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Siepben Grunde
fur Sigma- 7

Umfassender Leistungsbereich fUr Motoren und Verstarker

Breites Leistungsspektrum

e Sehr kompakte Motoren von 50W bis 15 kW e | inearmotoren mit Eisenkern oder eisenfrei, mit
Spitzenkraften bis 7.560N

Einsparungen durch Leistung

Niedrigere Produktionskosten Energieeinsparungen und héhere Produktivitéat

¢ Drehzahlregelkreis mit Bandbreite von 3,1kHz e Hohes Spitzendrehmoment, schnelle Beschleunigung,
e Kulrzere Einregel- und Positionierzeiten, keine Uberdimensionierten Verstarker
hoherer Durchsatz e Leichter mechanischer Aufbau

Keine Zusatzkiihlung erforderlich Hohere Leistung

e Umgebungstemperatur -5 bis +55°C e Uberlast 350 % fiir 3 bis 5 Sekunden
(max. +60°C mit Leistungsreduktion) e Hohes Spitzendrehnmoment, schnelle Beschleunigung

o

‘l\ \g
.I. -

1
"

g

N
\

!
*

h
’



Q@ @ © 6

Sicherheitsmerkmale

Reibungslose Integration gesetzlich
vorgeschriebener Sicherheitsstandards

e Die STO-Funktion ist standardmaBig in allen
Servoverstarkern der Sigma-7 Serie integriert

e Herstellung sicherer Maschinen - Sigma-7 erflllt
die Anforderungen von SIL 3 und PLe

e Durch Verwendung der Sicherheitsmodule kénnen die
Sicherheitsfunktionen STO, SS1, SS2, SOS, SLS, SLA,
SSR, SDI, SLP, SLI, SLT, SMT, SCA und SSM integriert
werden

Hoher Wirkungsgrad

Sehr geringe Warmeentwicklung

e Optimierter Magnetkreis verbessert den
Motorwirkungsgrad

e FEin verbesserter Motorwirkungsgrad reduziert die
Warmeerzeugung und erméglicht kompaktere Maschinen

Hohe Genauigkeit

24-Bit-Absolutwertgeber der nachsten Generation fiir

maximale Genauigkeit

e Aufldsung von 16 Millionen Impulsen pro Umdrehung flir
auBerst prazise Positionierung

Beeindruckende
Systemleistung

Sehr hohe Prazision, gepaart mit schnellem,
reibungslosem Betrieb

o Welligkeitskompensation fur hdchste Anspriiche an
GleichmaBigkeit und Dynamik

e Auch fur Maschinen, flr die die Verstarkung des
Drehzahlregelkreises nicht hochgesetzt werden kann

AuBergewohnliche Zuverlassigkeit

Noch mehr Ausfallsicherheit fiir Ihre Produktion

e Mehr als 20 Millionen Servosysteme im Einsatz

e \erbesserte Zuverlassigkeit der Maschine, geringere
Service- und Wartungskosten, weniger Ausfallzeiten




Sigma-7 Produktpalette
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Servomotoren
= SGM7J
O
R
5 ¢ Mittlere Tragheit,
= hohe Drehzanhl
S . o00w-1,5Kw
O
s

SGLFW? &/?v

.

e F-Ausfuhrung mit Eisenkern
e Nennwert: 45N - 2.520N
Spitzenwert: 135N - 7.560N

Linear

SERVOPACKS

SGD7S
EtherCAT

—
EtherCAT.-

SGD7S
PROFINET

anag

Einzelachse

SGD7W
EtherCAT

—
EtherCAT.

Doppelachse

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

SGM7A

e Niedrige Tragheit,

&

hohe Drehzahl

® 200W - 7,0kW

SGD7S
MECHATROLINK-III

.l.l MECHATROLINK

SGD7S
Siec

mit integriertem
iec-Controller

SGD7W
MECHATROLINK-III

.l.l MECHATROLINK

SGM7G

Eral
e Mittlere Tragheit, Bt
hohes Drehmoment,
Modelle mit niedriger oder
hoher Drehzahl
e 450W - 15kW




Sigma-7 Produktpalette

Optionsmodule

SGD7S-OSBO1A SGD7S-OSB02A

Optionsmodul fur erweiterte funktionale Optionsmodul fur erweiterte funktionale E_,
Sicherheit FSoE Sicherheit FSoE + E/A g
(STO, SS1-r, SS1-t, SS2-r, SS2-t, SOS, SLS, (STO, SS1-r, SS1-t, SS2-r, SS2-t, SOS, SLS, =
SLA, SSR, SDI, SLP, SLI, SCA, SSM) SLA, SSR, SDI, SLP, SLI, SLT, SMT, SCA, %
+~ Safety over SSM) Safety over g
@ EtherCAT. EtherCAT. g
S =2
-
()
e
;5 SeDv- 5
(=]
OSA01AO000FT900 2
:cg
Optionsmodul fur 5
funktionale Sicherheit
(SBB, SBB-D, SPM-D,
SLS-D)
2
(&)
=
o
=
w
SGDV-OFAO1A SGDV-OFBO3A
@®©  Optionsmodul Optionsmodul
— E fur das serielle fur Impulsgeber
E’ @  Yaskawa-Protokoll (A Quad B) @
e 3
O 9D g
— > wn
> O S
=l g
Q & °
% 0
S O SGDV-OFBO1A SGDV-OFBO4A
<))
= C Optionsmodul fur Optionsmodul fiir 2
o CTJ serielle und Sin/Cos Rgsolver 2
O +& Geber s
>< o
D)
ED
8
<

Copyright-Hinweise:

EtherCAT® und Safety over EtherCAT® sind eingetragene Warenzeichen und patentierte Technologien, lizenziert
von der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.



Kombinationsmaoglichkeiten der Sigma-7 Serie

Kombinationen von SERVOPACKSs und Optionsmodulen

SERVOPACK-Modell Optionsmodul fiir externes

Sicherheitsmodul Erweiterte Sicherheitsmodule | Gebersystem / geschlos-
(SGDV-OSA01A000FT900) | (SGD7S-OSBO#A) sener Regelkreis
(SGDV-OFCICICIA)

Einzelachse EtherCAT Kommunikationsschnittstelle

(SGD7S-000ODAOBOOOFG4) © © ©
Einzelachse MECHATROLINK-III Kommunikationsschnittstelle o B 0
(SGD7S-000D30BOMONOFE4)

Einzelachse PROFINET Kommunikationsschnittstelle o _ o
(SGD7s-O000ODCOBOON)

Doppelachse EtherCAT Kommunikationsschnittstelle o B B
(SGD7W-O0O0ODACBOON)

Doppelachse MECHATROLINK- Il Kommunikationsschnittstelle o _ _
(SGD7W-O00O00OD30BOON)

O: Méglich - : Nicht méglich *Nur fiir eine Achse

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Kombinationsmaoglichkeiten der Sigma-7 Serie

Kombinationen von Rotatorischen Servomotoren
und SERVOPACKSs

SERVOPACK-Modell
Rotatorisches Servomotor-Modell Nennleistung
SGD7S- SGD7W-

=
qg
SGM7J SGM7J-02DOF 200W BeD 2R6D g
(Mittlere Tragheit, hohe SGM7J-04DOF 400W 2R6D* oder 5R4D* -
Drehzahl) SGM7J-08DOF 750 W 3R5D 2R6D oder 5R4D* S
3.000 min! L
SGM7J-15DOF 1,5kW 5R4D 5R4D =
SGM7A-02DOF 200W BeD 2R6D* g
SGM7A-04DOF 400W 2R6D* oder 5R4D* o=
SGM7A-08DOF 750 W 3R5D 2R6D oder 5R4D*
SGM7A-10DOF 1,0kW 5RAD 5R4D*
SGM7A SGM7A-15DOF 1,5kW 5R4D ]
(Niedrige Tragheit, hohe SGM7A-20DOIF 2,0kW 8R4D IS
Drehzahl) o
3.000 min! SGM7A-25D0OF 2,5kW g
120D [S5]
SGM7A-30DOF 3,0kW @
SGM7A-40DOF 4,0kW 1700 —
SGM7A-50DOF 5,0kW
SGM7A-70DOF 7,0kW 260D
SGM7G-05DOF 450 W 1R9D 2R6D* oder 5R4D*
SGM7G-09DOF 850W 3R5D 5R4D* <
SGM7G-13D0OF 1,3kW 5R4D 5R4D %:’
a-
SGM7G SGM7G-20DOF 1,8kW 8R4D g
Standardmodelle SGM7G-30DOF 2,9kW 120D =
(Mittlere Tragheit, niedrige %5
Drehzahl, hohes Drehmoment) SGM7G-44DOF 4,4kW 170D
1.500 min™! SGM7G-55DOF 5,5kW 210D -
SGM7G-75DOF 7,5kW 260D
SGM7G-1ADOF 11,0kW 280D
SGM7G-1EDOF 15,0kW 370D i__':
SGM7G-05DOR 450 W 3R5D 2R6D oder 5R4D* -é
SGM7G SGM7G-09DOR 850 W 5R4D 5R4D =z
Modelle mit hoher Drehzahl SGM7G-13DOR 1.3kW 8R4D g
(Mittlere Tragheit, hohe Dreh- ’ =
zahl, hohes Drehmoment) SGM7G-20DOR 1,8kW 120D _
1.500 min’! SGM7G-30DOR 2,9kW 170D
SGM7G-44DOR 4,4kW 210D
* In dieser Kombination ist die Leistung im Vergleich zur Verwendung eines Einzelachse Sigma-7-SERVOPACKs mdglicherweise schlechter,
z. B. erhoht sich eventuell die Regelverstarkung nicht. ®
=
2
=3
=
&
SERVOPACK-Modell o>
Lineares Servomotor-Modell Nennausgangskraft %
SGD7S- SGD7W- =
<
SGLFW2-30D070A 45N 1R9D 2R6D
SGLFW2-30D120A 90N 1R9D 2R6D
SGLFW2-30D230A 180N 1R9D 2R6D
SGLFW2-45D200A 280N 3R5D 2R6D
5R4D 5R4D
SGLFW?2 SGLFW2-45D380A 560N 8R4D
(F-Ausfiihrung mit Eisenkern) :
SGLFW2-90D200A 560N 5R4D -
SGLFW2-90D380A 1.120N 120D -
SGLFW2-90D560A 1.680N 170D -
SGLFW2-1DD380A 1.680N 170D -
SGLFW2-1DD560A 2.520N 260D -
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Beispiele fur Systemkonfigurationen

SGD7S SERVOPACK mit Rotatorischem Servomotor

Dreiphasig, 400 VAC
L1L2L3

EMV-Filter D

SERVOPACK- ©

Steuerspannungs-
versorgungskabel 24 VDC

l

Hauptstromkabel o S
: iy

Host-Steuerung

Kabel fur Sicherheitsfunktionseinrichtung

— g,||§|--.
Computer
Support-
Software
S/ Ny

— Computerkabel

Motoranschluss-
Abschirmungs-
klemme

A —E——
L ———
% 8 Analoges Monitorkabel
| — - (S
=S Kabel fiir
Hand- Handbediengeréat
bediengerat
© o
1

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG




Beispiele fur Systemkonfigurationen

SGD7S SERVOPACK mit Linear-Servomotor

Spannungsversorgung
Dreiphasig, 400 VAC
L1L2 L3

EMV-Filter D

Kommunikationskabel
B3 H

CN1 E/A-Anschluss

Kabel flr Sicherheitsfunktionseinrichtung

SERVOPACK- Ll S EAEO—T T3 Computer
Hauptstromkabel %Zéf Support-
S L / 4 / Software
» ~ AN
Steuerspannungs-

— 0:3:@ —
5]
kefeey
\

versorgungskabel 24 VDC

\
Computerkabel
h _1
=

® Analoges Monitorkabel

I

-8,

Kabel fur Motoranschluss-
Hand- Handbediengerat Abschirmungsklemme
bediengerat
O o /
\— 2
Serielles )
Konverterkabel Unterseite des SERVOPACK
Serieller Konverter
7 \

Linear-Geberkabel
c Sensorkabel

| (zwischen Seriellem
‘\ Konverter und

Linear-Geber Polaritatssensor)

(nicht von Yaskawa geliefert)

Linear-Servomotor
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Peripherie Optionsmodule SERVOPACKS Linearmotoren

Anhang



Beispiele fur Systemkonfigurationen

SGD7W SERVOPACK mit Rotatorischem Servomotor

Kommunikationskabel

—— EE)
Spannungsversorgung
Dreiphasig, 400 VAC ) Host-Steuerung
L1213 CN1 E/A-Anschluss
r =
EMV-Filter Kabel fur Sicherheitsfunktionseinrichtung
gl [
SERVOPACK- ST&n Computer Support
[S)
L Hauptstromkabel 4 ;l%?f Software
i) -
Steuerspannungs- /o % j ©
ll versorgungskabel 24 VDC ﬁ v
/4 A
J
F
_— == Analoges Monitorkabel
T @ ,
83
L3 P Computerkabel
— =}~ il lale===
Kabel fiir 0
Handbediengerat
bediengerat
9 9] o

Motoranschluss-
Abschirmungsklemmen

Unterseite des SERVOPACK

12 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Beispiele fur Systemkonfigurationen

SGD7W SERVOPACK mit Linear-Servomotor

Spannungsversorgung
Dreiphasig, 400 VAC

L1L2L3

EMV-Filter

]

SERVOPACK-
Hauptstromkabel

)~

—

Steuerspannungs-
versorgungskabel 24 VDC

|

Vit
ﬁé 83
—or ] )4
Kabel fur
Handbediengerat

Unterseite des SERVOPACK

Motoranschluss-
Abschirmungsklemmen

Linear-Geber

Kommunikationskabel

Host-Steuerung

CN1 E/A-Anschluss

Kabel fir Sicherheitsfunktionseinrichtung

STER1= Computer
g7 77 A Support-
Vo /}éj{ 4 / Software
Y, S

2]

il

Analoges Monitorkabel

Computerkabel

—

Serielles
Konverterkabel T~

Serielles
Konverterkabel

Serieller
Konverter

Serieller Konverter

Sensorkabel
(zwischen Seriellem
Konverter und
Polaritatssensor)

Linear-Geberkabel Linear-Geberkabel

s 4
5

Sensorkabel
(zwischen
Seriellem
Konverter und
Polaritatssensor)

-

Linear-Geber
(nicht von Yaskawa geliefert)

T
M

Linear-Servomotor Linear-Servomotor
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Peripherie Optionsmodule SERVOPACKS Linearmotoren

Anhang
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Modellbezeichnungen

Rotatorische Servomotoren
SGM7J - 2 D F F

Servomotoren der 1.

6 1
6

+2. 3. 4. 5. 7. Stelle
Sigma-7 Serie:
SGM7J 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende

*2 Die Wellenendencodes sind abweichend fur Modelle mit 850 kW und 1,3 kW.
Der Wellendurchmesser fur Modelle mit 850 W betragt 19 mm.
Der Wellendurchmesser fur Modelle mit 1,3 kW betréagt 22 mm.

*3 Verfligbar bis 4,4 kW.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
02 200 W D 400V AC 2 Gerade ohne Nut
04 400 W 6 Gerade mit Nut und Feder
4. Stelle - Serieller Geber
08 750 W
Code Spezifikation 7. Stelle - Optionen
15 1,6 kKW
6" 24-Bit absolut ohne Batterie Code  Spezifikation
7 24-Bit absolut 1 Ohne Optionen
F 24-Bit inkrementell C Mit Haltebremse (24 VDC)
5. Stelle - Design-Revisionsstand *1 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter
. zur Verflgbarkeit.
Code Spezifikation
F Standardmodell
Servomotoren der 1.+2. 3 4. 5. 6. 7. Stelle
Sigma-7 Serie:
SGM7A 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende
Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikationen
02 200 W D 400V AC 2 Gerade ohne Nut
04 400 W 6 Gerade mit Nut und Feder
08 750 W 4. Stelle - Serieller Geber
ifikati 7. Stelle - Optionen
10 10KW Code Spezifikation P
fil -Bi i Code Spezifikationen
15 15 KW 6 24-Bit absolut ohne Batterie P
-Bi 1 Ohne Optionen
20 20 KW 7 24-Bit absolut P
-Biti c¥ Mit Haltebremse (24 VDG,
- 25 kW F 24-Bit inkrementell ( )
[F&® Mit Staubdichtung
S0 SO 5. Stelle - Design-Revisionsstand i i
20 oW : 9 {y2s  Mit Staubdichtung und Halte-
’ F Standardmodell bremse (24 VDC)
50 5,0 kW
70 7 0KW *1 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter zur Verflgbarkeit.
! *2 Diese Option wird nur fir SGM7A-10 bis -50 unterstitzt.
*3 Diese Option wird von SGM7A-70 nicht unterstitzt.
Servomotoren der 1.+2. 3. 4. 5. 6. 7. Stelle
Sigma-7 Serie:
SGM7G 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende
Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
05 450 W D 400V AC o Gerade ohne Nut
(450 W, 1,8 kW, 2,9 kW)
09 80w Gerade mit Nut und Fed
4. Stelle - Serieller Geber (SIEELS) (L I U [Rstelsy
13 1,3 kKW _ (450 W, 1,8 kKW, 2,9 kW)
20 1,8 KW Codel iShezinikation o Gerade ohne Nut
f o i 850 W, 1,3 kW,
30 2.9 KW 6" 24-Bit absolut ohne Batterie ; ey ) —
7 24-Bit absolut - erade mit Nut und Feder
44 4,4 KW (850 W, 1,3 kW)
55 5,5KW [ 24-Bit inkrementell
75 7.5KW 5. Stolle - Dosi — tand 7. Stelle - Optionen
N ok . Stelle - Design-Revisionsstan Code Spezifikation
' Code Spezifikation : per——
' 15,0k F Standardmodell e optonen
andaramode 8 Mit Haltebremse (24 VDC)
R® Modell mit hoher Drehzahl
cocliiohorprenzs F Mit Staubdichtung
Mit Staubdicht d
*1 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter zur Verfligbarkeit. H L ST e C

Haltebremse (24 VDC)



Modellbezeichnungen

SERVOPACKS

Einzelachs-Verstarker

fod
o
(=)
=
SGD7S - 1R9 D A0 B 000 Fo64 S
=
- - — —_ — - D
Sigma-7 Serie 1.-3. 4. 5.+6. 7. 8.-10. 11.-13.  Stelle S
Sigma-7S Modelle 2
g
1. - 3. Stelle - Maximal mogliche 4. Stelle - Spannung 8. - 10. Stelle - %
Motorleistung Code Spezifikation Spezifikationen der Hardwareoptionen o=
Code Spezifikation D 400V AC Code Spezifikation Geeignete
. . Modelle
Dreiphasig, 400 V
Kein Ohne Optionen Alle Modelle
1R9 0,5 kW 5. + 6. Stelle - Schnittstelle™ ‘ ) =
000 Ohne Optionen nur in Kom- Alle Modelle (&)
3R5 1,0 kKW Code Spezifikation bination mit FT/EX © i=]
o
5R4 1,5 kW EtherCAT . Mit Relais flr =
R Kommunikationsschnittstelle 026 Haltebremse Alle Modelle <
8R4 2,0 kW [<5]
co PROFINET =
120 3,0 kW Kommunikationsschnittstelle ]
170 5,0 kW 30 MECHATROLINK-IIl, RJ45 11. - 13. Stelle - FT/EX-Spezifikation
210 6.0kW Kommunikationsschnittstelle Code | Spezifikation
Sigma-7Siec (mit integrierter Einach- .
260  7,5kW MO sensteuerung) Kein  Ohne Optionen
280 11,0kW F64 Zonentabelle (%)
e
370 15,0kW F50 Anwendungsfunktion flr Sigma-7Siec %:)
7. Stelle - Design-Revisionsstand . Zur Verwendung mit SGD7S-OSBO#A %
B Standardmodell (mit F64-Funktion) E
&
Je nach gewabhlter Konfiguration kann der Modellcode nach der 7. oder 10. Stelle enden oder alle 13 Stellen umfassen.
*1. Fur rotatorische und Linear-Servomotoren werden die gleichen SERVOPACKSs verwendet.
*2. Die technischen Daten finden Sie im Hardware-Handbuch des Verstérkers.
*3. Nur verflgbar fir EtherCAT (CoE)- und MECHATROLINK-III Kommunikationsschnittstellen.
@
>
=
o
=
n
o
=]
=
o
(@)
" L
—
Doppelachs-Verstarker 5
=
=3
—
D
SGD/W - 2R6 D A0 B 026 o
Sigma-7 Serie 1.-3. 4. 5.+6. 7. 8.-10. Stelle
Sigma-7W Modelle
1. - 3. Stelle - Maximal mégliche 5. + 6. Stelle - Schnittstelle 8. - 10. Stelle -
Motorleistung Gode | |Spezifikation Spezifikationen der Hardwareoptionen
Code Spezifikation ] Geeignete o
A0 EtherCAT_ i Code Spezifikation Modelle %
Dreiphasig, 400 V Kommunikationsschnittstelle =
Kein Ohne Optionen Alle Modelle [t
oR6 2 % 0,75 kW 30 MECHATVROI._INK-III, RJ45 <
Kommunikationsschnittstelle Mit Relais flir
5R4 2 x 1,5 kW 026* Alle Modelle

Haltebremse

4. Stelle - Spannung 7. Stelle - Design-Revisionsstand

Code Spezifikation B Standardmodell

D 400V AC

* Die technischen Daten finden Sie im Hardware-Handbuch des Verstérkers.

