziehungskraft N 0 0 0 0 0 0 0 0 0
KihlkorpergroBe mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x 800 x
300 x 400 x 500 x 300 x 400 x 500 x 900 x
12 12 12 12 12 12 12
Betriebsdauer Dauerbetrieb
c Isolationsklasse Klasse B
@  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
}‘QE Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
= |Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ
N |Erregung Dauermagnet
<$' Isolationsprifspannung 1500 V AC fir 1 Minute
2 |Schutzmethoden Selbstkiihlend, Luftkiihlung
3 Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C
Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien - (mit Standard-Magnetbahnen)
A: Bereich fur Dauerbetrieb
B: Bereich fur Aussetzbetrieb
SGLGW-30A050B SGLGW-30A080B SGLGW-40A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 4.0 Motor- 4.0 Motor- 4.0 N
Geschwin- Geschwin- Geschwin- A
digkeit 3,0 digkeit 3,0 digkeit 3,0
(m/s) A B (m/s) A B (m/s)
2,0 2,0 2,0
B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 10 20 30 40 50 0 20 40 60 80 100 0 50 100 150 200
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B SGLGW-60A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 4,0 N Motor- 4,0 N Motor- 4,0 \
Geschwin- A Geschwin- A \ Geschwin- A \\
digkeit 3.0 digkeit 3,0 \ digkeit 3,0 \
(m/s) 20 (m/s) 20 (m/s) 20 §
B B B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 100 200 300 400 0 150 300 450 600 0 100 200 300
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLGW-60A253B SGLGW-60A365B SGLGW-90A200A
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Motor- 40 Motor- 4.0 N Motor- 4.0
Geschwin- A \ Geschwin- A \ Geschwin- A\\\
digkeit 3,0 ~J digkeit 3,0 L digkeit 3,0 I~
(m/s) 20 . (m/s) 20 (m/s) 20 \‘
B B s
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 200 400 600 0 300 600 900 0 300 600 900 1200 1500
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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Eisenlose SGLGW/SGLGM - (mit Hochleistungs-Magnetbahnen)

Spannung 230V
Linear-Servomotor 40A 60A
Modell SGLGW- 140B 253B 365B 140B 253B 365B
Nennkraft® N 57 114 171 89 178 267
Nennstrom* Aeff 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5
Kurzzeitige Spitzenkraft” N 230 460 690 360 720 1080
Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 3,2 6,5 9,7 5,0 10,0 14,9
Gewicht des Spulenkdrpers kg 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10
Kraftkonstante N/Aeff 76,0 76,0 76,0 77,4 77.4 77,4
BEMF-Konstante V/(m/s) 25,3 25,3 25,3 25,8 25,8 25,8 E
Motorkonstante N /W 9,6 13,6 16,7 12,9 18,2 22,3 %
Elektrische Zeitkonstante ms 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 ?
Mechanische Zeitkonstante ms 3,69 3,24 3,12 2,52 2,29 2,21 §
Warmewiderstand (mit Kiihlkdrper) K/W 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 é
Warmewiderstand (ohne Kiihlkérper) K/W 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 2
Magnetische Anziehungskraft N 0 0 0 0 0 0
KihlkérpergréBe mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x

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

12 12 12 12 12 12
Betriebsdauer Dauerbetrieb

c Isolationsklasse Klasse B
©  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
= |lsolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ
N [Erregung Dauermagnet
cﬁ' Isolationsprifspannung 1500 V AC flr 1 Minute
g Schutzmethoden Selbstkihlend, Luftkiihlung
& |Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

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

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

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

A: Bereich flr Dauerbetrieb
B: Bereich fiir Aussetzbetrieb

SGLGW-40A140B SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B
5 5 5
N N 2 ™\
TN TN . N
Motor- NG Motor- 3 \‘ otor- 3 \\

Geschwin- 3 N Geschwin- Geschwin-

digkeit \ digkeit \ dgeeit \\
N, 2 Ny

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

1 1 1

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

Geschwin-3 N Geschwin3 Geschwin-3 N
digkeit \ digkeit \ digkeit \
(m/s) 2 A B \ (m/s) 2 A B \ (mfs) 2 A B \

1 1 1

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

Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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SGLFW/SGLFM mit Eisenkern (200 V)

Spannung 230V

Linear-Servomotor 20A 35A 50A 1ZA

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

Nennkraft* N 25 40 80 160 280 560 560

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

Kurzzeitige Spitzenkraft” N 86 125 220 440 600 1200 1200

Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 3,0 2,9 4.4 8,8 12,4 25,0 21,6

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

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

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

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

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

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

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

Warmewiderstand (ohne Kuhlkérper) KW 7,69 5,02 4,10 1,94 1,48 0,74 0,92

Magnetische Anziehungskraft N 314 462 809 1586 1650 3260 3300

Kuhlkérpergrée mm 125x125x 13 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40| 254 x 254 x 25
Betriebsdauer Dauerbetrieb

c Isolationsklasse Klasse B

Q@  |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C

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

& |Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ

N |Erregung Dauermagnet

c?;‘ Isolationsprifspannung 1500 V AC fur 1 Minute

2 |Schutzmethoden Selbstkiihlend

& Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

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

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

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (200 V)

A: Bereich flr Dauerbetrieb
B: Bereich fur Aussetzbetrieb

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

Spannung 400 V

Linear-Servomotor 35D 50D 1ZD

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

Nennkraft* N 80 160 280 560 560 1120

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

Kurzzeitige Spitzenkraft” N 220 440 600 1200 1200 2400

Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 2,3 4.6 5,6 11,0 12,3 24,6

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

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

BEMF-Konstante V/(m/s) 40,1 40,1 44,9 44,9 40,9 40,9 2

Motorkonstante N /JW 13,8 19,5 33,4 47,2 51,0 721 %

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

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

Warmewiderstand (mit Kihlkorper) K/wW 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6 0,28 ]

Warmewiderstand (ohne Kiihlkérper) KIW 4,1 1,94 1,48 0,74 0,92 0,55 2

Magnetische Anziehungskraft N 810 1590 1650 3260 3300 6520

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

c Isolationsklasse Klasse B

2 |Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C

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

= |lsolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MQ

N |Erregung Dauermagnet

r‘/_:;' Isolationsprifspannung 1500 V AC fiir 1 Minute

-2 |Schutzmethoden Selbstkiihlend

& Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C

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

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

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (400 V)

A: Bereich fiir Dauerbetrieb
B: Bereich flir Aussetzbetrieb

SGLFW-35D120A SGLFW-35D230A SGLFW-50D200B
6 6 6
5 5 5 ~
N
Motor- 4 \\\ Motor- 4 ™ Motor- 4 I~
Geschwin- T~ Geschwin- \\ Geschwin-
digkeit 3 digkeit 3 digkeit 3 < B
ms) ~o|A B ms) | A B (mis) ~4
2 T ~ 2 Sl = 2 T~ <
0 0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLFW-50D380B SGLFW-1ZD200B SGLFW-1ZD380B
6 6
6
5 5
5 \\ \\
- N a4 ™~ a4 n
Motor- 4 Motor- ] Motor- ‘
Geschwin- \\ Geschwin-5 Geschwin-5
digkeit 3 [ N dgkeit =< ]2 B digkeit = — | A B
(ms) L=~ A B (mis) 2 il S (mfs) 2 il _S
< N =<4 =< J
1 = . 1 1
0 0 0
0 400 800 1200 0 400 800 1200 0 800 1600 2400
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)

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

Spannung 400 V
Linear-Servomotor 35D 50D 40D 80D
Modell SGLFW- 170H 320H 170H 320H 400B 600B 400B 600B
Nennkraft* N 300 600 450 900 670 1000 1300 2000
Nennstrom*® Aeff 3,2 6,5 3,2 6,3 3,7 5,5 7,2 11,1
Kurzzeitige Spitzenkraft* N 600 1200 900 1800 2600 4000 5000 7500
Kurzzeitiger Spitzenstrom™ Aeff 7,5 15,1 7.3 14,6 20,7 30,6 37,6 56,4
Gewicht des Spulenkérpers kg 47 8,8 6 11 15 23 25 36
Kraftkonstante N/Aeff 99,6 99,6 153,3 153,3 196,1 196,1 194,4 194,4
BEMF-Konstante V/(m/s) 33,2 33,2 51,1 51,1 65,4 65,4 64,8 64,8
Motorkonstante N /W 36,3 51,4 48,9 69,1 59,6 73 85,9 105,2
Elektrische Zeitkonstante ms 14,3 14,3 15,6 15,6 14,4 14,4 15,4 15,4
Mechanische Zeitkonstante ms 3,5 3,5 2,5 2,5 4,2 4,2 3,2 3,2
Warmewiderstand (mit Kahlkorper) KW 0,76 0,4 0,61 0,3 0,24 0,2 0,22 0,18
Warmewiderstand (ohne Kuhlkérper) — |K/W 1,26 0,83 0,97 0,8 0,57 0,4 0,47 0,33
Magnetische Anziehungskraf't“‘1 N 0 0 0 0 0 0 0 0
Magnetische Anziehungskraft™ N 1400 2780 2000 3980 3950 5890 7650 11400
KuhlkérpergréBe mm 400 x 500 x 40 609 x 762 x 50