15



Modellbezeichnungen

Linear-Servomotoren (F-Ausfuhrung mit Eisenkern)

Motorwicklung
SGL FW2 - 30 DO7/O A S 1 E
Lineare 1_ 2_ 371. ? 6.-8. 9_ E 11_ E Stelle

Servomotoren der

Sigma-7 Serie: 1. Stelle - Servomotortyp 5. Stelle - Versorgungsspannung 10. Stelle - Sensorspezifikation

Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
F-Ausflhrung mit D 400V AC Ohne Polaritatssensor, mit
F ) T
Eisenkern Thermoschalter

6. - 8. Stelle - n o
2. Stelle - Lange der Motorwicklung S yr::erprilc?sri?w:ts:rnsor und
Motorwicklung/Magnetbahn Code | Spezifikation

Code  Spezifikation 070 70 mm 11. Stelle - Optionen

W2 Motorwicklung 120 125 mm Code Kiihimethode

3.+4. Stelle - Héhe des Magneten 200 205 mm 1 Selbstkihlend

Code Spezifikation 230 230 mm L Wassergekuhlt*

380 384 mm
30 30 mm 12. Stelle - Optionen
45 45 mm 9. Stelle - Design-Revisionsstand Code Anschluss

90 90 mm Code Spezifikation £ Metallanschluss rund
1D 135 mm A Standardmodell (Phoenix)

* Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

Magnetbahn
SGL FM2-30 270 A

Lineare 1. 2. 3. +4. 5.-7. 8. Stelle
Servomotoren der

Sigma-7 Serie: 1. Stelle - Servomotortyp 5. - 7. Stelle -
Code Spezifikation Liange der Magnetbahn

Code Spezifikation

F-Ausflhrung mit

3 Eisenkern 270 270 mm
306 306 mm
e 450 450 mm
Motorwicklung/Magnetbahn
I 510 510 mm
Code Spezifikation
630 630 mm

M2 Magnetbahn

3.+4. Stelle - Hohe des Magneten
Code Spezifikation 8. Stelle - Design-Revisionsstand

714 714 mm

30 30 mm Code Spezifikation
45 45 mm A Standardmodell
90 90 mm

1D 135 mm

Anmerkung: Diese Angaben dienen zur Erlauterung der Modellnummern.
Das heiBt nicht, dass Modelle fiir alle Kombinationen von Codes verfligbar sind.

16 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Zugehorige Dokumente

Zugehorige Dokumente

Die folgende Tabelle zeigt die zu Servoantrieben der Sigma-7 Serie zugehorigen Dokumente.
Informationen finden Sie bei Bedarf in diesen Dokumenten.

Dokumentenname (Dokumentennummer) Beschreibung des Dokuments

Produkthandbuch der Sigma-7 Serie

Produkthandbuch Sigma-7 Einzelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und EtherCAT (CoE) Kommunikationsschnittstelle
[SIEP S800001 800J]

Produkthandbuch Sigma-7 Einzelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und MECHATROLINK-II Kommunikationsschnittstelle
[SIEP S800002 140]

Produkthandbuch Sigma-7 Einzelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und EtherCAT (CoE) Kommunikationsschnittstelle

FTZ/EX-Spezifikation flr erweitertes Sicherheitsmodul

[SIEP S800002 300]

Produkthandbuch Sigma-7 Einzelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und PROFINET Kommunikationsschnittstelle

[SIEP YEUOCTP 01]

Produkthandbuch Sigma-7Siec Einzelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung

und integrierter iec-Controller Kommunikationsschnittstelle

[IG.S7Siec.01]

Produkthandbuch Sigma-7 Doppelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und EtherCAT (CoE) Kommunikationsschnittstelle

[SIEP S800002 190J]

Produkthandbuch Sigma-7 Doppelachse SERVOPACK mit 400 V Eingangsleistung
und MECHATROLINK-II Kommunikationsschnittstelle

[SIEP S800002 200]

Erganzung fur Sigma-7 SERVOPACKs

(Modelle mit 400 V Eingangsleistung)

[900-200-100]

Produkthandbuch fiir die Servomotoren-Serie

Produkthandbuch Rotatorischer Servomotor mit 400 V
Eingangsleistung

[SIEP S800001 860]

Produkthandbuch Linear-Servomotor mit 400 V
Eingangsleistung

[SIEP S800001 8100]

Sonstige

Betriebshandbuch Handbediengerat
[SIEP S800001 330J]

Engineering Tool SigmaWin+ Version 7.200
Online-Handbuch-Komponente
[SIET S800001 340]

Handbuch Funktionsbaustein
[HBOO | YMC-LIB_PN | YMC-LIB_Sigma7-PN V2.0 | de]

Detaillierte Informationen zur Auswahl der
SERVOPACKS der Sigma-7 Serie sowie
Informationen zum Installieren, Anschlieen,
Einstellen, Abstimmen, Uberwachen und
Durchfihren von Testlaufen der Servoantriebe.

Detaillierte Informationen zu Design und Wartung des
Sicherheitsmoduls SGDV-OSA01A000FT900.

Detaillierte Informationen zu Auswahl,
Installation und Anschluss der Servomotoren
der Sigma-7 Serie.

Beschreibung der Betriebsverfahren flr ein
Handbediengerét fir Servosysteme der Sigma-7
Serie.

Detaillierte Betriebsverfahren fur das SigmaWin+ Engi-
neering Tool fUr Servosysteme der Sigma-7 Serie.
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Peripherie Optionsmodule SERVOPACKS Linearmotoren

Anhang


https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800001_80M.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800001_80M.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800001_80M.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3s/SGD7S_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_14L.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3s/SGD7S_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_14L.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3s/SGD7S_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_14L.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_ProductManual_SIEP_S800002_30E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_ProductManual_SIEP_S800002_30E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_ProductManual_SIEP_S800002_30E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATs/S7_400V_EtherCAT_ProductManual_SIEP_S800002_30E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/PROFINET/Hardware_Manuals/SIEP_YEUOC7P_01_SGD7S_TM_PROFINET_400V_1_en_GB_20.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/PROFINET/Hardware_Manuals/SIEP_YEUOC7P_01_SGD7S_TM_PROFINET_400V_1_en_GB_20.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/PROFINET/Hardware_Manuals/SIEP_YEUOC7P_01_SGD7S_TM_PROFINET_400V_1_en_GB_20.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Sigma-7SIEC/IG.S7Siec.01.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Sigma-7SIEC/IG.S7Siec.01.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Sigma-7SIEC/IG.S7Siec.01.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATd/SGD7W_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800002_19G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATd/SGD7W_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800002_19G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/EtherCATd/SGD7W_400V_EtherCAT_PM_EN_SIEP_S800002_19G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3d/SGD7W_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_20G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3d/SGD7W_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_20G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/ML3d/SGD7W_400V_ML3_PM_EN_SIEP_S800002_20G.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_OptionsAccessories/S7_400V_SafetyOption_UMsupp_EN_900-200-100-2.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_OptionsAccessories/S7_400V_SafetyOption_UMsupp_EN_900-200-100-2.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_OptionsAccessories/S7_400V_SafetyOption_UMsupp_EN_900-200-100-2.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_RotatoryMotor/S7_400VRotaryMotor_PM_EN_SIEP_S800001_86E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_RotatoryMotor/S7_400VRotaryMotor_PM_EN_SIEP_S800001_86E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_RotatoryMotor/S7_400VRotaryMotor_PM_EN_SIEP_S800001_86E_4_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_LinearMotor/S7_LinearM_PM_EN_SIEP_S800001_81F_5_0.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Supplementary_Manual/SGD7_Digital_Op_OM_EN_SIEP_S800001_33F_6_1.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Supplementary_Manual/SGD7_Digital_Op_OM_EN_SIEP_S800001_33F_6_1.pdf
https://www.e-mechatronics.com/download/tool/servo/sgmwinplsver7/en/SIETS80000134.html#!/0002
https://www.e-mechatronics.com/download/tool/servo/sgmwinplsver7/en/SIETS80000134.html#!/0002
https://www.e-mechatronics.com/download/tool/servo/sgmwinplsver7/en/SIETS80000134.html#!/0002
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Supplementary_Manual/HB00D_YMC-LIB_Sigma7-PN_19-40.pdf
https://www.yaskawa.eu.com/Global%20Assets/Downloads/Technical_Documentation/Servo_Drives/Sigma7_Series/S7_Servopack/Supplementary_Manual/HB00D_YMC-LIB_Sigma7-PN_19-40.pdf
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Inhalt - Rotatorische Servomotoren

SGM7J

e Mittlere Tragheit,
hohe Drehzahl
e 200 W - 1,5W

SGM7A

¢ Niedrige Tragheit,
hohe Drehzahl
e 200 W - 7,0 kW

SGM7G

e Mittlere Tragheit,
hohes Drehmoment,
Modelle mit niedriger oder
hoher Drehzahl

e 450W - 15kW

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG
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Rotatorische Servomotoren

SGM7J 20
SGM7A 34
SGM7G 58
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Rotatorische Servomotoren

Modellbezeichnungen

SGM7d - 02 D F F 6 1
3 4 5 6

Servomotoren der 1.+2.

7. Stelle
Sigma-7 Serie:
SGM7J 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende
Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
02 200 W D 400V AC 2 Gerade ohne Nut
04 400 W 6 Gerade mit Nut und Feder

08 750 W 4., Stelle - Serieller Geber '
Code Spezifikation 7. Stelle - Optionen
15 1,6 kW

6" 24-Bit absolut ohne Batterie Code  Spezifikation
7 24-Bit absolut 1 Ohne Optionen
F 24-Bit inkrementell C Mit Haltebremse (24 VDC)

5. Stelle - Design-Revisionsstand *1 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter

[ zur Verfligbarkeit.
Code Spezifikation
F Standardmodell
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

=

[sS]
=
=

Spezifikationen und Nennwerte

Sperzifikationen
j
Spannung 400V g
Modell SGM7J- 02D 04D 08D 15D g
Betriebsart Dauerbetrieb P
Thermische Klasse B §
Isolationswiderstand 500 VDC, 10 MOhm min. E
Spannungsfestigkeit 1.800 VAC fir 1 Minute S
Erregung Dauermagnet =
Montage Flanschmontage
Antriebsmethode Direktantrieb
e
Drehrichtung Gegen den Uhrzeigersinn (CCW) fUr Vorwarts-Sollwert von der Lastseite aus gesehen <]
S
Vibrationsklasse™! V15 >
Umgebungslufttemperatur 0 °C bis 40 °C (Mit Leistungsreduktion ist der Betrieb zwischen 40 °C und 60 °C mdglich)* %
Umgebungsluftfeuchtigkeit 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) =2
e Muss in Innenrdumen und frei von korrosiven und explosiven Gasen sein. =
e Muss gut beltftet und frei von Staub und Feuchtigkeit sein.
e, ® Muss Inspektion und Reinigung ermoglichen.
Umgebungs» ¢ Darf eine Aufstellhdhe von héchstens 1.000 m haben. (Mit Leistungsreduktion ist der
bedingungen Betrieb zwischen 1.000 m und 2.000 m méglich.)®
* Muss frei von starken Magnetfeldern sein. )
Lagerung von Servomotoren bei getrenntem Netzkabel unter folgenden Umgebungsbedin- %:)
Lagerumgebun: gungen. 5
9 9 9 Lagertemperatur: -20 °C bis 60 °C (kein Frost) g
Luftfeuchtigkeit (Lagerung): 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) E
o Schlagbeschleunigung am Flansch 490 m/s? 2
StoBfestigkeit*? =
Anzahl der Schlage 2 mal
Vibrationsfestigkeit** Wl vlenzls el Ul el 49 m/s?
Flansch
Passende D)
SERVOPACKS SGD7S- 1R9D 3R5D 5R4D g
S
=
9n
*1. Eine Vibrationsklasse von V15 bedeutet eine Vibrationsamplitude von maximal 15 um am Servomotor ohne Last S
bei Motornenndrehzahl. ..a
*2. Die Tabelle oben zeigt die StoBfestigkeit flr StoBe in vertikaler Richtung bei Montage des Servomotors mit =
horizontaler Ausrichtung der Welle.
} Vertical
117 ] - L
—
5]
StoB auf den Servomotor '5_
Vertikal >
a-
*3. Die Tabelle oben zeigt die Vibrationsfestigkeit in Langs-, Quer- und Hohenrichtung bei Montage des Servomotors N —
mit horizontaler Ausrichtung der Welle. Die Stérke der Schwingungen, denen der Servomotor standhalten kann,
ist abhéngig von der Anwendung. Uberprifen Sie die Schwingungsbeschleunigungsrate, die auf den installierten Langs Horizontalrichtung
Servomotor wirkt.
Quer Vibrationen am Servomotor
*4. Wenn die Umgebungslufttemperatur 40 °C Ubersteigt, beachten Sie den Abschnitt ,Anwendungen, bei denen die 8’
Umgebungslufttemperatur des Servomotors 40 °C Ubersteigt*. E
*5. Wenn die Aufstellhdhe 1.000 m Uberschreitet, beachten Sie den Abschnitt ,Anwendungen, bei denen die é

Aufstellnéhe des Servomotors 1.000 m Ubersteigt*.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Nennwerte

Modell SGM7J- 02D 04D 08D 15D
Nennleistung *' W 200 400 750 1500
Nenndrehmoment *1, *2 Nm 0,637 1,27 2,39 4,77
Kurzfristiges maximales Drehmoment *'  Nm 2,23 4,46 8,36 14,3
Nennstrom *! A 1,5 1,4 2,2 4,5
Kurzfristiger Maximalstrom *! A 585) 5,3 8,2 14,0
Motornenndrehzahl *' min”! 3000
Maximale Motordrehzahl min"’ 6000
Drehmomentkonstante Nm/A 0,461 0,965 1,17 1,13
Motortragheitsmoment x10* kg m? (8523) 8222) (1 ?% (jgé)
Nennleistung *' kW/s (1 g?) (ggg)) (ggg) (45122)
Nominale Winkelbeschleunigungsrate *'  rad/s? (?3?88) (522388) (1 2(5)88) (19179000(3
KihlkdrpergroBe (Aluminium) mm 250 x 250 x 6 300 x 300 x 12
Schutzstruktur *3 Vollstandig geschlossen, selbstkuhlend, IP67
Nennspannung \ 24 VDC+10%
Leistung W 6 6,5 7,5
Haltemoment Nm 0,637 1,27 2,39 4,77
. Q (bei 20
Spezifikationen ~ SPulenwiderstand °0) 96+10% 88,6+10% 76,8+10%
Haltebremse ™ - nstrom OAC()be' 20 0,25 0,27 0,31
Iétsgt#jr;%szeﬂ der — 60 80
Einfallzeit der Bremse ms 100
fﬁ's?ffégﬁzns, Standard 15-fach 10-fach 12-fach 6-fach
moment Mit angeschlossenem externem
(Motortragheits-  gremswiderstand oder 25-fach 15-fach 12-fach
verhatnis) dynamischem Bremswiderstand
. LF mm 25 35
@Jelﬁ:git . Zulassige Radiallast N 245 392 490
Zulassige Schublast N 74 147

Anmerkung: Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

. Diese Werte gelten fUr den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer
100 °C betragt. Die Ubrigen Werte gelten flr 20 °C. Dies sind Normalwerte.

N

. Die Nenndrehmomente sind die zulassigen Drehmomentdauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur von 40 °C und
mit einem Aluminiumkuhlkérper mit den in der Tabelle angegebenen Abmessungen.

w

. Dies gilt nicht fur die Wellendurchflihrung. Die Spezifikationen der Schutzstruktur gelten nur bei Verwendung des
Spezialkabels.

El

Beim Betrieb eines Servomotors mit einer Haltebremse sind die folgenden VorsichtsmaBnahmen zu beachten.

® Der Servomotor darf nicht mit der Haltebremse gestoppt werden.

* Die zum Bremsen und zum L&sen der Bremse bendtigte Zeit hangt von der verwendeten Entladeschaltung ab. Ver-
gewissern Sie sich, dass die Betriebsverzogerungszeit fir die betreffende Anlage geeignet ist.

* Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert.

o

. Die folgende Abbildung zeigt die zulassigen Wellenlasten. Das mechanische System muss so ausgelegt sein, dass die
wahrend des Betriebs auf das Wellenende des Servomotors wirkenden Axial- und Radiallasten die in der Tabelle ange-
gebenen Werte nicht Uberschreiten.

LF

l Radiallast
Schublast
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien des Servomotors

=

[sS]
=
=

A : Dauerbetriebszone S
: Aussetzbetriebszone %
=
(<)
=
[&]
B2
=
25 SGM7J-02D 5 SGM7J-04D 10 SGM7J-08D 15 SGM7J-15D %
N\ 4+
N N o
£ 2 £ 4 NG £ 8 £ 12 ‘\ et
= 15 = 3 = 6 = 9
é B 5] B 5] B 5] B
E 1 E 2 E 4 E 6
IS IS £ IS
$ 05— s 1 s 2 — s 3 =
N ERORES B RRONN s LT 8 A B
0 0 0 0 =
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 01000 2000 3000 4000 5000 6000 g
Motordrehzahl (min™") Motordrehzahl (min‘") Motordrehzahl (min-') Motordrehzahl (min'") 5
=
—
Anmerkungen:
1. Diese Werte gelten flr den Betrieb in Kombination mit einem 3. Wenn das effektive Drehmoment innerhalb des zulassigen
SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 100 °C Nenndrehmomentbereichs liegt, kann der Servomotor in der
betragt. Dies sind Normalwerte. Aussetzbetriebszone arbeiten.
(2]
2. Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhéngig von 4. Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels mit 5
der Versorgungsspannung. Die Aussetzbetriebszonen in einer Lange von mehr als 20 m wird die Aussetzbetriebszone E
den Diagrammen zeigen die Kennlinie fUr eine dreiphasige in der Drehmoment-Motordrehzahl-Kennlinie kleiner, weil der o
400-VAC-Versorgungsspannung. Spannungsabfall zunimmt. E
L
w
@
>
=
o
. =
. %]
Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors 5
=]
=
o
(@)
Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer Servomotor-Umgebungslufttemperatur von 40 °C gesetzt.
10000
L
—
D
=
@ 1000 %
= Motordrehzahl von O
o
g 10 min"" oder héher
2 \\
5 100 X
E “\ ‘{\
2 N
w N
10E
= Motordrehzahl von
I~ weniger als 10 min™!
! ! N =
| | R =
! 2
0 50 100 150 200 250 300 350 é
Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)
Anmerkung:

Die Uberlastschutz-Kennlinie oben bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.

Der Servomotor muss so betrieben werden, dass das effektive Drehmoment innerhalb der in der Motordrehzahl-Drehmoment-Kennlinie dargestellten
Dauerbetriebszone bleibt.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Lasttragheitsmoment

Das Lasttragheitsmoment gibt die Tragheit
der Last an. Je gréBer das Lasttragheits-
moment, desto schlechter das Ansprech-
verhalten. Wenn das Tragheitsmoment zu
groB ist, wird der Betrieb instabil.

Das zuldssige Lasttragheitsmoment (J1)
fUr den Servomotor ist beschrankt.

Siehe dazu die Nennwerte fUr Rotatorische
Servomotoren SGM7J. Dieser Wert dient
ausschlieBlich als Richtlinie, die Ergebnisse
sind abhangig von den Antriebszustanden
des Servomotors.

Das Auftreten eines Uberspannungsa-
larms (A.400) ist wahrscheinlich, wenn das
Lasttragheitsmoment das zuldssige Last-
tragheitsmoment Uberschreitet. SERVO-
PACKs mit integriertem Bremswiderstand
kénnen einen Alarm Regenerative Uberlast
(A.320) auslosen. Fuhren Sie in einem sol-
chen Fall einen der folgenden Schritte aus.

Warmeableitungsbedingungen flur Servomotoren

Die Nennwerte flir Servomotoren sind
die zulassigen Dauerwerte bei einer Um-
gebungslufttemperatur von 40°C und
einem am Servomotor montierten Kuhl-
korper. Wenn der Servomotor auf einem
kleinen Gerateteil montiert wird, kann die
Temperatur stark ansteigen, da die Flache
zur Warmeableitung kleiner wird. Die fol-
genden Diagramme zeigen das Verhaltnis

Anmerkung:

von KuhlkérpergroBe und Leistungsreduk-
tionsrate.

AuBerdem mussen im Vorfeld die Erken-
nungszeiten fir Uberlastwarnung  und
Uberlastalarm basierend auf der Uberlas-
terkennungsschwelle des Motors gean-
dert werden. Siehe dazu die Servomotor-
Uberlastschutz-Kennlinien.

Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht
Uberschreitet. Falls die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Gberschreitet, halten Sie Riicksprache

mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Wichtig:

® Reduzieren der Drehmomentbegren-
zung.

* Reduzieren der Verzdgerungsrate.

e Reduzieren der maximalen Motordreh-
zahl.

e \Wenn der Alarm mit den obigen
Schritten nicht deaktiviert werden kann,
installieren Sie einen externen Brems-
widerstand.