Betriebsdauer Dauerbetrieb

Isolationsklasse Klasse B
§ Umgebungstemperatur 0 bis +40 °C
-% Luftfeuchtigkeit 20% bis 80% (ohne Kondensatbildung)
= Isolationswiderstand 500 V DC, min. 10 MW
N |Erregung Dauermagnet
U.% Isolationspriifspannung 1500 V AC fir 1 Minute
-2 |Schutzmethoden Selbstkihlend
& |Zulassige Wicklungstemperatur 130 °C
*1. Der einseitige Magnetspalt ist die Folge einer magnetischen Anziehungskraft auf die Wicklung durch die Installationsbedingungen der

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

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

Kraft/Geschwindigkeit-Kennlinien (400 V)

A: Bereich fir Dauerbetrieb
B: Bereich fur Aussetzbetrieb

SGLTW-35D170H SGLTW-35D320H SGLTW-50D170H SGLTW-50D320H
5 6 5 5
4 \\ 5 4 4
Motor- A B Motor- 4 ™ Motor- I~ Motor- I~
Geschwin3 Geschwin- A \B Geschwin3 Geschwin-3
digkeit == =T =~ ] digkeit 3 digkeit digkeit \‘
(mis) 2 <] ms) C 77T T~ (mis) 2 f—e—tA B (mis) 2 pe—Tth B
1 1 1 ~== 1 — ==
0 0 0 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 300 600 900 0 600 1200 1800
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLTW-40D400B SGLTW-40D600B SGLTW-80D400B SGLTW-80D600B
4 4 4 4
N
3 3 I 3
Motor- Motor- Motor- Motor- N
Geschwin- AN Geschwin- A \\ Geschwin- A \\ Geschwin- A \
digkeit 2 digkeit 2 digkeit 2 ~ digkeit 2 ~
ms)  ~ o N (mis) < \ (ms)  ~ o N ms) =~ < N
S~k B ~ - B 1~ B =~ B
1 = 1 = 1 = 1 =
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 0 2000 4000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 8000
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
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Abmessungen
SGLG[-30 eisenlos
Wicklung: SGLGW-30ALIL I 1BCID
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 G (Spalt)| Gewicht ca.”
SGLGW- kg
30A050B00D 50 48 30 20 20 0,85 0,14 *Gewicht der Wicklung mit Hall-Sensoreinheit.
30A080BOD 80 72 50 30 25 0,95 0,19
Q
4 x M4-Befestigungsschraube, g
Tiefe 5 i
= 6/ )
2 x Schraube o
#4-40 UNC (== 3 <
@
& +—1t ¢
L5 L4
Kabel - Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der
UL20276, ANG26 T % Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
(0,13 mm2) | s Kabel
‘ Typenschild rs) UL2517, AWG25 (0,16 mm2)/ 2 x 2 M4
% ' L1 Befestigungsschrauben, Tiefe: 5 mm, beidseitig
S ‘ 5,3) [ 15, L3
22, o
SS L (L)—>5 - N
[ == \Ei
N - - - T [ o
Bls i ¥
g I
tLHS !
G (Spalt) G (Spalt) MaBeinheit: mm
24
. Hall-Sensor-Ausgangssignale
Hall-Sensor- Llnear.-Servomo.u.)r- . Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
inderspezifikationen — - Steckverbinderspezifikationen bewegt, ergibt sich die in der folgenden
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung 1 2 Bezeich SROGOBIMSCN1G9 Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
ezeichnung: schen den Ausgangssignalen Su, Sv,
! #5V (Spanmungeversorgung) Stecker: 021.421.1020 Sw des Hall-Sensors und der inversen
5 2 Phase U hergestellt von Interconnectron Spannung der einzelnen Motorphasen
3 Phase V Vu, Vv, Vw.
Stecker:
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W Passender Steckverbinder
von DDK Ltd. Kupplung: SPOCO6KFSDN169 - -
5 0V (Spannungsversorgung) Vu T [ |
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet { )
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Inverse e
Rt M e S ey
17L-002C1 9 Nicht verwendet 2 Phase V wei3 = —_
3 Phase W blau [ 1
4 Nicht verwendet - o [} S [
5 Nicht verwendet - 0 180 360 540
6 FG griin/gelb Elektrischer Winkel (°)
7 Nicht verwendet! -
Magnetbahn: SGLGM-30C 1[I 1A
Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg
30108A 108 54 2 0,6
30216A 216 162 4 1,1
30432A 432 378 8 2,3
Typenschild Warnetikett 76
\
<
<
@) @ D) T
0’
o N x 4,5 Bohrungen
~ A
8 % Einsenkung 5L (18) 24
36 Abstand 54 L2
L13 (1 Einheit)
N x M4-Befestigungsbohrungen, Tiefe 6 MaBeinheit: mm
l_lL{_l_l_l_l_l_LgL;H_l_l_l_;l_;l_LJ_l_L
d & )Y @
¢ © Q ©
T—I_I*LI_I—I_I—H——Hﬁﬁﬁ_I—I—IﬁT——Iﬁ
Abstand 54
27 L2 (27)

Sigma-Linearmotoren
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SGLG[-40 eisenlos
Wicklung: SGLGW-40AL I IBL 1D
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
40A140B0OD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,40 *Gewicht der Wicklung mit
40A253B0D 252,5 237,5 180 37,5 60 135 5 8 0,66 Hall-Sensoreinheit.
40A365B0D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 0,93
t
2 x Schraube 1 Lo ” L Typenschild
x Schraul —— enschil
4#4-40 UNC 4 e« Vi-Comindebonrangen.
EF] Tiefe 6 mm
‘ S — _ _ L
8 L s _ _ _
i o
25.4 2 ‘ 8 « Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
65 72 o 5.3 L
18 T % ‘ s " 18 = = Befestigungsbohrungen auf beiden
g { M < 4—45—1 $2:22 %n gMA-Gevandebohmngen. 0
| | i mm | e
) L w© k _ —— —— — & — - —¢— — —6— — —%
- ] - \
u - ; 3 |
N~ (7,5) |
Lt |
i I o J
LA L_C © © © © © © ©
—F — I = . [ R - =
Spalt04.,..50all 0.8 MaBeinheit: mm
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen . . . . L
SHift-Nr. Bezeichnung Wenn sm_h dlg ch_klgng in Pfeilrichtung b(_e-
Bezeichnung: SROCO6JMSCN169 wegt, ergibt sich die in der folgenden Abbil-
1 +5 V (Spannungsversorgung) - - dung dargestellte Beziehung zwischen den
2 Phase U Stecker: 021.421.1020 Ausgangssignalen Su, Sv, Sw des Hall-Sen-
hergestellt von Interconnectron sors und der inversen Spannung der einzel-
§ 3 Phase V . nen Motorphasen Vu, Vv, Vw.
Stecker: Passender Steckverbinder
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W Kupplung: SPOCOBKFSDN169 ra >
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu |
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet - ot
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr.| Bezeichnung | Adernfarbe Inverse Pa.
17JE-13090-02 (D8C) - 1 Phase U rot S, Vv
Stecker: 17L-002C oder 8 Nicht verwendet - pannung
17L-002C1 9 Nicht verwendet 2 Phase v wei v = =
3 Phase W blau AN
4 Nicht verwendet - vw
5  [Nicht verwendet - o \1’ o 360 \510
6 FG griin/gelb Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet =
Standard-Magnetbahn: SGLGM-40L L [ IC Hochleistungs-Magnetbahn: SGLGM-40L I ]C-M
Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca. Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
GLGM- mm mm kg SGLGM- mm mm kg
40090B 90 45 2 0,8 40090B-M 90 45 2 1,0
40225B 225 180 5 2,0 40225B-M 225 180 5 2,6
40360B 360 315 8 3,1 40360B-M 360 315 8 4,1
40405B 405 360 9 3,5 40405B-M 405 360 9 4,6
40450B 450 405 10 3,9 40450B-M 450 405 10 5,1
1121 (1 Einheit) L1 83 (1 Einheit)
7‘0, 74 Typenschild _ Warnetikett e, TT_L 4
! S
2 |
o : e
Typenschild Warnetikett | o
b \
NI 9 9 O\ |
LT~ -
o Tt e S S W =t
L2 (22,5) 25.4 ‘ Abstand 45, 31‘ s
225 \N x0 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit) 225 - L2 — e
N x¢ 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
22,5 L2 (22,5) oF ﬂ beidseitige Senkungen, ¢10, Tiefe 5,4 L
" Abstand 45, " S 225 L2
’ : l 9l | |54 [ cAbstand 45 ‘ ‘
& b L 6 6 XX \ ! ‘
R TR e e e e
§ ' MaBeinheit: mm
N x M5 1, Tiefe 13 MaBeinheit: mm