Der tatsachliche Temperaturanstieg ist abhéngig von der Montageart an der Anlage (d. h. der Auflagefldche des
Servomotors), dem Material an der Montagestelle des Servomotors und der Motordrehzahl. Uberprifen Sie stets
die Temperatur des in der Anlage installierten Servomotors.

N
S

SGM7J-02, 04

%

Q
S

@
S

=3
S

IS
S

Leistungsreduktionsrate (%)

n
S

0 50 100 150 200 250 300
KuhlkérpergréBe (mm)

N
S
N
s}

SGM7J-08

IS}

S
=)
S

@
S

t t t
SGM7J-15

>/

@
S

@

S

M

IS
S

IS
S

N
S

Leistungsreduktionsrate (%)

[o2)
8
Leistungsreduktionsrate (%)

N
S

0 50 100 150 200 250 300
KuhlkérpergréBe (mm)

Weitere Informationen finden Sie in den Servomotor-Nennwerten.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Inhalt

Anwendungen, bei denen die Umgebungslufttemperatur des Servomotors
40°C Ubersteigt

Die Nennwerte fiir Servomotoren sind die zuldssigen Dauerwer- — AuBerdem missen im Vorfeld die Erkennungszeiten fir Uber-
te bei einer Umgebungslufttemperatur von 40°C. Wenn ein Ser-  lastwarnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlaster-
vomotor bei einer Umgebungslufttemperatur von mehr als 40°C  kennungsschwelle des Motors geéndert werden. Siehe dazu die
(max. 60°C) betrieben werden soll, ist eine geeignete Leistungsre-  Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors.

duktion gemaB der folgenden Diagramme vorzunehmen.

Anmerkung:

. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen
sowohl flir den SERVOPACK als auch fiir den Servomotor erflillt sind.

. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht
Uberschreitet. Falls die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Ruckspra-
che mit lhrem Yaskawa-Vertriebspartner.
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Anwendungen, bei denen die Aufstellhdhe des Servomotors 1.000 m Ubersteigt 3
2
Die Nennwerte fiir Servomotoren sind die zuldssigen Dauerwerte ~ AuBerdem miissen im Vorfeld die Erkennungszeiten fir Uber- S
bei einer Aufstellhéhe von hdchstens 1.000 m. Wenn ein Servo-  lastwarnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlaster- °a
motor in einer Aufstellhdhe von mehr als 1.000 m (max. 2.000m)  kennungsschwelle des Motors geéndert werden. Siehe dazu die =
betrieben wird, reduziert sich die Warmeableitungswirkung der  Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors.
Luft. Es ist eine entsprechende Leistungsreduktion gemaB der
folgenden Diagramme vorzunehmen.
D
Anmerkung: E
1. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen -S_
sowohl fir den SERVOPACK als auch fiir den Servomotor erflllt sind. =
2. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht gf
Uberschreitet. Falls die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Riickspra-
che mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.
(=)
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120 T T 120 [
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

AulBBenabmessungen
SGM7J-02 und -04

Bezeichnung
O: Quadratische Abmessungen

I

L
26
N
[te)
)
BN i)
#10,02 W“
A )
O T
S H
m o
3 ©
S m|
»l O
t f 2 &
& L3} » — ¥
4 xDM 5,5\
[ODM 0,04]A] Einheit: mm
Modell .
108,5 78,5 © © 65 0,9
02D0F20 ' . 1,2 14 2 ’
(148,5) (118,5) 15 50—0,025 -0,011 ° (105) (1,5)
125 95 0 0 815 19
04DOF20 67,2 50 14 41,5 ) '
(165) (135) ’ 0,025 0,011 (121,5) (1,8)
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.
1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.
3. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Inhalt

SGM7J-08
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N =] @© o
© % = . e
— ° =
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A DM 0,04 4xDM7 o
| #[DM 0,02 Einheit: mm
Modell .
L LL LM LB L1 L2 Gewicht (ca.) [k
SGM7J- ------- el @
>
146,5 106,5 © © 93 2,3 =3
08DbOF20 ’ ' 79 70 19 53 ’ =}
(198,5) (153,5) -0,030 20,013 (121,5) (2,9) c%
[
Anmerkung: _g
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fur mehr Informationen. 8-
1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.
2. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.
3. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

SGM7J-15

L2

]

L ———{ L [004[A]
LL
L 40 2
w
5}
10 3,5 ©
+ €9 &2
1N g & ;
q 8 !
2 o X&
s %/
B a 5 .
= ®

; sxouroz]
4xDM 10,2 Einheit: mm

Modell .
SGM7J- - cosElel
0 0
110 19 7 o2

163,5 123,5 95.6 5 110

15DOF20 !
(196,5) (156,5) 0,035 -0,013 (143) 8,1)

Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.
3. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen SGM7J-15D.
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Inhalt

Wellenende-Spezifikationen

SGM7J-0000000

:

o

[<b)

Spezifikation S
2 Gerade ohne Nut §
Gerade mit Nut und Feder fUr eine Position @

6 (Passfedernut entspricht Befestigungstyp JIS 5]
B1301-1996) 5

IS

)

o

Servomotor Modell SGM7J-
Wellenende-Details
02 04 08 15

Code: 2 (Gerade ohne Nut) E.)
S
o
_ R _ g
| LR 30 40 s
j’:; =
|
@ 0 0
B 3 S 14 0011 19 o018
2
Code: 6 (Gerade mit Nut und Feder) %:)
LR 30 40 %
=
LR QK 14 22 &
w
. S 14° 19°
1= U -0,011 0,013
LY %F P W 5 6
%] T 5 6 (<)
By 3 U =
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Anschluss-Spezifikationen
SGM7J-02 bis -15
e Anschluss-Spezifikationen Geber

2 8 Dose

3

-' 1 GroBe: M12
(&)

@

5

Teilenummer: 1419959
/,‘ Modell: SACC-MSQ-M12MS-25-3,2 SCO
‘.'|||r‘>) 7 Hersteller: Phoenix Contact

SGM7J-02 bis -08

¢ Anschluss-Spezifikationen Servomotor

Dose
GroBe: M17
Teilenummer: 1620448

Modell: ST-5EP1N8AA500S
Hersteller: Phoenix Contact

SGM7J-15
e Anschluss-Spezifikationen Servomotor

Dose
4 GroBe: M23
Teilenummer: 1617905

Modell: SF-5EP1N8AADOOS

2

N

S

v
o)

\\(\ @ Hersteller: Phoenix Contact
N=X] '
Yoo

Drehwinkel Servomotor-Anschluss

Zuléssige Anzahl Umdrehungen: 10

I

Bre T

270"
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1 PG 5V

2 PG OV

3 FG

4 BAT (+)

5) BAT (-)

6 Daten (+)

7 Daten (-)

8 Frei
Gehéuse Abschirmung

1 (Bremse)
3 U

4 Vv

5 Frei

6 (Bremse)
7 W

FG FG

Gehéuse Abschirmung

\

(Bremse)
(Bremse)

u

W

FG FG

Gehéuse Abschirmung

oo N =



Rotatorische Servomotoren SGM7J

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse

Inhalt

Servomotormodell ‘ Kabel- und Anschlusstyp ‘ Linge ‘ Bestellnummer Spezifikation
3m JZSP-C7M143-03-E-G#

5m JZSP-C7M143-05-E-G#

Flexibles Netzkabel 4 x
1,5mm?2 mit Anschluss M17

SGM7J-02 bis -08 10m JZSP-C7M143-10-E-G#

15m JZSP-C7M143-15-E-G#
20m JZSP-C7M143-20-E-G#
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wn
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3m JZSP-C7M144-03-E-G#
5m JZSP-CTM144-05-E-G# [ 1=
Flexibles Netzkabel 4 x =
SGM7J-15 1,5mm? mit Anschluss M23 10m JZSP-C7M144-10-E-G# l‘; —
15m JZSP-C7TM144-15-E-G# sr-sESordonTS) E_,
20m JZSP-C7M144-20-E-G# "é
Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen moglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m). Clccg
=
Steckerbelegung Netzkabel fUr Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse S
S
JZSP-C7M143-xx-E-G# &
%5}
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 n.b. n.b.
2 n.b. n.b.

/ ! Anschluss: ST-6ES1N8A8004S (1613580) 5 U — ;

7 \ Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG chwarz @
”/////\@'J\\\\ \ 4 v Schwarz 2 3
ey =G S
\ © ) 6 nb. nb. =

y w
Q ) 7 w Schwarz 3 S
PE (5) PE Griin-Gelb g.
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M144-xx-E-G#
[Pin-Nr. | Funidion | Leitungsfarbo | o
1 V Schwarz 2 _q:"
=3
2 n.b. n.b. S
Anschluss: SF-5ESTN8A8S0A1TS (1618194) o
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG i 1%, T,

5 u Schwarz 1

6 W Schwarz 3

PE (3) PE Grin-Gelb

Gehéause Abschirmung

(=)
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<
=
=
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

Servomotormodell | Kabel- und Anschlusstyp Bestellnummer Spezifikation
3m

JZSP-C7M343-03-E-G#

L

Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M343-05-E-Gi# | =L i
2 2 | =7 "
SGM7J-02bis 08 wommound2x1.Smm o 7ep 67M343-10-E-GH = ]
fur Bremse mit Anschluss o . /\
m17 15m JZSP-C7M343-15-E-G# ' mominad N

20m JZSP-C7M343-20-E-G#
3m JZSP-C7M344-03-E-G#

Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M344-05-E-G#
1,5mm?und 2 x 1,5mm?
fir Bremse mit Anschluss

M23 15m JZSP-C7TM344-15-E-Gi#

SGM7J-15 10m JZSP-C7M344-10-E-G#

20m JZSP-C7M344-20-E-G#

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).

Steckerbelegung Netzkabel fUr Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

JZSP-C7M343-xx-E-G#

[“Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 Schwarz
2 n.b. n.b.
Anschluss: ST-6ESTN8A8005S (1624550)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG & U Sl |
4 Vv Schwarz 2
6 WeiB
7 W Schwarz 3
PE (5) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M344-xx-E-G#
[Pin-Nr. | Funktion | Leitungsarbe |
1 V Schwarz 2
2 + Schwarz
Anschluss: SF-56ESTN8A8S0A3S (1618196) .
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG - ) el
5 u Schwarz 1
6 Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehéause Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7J

Geberkabel fUr Rotatorische Servomotoren

Kabel- und Linge
Anschlusstyp 9
3m

5m
Flexibles Geberkabel mit 10m
geradem Anschluss M12
15m
20m
3m
5m
Flexibles Geberkabel mit ab- 10m
gewinkeltem Anschluss M12
15m
20m
Sigma-7 Erweiterung fur
Geberkabel mit Anschltissen, 0.3m

Lange 0,3 m, fur Absolutwert-
geber

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen mdéglich (z. B. 07A5 fur 7,5 m).

JZSP-C7PA2M-03-E-G#

JZSP-C7PA2M-05-E-G#

JZSP-C7PA2M-10-E-G#

JZSP-C7PA2M-15-E-G#

JZSP-C7PA2M-20-E-G#

JZSP-C7PA2N-03-E-Gi#

JZSP-C7PA2N-05-E-G#

JZSP-C7PA2N-10-E-G#

JZSP-C7PA2N-15-E-G#

JZSP-C7PA2N-20-E-G#

JZSP-CSP12-E-G#

JZSP-C7PI2M-03-E-G#

JZSP-C7PI2M-05-E-G#

JZSP-C7PI2M-10-E-G#

JZSP-C7PI2M-15-E-G#

JZSP-C7PI2M-20-E-G#

JZSP-C7PI2N-03-E-G#

JZSP-C7PI2N-05-E-G#

JZSP-C7PI2N-10-E-G#

JZSP-C7PI2N-15-E-G#

JZSP-C7PI2N-20-E-G#

* Sigma-7 Kabel flr Absolutwertgeber besitzen ein Batteriegehéduse (Batterie inliegend).

Motoranschluss-Abschirmungsklemme

Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation

KLBUE 4-13.5_SC

Sigma-7 400V bis 3,0kW

Sigma-7 400V
von 5kW bis 7,5 kW

Sigma-7 400V flr
11kW und 15kW

KLBUE 10-20_SC

KLBUE 15-32_SC

Sigma-7 Kabel fiir Sigma-7 Kabel fiir .
Absolutwertgeber* Inkrementalgeber e L

i
=]
o
SERVOPACK-Seite 03 m Geber-Seite __
- -
e/, ! r—r=e——={T}]
i i Batteriegehause i

(Batterie inliegend) |
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Peripherie Optionsmodule SERVOPACKS Linearmotoren

Anhang



Rotatorische Servomotoren

Modellbezeichnungen

SGM7A - 02 D F F 6 1
3 4. 5. 6.

Servomotoren der 1.+2.

7. Stelle
Sigma-7 Serie:
SGM7A 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende
Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikationen
02 200 W D 400V AC 2 Gerade ohne Nut
04 400 W 6 Gerade mit Nut und Feder

08 750 W 4. Stelle - Serieller Geber
10 1,0 KW Code Spezifikation 7. Stelle - Optionen

15 1.5 KW 6" 24-Bit absolut ohne Batterie Code Spezifikationen
20 2.0 kW 7 24-Bit absolut 1 Ohne Optionen
-Bi 3
o5 2.5 KW F 24-Bit inkrementell C Mit Haltebremse (24 VDC)
2 Mit Staubdichtung

L it Stauio

Lok 5. Stelle - Design-Revisionsstand . Mit Staubdichtung und
40 ' F Standardmodell Haltebremse (24 VDC)
50 5,0 kW
70 7.0kW 1 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter zur Verflgbarkeit.

*2 Diese Option wird nur fir SGM7A-10 bis -50 unterstitzt.
*3 Diese Option wird von SGM7A-70 nicht unterstitzt.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

=

[sS]
=
=

Spezifikationen und Nennwerte

Spezifikationen
o
Modell SGM7A- 02D 04D 08D 10D 15D 20D 25D 30D 40D 50D 70D “g
Betriebsart Dauerbetrieb %
Thermische Klasse B F S
n
Isolationswiderstand 500 VDC, 10 MQ min. s
Spannungsfestigkeit 1.800 VAC fur 1 Minute =
Erregung Dauermagnet o
Montage Flanschmontage
Antriebsmethode Direktantrieb
Drehrichtung Gegen den Uhrzeigersinn (CCW) fur Vorwarts-Sollwert von der Lastseite aus gesehen é
Vibrationsklasse*' V15 -g
Umgebungsluft- ) L o ) ) o IS
0 °C bis 40 °C (Mit Leistungsreduktion ist der Betrieb zwischen 40 °C und 60 °C mdglich)* s
temperatur B
Umgebungsluft- 5
T 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) =
feuchtigkeit
® Muss in Innenrdumen und frei von korrosiven und explosiven Gasen sein.
Umgebungs- e Muss gut beIL‘]ﬂet und frei von Staub“un‘d Feuchtigkeit sein.
bedingungen Installationsort * Muss Inspektion und Reinigung ermdglichen.
¢ Darf eine Aufstellhdhe von héchstens 1.000 m haben. (Mit Leistungsreduktion ist der Betrieb zwischen 1.000 m und -
2.000m mdglich.)*® e
* Muss frei von starken Magnetfeldern sein. %:)
o
Lagerung von Servomotoren bei getrenntem Netzkabel unter folgenden Umgebungsbedingungen. o
Lagerumgebung Lagertemperatur: -20 °C bis 60 °C (kein Frost) E
Luftfeuchtigkeit (Lagerung): 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) c'-,'j
o Schlagbeschleuni- 490 m/s?
StoBfestigkeit*? gung am Flansch
Anzahl der Schlage 2 mal
V|brlat|orl1§3— O EBEoEEIEN - 49m/s? (Modelle 15A bis 30D: 24,5m/s? von vorn nach hinten) 14,7m/s?
festigkeit nigung am Flansch 1:-:
SGD7S- 1R9D 3R5D 5R4D 8R4D 120D 170D 260D =
Passende 2R6D*® 2ReD c%
SERVOPACKs  SGD7W- 2R6D* oder oder  5R4D**  5R4D = S
5R4D*¢  5R4D*® =
(@)
*1 Eine Vibrationsklasse von V15 bedeutet eine Vibrationsamplitude von maximal 15 pm am Servomotor ohne Last bei t Vertikal
Motornenndrehzahl.
*2 Die Tabelle oben zeigt die StoBfestigkeit fur StéBe in vertikaler Richtung bei Montage des Servomotors mit horizontaler
Ausrichtung der Welle. T -
L
StoB auf den Servomotor E;
=3
—
<5}
o
*3 Die Tabelle oben zeigt die Vibrationsfestigkeit in Langs-, Quer- und Hohenrichtung bei Montage des Servomotors Vertikal
mit horizontaler Ausrichtung der Welle. Die Starke der Schwingungen, denen der Servomotor standhalten kann,
ist abhéngig von der Anwendung. Uberpriifen Sie die Schwingungsbeschleunigungsrate, die auf den installierten T T -
Servomotor wirkt. Léngs Horizontalrichtung
Quer Vibrationen am Servomotor
c
*4 Beachten Sie den Abschnitt ,Anwendungen, bei denen die Umgebungslufttemperatur des Servomotors 40 °C -E
Uibersteigt”. =

*5 Wenn die Aufstellhdhe 1.000 m Uberschreitet, beachten Sie den Abschnitt ,Anwendungen, bei denen die Aufstellhdhe
des Servomotors 1.000 m Ubersteigt”.

*6 In dieser Kombination ist die Leistung im Vergleich zur Verwendung eines Einzelachsen Sigma-7-SERVOPACKs
moglicherweise schlechter, z. B. erhéht sich eventuell die Regelverstarkung nicht.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Servomotor-Nennwerte
spannung | 400V

Modell SGM7A- 02D 04D 08D 10D 15D 20D 25D 30D 40D 50D
Nennleistung *! W 200 400 750 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 4.000 5.000
Nenndrehmoment *1, *2 Nm 0,637 1,27 2,39 3,18 4,90 6,36 7,96 9,80 12,6 15,8
Kurzfristiges maximales Nm 2,23 446 836 11,1 14,7 19,1 23,9 29,4 378 47,6
Drehmoment *'
Nennstrom *! A 1,2 1,2 2,2 3,2 4,7 6,1 7,4 8,9 12,5 13,8
Kurzfristiger Maximalstrom *' A 5,1 4,9 8,5 12 14 20 25 28 38 42
Motornenndrehzahl *! min’' 3000
Maximale Motordrehzahl *! min 6000*°
Drehmomentkonstante Nm/A 0,556 1,11 1,16 1,07 1,23 1,18 1,15 1,16 1,06 1,21
VisieriselE i eenian %10 kg m2 0,139 0,216 0,775 0,971 2,00 2,47 3,19 7,00 9,60 12,3
9 9 (0,209) (0,286) (0,955) (1,15) (2,25) (2,72) (3,44) (9,20) (11,8) (14,5)
Nennleistung *! KW/s 29,2 74,7 73,7 104 120 164 199 137 165 203
9 (19,4) (56,3) (59,8) (87,9) (106) (148) (184) (104) (134) (172)
Nominale rad/s? 45,800 58.700 30.800 32.700  24.500 25.700 24.900 14.000 13.100 12.800
Winkelbeschleunigungsrate *' (30.400) (44.400) (25.000) (27.600) (21.700) (28.300) (23.100) (10.600) (10.600) (10.800)
Leistungsreduktionsrate fiir o
Servomotoren mit Staubdichtung % £ 10
KUhlkorpergroBe mm 250 x 250 x 6 300 x 300 x 12 400 x 400 x 20
Schutzstruktur *3 Vollstdndig geschlossen, selbstkihlend, IP67
Nennspannung V 24VDC + 10%
Leistung W 6 6,5 12 10
Haltemoment ~ Nm 0,637 1,27 2,39 3,18 7,84 7,84 10 20
Spulen- oo
Spezifikationen  widerstand Q (bei 20 °C) 96+10% 88,6+10% 48+10% 59
Hltebremse ™ Nennstrom A (bei 20 °C) 0,25 0,27 0,5 0,41
L B L 60 80 170 100
der Bremse
Zeit zum ms 100 80
Bremsen
Zulassiges Standard 30-fach 20-fach 10-fach 5-fach
Lasttragheits-  Mit angeschlossenem
moment externem Bremswiderstand
(Motortragheits-  und dynamischem Bremswi- 30-fach  20-fach 30-fach 20-fach 15-fach
verhaltnis) derstand
LF mm 25 35 45 63
Zulassige Zulassige 245 392 686 980 1.176
Wellenlast *> ?a\lilallgst
ulassige
Schublast 74 147 196 392
Anmerkung: Die Werte in Klammern gelten flir Servomotoren mit Haltebremse.
*1. Fir SGM7A-02D bis SGM7A-10D gelten diese Werte flir den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die
Temperatur am Motorlaufer 100°C betrégt. Die Ubrigen Werte gelten fur 20°C. Fir SGM7A-15D bis SGM7A-30D gelten diese
Werte flr den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorldufer 20°C betragt. Dies sind
Normalwerte.
*2. Die Nenndrehmomente sind die zuldssigen Drehmomentdauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur von 40°C und mit
einem Aluminiumkihlkérper mit den in der Tabelle angegebenen Abmessungen.
*3. Die Spezifikationen der Schutzart gelten nur bei Verwendung des daflir vorgesehenen Kabels. Die angegebene Schutzart gilt
nicht fur die Wellendurchfiihrung.
*4. Beim Betrieb eines Servomotors mit einer Haltebremse sind die folgenden VorsichtsmaBnahmen zu beachten.
LF
* Der Servomotor darf nicht mit der Haltebremse gestoppt werden. =
* Die zum Bremsen und zum L&sen der Bremse bendtigte Zeit hdngt von der verwendeten Entladeschaltung ab. Vergewissern X
Sie sich, dass die Betriebsverzogerungszeit fur die betreffende Anlage geeignet ist. 1 Radiallast
* Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. |
*5. Die folgende Abbildung zeigt die zuldssigen Wellenlasten. Das mechanische System muss so ausgelegt sein, dass die wah- Schublast
rend des Betriebs auf das Wellenende des Servomotors wirkenden Axial- und Radiallasten die in der Tabelle angegebenen

Werte nicht Uberschreiten.

*6. Fir SGM7A-25D betrégt die maximale Motordrehzahl in der Dauerbetriebszone 5.000 min''. In der Dauerbetriebszone muss
der Servomotor bei durchschnittlicher Motordrehzahl und effektivem Drehmoment betrieben werden.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A
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Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien des Servomotors

SGM7A-02D SGM7A-04D SGM7A-08D SGM7A-10D
2,5 5 10 15
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Anmerkung: 3. Wenn das effektive Drehmoment innerhalb des
1. Fur SGM7A-02D bis SGM7A-10D gelten diese zulassigen Nenndrehmomentbereichs liegt, kann der
Werte flir den Betrieb in Kombination mit einem Servomotor in der Aussetzbetriebszone arbeiten.
SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 4. Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels ®
100 °C betragt. mit einer Lange von mehr als 20 m wird die Aussetz- =
Fur SGM7A-15D bis SGM7A-30D gelten diese Werte betriebszone in der Drenmoment-Motordrehzahl- _GC"
flir den Betrieb in Kombination mit einem SERVO- Kennlinie kleiner, weil der Spannungsabfall zunimmt. =5
PACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 20 °C E
betragt. Dies sind Normalwerte. o
2. Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhangig
von der Versorgungsspannung. Die Aussetzbetriebs-
zonen in den Diagrammen zeigen die Kennlinie flr
eine dreiphasige 400-VAC-Versorgungsspannung.
(=]
o
<
=
[
<<
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors

Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer Servomotor-Umgebungslufttemperatur von 40°C gesetzt.

SGM7A-02, 04, 08 und 10

10000 10000
2 1000 2 1000
‘© ‘©
N N
1) N 1)
2 Motordrehzahl von 2
2 100 c=— 10 min"" oder héher =5 2 100
3 3
2 2
4] NN L
10 = 10
= Motordrehzahl von =
I weniger als 10 min! T~—
1 N Y Y - 1
0 50 100 150 200 250 300 350

Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)

Anmerkung:

SGM7A-15, 20, 25, 30, 40, 50 und 70

5= SGM7A-15,-20,-25, 3
\ -80,-40, und -50
NN
SGM7TATO.
[T
0 50 100 150 200 250 300

Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)

(%)

Die Uberlastschutz-Kennlinie oben bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.

Der Servomotor muss so betrieben werden, dass das effektive Drehmoment innerhalb der
stellten Dauerbetriebszone bleibt.

Lasttragheitsmoment

Das Lasttragheitsmoment gibt die Tragheit der Last an. Je groBer
das Lasttragheitsmoment, desto schlechter das Ansprechver-
halten. Wenn das Tragheitsmoment zu groB ist, wird der Betrieb
instabil.

Das zuldssige Lasttragheitsmoment (yL) fir den Servomotor ist
beschrankt. Siehe dazu die Nennwerte flur Rotatorische Servo-
motoren SGM7J. Dieser Wert dient ausschlieBlich als Richtlinie,
die Ergebnisse sind abhangig von den Antriebszustanden des
Servomotors.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

in der Motordrehzahl-Drehmoment-Kennlinie darge-

Das Auftreten eines Uberspannungsalarms (A.400) ist wahr-
scheinlich, wenn das Lasttrdgheitsmoment das zulassige Last-
tragheitsmoment Uberschreitet. SERVOPACKs mit integriertem
Bremswiderstand kdénnen einen Alarm Regenerative Uberlast
(A.320) auslosen.

FUhren Sie in einem solchen Fall einen der folgenden Schritte aus.

Reduzieren der Drehmomentbegrenzung.

Reduzieren der Verzégerungsrate.

Reduzieren der maximalen Motordrehzahl.

Wenn der Alarm mit den obigen Schritten nicht deaktiviert
werden kann, installieren Sie einen externen Bremswiderstand.



Rotatorische Servomotoren SGM7A

Inhalt

Warmeableitungsbedingungen fur Servomotoren

Die Nennwerte fur Servomotoren sind die zulassigen Dauerwerte  AuBerdem missen im Vorfeld die Erkennungszeiten fur Uberlast-
bei einer Umgebungslufttemperatur von 40°C und einem am Ser- ~ warmnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
vomotor montierten Kiihlkérper. Wenn der Servomotor auf einem  nungsschwelle des Motors geandert werden. Informationen dazu

Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht Uberschreitet. Falls die durchschnittliche
Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Riicksprache mit lhrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Kleinen Gerateteil montiert wird, kann die Temperatur stark anstei-  finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo- %
gen, da die Flache zur Warmeableitung kleiner wird. Die folgenden  tors. S
Diagramme zeigen das Verhdltnis von KuhlkérpergréBe und Leis- %
tungsreduktionsrate. 5
wn
S
Anmerkung: ©
k)
oc

e
D
S
Wichtig: kS
Der tatsachliche Temperaturanstieg ist abhangig von der Montageart an der Anlage (d. h. der Auflageflache des =
Servomotors), dem Material an der Montagestelle des Servomotors und der Motordrehzahl. Uberprifen Sie stets die =
Temperatur des in der Anlage installierten Servomotors. =
(2]
v
=
120 T 120 — 120 T T é
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a
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120 ‘
L 100 b—sam7A-70 Weitere Informationen finden Sie in den Servomotor-Nennwerten.
)
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Anwendungen, bei denen die Umgebungslufttemperatur des Servomotors

40 °C Ubersteigt

Die Nennwerte flr Servomotoren sind die zulassigen Dauerwerte
bei einer Umgebungslufttemperatur von 40°C. Wenn ein Servo-
motor bei einer Umgebungslufttemperatur von mehr als 40°C
(max. 60°C) betrieben werden soll, ist eine geeignete Leistungs-
reduktion geméaB der folgenden Diagramme vorzunehmen.

Anmerkung:

AuBerdem miissen im Vorfeld die Erkennungszeiten fiir Uberlast-
warnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
nungsschwelle des Motors geandert werden. Informationen dazu
finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo-
tors.

1. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen sowohl fiir den SERVOPACK

als auch flr den Servomotor erflillt sind.

2. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht tUberschreitet. Falls die durch-
schnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Riicksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

120 120

20 |— SGM7A-30, 40

120

= 100 K100 S 100

2 ° g

S g0 T 80 % 80

1%} (%] c

g \ 5 g

£ 60 £ 60 X 60

=] -02, 04 =) -

3 SGM7A-02 3 SGM7A-08, 10 \ 3 SGM7A-15, 20, 25

O 40 O 40 % 40

1] @ o

jo)} (o)} c

C C =}

5 20 5 20 2 20

3 3 9

=0 -0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Umgebungslufttemperatur (°C) Umgebungslufttemperatur (°C) Umgebungslufttemperatur (°C)

120 —
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o
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Anwendungen, bei denen die Aufstellhdhe des Servomotors 1.000 m Ubersteigt

Die Nennwerte fiir Servomotoren sind die zuldssigen Dauerwerte  AuBerdem miissen im Vorfeld die Erkennungszeiten fiir Uberlast-
bei einer Aufstellhéhe von héchstens 1.000 m. Wenn ein Servo-  warnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
motor in einer Aufstellhdhe von mehr als 1.000 m (max. 2.000m)  nungsschwelle des Motors gedndert werden. Informationen dazu
betrieben wird, reduziert sich die Warmeableitungswirkung der  finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo-
Luft. Es ist eine entsprechende Leistungsreduktion gemaB der  tors.

folgenden Diagramme vorzunehmen.

Anmerkung:

1. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen sowohl fir den SERVOPACK
als auch flr den Servomotor erfillt sind.

2. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht Uberschreitet. Falls die durch-
schnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Ricksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

AulBBenabmessungen
SGM7A-02, -04

Einheit: mm

Bezeichnung
O: Quadratische Abmessungen
L
LL 30
| LM 26
=
LO)|
1 ¢
\ I
= m‘ ‘ 6= 0.02
A 0|
— + S
B . .
= o
=)
2]
& 3
5 = !
[OJDM 0,04]A |

[WodesGmra-| L || w | 1o | s | L1 | Lo | Gewiohtica)lkal
65

108,5 78,5 0 0 0,9
02DOF20 (148.5) (118.5) 51,2 500005 140011 25 105 1.5

125 95 0 0 81,5 1,2
04DOF20 165) (135) 67.2 50 0005 1400 415 (1215) 49
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
Die Werte in Klammern gelten fiir Servomotoren mit Haltebremse.

Die Abmessungen fiir SGMA7A-02 bis -10 sind im Abschnitt Wellenende-Spezifikationen angegeben.
Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

SGM7A-08

49,5 L1
L
LL 40
26
LM 7] 115
: ([o0]A] =
‘y: ’e)
g
| ﬁ 8l 3 i
! i s :
: - 0
~ |16 & D
- |—— — )XK
. 2 g g D)
o=
o
A DM 0,04[A| 4><DM§
Einheit: mm

[ovensamza- |+ |t |t | 16 | s | L1 | L2 | Gowiontcaliial |
93

146,5 106,5 79 70° 19° 53 2,4

vsbor2n (1935  (153.5) 0,030 0013 (140) 3,0

Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

Die Werte in Klammern gelten flr Servomotoren mit Haltebremse.
Die Abmessungen fliir SGMA7A-02 bis -10 sind im Abschnitt Wellenende-Spezifikationen angegeben.
Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

SGM7A-10

25
L2
-
: 1€
:IEg—Qog
54 L1
L
LL 40 28
M 11,5
[=5
1 ‘
~ 0| ——
= J g
‘\ 8 3 &3
%
o » q 3 N
© s s [m]
S 8
A —
Einheit: mm
ModelsGM7A- | L | L | M | 18 | S | Li_| L2 | Gewicht(ca)lkg]
171 131 0 0 117,5 3,2
10DOF20 (218) (178) 103,5 70—0,030 19701013 7 (164.5) 3.8
Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
Die Werte in Klammern gelten flr Servomotoren mit Haltebremse.
Die Abmessungen flir SGMA7A-02 bis -10 sind im Abschnitt Wellenende-Spezifikationen angegeben.
Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
Abmessungen mit optionaler Staubdichtung L
L
|
Abmessungen mit Staubdichtung ]
Modell SGM7A- f—
Ed E2 Ls1 Ls2 B P
10D a7 61 5,5 1
ol o
[ _ - = =
a a
i
Staubdichtungsabdeckung Einheit: mm
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Wellenende-Spezifikationen fir SGM7A-02 bis -10

Inhalt

SGM7A-O0000O0O0O0

JIS B1301-1996)

=
5]

Spezifikation S
2 Gerade ohne Nut §
Gerade mit Nut und Feder flir eine Position o

6 (Passfedernut entspricht Befestigungstyp 2
Eﬁ

3

)

o

y Servomotor Modell SGM7A-
Wellenende-Details
02 04 08 10

Code: 2 (Gerade ohne Nut) E_)
g
LR _ IS
| LR 30 40 s
2} 2
|

2 0 0

B 3 S 14 Hon 19 o013

2
Code: 6 (Gerade mit Nut und Feder) (&)
=
LR 30 40 5
=
LR aK 14 22 &
w

Q 0 0

= S 14 5011 19 4018
—1] |v Yp

| 5% W 5 6
%) T 5 6 [<5)
B Y s Ll =
O} Schnitt Y-Y U 3 3,5 g
=
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o
=
o
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eb]
—
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=
=3
—
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o
=)
=
<
=
=
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

SGM7A-15, -20 und -25

K] 54
- Wellenende-Details
[} 45
3
: _
!
,B - ——
4‘; Q
L2 s
¢ @)
%
EAE
Q o Q %
2} 3 0,02[7] A
5 gy | H_|
Die Details sind unter Wellenende-
O |glo Sperzifikationen fir SGM7A-15 bis
=) §§ -70 angegeben.
@ ® L B
S X
o g 40 Einheit: mm
[A[0.0410 ) Og» Ho
25 M
0.0411] T
T
Abmessungen
Modell SGM7A- L LL LM L1 L2 LB Wellenende Gewicht (ca.) [kg]
S Q
204 159 121 145 0 0
iepoFen 45 (000 (162 L (87) 9 4005 250 A0
220 175 137 161 0 0
goEEE e61) @1 (178 % o0g) 9 5005 24 oo 0 6.9)
243 198 160 184 0 0 6.9
25D0OF20 (294) (249) (211) 129 (235) =2 -0,085 24»0‘013 ae (8,8)

Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.

3. Die Details sind unter Wellenende-Spezifikationen flir SGM7A-15 bis -70 angegeben.
4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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SGM7A-30 bis -50

L1 54

Wellenende-Details
63

iy
|
\
T
|
DM 45,

[=}
: 3% |3
o Q o
0,02[7]
A Die Details sind unter Wellenende-
Spezifikationen fir SGM7A-15 bis
-70 angegeben.
= ——
852
Einheit: mm
9 55
_ =l s
(@) 6
63
[A[0.0411]
Modell SGM7A- L LL LM L1 L2 LB Wellenende Gewicht (ca.) [kg]
s Q
259 196 158 183 0 0 10,6
sopoFed (95 @32 (194 O (19 110 005 2 oos O (13,1)
298 235 197 222 0 0 14,0
4oboFen @34 @71) @33 0 (259 110 065 B oos B (16,5)
338 275 237 262 0 0 17,0
sopoFen D 1105 0ss 28 oots O (19,5)
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.

3. Die Details sind unter Wellenende-Spezifikationen flir SGM7A-15 bis -70 angegeben.
4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

SGM7A-70

Wellenende-Details
63

DM 45
%

DMS‘ ‘ ‘

Die Details sind unter Wellenende-
Spezifikationen fir SGM7A-15 bis

: % -70 angegeben.
- o
& ¢ (sl

g1Nd
46—97‘
=

08

)
=z +
@ [5 ~12 130 Einheit: mm
144 (AL 0,041} Y e
63 LL
L
oS - S (ca-) [kg]
0 0
7obOrF200 397 334 291 204 262 110 28 56 19,0
-0,035 -0,013
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.

3. Die Details sind unter Wellenende-Spezifikationen flir SGM7A-15 bis -70 angegeben.
4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.

LUfter-Spezifikationen

Einphasig, 220 V
50/60 Hz
17/15W
0,11/0,09 A
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Wellenende-Spezifikationen fir SGM7A-15 bis -70

Inhalt

SGM7A-O0000O0O0O0

:

o

[<b)

Spezifikation é
2 Gerade ohne Nut §
Gerade mit Nut und Feder fur eine Position [<5)

6 (Passfedernut entspricht Befestigungstyp JIS S
B1301-1996) 2

o

3

)

o

. Servomotor Modell SGM7A-
Wellenende-Details
15 20 25 30 40 50 70

Code: 2 (Gerade ohne Nut) E.)
LR 45 63 =
LR =
[e————
=
T o £
Q 40 55
& DMS o
0 0 4
S 24—0,013 2870,013 %:)
a-
Code: 6 (Gerade mit Nut und Feder) %
VL' LR 45 63 ol
Q Q 40 55
QK
= = QK 32 50
0 0
——— <5
B B R SSEE S 24 5013 28 5013 g
| I S
& W 8 g
S
T 7 =
U P g.
‘ A U 4
2]
S
o
= L P Schraube M8, Tiefe: 16
I
L
—
<D}
=
=3
—
<)
a-
>
=
<
i
<
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Anschluss-Spezifikationen

SGM7A-02 bis -70

e Anschluss-Spezifikationen Geber

3 28 1 PG 5V
Dose 2 PG OV
GroBe: M12 3 FG
2\ Teilenummer: 1419959 4 BAT (+)
& ) 5 BAT (-)
24 Modell: SACC-MSQ-M12MS-25-3,2 SCO = Daten ()
=
o /1l & Hersteller: Phoenix Contact ; Eaﬁe” )
rel
Gehause Abschirmung

SGM7A-02 bis -08

¢ Anschluss-Spezifikationen Servomotor

1 (Bremse)
Dose 3 U
GroBe: M17 4 v
Teilenummer: 1620448 i el

6 (Bremse)
Modell: ST-5EP1N8AA500S 7 w

FG FG

Hersteller: Phoenix Contact Gehdiuse  Abschirmung

SGM7A-10 bis -50

¢ Anschluss-Spezifikationen Servomotor

1 V
Dose 2 (Bremse)
GroBe: M23 4 (Bremse)
Teilenummer: 1617905 2 \L/Jv
Modell: SF-5EP1N8AADOOS FG FG

Hersteller: Phoenix Contact EEHEEEN Abschimung

SGM7A-70

e Anschluss-Spezifikationen Servomotor

U 0]
Dose \Y \Y
GroBe: M40 W w
Teilenummer: 1607927 + g::
Modell: SM-5EPWN8SAADOOS FG FG

Hersteller: Phoenix Contact SEHEIEEN Abschimung
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

SGM7A-70

e Anschluss-Spezifikationen Lufter

1 ALARMANSCHLUSS
Dose 3 LUFTERMOTOR
GroBe: M17 4 LOFTERMOTOR
Teilenummer: 1620448 6 ALARMANSCHLUSS
Modell: ST-5EP1N8AAS00S — e
Hersteller: Phoenix Contact Gehause  Abschirmung
Drehwinkel Servomotor-Anschluss
Zulassige Anzahl Umdrehungen: 10
SGM7A-02 bis -10 SGM7A-15 bis -25 SGM7A-30 bis -50
57 —_—
= — A
5 o
_ i O) N E \
3 N = o~ 2
- «ﬂ% N = Al
5 ) i i
)Lj\o 1
SGM7A-70 /
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse

Servomotormodell | Kabel- und Anschlusstyp | Lénge Bestellnummer Spezifikation

3m JZSP-C7M143-03-E-G#
5m JZSP-C7M143-05-E-G#

Flexibles Netzkabel 4 x
1,5mm?2 mit Anschluss M17

SGM7A-02 bis -08 10m JZSP-C7M143-10-E-G#

15m JZSP-C7M143-15-E-G#

20m JZSP-C7M143-20-E-G#

3m  JZSP-CTM144-03-E-G#
sm. JzsPOTMUA0SEGH [T [[)

SGM7A-10 bis -25 1Y5F£>$'fﬂsit’\ﬁéifﬁfsls4,\;23 10m  JZSP-CTM144-10-E-G# j’éﬁ sEnie
16m  JZSP-CTM144-15-E-G# sl f&* ==
20m  JZSP-CTM144-20-E-G#
3m  JZSP-CTM154-03-E-G#
5m  JZSP-CTMISA-05-EGH [ Jlm=

SGMTA-G0  , J e e tes 10 JZSP-CTM154-10-E-G f;

agtaes

15m  JZSP-C7TM154-15-E-G#

20m JZSP-C7M1564-20-E-G#
3m JZSP-C7M164-03-E-G#
5m JZSP-C7M164-05-E-G# L

=

156m JZSP-C7M164-15-E-G# e

Flexibles Netzkabel 4 x
4mm? mit Anschluss M23

SGM7A-40 bis -50 10m JZSP-C7M164-10-E-G#

20m JZSP-C7M164-20-E-G#
3m JZSP-C7M175-03-E-G#

5m JZSP-C7M175-05-E-G#
Flexibles Netzkabel 4 x
6,0mm? mit Anschluss M40

SGM7A-70 10m JZSP-C7M175-10-E-G#

15m JZSP-C7M175-15-E-G#

(61329
(SH-SESNAABLI3S)

20m JZSP-C7M175-20-E-G#

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).