N x MS-Befest\nungischréuben, Tiefe 13 mm
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SGLG[-60 eisenlos
Wicklung: SGLGW-60AL I 1B 1D
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
60A140BOD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,48 *Gewicht der Wicklung mit Hall-
60A253B0D 2525 | 2375 180 37,5 60 135 5 8 0,82 Sensoreinheit.
60A365B01D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 1,16
Q
=
Q
-~
[
>
I [}
I o
1 L5 L6 c
2 x Schraube 45 Befestigungsbohrungen Typenschild (7]
#4-40 UNC N2 x Md-Gewindebohrungen, (%]
E;: - |/ e o &
‘ { 7'\1 _ — - — ==} <
= K _ i _ E
F 3
' ki
254 6 « Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge U, V und W flieBt.
65, + 172 o _llws3) e L
\ 7 ‘ 16 L4 L3
48 = \ ©n g, :
3 45 Befestigungsbohrungen auf beiden
w0 0| 4—1 Seiten N1 x M4-Gewindebohrungen, 10|
5] Il xl < ! / Tiefeomm hr
i | —— ¥ - —— - ¢ — — —— — —%
- O~ — -
W ~t = S - - - - ‘
| (]
L2 7.5) @
@©
INE AR = | |
I | I | |
LR \ J
i ) ) © © ) ) ) ©
— — = = o - — - —
Spalt0,8] | Spalt0,8 MaBeinheit: mm
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung 1 Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung be-
1 5V Bezeichnung: SROC06JMSCN169 wegt, ergibt sich die in der folgenden Abbil-
Stecker: 021.421.1020 dung dargestellte Beziehung zwischen den
5 2 Phase U hergestellt von Interconnectron Ausgangssignalen Su, Sv, Sw des Hall-Sen-
3 Phase V sors und der inversen Spannung der einzel-
. . Motorphasen Vu, Vv, Vw.
Stecker: 7 Phase W Passender Steckverbinder nen S
17JE-23090-02 (D8C) Kupplung: SPOCOBKFSDN169 - -
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu 5
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet - - et
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Inverse I
17JE-13090-02 (D8C) 8 Nicht verwendet 1 Phase U ot Spannung w ISv|
Stecker: 17L-002C oder o Phase V weiB ) b {4
17L-002C1 9 Nicht verwendet —
3 Phase W blau
4 [Nicht verwendet - o S
- At hd
5 Nicht verwendet - 0 180 360 540
6 FG griin/gelb Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet -

Standard-Magnetbahn: SGLGM-60L L ILIC

Hochleistungs-Magnetbahn: SGLGM-60L 1 1C-M

Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca. Standard-Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg SGLGM- mm mm kg
60090B 90 45 2 1,1 60090B-M 90 45 2 1,3
60225B 225 180 5 2,6 60225B-M 225 180 5 3,3
60360B 360 315 8 4,1 60360B-M 360 315 8 5,2
60405B 405 360 9 4,6 60405B-M 405 360 9 5,9
60450B 450 405 10 5,1 60450B-M 450 405 10 6,6
L1 :3 (1 Einheit)
L1:33 (1 Einheit) - ] ] % 74
20, 7.4 Typenschild Warnetikett \e)
) e
|
Typenschild Warnetikett o ! o
® \
X
N S S ® == G @@ — OO\ =
X\ Abstand 45, 12.7 Abstand 45, !
225, L2 (22,5) 254 225 L2 318
N x¢ 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit) H N x¢ 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
225 L2 205 EI:,,H.,AI beidseitige Senkungen, ¢10, Tiefe 5,4 L
Abstand 45 o o 22,5 L2
<—>1‘ S Abstand 45 ‘ j
f\ & & X \ \ 1
N x M5-Befestigu 1, Tiefe 13 mm MaBeinheit: mm 7"71\777744}7777? 77777 4%7777%”7 MaReinheit: mm
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SGLG[I-90 eisenlos
Wicklung: SGLGW-90A200A[ 1D
Wicklungsmodell L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Gewicht ca.”
SGLGW- kg
90A200AO 199 189 130 40 60 95 3 4 2,2 *Gewicht der Wicklung mit Hall-
Sensoreinheit.
L5 L6
95 N2 x M6-Befestigungsschrauben,
o Tiefe 9 mm
———4}—————#——————?—————9—
I Il I 1 S
2 x Schrauben EI
#4-40 UNC *f*#*f*f*%*f*f*—#**f*—&f
Kabel i o 2 x N1 M6-Befestigungsschrauben, Tiefe 9 mm
UL20276, AWG26 (0,13 mm2) i f Typenschild U (beidseitig)
I o Q
\ ‘ ki ¥ L4 L3
19 f 8 4 65 4= (siche Hinweis) |
> ©
(053) -
HEE L = % 94
BillE g
I o | A\
R Kabel 2| \ \
i ‘ ‘ 8 UL2517, AWG15 (1,65 mm2) =| ‘ ’J ’, §
e | i
L i = [
S |\ o
== Eo—o —0 — 0 — 0 —0 10 -
T
Spalt1 Spalt 1 Hinweis: Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,
118 wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge . .
U, V und W flieBt. MaBeinheit: mm
50,8
Linear-Servomotor-
Steckverbinderspezifikationen
H_a\l\—Sensor_—_ _ 1 > Hall-Sensor-Ausgangssignale
S‘SCK"e’b'"de’SP;Z'f'ka“""e" Bezeichnung: SROCOBJMSCN169 Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
Stift-Nr. Bezeichnung Stecker: 021.421.1020 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
] v hergestellt von Interconnectron Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
5 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U Passender Steckverbinder des Hall-Sensors und der inversen
Stecker: 3 Phase V Kupplung: SPOCOGKFSDNT69 ypannang der einzelnen Motorphasen
17JE-23090-02 (D8C) 4 Phase W o
von DDK Ltd. 5 oV 1 Y
Passender Steckverbinder 5 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Vu Sy
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht ot 1 Phase U rot /\v
17JE-13090-02 (D8C) ot verwende 2 Phase V weiB Inverse
. ~ W
Stecker: };t_ggg&oder 8 Nicht verwendet 3 Phase W bl S\yannung v S
9 Nicht verwendet - (V) bt 1
4 Nicht verwendet = =
5 Nicht verwendet - Vi 5
6 FG griin/gelb At A
7 Nicht verwendet - o 180 360_ 540
Elektrischer Winkel (° )
Magnetbahn: SGLGM-90[ [ 1A
Magnetbahnmodell L1 L2 N Gewicht ca.
SGLGM- mm mm kg
90252A 252 189 4 7,3
90504A 504 441 8 14,7
L1383 (1 Einheit) 138, , 185
Typenschild  Warnetikett
1)
ofw
=9
E 0 e N S S S 1Y u
Abstand 63 |
» 0.
311 L2 | (31,51‘ 508
\ N Befestigungsbohrungen (je Baugruppe)
19 L2 e (44) oy ©
—|©
Abstand 63 ‘ 4] o
& & & & )) 6.5,
¢ A4 ? A4
\ « x

N M6-Befestigungsschrauben, Tiefe 14,5

MaBeinheit: mm
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SGLF[-20 mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-20AL LI JACID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.

SGLFW- kg

20A090A0 91 36 72 2 0,7

20A120A0 127 72 108 3 0,9

 min. 50
.30 ].30
Hall-Sensor, o
(32),,.2 - Magnetbahn £
3f A :
fat = [ S S iy = >
3 33 L sI - g g
Sy & i L E
05 3 gl o € (siche Hinweis) )
® . s g 3]
34 4,2: Mit Magnetabdeckung; 00*/6 . . <
(4: Ohne Magnetabdeckung) izSA&)h {Ja“%en 2 (SD'euh: d/?jt])k::lnd‘::.gen
10,2: Mit Magnetabdeckung)/ | (Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung)
(10: Ohne Magnetabdeckung) 45501 (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) ¢ QX/@
@ o
& 7 @
XS )
: 2
Typenschild