Steckerbelegung Netzkabel fUr Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse

JZSP-C7M143-xx-E-G#

| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 n.b. n.b.
2 n.b. n.b.
Anschluss: ST-6ESTN8A8004S (1613580)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG ¢ u 2 1
4 Vv Schwarz 2
6 n.b. n.b.
7 W Schwarz 3
PE (5) PE Griin-Gelb
Gehéause Abschirmung
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JZSP-C7M144-xx-E-G#

Anschluss: SF-56ESTN8A80A1S (1618194)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M154-xx-E-G#

Anschluss: SF-56ESTN8ABOA2S (1618195)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M164-xx-E-G#

Anschluss: SF-5ESTN8A8S0A3S (1618199)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M175-xx-E-G#

M&0x1.5
SpeedCan

Anschluss: SM-5ES1NBABL32S (1613428)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M185-xx-E-G#

M40x1.5
SpeedCon
Anschluss: SM-5ES1N8BABL33S (1613429)

Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Rotatorische Servomotoren SGM7A

Pin-Nr. Funktion Leitungsfarbe
1 \ Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung

“Pin-Ne. | Funktion | Leitungsfarbe

1 V Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehéause Abschirmung

“Pin-Ne. | Funktion | Leitungsfarbe

1 Vv Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
V V Schwarz 2
n.b. n.b.
n.b. n.b.
v] u Schwarz 1
W W Schwarz 3
PE PE Griin-Gelb
Gehause Abschirmung
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
V V Schwarz 2
+ n.b. n.b.
n.b. n.b.
U U Schwarz 1
W W Schwarz 3
PE PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

Servomotormodell Kabel- und Anschlusstyp Bestellnummer Spezifikation
3m %

JZSP-C7M343-03-E-G#

L

Flexibles Netzkabel 4 x S5m JZSP-C7M343-05-E-Gi# T
1,5mm?2und 2 x 1,5mm? k
fur Bremse mit Anschluss

M17 15m JZSP-C7M343-15-E-G#

SGM7A-02 bis -08 10m JZSP-C7M343-10-E-G#

20m JZSP-C7M343-20-E-G#
3m JZSP-C7M344-03-E-G#

Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M344-05-E-G#
1,5mm?und 2 x 1,5mm?
flr Bremse mit Anschluss

M23 15m JZSP-C7TM344-15-E-Gi#

SGM7A-10 bis -25 10m JZSP-C7M344-10-E-G#

20m JZSP-C7M344-20-E-G#
3m JZSP-C7M354-03-E-G#

Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M354-05-E-G#
2,5mm? und 2 x 1,5mm?

SGM7A-30 . . 10m JZSP-C7M354-10-E-G#
flr Bremse mit Anschluss
M23 15m JZSP-C7M354-15-E-G# EE
20m JZSP-C7M354-20-E-G#
3m JZSP-C7M364-03-E-G# .
5m JZSP-C7M364-05-E-G#
Flexibles Netzkabel 4 x i
SGM7A-40 bis -50 4mm?und 2 x 1,5mm? fiir 10m JZSP-C7M364-10-E-G# =
Bremse mit Anschluss M23 =/
15m JZSP-C7M364-15-E-G# e
20m JZSP-C7M364-20-E-G#
3m JZSP-C7M375-03-E-G#
Flexioles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7TM375-06-E-Gi#t {E =R
2 2
SGM7A-70 6,0mm"und 2 1,5mm 10m  JZSP-C7M375-10-E-G#

fr Bremse mit Anschluss
M40 15m JZSP-C7TM375-15-E-G#

on MR a1

20m JZSP-C7M375-20-E-G#

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Steckerbelegung Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

Inhalt

JZSP-C7M343-xx-E-G#

“Pin-Ne. | Funktion | Leitungsfarbe

1 + Schwarz -
2 n.b. n.b. o
Anschluss: ST-BESTN8A8005S (1624550) %
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG S v SEE =
4 \ Schwarz 2 [<5)
=
6 Wei3 5
7 W Schwarz 3 :%
PE (5) PE Griin-Gelb E
Gehause Abschirmung

(=
[«5)
JZSP-C7M344-xx-E-G# g
=
Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe _ 5
1 V Schwarz 2 5
2 Schwarz
Anschluss: SF-56ESTN8A8B0A3S (1618196) ,
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 - el
5 U Schwarz 1
6 Schwarz 3 -
PE (3) PE Grin-Gelb =
Gehause Abschirmung g
=
o0
|
(95)
JZSP-C7M354-xx-E-G#
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 V Schwarz 2 ®
2 Sch =
Anschiuss: SF-5ES1NBABOA3S (1618195) cnwete 3
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 ) VWi &
5 u Schwarz 1 g
6 Schwarz 3 g_
PE (3) PE Griin-Gelb
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M364-xx-E-G# .%
4=
[Pin-Nr. | Funktion | Leitungsarbe | =
1 Vv Schwarz 2 c?f
2 + Schwarz
Anschluss: SF-5ESTN8A8LB2S (1618199) .
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 - WeiB
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
(=)
Gehause Abschirmung S
=
=
<<
JZSP-C7M375-xx-E-G#
Pin-Nr. Funktion Leitungsfarbe
V V Schwarz 2
M&0x1.5
+ + Schwarz 1,50
Anschluss: SM-5ESTN8A8L32S (1613428)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG . Jeinver 1,50
v] u Schwarz 1
W W Schwarz 3
Y i PE (3) PE Griin-Gelo
Gehause Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Geberkabel fUr Rotatorische Servomotoren

Kabel- und
Anschlusstyp

5m
Flexibles Geberkabel mit 10m
geradem Anschluss M12
15m
20m
3m
5m
Flexibles Geberkabel mit ab- 10m
gewinkeltem Anschluss M12
15m
20m
Sigma-7 Erweiterung fur
Geberkabel mit Anschlissen, 03m

Lange 0,3 m, fur Absolutwert-
geber

JZSP-C7PA2M-03-E-G#

JZSP-C7PA2M-05-E-G#

JZSP-C7PA2M-10-E-G#

JZSP-C7PA2M-15-E-G#

JZSP-C7PA2M-20-E-G#

JZSP-C7PA2N-03-E-G#

JZSP-C7PA2N-05-E-G#

JZSP-C7PA2N-10-E-G#

JZSP-C7PA2N-15-E-G#

JZSP-C7PA2N-20-E-G#

JZSP-CSP12-E-G#

JZSP-C7PI2M-03-E-G#

JZSP-C7PI2M-05-E-G#

JZSP-C7PI2M-10-E-G#

JZSP-C7PI2M-15-E-G#

JZSP-C7PI2M-20-E-G#

JZSP-C7PI2N-03-E-G#

JZSP-C7PI2N-05-E-G#

JZSP-C7PI2N-10-E-G#

JZSP-C7PI2N-15-E-G#

JZSP-C7PI2N-20-E-G#

Sigma-7 Kabel fiir Sigma-7 Kabel fiir
Absolutwertgeber* Inkrementalgeber gl

i
e
i
SERVOPACK-Seite 0,3m Geber-Seite
-
e/, ! T
i i Batteriegehause
(Batterie inliegend)

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).

* Sigma-7 Kabel fir Absolutwertgeber besitzen ein Batteriegehduse (Batterie inliegend).

L Ufterkabel fUr Rotatorische Servomotoren

Beschreibung Kabel- und Anschluss- FIeX|bE:bS;Igma -7 Abbildung

JZSP-C7M343-03-E-G#

Flexibles Netzkabel fur

LUFTER 4 x 1,5mm? und 5m JZSP-C7M343-05-E-G#

: aF e —
LUfterkabel far 2 x 1,5mm? mit Anschluss — L e
SGM7A-70 M7 10m JZSP-C7M343-10-E-G# e —
(Standardnetzkabel flr
LUFTER) 15m JZSP-C7M343-15-E-G#
20m JZSP-C7M343-20-E-Gi#

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen mdéglich (z. B. 07A5 fur 7,5 m).

1 Alarmanschluss Schwarz
Anschluss: ST-6ES1N8A8005S (1624544) - 7 S
Kontakt: ST-10KP030 (1618261) 3 Luftermotor Schwarz (U)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 L (iftermotor Schwarz (V)
6 Alarmanschluss Weif3
7 n.b. Schwarz (W)
PE PE Grin-Gelb
Gehause - Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7A

Motoranschluss-Abschirmungsklemme

Inhalt

Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

j

[eb]

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation S
o

=

[eb]

Sigma-7 400V bis 3,0kW KLBUE 4-13.5_SC S
wn

S

Sigma-7 400V =

S

o

von 5kW bis 7,5 kW KLBUE 10-20_SC

Sigma-7 400V
far 11 kW und 15kW

KLBUE 15-32_SC

e
5
e
2
©
=
IS
I~}
>
=
5
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Rotatorische Servomotoren

Modellbezeichnungen

SGM7G - 05 D F F 6 F

Servomotoren der 1.+ 2. 3. 4. 5. 6. 7. Stelle
Sigma-7 Serie: .
SGM7G 1. + 2. Stelle - Nennleistung 3. Stelle - Versorgungsspannung 6. Stelle - Wellenende
Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
05 450 W D 400V AC 5 Gerade ohne Nut
09 850 W (450 W, 1,8 kW, 2,9 kW)
4. Stelle - Serieller Geber Gerade mit Nut und Feder
13 1,8 KW e T € (450 W, 1,8 kW, 2,9 kW)
ode ezifikation
a2 TSI . ? i ) 52 Gerade ohne Nut
30 2,9 KW 6 24-Bit absolut ohne Batterie (850 W, 1,3 kW)
44 4,4 KW 7 24-Bit absolut K2 Gerade mit Nut und Feder
& |eam F 24-Bit inkrementell EIDU EIY
75 7,5kW g
R ok 5. Stelle - Design-Revisionsstand 7. Stelle - Optionen
1 ; I
Code Spezifikation Code Spezifikation
1E 15,0kW .
B Standardmodell 1 Ohne Optionen
R®  Modell mit hoher Drehzahl C Mit Haltebremse (24 VDC)
F Mit Staubdichtung
*1 Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter zur Verflgbarkeit. Mit Staubdichtung und
*2 Die Wellenendencodes sind abweichend fiir Modelle mit 850 KW und 1,3 kW. H Haltebremse (24 VDC)

Der Wellendurchmesser flir Modelle mit 850 W betragt 19 mm.
Der Wellendurchmesser flir Modelle mit 1,3 KW betragt 22 mm.
*3 Verflgbar bis 4,4 kW.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

=
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=

Spezifikationen und Nennwerte

59

Spezifikationen
B 400V -
Modell SGM7G- 05D 09D 13D 20D 30D 44D 55D 75D 1AD 1ED g
Betriebsart Dauerbetrieb g
Thermische Klasse F [<5)
=
Isolationswiderstand 500 VDC, 10 MQ min. g
Spannungsfestigkeit 1.800 VAC fur 1 Minute :§
<
Erregung Dauermagnet S
o
Montage Flanschmontage
Antriebsmethode Direktantrieb
Drehrichtung Gegen den Uhrzeigersinn (CCW) fiur Vorwarts-Sollwert von der Lastseite aus gesehen -
Vibrationsklasse*™ V15 g
Umgebungslufttemperatur OHo s A0 S
9 9 P (Mit Leistungsreduktion ist der Betrieb zwischen 40 °C und 60 °C mdglich.)™ §
[S¥]
Umgebungsluftfeuchtigkeit 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) 2
e Muss in Innenraumen und frei von korrosiven und explosiven Gasen sein. =
e Muss gut bellftet und frei von Staub und Feuchtigkeit sein.
Umgebungs- Installationsort o Muss Inspektion und Reinigung erméglichen.
bedingungen e Darf eine Aufstellndhe von hochstens 1.000 m haben. (Mit Leistungsreduktion ist der Betrieb zwischen
1.000m und 2.000 m mdglich.)*®
* Muss frei von starken Magnetfeldern sein. o
Lagerung von Servomotoren bei getrenntem Netzkabel unter folgenden Umgebungsbedingungen. ES
Lagerumgebung Lagertemperatur: -20 °C bis 60 °C (kein Frost) E
Luftfeuchtigkeit (Lagerung): 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) g
i o
o Schlagbeschleunigung 490 m/s? G
StoBfestigkeit2 am Flansch 2
Anzahl der Schléage 2 mal
V|br'at|or'1§— Vibrationsbeschieunigung 49 m/s? (24,5 m/s? von vorn nach hinten) 24 5m/s?
festigkeit™ am Flansch
) SGD7S- 1R9D 3R5D 5R4D 8R4D 120D 170D 210D 260D 280D 370D
Bei Verwendung - i:-s’
eines Standard- 2ReD " h=
. SGD7W- oder* 5R4D 5R4D - g
Passende 5R4D* %
SERVOPACKs ) SGD7S- 3R5D 5R4D 8R4D 120D 170D 210D - S
Bei Verwendung =
i 2ReD o
eines Servomotors ©
mit hoher Drehzahl  SCGD7W- oder 5R4D -
5R4D*®
*1. Eine Vibrationsklasse von V15 bedeutet eine Vibrationsamplitude von maximal 15 um am Servomotor ohne Last bei
Motornenndrehzahl. }
Q Vertikal
*2. Die Tabelle oben zeigt die StoBfestigkeit fir StoBe in vertikaler Richtung bei Montage des Servomotors mit D
horizontaler Ausrichtung der Welle. N A = GLJ
=,
—
StoB auf den Servomotor ,;‘,’_’
*3. Die Tabelle oben zeigt die Vibrationsfestigkeit in Langs-, Quer- und Hohenrichtung bei Montage des Servomotors Vertikal
mit horizontaler Ausrichtung der Welle. Die Stérke der Schwingungen, denen der Servomotor standhalten kann, ist N -
abhangig von der Anwendung. Uberprifen Sie die Schwingungsbeschleunigungsrate, die auf den installierten Servo- . ) )
motor wirkt. Langs Horizontalrichtung o>
(=
Quer Vibrationen am Servomotor =
=
<

*4. Wenn die Umgebungslufttemperatur 40 °C Ubersteigt, beachten Sie den Abschnitt ,Anwendungen, bei denen die

Umgebungslufttemperatur des Servomotors 40 °C Ubersteigt",

*5. Wenn die Aufstellhdhe 1.000 m Uberschreitet, beachten Sie den Abschnitt ,,Anwendungen, bei denen die Aufstellhd-

he des Servomotors 1.000 m Ubersteigt".

*B. In dieser Kombination ist die Leistung im Vergleich zur Verwendung eines Sigma-7S-SERVOPACKs mdglicherweise

schlechter, z. B. erhéht sich eventuell die Regelverstarkung nicht.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Servomotor-Nennwerte

Standard-Servomotoren
spannung | 40V ]

60

Modell SGM7G- 05D 09D 13D 20D 30D 44D 55D 75D 1AD 1ED
Nennleistung *! kw 0,45 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 BH 7,5 11 15
Nenndrehmoment *1, *2 Nm 2,86 5,39 8,34 11,5 18,6 28,4 35,0 48,0 70,0 95,4
Kurzfristiges maximales Drehmoment *'  Nm 8,92 13,8 23,3 28,7 45,1 71,6 87,6 119 175 224
Nennstrom * A 1,9 8Y5) 54 8,4 11,9 16 20,8 25,7 28,1 37,2
Kurzfristiger Maximalstrom *! A 5Y5) 8,5 14 20 28 40,5 52 65 70 85
Motornenndrehzahl *! min" 1.500
Maximale Motordrehzahl ** min" 3.000 2.000
Drehmomentkonstante Nm/A 1,71 1,72 1,78 1,50 1,70 1,93 1,80 1,92 2,76 2,86
T —. <10 kg m? 3,33 13,9 19,9 26,0 46,0 67,5 89 125 242 303
9 9 (3,58) (160) (200 (81 (839 (754 (969 (183  (261)  (341)
Nennleistung ™ KW/s 24,6 20,9 35,0 50,9 75,2 119 138 184 202 300
9 (22,8) (18,2) (31,6) 47,1) (64,2) (107) (126) (173) (188) (267)
Nominale Winkelbeschleunioundsrate *!  rad/s? 8.590 3.880 4.190 4.420 4.040 4.210 3.930 3840 2.890 3.150
9ung (7.990) (3.370) (8.790) (4.090) (3.450) (3.770) (3.610) (3.610) (2.680) (2.800)
250 x 250
KuhlkdrpergroBe mm x 6 400 x 400 x 20 (Stahl) 550 x 550 x 30 (Stahl) ey ?S?:ﬁ)x e
(Aluminium)
Schutzstruktur *3 Vollstdndig geschlossen, selbstkihlend, IP67
Nennspannung \ 24 VDC 0/+10%
Leistung W 10 18,5 25 32 35
Haltemoment Nm 4,5 12,7 19,6 43,1 72,6 84,3 114,6
Spezifikationen Spulenwiderstand  Q (bei 20°C) 56 59 31 23 18 17
Haltebremse ™ Nennstrom A (0ei 20°C) 0,43 0,41 0,77 1,05 133 146
Zeit zum Losen o 100 170 250
der Bremse
Einfallzeit der T 80 100 80
Bremse
Zulassiges Last- Standard 15-fach 5-fach 10-fach
tragheitsmoment Mt angeschlossenem externem
(Motortragheits- Bremswiderstand und dynamischem 15-fach 10-fach
verhéltnis) Bremswiderstand
L L7 mm 40 58 79 113 116
AllEelyE Zulassige Radiallast N 490 686 980 1.470 1.764 4.998
Wellenlast **
Zuléssige Schublast N 98 343 392 490 588 2.156
Anmerkung:

Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

.

. Diese Werte gelten fur den Betrieb in Kombination mit einem
SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 20 °C
betragt. Dies sind Normalwerte.

N

Die Nenndrehmomente sind die zuldssigen Drehmoment-
dauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur von 40 °C
und mit einem Kuhlkdrper aus Aluminium oder Stahl mit den
in der Tabelle angegebenen Abmessungen.

Die Spezifikationen der Schutzart gelten nur bei Verwendung
des dafiir vorgesehenen Kabels. Die angegebene Schutzart
gilt nicht fUr die Wellendurchfihrung.

. Beim Betrieb eines Servomotors mit einer Haltebremse sind
die folgenden VorsichtsmaBnahmen zu beachten.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

e Der Servomotor darf nicht mit der Haltebremse gestoppt
werden.

e Die zum Bremsen und zum Ldsen der Bremse benétigte

Zeit héangt von der verwendeten Entladeschaltung ab. Ver-

gewissern Sie sich, dass die Betriebsverzégerungszeit fir
die betreffende Anlage geeignet ist.

¢ Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von
Yaskawa geliefert.

. Die folgende Abbildung zeigt die zulassigen Wellenlasten.

Das mechanische System muss so ausgelegt sein, dass die
wahrend des Betriebs auf das Wellenende des Servomotors
wirkenden Axial- und Radiallasten die in der Tabelle angege-
benen Werte nicht tiberschreiten.

LF

‘

‘Radia\last
Schublast
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[t
Modell SGM7G- 05D 09D 13D 20D 30D 44D 1<
S
Nennleistung *! kW 0,45 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 S
Nenndrehmoment *1, * Nm 2,86 5,39 8,34 11,5 18,6 28,4 %
Kurzfristiges maximales Drehmoment ** Nm 8,8 15 22 28,7 50,0 71,1 _CCU))
Nennstrom *' A 2,6 53 8,3 10,1 14,4 19,3 5
Kurzfristiger Maximalstrom *! A 8,2 14 21 24 40 50 %
Motornenndrehzahl ** min' 1.500 o
Maximale Motordrehzahl *' min! 5.000 4.500
Zulassige Motordauerdrehzahl min! 5.000 4.000 3.300 3.000
Drehmomentkonstante Nm/A 1,13 1,12 1,09 1,27 1,36 1,58 é
. . 3,33 13,9 19,9 26 46,0 67,5 =]
-4 2 ’ ’ ) ) ) “—
Motortragheitsmoment x10“kgm (3.58) (16) 22) 28,1) (63.9) (75.4) g
Nennleistung *' KW/s 24,6 20,9 35 50,9 75,2 119 =
9 (22,8) (18,2) (31,6) 47,1) 64,2 (107) QC-’
. ) . 8.590 3.880 4.190 4.420 4.040 4.210 |
*1 o)
Nominale Winkelbeschleunigungsrate rad/s (7.990) (3.370) (3.790) (4.090) (3.450) (3.770)
e . 250 x 250 x
KihlkdrpergroBe mm 6 (Aluminium) 400 x 400 x 20 (Stahl)
Schutzstruktur ** Vollstandig geschlossen, selbstkthlend, IP67
Nennspannung \ 24VDC 0/ +10% -
Leistung W 10 18,5 ECJ
Haltemoment Nm 45 12,7 19,6 43,1 =
Spezifikationen Spulenwiderstand Q (bei 20°C) 56 59 31 g
Haltebremse * ! s
Nennstrom A (bei 20°C) 0,43 0,41 0,77 c'-}J)
LUftungszeit der . 100 170
Bremse
Einfallzeit der Bremse ms 80 100
Zulassiges Last- Standard 8-fach 2-fach 4-fach 3-fach 2-fach
tragheitsmoment it angeschlossenem externem 5-fach ©
(Motortragheits-  Bremswiderstand und dynamischem 15-fach 4-fach 7-fach 6-fach 6-fach =
verhltnis) Bremswiderstand 2
LF mm 40 58 79 =z
Zulassige P ) S
Wellenlasten *5 Zuléssige Radiallast N 490 686 980 1.470 =
Zulassige Schublast N 98 343 392 490 (@)
Anmerkung:
Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.
L
—
*1. Diese Werte gelten fUr den Betrieb in Kombination mit e Der Servomotor darf nicht mit der Haltebremse _GC"
einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motor- gestoppt werden. g—
ldufer 20 °C betragt. Dies sind Normalwerte. e Die zum Bremsen und zum Lésen der Bremse ,;‘,’_’
*2. Die Nenndrehmomente sind die zuléssigen Drehmo- bendtigte Zeit hangt von der yewendeten Erjtlade» LF
mentdauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur svchaltung"ab. VergeV\/vlss‘fam‘Sle sich, dass die Be-
von 40 °C und mit einem Kiinkarper aus Aluminium trlebsver;ogerungszeﬂ flr die betreffende Anlage 4*‘ ‘
oder Stahl mit den in der Tabelle angegebenen Ab- geeignet ist. ‘Rad\a\last
messungen. * Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von S -
Yaskawa geliefert.
*3. Die Spezifikationen der Schutzart gelten nur bei Ver- ¢ Schublast
wendung des dafir vorgesehenen Kabels. Die ange- 5. Die folgende Abbildung zeigt die zulassigen Wellen-
gebene Schutzart gilt nicht flr die Wellendurchfiihrung. lasten. Das mechanische System muss so ausgelegt (=]
sein, dass die wéhrend des Betriebs auf das Wellen- %
*4. Beim Betrieb eines Servomotors mit einer Haltebremse ende des Servomotors wirkenden Axial- und Radial- =
sind die folgenden VorsichtsmaBnahmen zu beachten. lasten die in der Tabelle angegebenen Werte nicht E



Rotatorische Servomotoren SGM7G

Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien des Servomotors
Standard-Servomotoren

A : Dauerbetriebszone
-+ Aussetzbetriebszone

SGM7G-05D SGM7G-09D SGM7G-13D SGM7G-20D
10 15 25 30
\
— 8 12 \ - 20 \ — 24
E \ E N\ E \ E
< < < <
:]E) 6 \ % 9 ~GC~J 15 % 18
5. ° 5 ° 5 ° 5 5
e e 6 e 10 e 12
< < < <
< <l < o
o 2 o 3 E o 5 a 6 -
A ‘ A A A
0 0 0
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Motordrehzahl (min') Motordrehzahl (min'") Motordrehzahl (min-) Motordrehzahl (min')
SGM7G-30D SGM7G-44D SGM7G-55D SGM7G-75D
50 75 100 140
. 40 \ . 60 \ _ 80 __ 12 &
£ \ E £ \ E \
< < < <
% 30 aqc: 45 .qc: 60 N\ g 84
= B IS B = B = B
S o] o] o)
e 20 e 30 e 40 2 56
ey < < <
< < < <)
a8 10 = 8 15 = 8 20 — o 28
A A A A
0 0 0
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Motordrehzahl (min™) Motordrehzahl (min™") Motordrehzahl (min™) Motordrehzahl (min™)
SGM7G-1AD SGM7G-1ED
200 300
160 A\ _
s \ £ 20 N
= 120 =
o B o B
§ s0 5
£ £ 100
[0 [0)
S 40 — a
A A
0 0
0 1000 2000 0 1000 2000
Motordrehzahl (min') Motordrehzahl (min')
Anmerkung:
1. Diese Werte gelten fur den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 20 °C betragt. Dies sind Normalwerte.
2. Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhéngig von der Versorgungsspannung. Die Aussetzbetriebszonen in den Diagrammen zeigen die Kennlinie
fUr eine dreiphasige 400-VAC-Versorgungsspannung.
3. Wenn das effektive Drehmoment innerhalb des zuldssigen Nenndrehmomentbereichs liegt, kann der Servomotor in der Aussetzbetriebszone arbeiten.
4. Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels mit einer L&nge von mehr als 20 m wird die Aussetzbetriebszone in der Drehmoment-Motordrehzahl-

Kennlinie kleiner, weil der Spannungsabfall zunimmt.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Servomotoren mit hoher Drehzahl

A : Dauerbetriebszone
- Aussetzbetriebszone

Drehmoment (Nm)

Drehmoment (Nm)

SGM7G-05D SGM7G-09D SGM7G-13D SGM7G-20D
10 20 25 30
£ £ E 24
8 z 16 = 20 z
6 T 12 T 15 T 18
1S 1S IS
B ] B ] B ] B
4 £ s £ 10 E 12
Qo < <
(@) (@) (=]
2 4 5 6
ne A ) ’
0 0 0 0
O 1000 2000 3000 4000 5000 O 1000 2000 3000 4000 5000 O 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
Motordrehzahl (min™) Motordrehzahl (min-) Motordrehzahl (min™) Motordrehzahl (min-')
SGM7G-30D SGM7G-44D
60 75
48 € 60
< \\
36 § 45
B 5 B
24 £ 30
<
[a)]
12 15
A A
0 0
O 1000 2000 3000 4000 5000 O 1000 2000 3000 4000 5000
Motordrehzahl (min') Motordrehzahl (min")
Anmerkung:
1. Diese Werte gelten fur den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 20 °C betragt. Dies sind Normalwerte.
2. Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhéngig von der Versorgungsspannung. Die Aussetzbetriebszonen in den Diagrammen zeigen die Kennlinie fur
eine dreiphasige 400-VAC-Versorgungsspannung.
3. Wenn das effektive Drehmoment innerhalb des zuldssigen Nenndrehmomentbereichs liegt, kann der Servomotor in der Aussetzbetriebszone arbeiten.
4. Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels mit einer Ldnge von mehr als 20 m wird die Aussetzbetriebszone in der Drehmoment-Motordrehzahl-

Kennlinie kleiner, weil der Spannungsabfall zunimmt.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors

Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer Servomotor-Umgebungslufttemperatur von 40°C gesetzt.

Standard-Servomotoren

SGM7G-05
10000 ,
]

1000 \
=z
:‘G_—J‘
g 100 B
= — SGM7G-05
c \
2 X
< N
5 10

]

0 50 100 150 200 250 300

Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
00

SGM7G-30, -44, -55, und -75

10000 i
\
1000

@ N\
© 8
g 100 = ==
S SGM7G-44
c A VI ]
S |
<
i 10 =3

SGM7G-30 =7

i i i i ‘ SGM7G-55, -75

0 50 100 150 200 250 300
Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)

(%)

Anmerkung:

SGM7G-09, -13, und -20

10000 T
N —— 7777774‘,77777 N N S S S S S S S S S -
___ 1000
Z N
T S
%) ™N
2 100 h
=}
= SGM7G-13
Qo /
Y10
SGM7G-0! =
[ T
SGM7G-20 —
1 Ll
0 50 100 150 200 250 300
Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)
SGM7G-1A und -1E
10000
1000 \
@ N
g \\\
& 100 SGM7G-1A ==
5
c \
X
& 10 N\
SGM7G-1E
[

1

0 50 100 150 200 250 300

Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)

Die Uberlastschutz-Kennlinie bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.
Der Servomotor muss so betrieben werden, dass das effektive Drehmoment innerhalb der in der Motordrehzahl-Drehmoment-Kennlinie

dargestellten Dauerbetriebszone bleibt.
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Servomotoren mit hoher Drehzahl

Erkennungszeit (s)

Erkennungszeit (s)

SGM7G-05
10000 T
1
1000
N
100 ™
\ SGM7G-05
AN
N
10 RS
1
0 50 100 1560 200 250 300 350
Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)
SGM7G-30 und -44
10000 T
{
1000 X
\\
N
100 >
\
SGM7G-30
\
10
SGM7G-44
1 [
0 50 100 150 200 250 300

Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
(%)

Anmerkung:

Rotatorische Servomotoren SGM7G

Erkennungszeit (s)

10000

1000

100

—
o

1

SGM7G-09, -13, und -20

\
\\
- SaM7G-20 =
.
N
SGM7G-13 = \‘~
SGM7G-09
0 50 100 150 200 250 300
Drehmomentbezug (Prozent des Nenndrehmoments)
%)

Die Uberlastschutz-Kennlinie bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.
Der Servomotor muss so betrieben werden, dass das effektive Drehmoment innerhalb der in der Motordrehzahl-Drehmoment-Kennlinie

dargestellten Dauerbetriebszone bleibt.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Lasttragheitsmoment

Das Lasttragheitsmoment gibt die Tragheit der Last an. Je groBer
das Lasttragheitsmoment, desto schlechter das Ansprechver-
halten. Wenn das Tragheitsmoment zu groB ist, wird der Betrieb
instabil.

Das zuléssige Lasttragheitsmoment (JL) fir den Servomotor ist
beschrankt. Siehe dazu die Nennwerte fir Rotatorische Servo-
motoren SGM7J. Dieser Wert dient ausschlieBlich als Richtlinie,
die Ergebnisse sind abhangig von den Antriebszustanden des
Servomotors.

Das Auftreten eines Uberspannungsalarms (A.400) ist wahr-
scheinlich, wenn das Lasttrdgheitsmoment das zuléssige Last-
tragheitsmoment Uberschreitet. SERVOPACKs mit integriertem
Bremswiderstand kénnen einen Alarm Regenerative Uberlast
(A.320) auslosen.

Fihren Sie in einem solchen Fall einen der folgenden Schritte aus.

Reduzieren der Drehmomentbegrenzung.

Reduzieren der Verzdgerungsrate.

Reduzieren der maximalen Motordrehzahl.

Wenn der Alarm mit den obigen Schritten nicht deaktiviert
werden kann, installieren Sie einen externen Bremswiderstand.

Warmeableitungsbedingungen fUr Servomotoren

Die Nennwerte flr Servomotoren sind die zulassigen Dauerwerte
bei einer Umgebungslufttemperatur von 40 °C und einem am Ser-
vomotor montierten Kuhlkdrper. Wenn der Servomotor auf einem
kleinen Gerateteil montiert wird, kann die Temperatur stark anstei-
gen, da die Flache zur Warmeableitung kleiner wird. Die folgenden
Diagramme zeigen das Verhéltnis von KuhlkdérpergroBe und Leis-
tungsreduktionsrate.

Anmerkung:

AuBerdem muissen im Vorfeld die Erkennungszeiten fiir Uberlast-
warnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
nungsschwelle des Motors geéndert werden. Informationen dazu
finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo-
tors.

Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht Gberschreitet.
Falls die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl Uberschreitet, halten Sie Ricksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Wichtig:

Der tatséchliche Temperaturanstieg ist abhéangig von der Montageart an der Anlage (d.h. der Auflageflache des Servomotors),
dem Material an der Montagestelle des Servomotors und der Motordrehzahl. Uberprifen Sie stets die Temperatur des in der

Anlage installierten Servomotors.

N}
=}
N}
=}

N}
=}
N}
=}

\
SGM7G-30, -44, -

f
SGM7G-1A, -1E

KuhlkérpergréBe (mm) KuhlkérpergroBe (mm)

Weitere Informationen finden Sie in den Servomotor-Nennwerten.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Anwendungen, bei denen die Umgebungslufttemperatur des Servomotors

40 °C Ubersteigt

Die Nennwerte fir Servomotoren sind die zulassigen Dauerwerte
bei einer Umgebungslufttemperatur von 40°C. Wenn ein Servo-
motor bei einer Umgebungslufttemperatur von mehr als 40°C
(max. 60°C) betrieben werden soll, ist eine geeignete Leistungs-
reduktion geméaB der folgenden Diagramme vorzunehmen.

Anmerkung:

AuBerdem miissen im Vorfeld die Erkennungszeiten fiir Uberlast-
warnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
nungsschwelle des Motors gedndert werden. Informationen dazu
finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo-
tors.

1. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen sowohl fir den SERVOPACK als auch

fir den Servomotor erflllt sind.

2. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht tberschreitet. Falls die durchschnittliche
Motordrehzahl die Motornenndrehzahl berschreitet, halten Sie Ricksprache mit lhrem Yaskawa-Vertriebspartner.

120 120 120 — VIR
S <3 < SGM7G-1E ,
o100 100 o100
© © ©
2 80 7 2 8o 2 80
i<} ke} S
2 SGM7G-05 2 SGM7G-09, -13, -20 £ SGM7G-75 \

S 60 \ S 60 S 60 —

O O \ O
o o 9] SGM7G-55, -1A \\
83 40 %7)40 %40 \ \
c c C
2 2 2
® 20 @ 20 @ 20
[0] [0] [0]
— — - \

0 0 0

0O 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70

Umgebungslufttemperatur (°C)

Anwendungen, bei denen die Aufstellhdhe des Servomotors 1.000 m Ubersteigt

Die Nennwerte fUr Servomotoren sind die zulassigen Dauerwerte
bei einer Aufstellhnéhe von héchstens 1.000 m. Wenn ein Servo-
motor in einer Aufstellhdhe von mehr als 1.000 m (max. 2.000m)
betrieben wird, reduziert sich die Warmeableitungswirkung der
Luft. Es ist eine entsprechende Leistungsreduktion gemaB der
folgenden Diagramme vorzunehmen.

Anmerkung:

Umgebungslufttemperatur (°C)

Umgebungslufttemperatur (°C)

AuBerdem mussen im Vorfeld die Erkennungszeiten fiir Uberlast-
warnung und Uberlastalarm basierend auf der Uberlasterken-
nungsschwelle des Motors gedndert werden. Informationen dazu
finden Sie im Abschnitt Uberlastschutz-Kennlinien des Servomo-
tors.

1. Verwenden Sie die Kombination aus SERVOPACK und Servomotor so, dass die Leistungsreduktionsbedingungen sowohl fir den SERVOPACK als auch

fir den Servomotor erfilllt sind.

2. Die Leistungsreduktionsraten gelten nur, wenn die durchschnittliche Motordrehzahl die Motornenndrehzahl nicht Gberschreitet. Falls die durchschnittliche
Motordrehzahl die Motornenndrehzahl tberschreitet, halten Sie Ricksprache mit lhrem Yaskawa-Vertriebspartner.

120

\
SGM7G-30, -44

60 [ SGM7G-09, -13, -20

. L
AN

60 \

0 >\
E

20 7
SGMG-55, -75, 1A, -1

Leistungsreduktionsrate (%)

120 120
° <
100 100
© \ ©
3 80 / % 80
Q k)
< 60 SGM7G-05 X
o e}
o 0]
B 40 % 40
c g
3 20 2 20
3 3

0 0

0 500 1000 1500 2000 2500 0 500

Aufstellhdhe (m)

0
1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

AulBBenabmessungen

SGM7G-05 F
J
R

L1 54

Wellenende-Details

Lt
DM S
DM 35

L2
fﬁu[ T
0 i DMes © ‘\g
>
Wl K
0.02] 7 Q|
oL LEE@
X
Siehe Wellenende-Spezifikationen.
n! g
8 B
@'
\\\0 2N o Einheit: mm
[N z@ <
> »
, ML .
Bezeichnung 40 LM
O: Quadratische Abmessungen T
L
Modell SGM7G- ] LB Gewicht (ca.) [kg]
181 141 103 127 0
osboren @14 (74 (13 4 ael) 80 5000 LT @)
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.
3. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G
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Abmessungen 8-
Modell SGM7G- L LL LM L1 L2 LB Wellenende Gewicht (ca.) [kg]
S Q
197 139 101 125 0 0
o9bOFsO (233) (175) (137) 69 (161) 1 10701035 ‘19701013 40
213 155 117 141 0 0
13DOFSO (249) (191) (153) 85 177) 1 10-0,035 22_01013 40 q:_,
D
231 173 135 159 0 0 =
20bOF20 (267) (209) (171) 103 (195) 1 10-0,035 24_0’013 40 %
&L
Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.
2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.
3. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.
4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen SGM7G.
(=]
o
<
=
[
<<
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

SGM7G-30, -44, -55 und -75

: Wellenende-Details :
—r | 3.2
o w o
‘ ;
0
— | 8
L2 ] s
| : (@)
‘ (AL 0.04]o] IS
0,02 : = Q
[ ] oy 7 ] L
%% Siehe Wellenende-Spezifikationen.
e e e e .
\\‘\\%‘Q)}//)} & E g Einheit: mm
=
~, 5 | v i} 3
B\ g
) < T
a @ BT s
Q) | Q M
% A 0,04[L T
L

Abmessungen
Modell SGM7G- L LL LM L1 L2 LB Wellenende Gewicht (ca.) [kg]

s Q
30p0F20 égé) (;?(2)) (1 5‘2‘) 94 (] é% 1485 o 85.° 76 (1 S:g)
faporen o9 esy e T8 oy w07 76 240)
44DOR20 é?g) (;gg) (1 gg) 112 (;;?) 114350 853" 76 (;?118)
— S s g 20 g, w10 250
75D0F20 (43122) é?g) é%) 189 égg) 1148%0s 4200 110 (ggj%

Anmerkung:
Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

1. Die Werte in Klammern gelten flir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.
3. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.

4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

SGM7G-1A und -1E

L2
]
tST55] LI ES T 4 o
‘ 4xDM 13,5 Wellenende-Details
& @ O (116
’Z . f f t 4)
N o L
o
g
LI < i —
—
[os]
Oy M
G 5] = o
@0 < o ] | g
& T oo ® @
AIDM 0,040 —
DV 007} i A e
[ATC.08[x ™ 38 - Q ;
L

Siehe Wellenende-Spezifikationen.

Einheit: mm

Abmessungen
Modell SGM7G- L LL LM L1 L2 LB KL1 Wellenende Gewicht (ca.) [kg]

S S1 Q
449 333 295 319 0 0
1ADOF20 (500) (384) (346) 227 @371) 20070‘046 188 4270_016 50 110
511 395 357 382 0 +0,030
1EDOF20 (600) (484) (446) 289 470) 20070‘046 188 55+om1 60 110
Anmerkung:

Motoren mit Gebern ohne Batterie haben andere Abmessungen. Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

1. Die Werte in Klammern gelten fir Servomotoren mit Haltebremse.

2. Servomotoren mit Staubdichtung haben die gleichen Abmessungen.
3. Siehe Abschnitt Wellenende-Spezifikationen.

4. Siehe Abschnitt Anschluss-Spezifikationen.

71

Inhalt

=
<
S
=]
S)
=
@
=
&)
wn
=
S
=]
5]
g
)
[a'sy

Peripherie Optionsmodule SERVOPACKS Linearmotoren

Anhang



Rotatorische Servomotoren SGM7G

Wellenende-Spezifikationen

SGM7G-O0000O0O0O0

;

Spezifikation
2 oder S*  Gerade ohne Nut

Gerade mit Nut und Feder fr eine Position
6 oder K*  (Passfedernut entspricht Befestigungstyp JIS
B1301-1996)

Servomotor Modell SGM7G-
Wellenende-Details

05 09 13 20 30 44 55 75 1A 1E
Code: 2 oder S* (Gerade ohne Nut)

LR 40 58 58 58 79 113 116
LR
Q
\# \
— T T T Q 30 40 40 40 76 110
& DM S
0 0 0 0 +0,01 0 0 +0,030
s 9 22 24 5 42 42
-0,011 -0,013 -0,012 -0,013 0 -0,016 -0,016 +0,011
Code: 6 oder K* (Gerade mit Nut und Feder)
V#' LR 40 58 58 58 79 113 116
Q Q 30 40 40 40 76 110
QK
QK 20 25 25 25 60 90
0 0 0 0 +0,01 0 0 +0,030
T T Y——— S 16 011 19 4018 22 5018 24 013 35, 42 5016 42 5016 90 4001
/97 W 5 5 6 8 10 12 16
T 5 5 6 7 8 10
U P
- U 8 & 85 4 5 6
n
__{_ %
2] r P Schraube M5, Tiefe: 12 SR, M16 x 32L M20 x 40L
T Tiefe: 25

* Der Code fir das Wellenende ist abhangig vom Modell:
SGM7G-05, -20, -30, -44, -55, -75, -1A oder -1E: 2 oder 6
SGM7G-09 oder -13: S oder K
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Anschluss-Spezifikationen

SGM7G-05D0OF bis -44DOF und SGM7G-05DR bis -30DCIR

e Anschluss-Spezifikationen Geber

Dose
GroBe: M12
Teilenummer: 1419959

Modell: SACC-MSQ-M12MS-25-3,2 SCO
Hersteller: Phoenix Contact

Dose
GroBe: M23
Teilenummer: 1617905

Modell: SF-5EP1N8AADOOS
Hersteller: Phoenix Contact

SGM7G-55D0OF bis -1EDOF und SGM7G-44DCIR

e Anschluss-Spezifikationen Geber

Dose
GroBe: M12
Teilenummer: 1419959

Modell: SACC-MSQ-M12MS-25-3,2 SCO
Hersteller: Phoenix Contact

Dose
GroBe: M40
Teilenummer: 1607927

Modell: SM-5EPWN8AADOOS
Hersteller: Phoenix Contact

’
2
3
4
5
6
7
8
G

ehause

’
2
4
5
6

FG
Gehause

HOENDO D WN =

ehause

= EEE

FG
Gehause

PG 5V

PG OV

FG

BAT (+)

BAT (-)
Daten (+)
Daten (-)

Frei
Abschirmung

\

(Bremse)
(Bremse)

U

W

FG
Abschirmung

PG 5V

PG OV

FG

BAT (+)

BAT (-)
Daten (+)
Daten (-)

Frei
Abschirmung

U

\

W

(Bremse)
(Bremse)

FG
Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Drehwinkel Servomotor-Anschluss

Zulassige Anzahl Umdrehungen: 10

SGM7G-05DC10 bis -20DC10 SGM7G-30D0, -44DOIF SGM7G-44D0OR, -55D0F,
-75D0OF, -1ADOF und -1ADOF

270°

il
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse

Servomotormodell

SGM7G-05 bis -20

SGM7G-05 bis -09
mit hoher Drehzahl

SGM7G-30

SGM7G-13 bis -20
mit hoher Drehzahl

SGM7G-44

SGM7G-30
mit hoher Drehzahl

SGM7G-55 bis -75

SGM7G-44
mit hoher Drehzahl

SGM7G-1A bis -1E

Kabel- und Anschlusstyp

Flexibles Netzkabel 4 x
1,5mm? mit Anschluss M23

Flexibles Netzkabel 4 x
2, 5mm? mit Anschluss M23

Flexibles Netzkabel 4 x
4 mm? mit Anschluss M23

Flexibles Netzkabel 4 x
6,0mm? mit Anschluss M40

Flexibles Netzkabel 4 x
10,0mm? mit Anschluss
M40

Lange

3m
5m
10m
15m
20m
3m
5m
10m
15m
20m
3m
5m
10m
15m
20m
3m
5m
10m
15m
20m
3m
5m
10m
15m
20m