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

® SGLFW-20A090ACID
2 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5

@ SGLFW-20A120A00D
3 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5

[ &l s
& [ @ & { ©f---[o}--[¢ % ry
g — ]
mT mT
o o inheit:
o 30,|, 36 o 30| 36 MaBeinheit: mm
72
Linear-Servomotor-
Hall-Sensor- Steckverbinderspezifikationen Hall-Sensor-Ausgangssignale
i nen 1 Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung Bezeichnung: SROC08JMSCN169 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
" Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
— 1 |+5V (Spannungsversorgung)| Stecker: 021.421.1020 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
Hma hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
5 = aY 2 Phase U Spannung der einzelnen Motorphasen
3 Phase V Passender Steckverbinder VU, W, Vw.
Stecker: Kupplung: SPOCOBKFSDN169
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) vu S
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung | Adernfarbe Mt
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet 1 Phase U rot | -
17JE-13090-02(D8C) - nverse vy
Stecker: 17L-002C oder 8 Nicht verwendet 2 Phase V weiB (S\;J)annung L ISv| | )
17L-002C1 9 Nicht verwendet 3 Phase W blau —
4 Nicht verwendet - " s
5 Nicht verwendet - {4 (]
6 FG grin/gelb 0 180 360 540
Elektrischer Winkel (°)
7 Nicht verwendet -
Magnetbahn: SGLFM-20LILIL1A
Magnetbahnmodell L1O'g’1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- -0, kg
20324A 324 270 (54 x 5) (331,6) 6 0,9
20540A 540 486 (54 x 9) (547.6) 10 14
20756A 756 702 (54 x 13) (763,6) 14 2
(L3)
Wicklung 9,9°
,\ _ = 2xN %) 4,8
:z g Befestigungsbohrungen
T & "
= = F 7 K a = a + &
- d < g & JraTSInai
3 Y CYCPTENT
ki = 5 ™ 6o 14 & Py & e S d
Y ]
o] <
6 ||l 4 Q) i Ref
! 34 Referenzmarkierungen Typenschild Referenzmarkierung e ife"z'
o (4 (Zwei Markierungen ¢ 4 eingraviert) 54 (54), | markierung
Q
R L2 (30,8
| spait 1) 30,8-02 . (30,8)
45+0,1 L1203

Schraubenkopfhéhe: max. 4,2 mm

Befestigungsschraube

MaBeinheit: mm

Hinweis: 1. Es besteht die Moglichkeit, mehrere SGLFM-200000OA-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegenuberliegen.

2. Herzschrittmacher kdnnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn

ein.
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SGLF[1-35 mit Eisenkern

Wicklung: SGLFW-35LILILILJALID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
350120A0D 127 72 108 6 1,3
350230A0D 235 180 216 12 2,3
min. 50 L1
.30,/ 30, L2 2
Hall-Sensor 36 5
(62,2 Magnetbahn = 2 g
0| = ~
3 Ao N s
& = = . SERR S o) Q
%) L @
5 B v S = NL I ) = T ==y o |
Z g Kl Z g 10| 1 0 &] — )| T
i = T =)
o) —
o5 g .
{6, vz 2 xSchrauben Siehe Abbildungen o
2: Mi
34 e Magnetabdeckung) #4-40UNC &2 N © und @ unten. L3 7
(10,2: Mit (Spalt 0,8: Mit min. 30 \ {12 s -
(10: Ohne Magnetabdeckung) (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) ofl
45401 Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung,
@f wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
w0 U, V und W flieBt.
@ SGLFW-3500120A0D @ SGLFW-3500230A0D
6 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5 12 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 5,5
sl S [ES] _ N ey ] ] ] Il
&7 or 19 &7 ) ) &1 L&r 4y
8| 2 g2
&1 Sl Il p &1 &1 &1 el eyl Il
97 oF 191 S 3] ) 187 L1 tor 12F S
t | |
w0
;_’» w" 30, 36 _1 & 2» 30, 36
72 180 (36 x 5)
MaBeinheit: mm
SGLFW-35A000AOD SGLFW-35DO000OAOD
Hall-Sensor- Linear-Servomotor, 200V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
9 6 Stift-Nr. Bezeichnung bewegt, ergibt sich die in der folgenden
] Bezeichnung: SROC06JMSCN169 6 Bezeichnung: LRRAO6AMRPN182 Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
+5V (Spannungsversorgung) Stecker: 021.421.1020 5 1 Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
5 4 2 Phase U hergestellt von Interconnectron hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
3 Phase V 2 Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: 2 Ph W Passender Steckverbinder Passende.r Steckverbinder Vu, Vv, Vw.
7JE-23090-02 (D8C) ase Kupplung: SPOCOBKFSDN169 Kupplung: LPRAOGBFRBN170 - =
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) Vu Ul
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet . : 5 - [ |
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. ezeichnung Inverse -
- - - Ph: Phase U S
;ZJEK1§g%g%%gD§CL 8 Nicht verwendet 1 ase U 1 (\}))annung Vv 5
ecker: - oder - 2 Phase V 2 Phase V A
17L-002C1 9 Nicht verwendet o
3 Phase W 4 Phase W
4 Nicht verwendet 5 Nicht verwendet w ISy
" bt f
5  [Nicht verwendet 6 |Nicht verwendet 0 180 360 540
6 FG D Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet

Magnetbahn: SGLFM-350L]LILJA

Magnetbahnmodell L1107 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- D kg
35324A 324 270 (54 x 5) (334,4) 6 1,2
35540A 540 486 (54 x 9) (550,4) 10 2
35756A 756 702 (54 x 13) (766,4) 14 2,9
(L3)
Wicklung 2xN ¢ 4,8 Befestigungsbohrungen
= E 3 % E LA \
FH {0 T
R ] iy
= & & i S 1S
6, {44 . eferenzmarkierun Referenzmarkierung
o o) 2o Relerenzmaq:ﬁer‘ungen‘ 5 | Typenschid Ref ierung 54
(Spat 1 %2285, L2 (322)
45:0.1 [RE)
Max. Schraubenkopfhdhe: 4,2 mm. MaBeinheit: mm
Montageabmessungen

Hinweis: 1. Es besteht die Méglichkeit, mehrere SGLFM-35000A-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegenuberliegen.
Herzschrittmacher kdnnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn

ein.

2.
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OMmRON

SGLF[-50 mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-50L 11 1BLID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
5000200B0D 215 120 180 6 3,5
500380BOD 395 300 360 12 6,9
min. 50 L1
30 55 L2 40
“40) . .3 Hall-Sensor Q
Magnetbahn 60 &l B £
N~ = I ]
- -
1 N T —— — [
— [ h —- 5
ol | 8w ; ® Ot g0 | B - - / s
— o3 7 T s e e S
NEER P o1 Bl8 B8 ) 5
_L“"r ~ oL _ n
, N / - (
=t ) } ) ] (3]
© 3105 Siehe Abbildungen ] pig wickiung bewegt sich in Pleirichtung, 3 <
(5.2: Mit Magnetabdeckung) ® und @ unten. wenn Strom in der Phasen-Reihenfolge
43 W L3 U,V und W flieBt. 10
o] 0]
ol o)
(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung) ~
(Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung) A-A
(14,2: Mit Magnetabdeckung)
(14: Ohne Magnetabdeckung) i i i i i ‘
eI T E T I T T T =TI
@ SGLFW-5000200B0D @ SGLFW-5000380BOD
6 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 7 12 x M4-Gewindebohrungen, Tiefe 7
4 il Bl 51 a1 &1 Bl
& [P [ . [
0| w0 1 1 1804} ﬁ : 'y T =T [ =T =T T
5 & a1 7| ol | Yy | &l &1 &l &l &1 &1
p & |84 |hd] v =T =T [hd] =T =T =T
4 p L L
<+ o i 30 60
30 .| 60 le 300 (60 x 5) N
120 MaBeinheit: mm
SGLFW-50A000AOD SGLFW-50DO000AOD .
Ha_II-Sensor» o Linear-Servomotor, 200 V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen i ikationen Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
Sift-Nr. Bezeichnung bewegt, ergibt sich die in der folgenden
Bezeichnung: SROC0BJMSCN169 Bezeichnung: LRRAOBAMRPN182 ~ Abbildung dargestelite Beziehung zwi-
1[5V (Spannungsversorgung) ‘Stecker: 021.421.1020 5 84 Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U hergestellt von Interconnectron hergestellt von Interconnectron des Ha\I-Senso(s und der inversen
3 Phase V \ > Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: . E— Passender Steckverbinder X Passender Steckverbinder Vu, Vv, Vw.
7JE-23090-02 (D8C) Kupplung: SPOCOBKFSDNT69 Kupplung: LPRAO6BFRBN170 = =
von DDK Ltd. 5 |0V (Spannungsversorgung) Vul™ls
- u
Passender Steckverbinder 6 Nicht verwendet P!
Steckverbinderkupplung: 7 Nicht verwendet Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. | Bezeichnung Inverse A7
17JE-13090-02 (D8C) n 1 Phase U 1 Phase U Spannung Vv
Stecker: 17L-002C oder 8 Nicht verwendet PhaseV Phase v (V) L] VI ||
17L-002C1 9 | Nicht verwendet 2 ase 2 ase =
3 Phase W 4 Phase W o
4 Nicht verwendet 5 Nicht verwendet Y §]
- ft i
5  [Nicht verwendet 6 [Nicht verwendet 0 180 360 540
6 FG D Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet
Magnetbahn: SGLFM-50L 1L 1L 1A
Magnetbahnmodell L10'g’1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- -0, kg
50405A 405 3375 (67,5x5) | (416,3) 6 2,8
50675A 675 607,5(67,5x9) | (686,3) 10 46
50945A 945 877,5 (67,5 x13) | (956,3) 14 6,5
% 2xN ¢ 5,8 Bef bohi
Wicklung 4 7 xN ¢ 5,8 Befestigungsbohrungen
T 3 — + A % + % LA
~ o 77
TR I DE
- /Y 98 ¢ T
oL o] & 10 Yl
SREE L
e = ¢ ] b Eo] 4 Y Py e NN
wl
g L2 Referenzmarkieringen ‘Typenschild
14| (43 (Zwei 04 675 w Referenzmarkierung 67,5) Heie(enz-
(Spalt 1) 394385 L2 (39.4)
5804 T