Bestellnummer

JZSP-C7M144-03-E-G#
JZSP-C7M144-05-E-G#
JZSP-C7M144-10-E-G#
JZSP-C7M144-15-E-G#
JZSP-C7M144-20-E-G#
JZSP-C7M154-03-E-G#
JZSP-C7M154-05-E-G#
JZSP-C7M154-10-E-G#
JZSP-C7M154-15-E-G#
JZSP-C7M154-20-E-G#
JZSP-C7M164-03-E-G#
JZSP-C7M164-05-E-G#
JZSP-C7M164-10-E-G#
JZSP-C7M164-15-E-G#
JZSP-C7M164-20-E-G#
JZSP-C7M175-03-E-G#
JZSP-C7M175-05-E-G#
JZSP-C7M175-10-E-G#
JZSP-C7M175-15-E-G#
JZSP-C7M175-20-E-G#
JZSP-C7M185-03-E-G#
JZSP-C7M185-05-E-G#
JZSP-C7M185-10-E-G#
JZSP-C7M185-15-E-G#
JZSP-C7M185-20-E-G#

Spezifikation

818104
(SF-SESNBABOATS)

ceras)
(SF-5ESNBABOAZS)

=
=

qwere
v seSharas

1813429
(SH-SESTBABLIIS)

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabelldngen mdglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Steckerbelegung Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren ohne Haltebremse

JZSP-C7M144-xx-E-G#

Anschluss: SF-5ESTN8A8B0A1S (1618194)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M154-xx-E-G#

Anschluss: SF-5ES1N8A80A2S (1618195)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M164-xx-E-G#

Anschluss: SF-5ES1N8AB0A3S (1618199)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M175-xx-E-G#

M4Dx1.5
SpeedCon

Anschluss: SM-5ESTN8A8L32S (1613428)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

JZSP-C7M185-xx-E-G#

M&0x1.5
SpeedCan

Anschluss: SM-5ESTN8A8L33S (1613429)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

[Pin-Nr. | Funktion | Leitungsarbe |
1 Vv Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 U Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
Pin-Nr. | Funktion | Leitungsarbe |
1 V Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 V Schwarz 2
2 n.b. n.b.
4 n.b. n.b.
5 U Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Griin-Gelb
Gehause Abschirmung
Pin-Nr. Funktion Leitungsfarbe
\ \ Schwarz 2
+ n.b. n.b.
n.b. n.b.
U u Schwarz 1
W Schwarz 3
PE PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung

“Pin-Ne. | Funktion | Leitungsfarbe

V \Y
n.b.
n.b.
u U
W w
RE PE
Gehéuse

Schwarz 2

n.b.

n.b.
Schwarz 1
Schwarz 3
Grin-Gelb

Abschirmung



Rotatorische Servomotoren SGM7G

Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

Servomotormodell Kabel- und Anschlusstyp Bestellnummer Spezifikatio
3m

=

[sS]
=
=

JZSP-C7M344-03-E-G#

20m JZSP-C7M344-20-E-G#

o

o

. m— S

—_— o

SGM7G-05 bis -20 Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-CTM344-06-B-G# | /== =
1,5mm?und 2 x 1,5mm? 11 ; @

SGM7G-05 bis -09 fir Bremse mit Anschiuss 10" JZSP-CTMBATOEGH | = kém ! ?},
mit hoher Drehzahl M23 15m JZSP-C7M344-15-E-G# s = = N S
IS

o

o

3m JZSP-C7M354-03-E-G#

SGM7G-30 Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M354-05-E-Git
25mm?und 2 x 1,5mm?

(=
SGM7G-13 bis -20 fir Bremse mit Anschluss Ul e g
mit hoher Drehzahl M23 15m JZSP-C7M354-15-E-G# S
=
20m JZSP-C7M354-20-E-Gi# :cg
3m JZSP-C7M364-03-E-G# . 5
_ 5m JZSP-C7M364-05-E-G#
St Flexibles Netzkabel 4 x {
2 2 £ _ - )
SGM7G-30 4mm unq 2 x 1,5mm? fur 10m JZSP-C7M364-10-E-G# j
. Bremse mit Anschluss M23
mit hoher Drehzahl 15m JZSP-C7M364-15-E-G# I T n
4
20m JZSP-C7M364-20-E-G# Q
=
3m JZSP-C7M375-03-E-Gi# g
o
SGM7G-55 bis -75 Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M375-05-E-G# =
6,0mm? und 2 x 1,5mm?
SGM7G-44 fir Bremse mit Anschiuss 10 J#SP-CTM375-10-E-G#
mit hoher Drehzahl M40 15m JZSP-C7M375-15-E-G#
20m JZSP-C7M375-20-E-G#
<5
3m JZSP-C7M385-03-E-G# g
S
Flexibles Netzkabel 4 x 5m JZSP-C7M385-05-E-G# =
2 2
SGM7G-1ADbis E  100mmiund 2x1.5mm= 44 76p G7M385-10-E-Gé# s
flr Bremse mit Anschluss ..a
M40 15m JZSP-C7M385-15-E-Gi# S
20m JZSP-C7M385-20-E-G#
Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabelldangen méglich (z. B. 07A5 fur 7,5 m).
L
—
<D}
4=
=3
—
<)
a-
>
(=
<
i
=
<
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Steckerbelegung Netzkabel fur Rotatorische Servomotoren mit Haltebremse

JZSP-C7M344-xx-E-G#
“Pin-Ne. | Funktion | Leitungsfarbe |

1 Vv Schwarz 2
2 + Schwarz
Anschluss: SF-5ESTN8A80ASS (1618196) .
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 WeiB
5 u Schwarz 1
6 Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M354-xx-E-G#
Pin-Nr. Funktion Leitungsfarbe
1 V Schwarz 2
2 + Schwarz
Anschluss: SF-5ESTN8A80ASS (1618195) .
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 4 el
5 u Schwarz 1
6 Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M364-xx-E-G#
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
1 V Schwarz 2
Suhlze?jéﬂoﬂ Schwarz
Anschluss: SF-5ESTN8A8LB2S (1618199) 2 (L=150)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG
4 Schwarz
(L=150)
5 u Schwarz 1
6 W Schwarz 3
PE (3) PE Grin-Gelb
Gehause Abschirmung
JZSP-C7M375-xx-E-G#
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
\Y \ Schwarz 2
MLOX1.5
SpeedCon + Schwarz 1,50
Anschluss: SM-5ESTN8A8L32S (1613428)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG . } Seliar 1 80
U U Schwarz 1
W W Schwarz 3
Y " PE (3) PE Griin-Gelb
Gehause Abschirmung

JZSP-C7M385-xx-E-G#
“Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |

V Vv Schwarz 2
M40x1.5
SpeedCon + Schwarz
Anschluss: SM-5ESTN8A8L33S (1613429) )
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG - . el
v] u Schwarz 1
W W Schwarz 3
u " PE (3) PE Griin-Gelb
Gehause Abschirmung
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Rotatorische Servomotoren SGM7G

Geberkabel fUr Rotatorische Servomotoren

Kabel- und Linge Sigma-7 Kabel fiir Sigma-7 Kabel fiir Abbildun
Anschlusstyp 9 Absolutwertgeber* Inkrementalgeber 9
3m JZSP-C7PA2M-03-E-G#  JZSP-C7PI2M-03-E-G#
5m JZSP-C7PA2M-05-E-G#  JZSP-C7PI2M-05-E-G#
Flexibles Geberkabel mit 10m  JZSP-CTPA2M-10-E-G#  JZSP-C7PI2M-10-E-G# = 48
geradem Anschluss M12
15m JZSP-C7PA2M-15-E-G# JZSP-C7PI2M-15-E-G#
20m JZSP-C7PA2M-20-E-G#  JZSP-C7PI2M-20-E-G#

3m JZSP-C7PA2N-03-E-G#  JZSP-C7PI2N-03-E-G#

5m JZSP-C7PA2N-05-E-G#  JZSP-C7PI2N-05-E-G#

Flexibles Geberkabel mit ab- o

gewinkeltemn Anschiuss M12 10m JZSP-C7PA2N-10-E-G#  JZSP-C7PI2N-10-E-G#

15m JZSP-C7PA2N-15-E-G#  JZSP-C7PI2N-15-E-G#
20m JZSP-C7PA2N-20-E-G#  JZSP-C7PI2N-20-E-G#

SERVOPACK-Seite 0,3m Geber-Seite
Sigma-7 Erweiterung fur - -]

Geberkabel mit Anschliissen, | s
X _E- R — |
Léinge 0,3 m, fiir Absolutwert- 0,3m JZSP-CSP12-E-G# QE...& i Bjatteriegehéuse L, i“
geber (Batterie inliegend) |

Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 flr 7,5 m).
* Sigma-7 Kabel flr Absolutwertgeber besitzen ein Batteriegehéuse (Batterie inliegend).

Motoranschluss-Abschirmungsklemme

Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation

Sigma-7 400V bis 3,0kW KLBUE 4-13.5_SC

Sigma-7 400V

von 5kW bis 7,5 kW RLEVE 020 20

Sigma-7 400V

fiir 11 KW und 15kW KLBUE 15-32_SC
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Linear-Servomotoren SGLF

SGLFW2
g

e F-AusfUhrung mit Eisenkern
e Nennkraft: 45N - 2.520N
Hochstkraft: 135N - 7.560N
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Linear-Servomotoren SGLF

Linear-Servomotoren

SGLF (F-Ausflihrung mit Eisenkern) 82

e
o
S
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o
e
=
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D
o
4
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Linear-Servomotoren

Modellbezeichnungen

Motorwicklung
SGL FW2 - 30 DO7/O A S 1 E
Lineare 1_ 2_ 371. ? 6.-8. 9_ E 11_ E Stelle

Servomotoren der

Sigma-7 Serie: 1. Stelle - Servomotortyp 5. Stelle - Versorgungsspannung 10. Stelle - Sensorspezifikation

Code Spezifikation Code Spezifikation Code Spezifikation
F-Ausflhrung mit D 400V AC Ohne Polaritatssensor, mit
F ) T
Eisenkern Thermoschalter

6. - 8. Stelle - . e
2. Stelle - Lange der Motorwicklung S %’;iﬁféiﬁ:ts:rnsor und
Motorwicklung/Magnetbahn Code Spezifikation

Code  Spezifikation 070 70 mm 11. Stelle - Optionen

W2 Motorwicklung 120

125 mm Code Kiihimethode
3.+4. Stelle - H6he des Magneten 200 205 mm 1 Selbstkihlend
Code Spezifikation 230 230 mm L Wassergekuhlt*

380 384 mm
30 30 mm 12. Stelle - Optionen
45 45 mm 9. Stelle - Design-Revisionsstand Code Anschluss

90 90 mm Code Spezifikation £ Metallanschluss rund
1D 135 mm A Standardmodell (Phoenix)

* Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

Magnetbahn
SGL FM2-30 270 A

Lineare 1. 2. 3. +4. 5.-7. 8. Stelle
Servomotoren der

Sigma-7 Serie: 1. Stelle - Servomotortyp 5. - 7. Stelle -
Code Spezifikation Lénge der Magnetbahn

Code Spezifikation

F-Ausflhrung mit

3 Eisenkern 270 270 mm
306 306 mm
e 450 450 mm
Motorwicklung/Magnetbahn
I 510 510 mm
Code Spezifikation
630 630 mm

M2 Magnetbahn

3.+4. Stelle - Hohe des Magneten
Code Spezifikation 8. Stelle - Design-Revisionsstand

714 714 mm

30 30 mm Code Spezifikation
45 45 mm A Standardmodell
90 90 mm

1D 135 mm

Anmerkung: Diese Angaben dienen zur Erlauterung der Modellnummern.
Das heiBt nicht, dass Modelle fiir alle Kombinationen von Codes verfligbar sind.
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Linear-Servomotoren SGLF

VorsichtsmaBnahmen bei Motorwicklung mit Polaritatssensor 2

Anmerkung:

Bei Verwendung einer Motorwicklung mit Polaritatssensor muss die Magnetbahn die Unterseite des Polaritdtssensors abdecken. Das Beispiel unten zeigt eine korrekte Installation.

Bei der Bestimmung des Verfahrwegs der Motorwicklung oder der Lange der Magnetbahn ist die Gesamtléange (L) der Motorwicklung mit Polaritatssensor zu berticksichtigen.

Die Abmessungen entnehmen Sie bitte der folgenden Tabelle.
[t
o
o
=
o
=
[<b)
=
[&)
L2
—
=

Korrekte Installation Fehlerhafte Installation =
oC
Bewegungsrichtung
Motorwicklung Polaritéatssensor —
- N
Polaritatssensor Motorwicklung
= \

Magnetbahn

::7:;::7’4: e

Linearmotoren

Rand der Magnetbahn

Rand der Magnetbahn

(%2]

v

2

fam

S

Gesamtlange der Motorwicklung mit Polaritatssensor &

n

- L Motorwicklung Lange ¢:1er L_ar]ge des Gesamtlédnge,

Modell SGLFW2- Motorwick- | Polaritatssensors, L (mm)

A > 1< L1 »| Motorwicklung lung, L1 (mm) A (mm) @®

‘ 30D070AS 70 97 =

'l 30D120AS 125 27 152 2

30D230AS 230 257 (2]

45D200AS 205 237 =]

=

L 4] 45D380AS 384 416 o

——=f——--—— == 90D200AS 205 = 237 O
_/_ — 7& — 90D380AS 384 416

Polaritatssensor Magnetbahn

L

—

[«b)

4=

=3

—

D

o

(=)

(=

<

=

=

<<
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Linear-Servomotoren SGLF

Nennwerte und Spezifikationen: SGLFW2-Modelle

Spezifikationen
Modell SGLFW2- 030A0 120A0 230A0 200A0  380A0 200A0 380AO0 560A00  380A0  560AO
Betriebsart Dauerbetrieb
Thermische Klasse B
Isolationswiderstand 500 VDC, 10 MQ min.
Spannungsfestigkeit 1.800 VAC fur 1 Minute
Erregung Dauermagnet
Kihimethode Selbstkihlend oder wassergekuhit*
Schutzstruktur IPOO

Umgebungstemperatur 0 °C bis 40 °C (kein Frost)

Umgebungsluftfeuchtigkeit 20 % bis 80 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)
Umgebungs- e Muss in Innenrdumen und frei von korrosiven und explosiven Gasen sein.
bedingungen e Muss gut beltftet und frei von Staub und Feuchtigkeit sein.

Installationsort * Muss Inspektion und Reinigung ermdglichen.

¢ Darf eine Aufstellhdhe von héchstens 1.000 m haben.
* Muss frei von starken Magnetfeldern sein.
o Schlagbeschleunigung 196 m/s?

StoBfestigkeit =

Anzahl der Schlage 2 mal
Vibrations- I . — e .. .
festigkeit Vibrationsbeschleunigung 49 m/s? (Vibrationsfestigkeit in Langs-, Quer- und Hoéhenrichtung)

* Informationen zu wassergekuhlten Modellen erfragen Sie bitte bei Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.
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Linear-Servomotoren SGLF

=
[s5
=
S
Nennwerte
=
®
Motorwicklung Linear-Servomotoren |0 | 4D | IS
o
Modell SGLFW2- 070AO 120A0 230A0 200A0 380A0 >
Motornenngeschwindigkeit 2
(Referenzgeschwindigkeit bei m/s 4,0 4,0 4,0 4,0 4,0 5
Geschwindigkeitsregelung) *' S
S
Maximalgeschwindigkeit *! m/s 5,0 5,0 5,0 4,5 4,5 g
Nennkraft *!, *2 N 45 90 180 280 560 o
Maximalkraft *! N 135 270 540 840 1500 1680
Nennstrom *! A 1,4 1,5 1,5 22 43
Maximalstrom *' A 5,3 5,2 51 8,1 13,6 16,2 qf_)
Masse der Motorwicklung kg 0,50 0,90 1,7 2,9 54 %
Kraftkonstante N/A 33,3 64,5 129,0 137,0 136,7 %
[<b)
BEMF-Konstante Vey / (TVS) / 11,1 215 43,0 456 45,6 £
Phase =
Motorkonstante N/J_VV 11,3 17,3 24,4 37,6 53,2
Elektrische Zeitkonstante ms 7,6 7,3 7,3 20 19,6
Mechanische Zeitkonstante ms 3,9 3,0 2,9 2,1 1,9
Thermischer Widerstand w5
(mit Kihikérper) KW 2,62 1,17 0,79 0,60 0.44 g
i i <C
IS err WIS K/W 11,3 4,43 2,55 2,64 1,49 [om
(ohne Kuhlkérper) g
Magnetanziehungskraft N 200 630 1260 2120 4240 E
Passende Magnetbahn, SGLFM2- 30000A 45000A @
Passender Serieller Konverter, JZDP-O0000- 651 652 653 654 655
SGD7S- 1R9D 1R9OD 1R9OD 3R5D 5R4D 8R4D
Passende SERVOPACKs
SGD7W- 2R6D 2R6D 2R6D 2R6D 5R4D -
<5}
*1. Diese Werte gelten fir den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 100 °C betrégt. Die Ubrigen Werte gelten fir 20 °C. .8
Dies sind Normalwerte. g
*2. Die Nennkrafte sind die zuldssigen Kraftdauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur von 40 °C und mit einem Aluminiumkihlkérper mit den in der Tabelle unten %’
angegebenen Abmessungen. =)
Abmessungen Kihlkérper: g.
* 150 mm x 100 mm x 10 mm: SGLFW2-30D070A
® 254 mm x 254 mm x 25 mm: SGLFW2-30D120A und -30D230A
® 400 mm x 500 mm x 40 mm: SGLFW2-45D200A und -45D380A
L
—
<5}
4=
=3
—
<5}
o
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(=
<
=
=
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Linear-Servomotoren SGLF

Kraft-Geschwindigkeit-Kennlinien des Linearmototors

|Al : Dauerbetriebszone
. Aussetzbetriebszone

Mit dreiphasigem Eingang 400 V
Mit dreiphasigem Eingang 400 V

SGLFW2-30D070A SGLFW2-30D120A

-~

Motorgeschwindigkeit (m/s)
Motorgeschwindigkeit (m/s)
Motorgeschwindigkeit (m/s)

o

0 50 100 150 200 250 300

°
8

100 150

Kraft (N) Kraft (N)

SGLFW2-45D380A

SGLFW2-45D200A (In Verbindung mit SGD7S-8R4D)
5

SGLFW2-30D230A

o 100 200
Kraft (N)

300 400 500 600

SGLFW2-45D380A
s (In Verbindung mit SGD7S-5R4D)

@ s @ @

E F = £

= o4 = = 4

[ g g N

o =) =) \

E® g g N

£, Z Z

19} o 2 o 2

(%] €N A €N

D Q D

= =) 2

S s ! S

° ° °

= =, =

° 20 400 600 B0 1000 0 400 800 1200 1600 2000 o 400 800 1200 1600 2000
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)

Anmerkungen:

1. Diese Werte gelten flr den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorlaufer 100 °C betragt. Dies sind Normalwerte.
2 Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhéngig von der Versorgungsspannung.
3. Wenn die effektive Kraft innerhalb des zuldssigen Nennkraftbereichs liegt, kann der Servomotor in der Aussetzbetriebszone arbeiten.
4 Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels mit einer Lange von mehr als 20 m wird die Aussetzbetriebszone in der Drehmoment-Motordrehzahl-

Kennlinie kleiner, weil der Spannungsabfall zunimmt.
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Linear-Servomotoren SGLF

=
[sS]
=
Nennwerte =
Modell SGLFW2- 200A0 380A0 560A0 380A0 560A0
Motornenngeschwindigkeit [
(Referenzgeschwindigkeit bei m/s 4,0 4,0 4,0 3,5 3,5 o
Geschwindigkeitsregelung) *' -g
Maximalgeschwindigkeit *! m/s 4,0 4,0 4,0 85 85 =
Nennkraft *!, *2 N 560 1120 1680 1680 2520 _q:(_':
Maximalkraft *! N 1680 3360 5040 5040 7560 B
=}
Nennstrom *! A 3,8 7,7 11,5 10,9 16,3 §
Maximalstrom *' A 14,0 28,0 42,0 39,7 59,6 ;§-_’
Masse der Motorwicklung kg 5,3 10,1 14,9 14,6 21,5
Kraftkonstante N/A 154,0 154,0 154,0 163,0 163,0
BEMF-Konstante Vr/ (MVS)/ 51,3 51,3 51,3 54,3 54,3 S
Phase S
Motorkonstante N/J—W 59,2 83,7 102 103 126 °
Elektrische Zeitkonstante ms 24 24 24 25 25 %
Mechanische Zeitkonstante ms 1,5 1,4 1,4 1,4 1,3 “C_J
i i =
Thermischer Widerstand KW 045 0,21 018 018 012
(mit Kuhlkdrper)
Therm|sPheer|derstand KW 1,81 1,03 072 0,79 055
(ohne Kuhlkérper)
Magnetanziehungskraft N 4240 8480 12700 12700 19100
Passende Magnetbahn, SGLFM2- jelo]m|m|mV 1DOO0OA 2
Passender Serieller Konverter, JZDP-O0000O- 657 658 659 660 661 &E
Passende SERVOPACKs SGD7S- 5R4D 120D 170D 170D 260D* %
=
LU
*1. Diese Werte gelten fur den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorldufer 100 °C betragt. Die Ubrigen Werte gelten fir 20°C. 2
Dies sind Normalwerte.
*2. Die Nennkrafte sind die zuléssigen Kraftdauerwerte bei einer Umgebungslufttemperatur von 40 °C und mit einem Aluminiumkuhlkérper mit den in der Tabelle unten
angegebenen Abmessungen.
Abmessungen Kihlkérper:
® 400 mm x 500 mm x 25 mm: SGLFW2-90D200A »
® 609 mm x 762 mm x 40 mm: SGLFW2-90D380A =
® 900 mm x 762 mm x 40 mm: SGLFW2-90D560A und -1DD380A -8
* 1400 mm x 900 mm x 40 mm: SGLFW2-1DD560A =
%7}
*3. Informationen zu diesen SERVOPACK-Modellen erfragen Sie bitte bei Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner. 5
a
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Linear-Servomotoren SGLF

Kraft-Geschwindigkeit-Kennlinien des Linearmototors

|Al : Dauerbetriebszone  ——— Mit dreiphasigem Eingang 400 V
: Aussetzbetriebszone --------. Mit dreiphasigem Eingang 400 V
SGLFW2-90D200A SGLFW2-90D380A SGLFW2-90D560A

Motorgeschwindigkeit (m/s)

°

o

N

©

~

o

IS

w

~

>

Motorgeschwindigkeit (m/s)

Motorgeschwindigkeit (m/s)

°

0 500 1000 1500 2000 o 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Kraft (N) Kraft (N) Kraft (N)
SGLFW2-1DD380A SGLFW2-1DD560A
@ & °
£ £
= = !
= 3
S ~ g °
£ £
2 2
e < . ol
2 2 A B
o) o
o =
S S
o S o
= 5 om0 200 000 4000 5000 6000 = 2000 4000 6000 8000
Kraft (N) Kraft (N)
Anmerkungen:

1.