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

Montageabmessungen

Hinweis: 1. Es besteht die Mdglichkeit, mehrere SGLFM-500000C0A-Magnetbahnen miteinander zu verbinden. Verbinden Sie die Magnetbahnen
so, dass die Referenzmarkierungen wie in der Abbildung dargestellt gegentiberliegen.
2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn
ein.
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OMmRON

SGLF[1-1Z mit Eisenkern
Wicklung: SGLFW-1Z[ 1[I 1B[ID

Wicklungsmodell L1 L2 L3 N Gewicht ca.
SGLFW- kg
1Z[00200B0OD 215 120 180 8 6,4
1ZD380BOD 395 300 360 18 11,5
min. 50 L1
L2 40
(40) 3 Magnetbahn =
F—r 60 &l 5
™~ RN S —— —— [ Sp— P
1 @
— &
INSEEE @ B abn] © ® ® 3
— ' B ol o
- gs . IR NP I e | B
8 iy, 2 — ¥ B - |
wl I
' | 8
||+l E B B ® | B 8B |
- ! =
s . :<\_l‘ Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, =3
I 05 i [ siene Abbildungen =},enn Strom in der Phasen-Reinenfolge |
[©)] e @ und @ unten. U,V und W flieBt.
* (5,2: Mit Magnetabdeckung)
43 I'5: Ohne L3 4 10
0] )
(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung) o o
58 +01 ] (Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung)
(14,2: Mit Magnetabdeckung) ~
(14: Ohne Magnetabdeckung) AA
I I [ I 1 1
, , , . , .
e e el i s ol e il s |
@ SGLFW-1z0200BOD @ SGLFW-1zD380BOD
9 x M5-Gewindebohrungen, Tiefe 7 18 x M5-Gewindebohrungen, Tiefe 7
e Bl Sl
o . o @ H -
oy 5} eyl 31
8 w &3 Q1 @t 8| o~ ot foF -} ol fol fol
o
Ay @l eyl el
fof =] &l i &} fe}— (e} }----fel-—-—{e}
- | | T |
o ~
< # < ¥
= 55 60 - |55 e 60|
120 300 (60x5) » S
MaBeinheit: mm
SGLFW-1ZA200A0D SGLFW-1ZDOOOAOD
Hall-Sensor- Linear-Servomotor, 200 V, Linear-Servomotor, 400 V, Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
- - 1 P
6 Stift-Nr. B hi 2 bewegt, ergibt sich die in der folgenden
2 b ezeichnung Bezeichnung: SROC06JMSCN169 5 6 Bezeichnung: LRRAOBAMRPN182  Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
1 +5 V/ (Spannungsversorgung) Stecker: 021.421.1020 1 Stecker: 021.147.2000 schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
5 1 2 Phase U hergestellt von Interconnectron hergestellt von Interconnectron des Hall-Sensors und der inversen
3 PhaseV 2 Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: Passender Steckverbinder Passender Steckverbinder Vu, v
17JE-23090-02(D8C) 4 Phase W Kupplung: SPOCOBKFSDN169 Kupplung: LPRAO6BFRBN170
von DDK Ltd. 5 |0V (Spannungsversorgung) Vi
i 6 Nicht verwendet
Passender Steckverbinder o S Stift-Nr. | Bezeichnung Stift-Nr. | Bezeichnung Inverse l
Steckverbinderkupplung: 7 icht verwendet p Phase U ] Phase U Spannung Vv o
17JE-13090-02(D8C) 8 Nicht verwendet W) ot
Stecker: 17L-002C oder . 2 Phase V 2 Phase V —
17L-002C1 9 Nicht verwendet 3 Phase W 4 Phase W "
4 | Nicht verwendet 5 | Nicht verwendet V] P [
5 Nicht verwendet 6 |Nicht verwendet 0 180 360 540
P G ) Erde Elektrischer Winkel (° )
7 Nicht verwendet
Magnetbahn: SGLFM-1ZL I ]A
Magnetbahnmodell L1o'g'1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLFM- 0, kg
1Z405A 405 337,5 (67,5x5) | (423,9) 6 73
1Z675A 675 607,5 (67,5x9) | (693,9) 10 12
1Z945A 945 877,5 (67,5 x13) | (963,9) 14 17
(1L3)
Wpkune 3 T8 Encing e 89"
Ry
T
[ g
L | EREE
13 7
Ef &
o
9,5 | Typenschild
4] 9 675 615 ] P
(Spalt 1) 43282 L2 43,2)
58+0.1 L183

Hinweis: 1.

2.

1,5 (Zwei Markierungen ¢ 4 eingraviert)

MaBeinheit: mm

Max. Schraubenkopfhéhe: 6,7 mm.
Montageabmessungen

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

Herzschrittmacher kdnnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn
ein.
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OMmRON

SGLT[-35 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-35D[ LI HCID

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
35D320H0D 315 288 (48 x 6) (17) 14 8,8

NxM6-Gewindebohrungen, Tiefe 12

L1
/ L2 (L3)

48:0,15, /
|

(15)
20:0,1

(90)
80:0,05
30,
:30: 28,

IR N N N =

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

Hall-Sensor

il
? )
Typenschild

2xSchrauben
#4x40 UNC

o
£
5
2
17
ES
@
)
s
£
o
%
o
<

(15)

Schutzummantelun:

(19,2: Mit Magnetabdeckung)
(19: Ohne Magnetabdeckung)

(Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung)

(Spalt 0,8: Mit

MaBeinheit: mm

Anschlussspezifikationen

des Hall-Sensorkabels Hall-Sensor-Ausgangssignale

Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung

St - - bewegt, ergibt sich die in der folgenden
] 5V DC Stift-Nr.| Bezeichnung Abbildung Zwie
2 Phase U 1 Phase U schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
3 PhaseV > Phase V des Hau-sir:o;sn :glc:' g:r inversen
Stecker: 2 Phase W 4 Phase W Vu, W, Vw. i
17JE-23 D&C) i L N182 5 | Nicht verwendet
von DDK Ltd. 5 ov Stecker: 021.147.2000 -
6 |Nichtverwendet|  hergestellt von 6 |Nicht verwendet vu ]
7__|Nicht verwendet|  pyssender Steckverbinder 2 froe
17JE-13090-02(D8C) 8 | Nicht verwendet \@ Inverse
Stecker: 17L-002C oder Spannung VYV
17L-002C1 9 Nicht verwendet: W)
Vw|
0 BO 360 0
Elektrischer Winkel (° )
Magnetbahn: SGLTM-35[ LI H 2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beein-
_ flusst werden. Halten Sie einen Mindestabstand von
Magnetbahnmodell L]o'g'1 L2 N | Gewicht ca. 200 mm zur Magnetbahn ein.
Sl ’ kg 3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes kdnnen miteinander
35324H 324 270 (54 x 5) 6 4,8 verbunden werden.
35540H 540 486 (54x9) | 10 8 4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstén-
35756H 756 702 (54 x13) | 14 11 de zwischen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden
Abbildung angegebenen Abmessungen missen genau
- . . . . eingehalten werden. Montieren Sie die Magnetbahnen wie
Hinweis: 1. E'n %el_tzklbesteh\t/vayhs zm&el dMaglpetbahn;en f_ut;jbeldegnﬁen in den Einbauabmessungen dargestellt. Die mit * gekenn-
zechneien Wert sind i Apmessungen boiLisering
9 o g 5. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewinde-
angebracht. Entfernen Sie die Abstandshalter erst, wenn hraub it oi Starkekl indest 10.9
die Wicklung an einer Maschine montiert wird. schrauben mit einer starkewiasse von mindestens 10.9.
Verwenden Sie keine Edelstahlschrauben.
L1893
1532 L2 (54) | ,,
54
L L L L L L - ———
L= IR
A, RS, EA.. .. T .. N B
= 70 333 L2 30,6,
3 g 56 Wicklung 54 (54)
EE T == R
A
bty
g 3 & 7J i
£ :

= x
e sl 3 @ 30,6) 2xN-07 i (Tiefe s. Schnittansicht)
2 f=2 3 g B ez e
Abstandshalter: Erst entfernen, wenn die Wicklung
{ Spalt 2xN M6-Gewindebohrungen, Tiefe 8 % an der Maschine montiert ist
inschli einer 0,2 mm dicken o, A—-»—u \ \ . j-_,. ey
o \’ t \
5 5 i
‘r—";}ﬁfﬂj :n{ 2403 | i < WQ m*«‘r m*} m<} i 4 i %
, T T T T |
o 01 S ] I ; ; ; ; : ! ! rL
il o L5
”* 39-0; L2 (54)
(12) L1583

Magnetbahn so anbringen, Magnetoahn so anbringen,
dass die Eckenflachen #9040 dass die Eckenflachen
bilndig mit dem inneren - biindig mit dem inneren
Absatz sind. Absatz sind.
Montageabmessungen
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OMmRON

SGLT[I-50 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-50D[IL I HCID

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
50D170HOD 170 144 (48 x 3) (16) 8 6
50D320HOD 315 288 (48 x 6) 17) 14 11
NxM6-Gewindebohrungen, Tiefe 12
1] 02X (85)
81 L1
=3 625 L2 (L3)
B 12 ¥
L,,,J <+ <+ -4 RS S
w of || 1
8g o =88 =g o A R
@ @
< 4 4 4 ha

Hall-Sensor

(19,1)

Lk
Typenschild

(23,3: Mit Magnetabdeckung)

(23,1: Ohne Magr
(Spalt 0,8: Mit Magnetabdeckung)

(Spalt 1: Ohne Magnetabdeckung)

Anschlussspezifikationen

Schutzummantelung
500 +50

2xSchrauben

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

min. 63

Linear-Servomotor-

MaBeinheit: mm

Hall-Sensor-Ausgangssignale

des Hall-Sensorkabels Stift-Nr. ! Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
6 - bewegt, ergibt sich die in der folgenden
1 +5VDC 5 1 Stift-Nr. Abbildung darg Beziehung zwi-
2 Phase U ) 1 Phase U schen den ignalen Su, Sv, Sw
A des Hall-Sensors und der inversen
Phase V
Stecker: 8 Phase v i o ESEW Spannung der einzelnen Motorphasen
: ase
17JE-23090-02(D8C) 4 Phase W Vu, Vv, Vw.
LRRAOSAMRPN 182 5 |Nicht verwendet
von DDK Ltd. 5 ov Stecker: 021.147.2000
Passender Steckverbinder 6 | Nichtverwendet| hergestellt von 6 [Nicht verwendet v
Erde
Steckverbinderkupplung: @
Ea050.00 (B%%“)"g 7 |Nichtverwendet| b oonder Steckverbinder .
Stecker: 17L-002C oder 8  [Nichtverwendet| [Kupplung: LPRAOGBFRBN170 é‘;:;snemg w
17L-002C1 9 | Nicht verwendet (V)

Magnetbahn: SGLTM-50C111H Hinweis: 1.
Magnetbahnmodell L1 0T L2 N Gewicht ca.
SGLTM- A9 kg
50324H 324 270 (54 x 5) 6 8
50540H 540 486 (54 x 9) 10 13
50756H 756 702 (54 x 13) | 14 18

E," 85)
é» g 70 ‘ i
HE =
SR \ g
Sk ol 11T
HE =
b= sl 3| > Wicklung
- L-:» S X<, _62_,||,8)
a / Spalt

360 540
Elektrischer Winkel (° )

Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fir beide Enden der Wick-

lung. Wahrend des Transports sind aus Sicherheitsgriinden die Ab-

standshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen Sie die

Abstandshalter erst, wenn die Wicklung an einer Maschine montiert

wird.

. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden.
Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn ein.

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

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

. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewindeschrauben

mit einer Starkeklasse von mindestens 10.9. Verwenden Sie keine

Edelstahlschrauben.

(Tiefe's.

Abstandshalter: Erst entfernen, wenn die Wicklung
an der Maschine montiert ist.

Magnetbahn so anbringen,
dass die Eckenléchen
biindig mit dem inneren
Absatz sind.

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

chlieBlich einer 0,2 mm dicken Mag R —— " " > o S
e Y
i e e e die el B e
g? /T B I L
. , 3 T N A 1 1 [ I
_ 2xN M 54
Tiefe 8 453, L2 (54)
82'4° L1353
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OMmRON

SGLT[-40 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-40D[ [ 1 1B[]

Wicklungsmodell L1 L2 (L3) N Gewicht ca.
SGLTW- kg
40D400B0O 395 360 (60 x 6) (15) 14 20
40D600BO 585 540 (60 x 9) (25) 20 30
(83) Hall-Sensor N x M8-Gewindebohrungen, Tiefe 16 mm
78 L1
75 Buchse L2 (L3)

(19,1)

16 Magnetbahn / 60

R . R R N S S

—_—— %7 ,,,,,,,,, 4¢,

(111,8)
97
T © T
30,38 *
98
150
I
|
|
|

o
£
5
2
17
ES
@
)
s
£
o
%
o
<

i S S S R S S S -

« Die Wicklung bewegt sich in Pfeilrichtung, wenn Strom in der
Phasen-Reihenfolge U, V und W flie3t.

(19,1)

Mit Magnetabdeckung)

hne

MaBeinheit: mm

(25,3 Mit Magnetabdeckun:

(Spalt 1,4: Ohne

F: -

|

|

!

!
=
! !
! !
(-
! !
! !
(-
! !
! !
(-
! !
! !
(-
! !
| |
(-
! !
I I
(-
! !
| |
(-
! !
! !
[
! !
! !
(-
! !
! !
(I
I 1
! !
|
—

=1
12

= Typenschild
Hall-Sensor- Linear-Servomotor- Hall-Sensor-Ausgangssignale
Steckverbinderspezifikationen Steckverbinderspezifikationen - - Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung
Stift-Nr. Bezeichnung Stift-Nr. bewegt, ergibt sich die in der folgenden
A Phase U Abbildung dargestellte Beziehung zwi-
! +5V (Spannungsversorgung) DQ 0A B Phase V schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
2 Phase U co o8 des Hall-Sensors und der inversen
3 Phase V C_ |Phase W Spannung der einzelnen Motorphasen
Stecker: 2 h W D Erde Vu, Vv, Vw.
17JE-23090-02 (D8C) ase Buchse: MS3102A-22-22P = =
von DDK Ltd. 5 0V (Spannungsversorgung) |  von DDK Ltd.
" Vu
i 6 Nicht det . S
Passkende.r Steikveflblndlef !C verwende! Passender Steckverbinder u bt
ergero | LT Nantvewendst_| - fpsoumiater Stder -
3 8 Nicht verwendet MS3108E22-225 W
Stecker: 17L-002C oder Spannung Sy
17L-002C1 9 Nicht verwendet (V) (4 {
. 3
& A
0 180 360 540
Elektrischer Winkel (°)
Magnetbahn: SGLTM-40LILIL1A
Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fiir beide Enden der Wick-
Magnetbahnmodell L1 0T L2 N Gewicht ca. lung. Wéhrend des Transports sind aus Sicherheitsgrinden die Ab-
GLTM- -0,3 kg standshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen Sie die
20405A 205 337,56 (67,6 x5) 6 9 vAvii:Jrztandshalter erst, wenn die Wicklung an einer Maschine montiert
40675A 675 | 607,5(67,5x9) | 10 15 2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst werden.
40945A 945 |877,5(67,5x13)| 14 21 Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnetbahn ein.
3. Die zwei Magnetbahnen eines Satzes kénnen miteinander verbun-
den werden.

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

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

L1533 (1 Einheit)

e Y‘O 7.4
D v
08
o e i N
©
Typenschild Warnetikett
X
@ o
e e e S RN
X\ Abstand 4 270
\ L2 (22,5) 25.4
22,5 \N xd 5,5 Befestigungsbohrungen (je Einheit)
225 L2 . (22,5) a —{
|, Abstand4s T T
I 2l 154
—'-—-—éﬁ— ----- —¢-— ----- ©O—-——- -é— ----- -$—— X-X
\N x M5-Befestigungsschrauben, Tiefe 13 MaBeinheit: mm
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SGLT[1-80 mit Eisenkern
Wicklung: SGLTW-80D[ [ 1 1B[]

Wicklungsmodell L1 N Gewicht ca.
SGLTW- kg
80D400BO 395 360 (60 x 6) 14 30
80D600BO 585 540 (60 x 9) 20 43
Hall-Sensor N x M8-Gewindebohrungen, Tiefe 16
(120)
115 63 / L1
= 75 o, / L2 (L3)
hat . o A ’[ 60
¥+ + + + <+ % + 3+ +

97
|

(111,8)

150

(19,1)

Mit Magnetabdeckun

(25,3: Mit Magnetabdeckun,
(25,1: Ohne

Hall-Sensor-
Steckverbinderspezifikationen

Stecker:
17JE-23090-02 (D8C)
von DDK Ltd.

Passender Steckverbinder

2 x Schrauben
#4-40 UNC

Eﬂ:—%g— ——————— —— —4-

R Rk S S R S S S S S S

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

Typenschild

Linear-Servomotor-
Steckverbinderspezifikationen

MaBeinheit: mm

Hall-Sensor-Ausgangssignale
Wenn sich die Wicklung in Pfeilrichtung

Nicht verwendet

inderkupplung:
17JE-13090-02 (D8C)
Stecker: 17L-002C oder

17L-002C1

Magnetbahn: SGLTM-80[ [ 1L 1A

Nicht verwendet

Nicht verwendet

olo|(N|o|oa|s|o[n]=

Nicht verwendet

Magnetbahn- [L1°01 L2 Gewicht ca.

Modell SGLTM-| 03 kg

80405A 405 337,5 337,5 14
(67,5x5) | (33,75x10)

80675A 675 607,5 607,5 24
(67,5%9) | (33,75x 18)

80945A 945 877,5 887,5 34
(67,5 x 13)| (33,75 x 26)

Hinweis: 1. Ein Satz besteht aus zwei Magnetbahnen fir beide Enden der
Wicklung. Wahrend des Transports sind aus Sicherheitsgriinden
die Abstandshalter h an den Magnetbahnen angebracht. Entfernen
Sie die Abstandshalter erst, wenn die Wicklung an einer Maschine
montiert wird.

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

19,1

*max. 153 (vor Lieferung)

Montageabmessungen

2 x N1 M8-Schrauben, Tiefe

Stift-Nr. | Bezeichnung bewegt, ergibt sich die in der folgenden
b0 on Abbildung Beziehung zwi-
A Phase U schen den Ausgangssignalen Su, Sv, Sw
co os B Phase V des Hall-Sensors und der inversen
Spannung der einzelnen Motorphasen
C Phase W Vu, VW, V.
Buchse: MS3102A-22-22P D Erde = =
von DDK Ltd. Vu
Sul
Passender Steckverbinder L
Abgewinkelter Stecker: Inverse -
MS3108E22-228 Spannung Vv v
V) L L
=
IS

ot i
0 180 360 540
Elektrischer Winkel (° )

2. Herzschrittmacher kénnen durch Magnetbahnen beeinflusst wer-
den. Halten Sie einen Mindestabstand von 200 mm zur Magnet-
bahn ein.

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

4. Die mit * gekennzeichneten Abmessungen sind die Abstande zwi-
schen den Magnetbahnen. Die in der vorstehenden Abbildung
angegebenen Abmessungen miissen genau eingehalten werden.
Montieren Sie die Magnetbahnen wie in den Einbauabmessungen
dargestellt. Die mit * gekennzeichneten Werte sind die Abmessun-
gen bei Lieferung.

5. Verwenden Sie zur Montage der Magnetbahnen Gewindeschrau-
ben mit einer Starkeklasse von mindestens 10.9. Verwenden Sie
keine Edelstahlschrauben.

0 L1i81‘3
16,9-02 L2 (67.5)]
67.5
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 L L
iy Ty o L i L L Ll 1L L1 L M M M
S TP T TR N O A 1 I
M T O O O O i
T T e T
tit ol dTh T LA
0 - - -
39.4-02 L3 o " (37,9)
3375 67,5

37.9) 2xN2 ¢ 9 Befestigungsbohrungen (Tiefe s. Schnittansicht)

Typenschild
10 -
/ | ——

Abstandshalter: Erst entfernen,
| wenn die Wicklung an der

- Maschine montiert ist. -
{ | 4

o i
s *\), S el I W W W
%m0 -dhi o hient hient e [Tehl 1
TR A1 T T R I R TR Tl
I T A FI] R 1 “‘ “‘ “‘
I R AR A A 20 N O O
: e 4
50.6-0.2 L2 (67.5)
(11.3) 1§

MaBeinheit: mm
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Serieller Wandler
JZDP-A008-[ 1]

Eigenschaft

Technische Daten

Elektrische Versorgungsspannung +5,0 V £5%, Restwelligkeit max. 5%
Eigenschaften Stromaufnahme™’ 120 mA (typisch), max. 350 mA
Signalauflésung Eingang zweiphasige Sinuswelle: 1/256
Max. Ansprechfrequenz 250 kHz
Analoge Eingangssignale (cos, sin, Ref)|Differentialeingangsamplitude: 0,4 V bis 1,2 V Eingangssignalpegel: 1,5 V bis 3,5 V
Polsensor-Eingangssignal CMOS-Pegel
Ausgangssignale™ Positionsdaten, Hall-Sensorinformationen und Alarme [}
Ausgabemethode Serielle Datentibertragung (HDLC-Protokoll (High-level Data Link Control) mit Manchester-Codes) 5
Ubertragungszyklus 62,5 us 2
Ausgangsschaltung Symmetrischer Transceiver (SN75LBC176 oder gleichwertig), interner Abschlusswiderstand: 120 Q §
Mechanische Gewicht ca. 150 g ]
Eigenschaften Vibrationsfestigkeit max. 98 m/s® (1 bis 2500 Hz) in drei Richtungen g
StoBfestigkeit 980 m/s?, (11 ms) 2 Mal in drei Richtungen <
Umgebungs- Betriebstemperatur 0 °C bis 55 °C
bedingungen Lagertemperatur -20 °C bis +80 °C
Luftfeuchtigkeit 20% bis 90% rel. Luftf. (ohne Kondensatbildung)

2x#4-40 UNC-Gewindebohrungen

2x04,2

Bohrung

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

4x04,2

Bohrung  Typenschild

SERVOPACK-seitiger serieller

Datenausgangs-Steckverbinder

(CN1)

24,99+0,4
Rl
60
52+0.3
10
e

|_ o m—F
3 5 ‘ 300+30
15 65503 |
3 2 . y
82+0,3 Linearmafstab-seitiger Analog-
14,3510,4,| 90 " Signaleingangs-Steckverbinder (CN2)
L
| | &
4 x M5-Gewindebohrungen, c— —]
Tiefe ?OG %o T
- Q ,,,,,, MaBeinheit: mm
Stift-Nr. Signal SHft-NT. Signal Stift-Nr. Signal
SERVOPACK-Ende 1 +5V LinearmaBstab-Ende 1 /cos-Eingang (V1-) LinearmaBstab-Ende 1 +5V
serieller Daten- 2 Ausgang Phase S Analogsignaleingang 2 /sin-Eingang (V2-) Hall-Sensor-Signal- 2 Eingang Phase U
ausgang 3 Nicht belegt 1 3 Ref-Eingang (V0+) eingang 3 Eingang Phase V
4 Nicht belegt 4 +5V 4 Eingang Phase W
5 oV 5 5Vs 5 oV
6 Ausgang Phase /S 6 Nicht belegt 6 Nicht belegt
7 Nicht belegt 8 7 Nicht belegt 7 Nicht belegt
8 Nicht belegt 8 Nicht belegt 8 Nicht belegt
9 Nicht belegt 9 cos-Eingang (V1+) 9 Nicht belegt
Gehause | Abschirmung 10 sin-Eingang (V2+) Gehause| Abschirmung

Hinweis: 1.

11 /Ref-Eingang (V0-)

12 oV

13 0Vs

14 Nicht belegt
15 Innen

Gehéuse | Abschirmung

Nehmen Sie keine Anschliisse an nicht belegten Stiften vor.

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

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

Sigma-Linearmotoren

163




OMmRON

Bestellinformationen

Systemkonfiguration

Sigma-Il-Serie oder XtraDrive
SERVOANTRIEB

@

Spannungsver-
sorgungskabel

Kabel Sigma Il -
. serieller Wandler

3 Serielle Wandler-
baugruppe

Hall-Sensor-
Kabel
(Verlangerung)

LinearmaBstab-
abel
(Verlangerung)

(zur seriellen
Wandlerbaugruppe)
andlemavonees

pannungsversorgung Spannungsver-
sorgungskabel

H Spannungsver-
% sorgungskabel @

LinearmaBstab.

Spannungsversorgun

Linearmotor-Wicklung

Spannungsver-
sorgungskabel

Spannungs- ]
versorgung &2

SGLFW
inearmotor-Wicklung @ \ /
saLaw \Magnelbahn Magnetbahn
e @ SGLFM SGLTM
SGLGM @

SGLTO LINEAR-

SGLFO LINEAR-

SGLGO LINEAR- SERVOMOTOR

SERVOMOTOR

Typ SGLGW / SGLGM eisenlos (200 V)

Mit Standard-Magnetbahnen - 230 V AC, einphasig

SERVOMOTOR

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (2 Magnetbahn (@) Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
0000 135N 40N SGLGW-30A050BPD SGLGM-30108A JZDP-A008-158 SGDH-ASAE-OY XD-P5-MNO1
27N 80N SGLGW-30A080BPD SGLGM-30216A JZDP-A008-156 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
SGLGM-30432A
47N 140N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090C JZDP-A008-001 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
93N 280 N SGLGW-40A253BPD ggtgnggggg JZDP-A008-002 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
140N 420N SGLGW-40A365BPD SOLOMAOA05G JZDP-A008-003 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
SGLGM-40450C
73N 220 N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090C JZDP-A008-004 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
147N 440 N SGLGW-60A253BPD ggtgm-gggggg JZDP-A008-005 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
220 N 660 N SGLGW-60A365BPD SOLOM.B04056 JZDP-A008-006 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-60450C
325N 1300 N SGLGW-90A200APD SGLGM-90252A JZDP-A008-101 SGDH-15AE-S-OY -
SGLGM-90504A

Mit Hochleistungs-Magnetbahnen - 230 V AC, einphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (@ Magnetbahn (@ Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
@@@@ 57N 230N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090C-M JZDP-A008-063 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
114N 460 N SGLGW-40A253BPD ggtgm-402258-m JZDP-A008-059 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
- -40360C- AQ08- N - -08-
171N 690 N SGLGW-40A365BPD SGLGM-404050-M JZDP-A008-060 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-40450C-M
89N 360 N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090C-M JZDP-A008-061 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
178 N 720 N SGLGW-60A253BPD ggtgm-602258-m JZDP-A008-062 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
X -60360C- N N N o, N
267 N 1080 N SGLGW-60A365BPD SGLGM-604050-M JZDP-A008-047 SGDH-15AE-S-OY
SGLGM-60450C-M
164 AC-Servosysteme
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Typ SGLFW / SGLFM mit Eisenkern

230 V AC, einphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (2 Magnetbahn (@) Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
0000 25N 86 N SGLFW-20A090APD SGLFM-20324AC JZDP-A008-017 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
40N 125N SGLFW-20A120APD SGLFM-20540AC JZDP-A008-018 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
SGLFM-20756AC
80N 220 N SGLFW-35A120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-019 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
160 N 440N SGLFW-35A230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-020 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MNO1
SGLFM-35756AC
280 N 600 N SGLFW-50A200BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-181 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
560 N 1200 N SGLFW-50A380BPD SGLFM-50675AC JZDP-A008-182 SGDH-15AE-S-OY -
SGLFM-50945AC
560 N 1200 N SGLFW-1ZA200BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-183 SGDH-15AE-S-OY -
SGLFM-1Z675AC
SGLFM-12945AC

400 V AC, dreiphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (1) Wicklung (@ Magnetbahn (3 Serieller Wandler (@) Servoantrieb

kraft Sigma II-Serie XtraDrive

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

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

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

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

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

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

Typ SGLTW / SGLTM mit Eisenkern

400 V AC, dreiphasig

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung
Nennkraft | Spitzen- (@) Wicklung (2 Magnetbahn (@ Serieller Wandler (4) Servoantrieb
kraft Sigma II-Serie XtraDrive
0000 300 N 600 N SGLTW-35D170HPD SGLTM-35324HC JZDP-A008-193 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
600 N 1200 N SGLTW-35D320HPD SGLTM-35540HC JZDP-A008-194 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-35756HC
450 N 900 N SGLTW-50D170HPD SGLTM-50324HC JZDP-A008-195 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
900 N 1800 N SGLTW-50D320HPD SGLTM-50540HC JZDP-A008-196 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-50756HC
670N 2600 N SGLTW-40D400BP SGLTM-40405AC JZDP-A008-197 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
1000 N 4000 N SGLTW-40D600BP SGLTM-40675AC JZDP-A008-198 SGDH-50DE-OY -
SGLTM-40945AC
1300 N | 5000 N SGLTW-80D400BP SGLTM-80405AC JZDP-A008-199 SGDH-50DE-OY -
2000 N 7500 N SGLTW-80D600BP SGLTM-80675AC JZDP-A008-200 SGDH-75DE-OY -
SGLTM-80945AC
Versorgungskabel
Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Fur 200-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWAO003S-DE
SGLGW-30ALILILIBLID 5m |R88A-CAWA005S-DE
SGLGW-40ALILILIBLID 10 m |R88A-CAWAO10S-DE
SGLGW-60ACIICIBCID
SGLFW-20ATIACD 15 m |R88A-CAWAQ15S-DE
SGLFW-35ACCICJACID 20 m |R88A-CAWAO020S-DE
Fir 200-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWB003S-DE
SGLGW-90A200BLID 5m |R88A-CAWB005S-DE
SGLFW-50ALTLILIBLID 10 m |R88A-CAWB010S-DE
SGLFW-12A200BLD 15 m |R88A-CAWB015S-DE
20 m |R88A-CAWB020S-DE
Sigma-Linearmotoren 165
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Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Fur 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWKO003S-DE
SGLFW-35DLILJLJALID 5m |R88A-CAWK005S-DE
SGLFW-50D20001D 10 m | R88A-CAWKO10S-DE
SGLTW-35D170HCID
SGLTW-50D170HCID 15 m |R88A-CAWKO015S-DE
20 m [R88A-CAWK020S-DE
Fir 400-V-Servomotoren 3m [R88A-CAWL003S-DE
SGLFW-50D380L1D 5m |R88A-CAWL005S-DE
SGLFW-1ZDLCITBLID 10 m |R88A-CAWLO10S-DE
SGLTW-35D320HCID 15 m |R88A-CAWL015S-DE
SGLTW-50D320HID
20 m [R88A-CAWL020S-DE
Flr 400-V-Servomotoren 3m [R88A-CAWDO003S-E
SGLTW-40DLILILIBL 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGLTW-80DLILILIBL 10 m |R88A-CAWDO10S-E
15 m |R88A-CAWDO15S-E
20 m |[R88A-CAWDO020S-E

Verbindungskabel serieller Wandler/Servoantrieb

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Verbindungskabel Sigma-II-Antrieb/ 3m |JZSP-CLP70-03-E
serieller Wandler 5m |JZSP-CLP70-05-E 1
10 m |JZSP-CLP70-10-E —EHI']
15 m |JZSP-CLP70-15-E :
20 m |JZSP-CLP70-20-E
Verbindungskabel XtraDrive-Antrieb/ 3m |XD-CLP70-03-E
serieller Wandler 5m |XD-CLP70-05-E —1
10 m |XD-CLP70-10-E —E'q-m“
15 m [XD-CLP70-15-E
20 m |XD-CLP70-20-E

Verbindungskabel LinearmaBstab/serie

ller Wandler

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
@ Verlangerungskabel Renishaw Linear- |1 m [JZSP-CLL00-01-E
maBstab/serieller Wandler 3m |JZSP-CLLOO0-03-E
(DB-15-Steckverbinder) 5m |JZSP-CLLOO-05-E
(Das Verlangerungskabel ist optional) 10 ™ |JZSP-CLLOO0-E
15 m [JZSP-CLL00-15-E = F
Verlangerungskabel Heidenhain Linear- |1 m |JZSP-CLL20-01-E
maBstab/serieller Wandler 3m |JZSP-CLL20-03-E
(DB-15-Steckverbinder) 5m |JZSP-CLL20-05-E
(Bei Verwendung eines Heidenhein- 10 m 1JZSP-CLL20-10-E
MaBstabs wird das Verlangerungskabel
15 m |JZSP-CLL20-15-E

benétigt.)

Verbindungskabel Hall-Sensor/serieller Wandler

Symbol |Spezifikationen Produktbezeichnung |Produktansicht
Verlangerungskabel Linearmafstab/ 1m |JZSP-CLL10-01-E
serieller Wandler 3m [JZSP-CLL10-03-E
(Das Verlangerungskabel ist optional) 5m |JZSP-CLL10-05-E ¢
10 m [JZSP-CLL10-10-E
15m [JZSP-CLL10-15-E
Steckverbinder Auslegungssoftware

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Beschreibung

Produktbezeichnung

E/A-Steuersteckverbinder (fir CN1)

R88A-CNU11C
oder JZSP-CKI9

Sigma-II-Antrieb-Gebersteckverbinder (fir CN2)

JZSP-CMP9-1

XtraDrive-Gebersteckverbinder (fir CN2)

DE9406973

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

SPOC-06K-FSDN169

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

LPRA-06B-FRBN170

MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67
(Fur Motorwicklungen des Typs SGLTW-40[1/80[])

MS3108E22-22S

Cat. No. 117E-DE-01

SigmaSize

MOTION TOOLS-CD

ServoDrive-Zubehor

Hinweis: Naheres ist den Kapiteln zu den Servosystemen Sigma-II
bzw. XtraDrive zu entnehmen.

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

Ankiindigung vor.

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