2.
3.
4

Diese Werte gelten flr den Betrieb in Kombination mit einem SERVOPACK, wenn die Temperatur am Motorldufer 100 °C betragt. Dies sind Normalwerte.
Die Kennlinie in der Aussetzbetriebszone ist abhéngig von der Versorgungsspannung.
Wenn die effektive Kraft innerhalb des zuldssigen Nennkraftbereichs liegt, kann der Servomotor in der Aussetzbetriebszone arbeiten.

Bei Verwendung eines Servomotor-Hauptstromkabels mit einer Lange von mehr als 20 m wird die Aussetzbetriebszone in der Drehmoment-Motordreh-
zahl-Kennlinie Kleiner, weil der Spannungsabfall zunimmt.
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Uberlastschutz-Kennlinien des Servomotors

Linear-Servomotoren SGLF

Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer Servomotor-Umgebungslufttemperatur von 40°C gesetzt.

SGLFW2-30D070A

1000

SGLFW2-30D120A und -230A

1000
5 100 % 100
€D €9
6 N ¢ NG
2 2
g 10 \\ g 49 SN
] ] \
\ \\
1 1
50 100 150 200 250 300 350 400 50 100 150 200 250 300 350 400
Kraftbezug (Prozent der Nennkraft) Kraftbezug (Prozent der Nennkraft)
(%) (%)
SGLFW2-45D, -90D und -1DD
1000
__ 100
@@
€
& \
2
c
10} \
\
\\
1
50 100 150 200 250 300 350 400
Kraftbezug (Prozent der Nennkraft)
(%)
Anmerkungen:

Die Uberlastschutz-Kennlinie oben bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann. Der Servomotor muss so
betrieben werden, dass die effektive Kraft innerhalb der in der Kraft-Geschwindigkeit-Kennlinien des Linearmototors dargestellten Dauerbetriebszone bleibt.
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Linear-Servomotoren SGLF

AulBBenabmessungen
SGLFW2-30

Motorwicklung mit Polaritatssensor: SGLFW2-30D070AS

Polaritatssensor 50 min. 70
12,2 5,8
4001 ’ ’
- Magnetbahn
07,5) 15 Anschluss Thermoschutzrelais 27 20,20 (12)
- .~ _ (Molex Japan Co., Ltd.)
) Dosengehause: 5557-02R R T ]
E Steckergehause: 5559-02P A F4SY i J
& 1 | N ‘:;, -
N~ i
o S S ) LS D Y i
0 Ty o [SoI Yoy Kabel fur Polaritatssensor lj A hd hd \
Ef J © i und Thermoschutz = \ Y
8  HEe S UL20276, AWG28 e — Ay | ]
o 3 3xM4x8
=l @ & 2 x #4-40 A
10 2) 29401 — UNC Schrauben 600/ Servomotor-Hauptstromkabel
(o, <0, 50min. | UL2586, AWG19
3
Spalt: 0,8 Z.
=
ghnle.l\?agnetabdeckung Thermoschutz-Kabel
palt: 1, UL1333, AWG20

mit Magnetabdeckung

Anschluss fir Polaritatssensor

Thermoschutzrelais-Kabel
UL1333, AWG22

Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrichtung,
wenn Strom in der folgenden Phasenfolge
flieBt: U, V, W.

und Thermoschutz

)

Servomotoranschluss

Gewicht (ca.): 0,6 kg

Einheit: mm
Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-30D070AT
70
40£0,1 12,2 58
Magnetbahn N 20 20 (12)
(27.5) 15 50 min
)
ol it 0 o) & =
5 1
& & V b b &
© y U . - -
g 6% T o ® 3 \i -
_ I N A ) Vs \
,L(_:! ©) < Siehe Abbildung 1 unten O@.
— v
o Servomotor-Hauptstromkabel
(10,2 29+0,1 [- UL2586, AWG19
7] 0,2
Thermoschutz-Kabel
Spalt 0,8 UL1333, AWG20 Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrichtung,
ohne Thermoschutzanschluss
Magnetabdeckun wenn Strom in der folgenden Phasenfolge
Spatt 10 9 - uvw.

mit Magnetabdeckung

- )

Motorwicklung
Modell SGLFW2-

30D070AS
30D070AT

‘ Gewicht (ca.) [kg]

0,6

Gewicht (ca.): 0,6 kg
Einheit: mm

Die Steckerspezifikationen fur Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritatssensoren entneh-

men Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-30 und -45.
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Linear-Servomotoren SGLF

=
[sS]
=
S
Motorwicklung mit Polaritdtssensor: SGLFW2-30DCICICIAS ]
2
o
=
Polaritatssensor 50 min. L1 _QCJ
Magnetoah 12,6 2
40£0,1 agnetbann =
: Anschluss Thermoschutzrelais 27 26,7 ) (33,2) i=]
(27,5) |1,5 (Molex Japan Co., Ltd.) =
| Dosengehduse: 5557-02R 2
= v Steckergehduse: 5559-02P \ = —— VS Y 7Sy 72 ZESY 7Sy 72 7
I~ .
8 _ — e & & |
Q| e o B Kabel fuir Polaritatssensor 21 re e Y AN
e l £ ) b und Thermoschut ] i A =
§ fo] o UL20276, AWG28 e | y i Qo
alo ‘ 0 8xM4x8 2
©® ] SlE 2 x #4-40 UNC L3 1S
(10,2) 29401 hani Schrauben Servomotor-Hauptstromkabel =
7| 0,2 UL2586, AWG19 =
|
Spalt 0,8
ohne Magnetabdeckung X
Spalt 1,0 A Thermoschutz-Kabel
! 4 X UL1333, AWG20
mit Magnetabdeckung 2 Die Motorwicklung verfahrt in Pfeiichtung,
/ Thermoschutzrelais-Kabel - vyenn Strom in der folgenden Phasenfolge %)
. » UL1333, AWG22 flieBt: U, V, W. 5
Anschluss flir Polaritatssensor =
und Thermoschutz %
=
Servomotoranschluss ‘ EE EE EE EE EE EE ; cufJ)
Einheit: mm
<@
. aa =}
Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-30DCICICAT e
=
2
L1 S
4040,1 s
Magnetbahn 12,6 26,7 L2 (33,2) S
27,5 1,5 .
. 50 min.
)
R R P2 R PZS V2S 7R ]
- T 1‘_/:\1% 1‘_/:\1% SN SN SY SN SY B /
RIS — F r [
i @ . T & & & ;
i [to) v r . \
e - % ¢ o + 10 E
@ > p—) - / =
- - Siehe Abbildungen ® und @ unten. =
P ~ D
o] = L3 o
© ol &
(10,2) 29+0,1 Servomotor-Hauptstromkabel
o102 / UL2586, AWG19
Thermoschutzanschluss
Spalt 0,8 Thermoschutz-Kabel Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrichtung,
ohne Magnetabdeckung UL1333, AWG20 _ V\./enn Strom in der folgenden Phasenfolge
Spalt 1,0 flieBt: U, V, W.

mit Magnetabdeckung

Anhang

Servomotoranschluss —

Motorwicklung .
1,0
1,8

Einheit: mm

30D120A00 125 52,5 105,9
30D230A0 230 157,5 210,9

Die Steckerspezifikationen flr Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritatssensoren
entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-30 und -45.
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Linear-Servomotoren SGLF

Magnetbahnen: SGLFM2-300000A

2 x N, DM 4,8 Montagebohrungen
— DM 85¥0,4

— @ (& & | & @
| E TIFIFIFIFIFIFITIFFIF H‘ITH‘H‘H‘!‘ITH‘H‘H‘H‘
8 8 - INttsH—I =] == =\ (NS NS T ] ] ]
1 NS l_l!glg!glgl_[l_}l_[h_}l_ﬂ_[l l_}l‘;I‘H‘Jl_[l_}l_[!_}lzjlzjlﬁ
- ©_ _ @
Toz | .
6,1 1142
10,280,1 45 (45) | Referenzmarke
22,5+0,1 L2 (22.5)
J L1+0,1
Referenzmarke
3 (2wei Vertiefungen mit DM ca. 4)
Hohe Schraubenkopf: 4,2 max.
Details Montageabschnitt
Einheit: mm

Anmerkung:

Es kdnnen mehrere Magnetbahnen verbunden werden. Beim Verbinden der Magnetbahnen ist darauf zu achten, dass die Referenzmarken auf der gleichen Seite liegen

(siehe Abbildung).

Magnetbahn

Modell SGLFM2- E=h
30270A 270
30450A 450
30630A 630

L2 N Gewicht (ca.) [kg]
225 (45 x 5) 6 0,9
405 (45 x 9) 10 1,5
585 (45 x 13) 14 2,0
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Linear-Servomotoren SGLF

SGLFW2-45

Motorwicklung mit Polaritatssensor: SGLFW2-45DOCOCAS
Kabel fiir Polaritdtssensor und Anschluss Thermoschutzrelais (Molex Japan Co., Ltd.)
Thermoschutz UL20276, AWG28 Dosengehause: 5557-02R
Steckergehduse: 55659-02P
50 min. L1
50£0,1 32 485 L2 (55)
(36) Magnetbahn Polaritéts
= sensor
L s = e
@ H — L
~ [
ey | oo :*69 © © © \
K’\’ reY [o2) N, \
=@ N © 77$\ & & & |
~ = N L
sl Hl = /
o = 3
NiENEE
6l S I & Servomotor-Hauptstromkabel
(11.2) | 138101 UL2586, AWGH9
Spalt 0,8 Thermoschutz-Kabel
g?;let :Aggmetabdeckung UL1333, AWG20 Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrichtung,
mit Magnetabdeckung Thermoschutzrelais-Kabel wenn Strom in der folgenden Phasenfolge
2 x #4-40

UL1333, AWG22 flieBt: U, V, W.
UNC Schrauben _

=

Anschluss fur Polaritatssensor
und Thermoschutz

Servomotoranschluss

Motorwicklung .
45D200AS 205 89,5 187 0,2 2,9

45D380AS 384 268,5 3655 0,3 5,5

Die Steckerspezifikationen flr Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritdtssensoren entnehmen Sie bitte
dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-30 und -45.

Einheit: mm

Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-45DC0O0OAT

L1
50+0,1 12 48,5 L2 (55)
36) |2 Magnetbahn 50 min,
o
N _‘gg} 3R 7R 7 2SS 7‘//
o) [
5 — © & © \
o 1T N < lé:’ Q \
g5 Lol || of V|3 10020 B Y & & & |
~ L L N = X LI
2 Hl & ’ f
ellls |9z
(11,2) 38401 |_ L
Servomotor-Hauptstromkabel
Spalt 0,8 Thermoschutzanschluss UL2586, AWG15 Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrich-
ohne Magnetabdeckung _ tung, wenn Strom in der folgenden Pha-
Spalt 1,0 Thermoschutz-Kabel senfolge flieBt: U, V, W.

mit Magnetabdeckung UL1333, AWG20

Servomotoranschluss 4

Einheit: mm

Motorwicklung )
45D200AT 205 89,5 187 0,2 2,9
45D380AT 384 268,56 365,56 0,3 55

Die Steckerspezifikationen flir Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritatssensoren entnehmen Sie bitte
dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-30 und -45.
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Linear-Servomotoren SGLF

Magnetbahnen: SGLFM2-4500000A

2 x N, DM 5,8 Montagebohrungen

— DM 10705
©

= = & () ® ® ® ®
S I“W‘W‘W‘TFW“W‘H‘W\W‘W‘W%QF7F7FTT7F7F7TTF7F7FT
Hoeg FhHs e H—H e e HH e Hg i s
I o LJLJLJLJLJ’JLJLJLJLJLJLJHJLJLJLJLJLJLJLJLJLJQ
=1 “y—|p @ €] €] @& O——4¢—@
[l 02 ] ©
6 52 102)
11,2+0.1 102 5 ‘
51K 0,1 L2 (61) (Referenz
L1+0.1 marke)
L;J Referenzmarke
((2wei Vertiefungen mit DM ca. 4)
tif
Hohe Schraubenkopf: 5,2 max.
Details Montageabschnitt
Einheit: mm

Anmerkung:

Es kdnnen mehrere Magnetbahnen verbunden werden. Beim Verbinden der Magnetbahnen ist darauf zu achten, dass die Referenzmarken auf der gleichen Seite liegen
(siehe Abbildung).

Magnetbahn
ot Sattue L0t | L2 | NGt

45306A 306 204 (102 x 2)
45510A 510 408 (102 x 4)
45714A 714 612 (102 x 6) 7 3 4
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Linear-Servomotoren SGLF

SGLFW2-90

Motorwicklung mit Polaritatssensor: SGLFW2-90DOOCOAS

Anschluss Thermoschutzrelais (Molex Japan Co., Ltd.)
Dosengehause: 5557-02R
Steckergehause: 5559-02P 50 min

L1
50:0.1 Polaritatssensor| 32 | | 48.5 L2 (55)
01,
(@012 12
=) Magnetbahn

Th—— \ ) . ] ) ]

&) g’/
S e — ° ° ° ° ° /
g i 8 \

al Te) — & & & & & &

3 Q 3 & & & & & & X]

f o [ 2 x #4-40 UNC / 1 o ES & & © H
- ol Schrauben e e N _/
®) ‘ ol | ¥[8 s > iy = } 3 -
el 1
(11.2) | [a8:0. 80 min.

Thermoschutz-Kabel
UL1333, AWG20

Thermoschutzrelais-Kabel

Spalt 0,8 ohne Magnetsensor
Spalt 1,0 mit Magnetsensor

% UL1333, AWG22
" Servomotor-Hauptstromkabel Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrich-
& UL2586, AWG22 Strom in der folgenden Ph
Anschluss fUr Polaritatssensor = - tung, wenn Strom in der folgenden Pha-

senfolge flieBt: U, V, W.

Servomotoranschluss % ! ! ! ! j j

und Thermoschutz

Einheit: mm
Motorwicklung
90D200AS 205 89,5 187
90D380AS 384 268,5 365,5 0,3 10,1
90D560AS 563 4475 544 0,3 14,9
Die Steckerspezifikationen flir Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritatssensoren
entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-90 und -1D.
Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-90DCOOAT
50£0,1 o 1
@6 .2
=) Magnetbahn 12 48,5 L (55)
/
o — !
S r % =5 ;_ % 4 4 @ @ R L3 \
’g Q - S 2 & & & & & ;
7 i @ © l
H ERS ® 3 3 ® ® j
ﬁ oS L/ 7
(ORIIS] S| 3| Servomotor-Hauptstromkabel 13 \
(11.,2) 3801 UL2586, AWG12 . ‘

Spalt 0,8 ohne Magnetsensor

Spalt 1,0 mit Magnetsensor Thermoschutz-Kabel

UL1333, AWG20

Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrich-
tung, wenn Strom in der folgenden Pha-
senfolge flieBt: U, V, W.

Einheit: mm
Motorwicklung

90D200AT 205 89,5 187
90D380AT 384 268,5 365,5 0,3 1 0,1

Die Steckerspezifikationen flr Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritétssensoren
entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-90 und -1D.

Thermoschutzanschluss _

Servomotoranschluss
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Linear-Servomotoren SGLF

Magnetbahnen: SGLFM2-9000C00A

2 x N, DM 7 Montagebohrungen

& DM 115 T 2
<)
ia —© — _©
al |1 T
91;[1!”:1;111
mge S ” ",L ”
sl o
S oo Homn
H || | B n JL gL JL
_ﬁ_
[2103] 9
6 2 102 \
11,2X0,1 S1MO,1 L2 (61) (Referenzmarke)
L1XO,1
Referenzmarke
J (Zwei Vertiefungen mit DM ca. 4)

Hohe Schraubenkopf: 6,7 max.

Details Montageabschnitt
Einheit: mm

Anmerkung:
Es konnen mehrere Magnetbahnen verbunden werden. Beim Verbinden der Magnetbahnen ist darauf zu achten, dass die Referenzmarken auf der gleichen Seite liegen

(siehe Abbildung).

Magnetbahn
Modell SGLFM2- (Ll -“ Gewicht (ca.) [kg]

90306A 306 204 (102 x 2)
90510A 510 408 (w 02 x 4)
90714A 714 612(102 x 6) 7 5 9
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Linear-Servomotoren SGLF

=

[sS]

=

S

. . aa =
Motorwicklung mit Polaritdtssensoren: SGLFW2-1DDOOOAS [
g

. Thermoschutzrelaisanschluss =

Polaritatssensor (Molex Japan Co., Ltd.) o

Kabel fir Polaritatssensor Dosengehause: 5557-02R S

und Thermoschutz Steckergehduse: 5559-02P @D

—

UL20276, AWG28 L S

50+0,1 32| _48.5 L2 (55) dac]
as 12 7] os | 50 min] Y12 2

a1 o I e —— =

@ 1
= & & @ s [
n ! Qo
n ol o / o
= i A © - © © g
& 2x44-40 & 2 / IS
— I <5}
E < UNC Schraubeg R & o & I =
S B> ~ ! =
" A 4,
IS NI74 60 min. i 12xM8x 16 - B
® & Thermoschutz-Kabel UL1333, AWG20
< & L3
(11,2) | |8840,1 .
Spalt 0,8 ohne Magnetsensor 150 Thermoschutzrelais-Kabel

Die Motorwicklung verfahrt in Pfeilrichtung, wenn

Spalt 1.0 mit Magnetsensor UL1333, AWG22 ioRt: &
Anschluss fiir Polaritatssensor Servomotor-Hauptstromkabel Stromin der folgenden Phasenfolge flieB: U V. W. 5
(ind Thermoschutz UL2586, AWGT2_ ) ) ) <C

(DM 10,4) ! ! ! : o
o
Servomotoranschluss =
— — - - — — [a'm
o o - - o o LLl
Magnetbahn 2
Einheit: mm
@
. - =}
Motorwicklung ohne Polaritdtssensoren: SGLFW2-1DDOOOAT g
=
%]
[
=]
L] -—
- (55) =
(@)
7’&’7”7"%"7*"‘4"1
B} © @ © )
I / 2
= I A S =
~ =
! 2
2 K &
2 ® o ® ( z
12-M8 Gewindebohrungen, Tiefe 16
(11,2)
Spalt
Spalt g Die Motorwicklung verféhrt in Pfeilrichtung,
_ wenn Strom in der Phasenfolge U, V, W flieB3t. 8
T T T T A
' ' ' [
Anschluss Linear-Servomotor % ‘ <<

Thermoschutzanschluss

900-120-827 Einheit: mm

Die Steckerspezifikationen fir Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. flir Motorwicklung mit Polaritatssensoren
entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-90 und -1D.

Motorwicklung Modell .

SGLFW2- m Gewicht (ca.) [kg]
1DD380A0 384 268,5 3655 0,3 14,6
1DD560AO 563 447,5 544 0,3 21,5

Die Steckerspezifikationen fir Sensorkabel und Servomotor-Hauptstromkabel bzw. fir Motorwicklung mit Polaritatssensoren
entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt: SGLFW2-90 und -1D.
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Linear-Servomotoren SGLF

Magnetbahnen: SGLFM2-1DOCOOA

2 XN, DM 10 Montagebohrungen

© .. DM15T 3
o DM 15
h —© © © \_© © | D _
& IIIII]F}F}F]T!!IIIIIII!' IIIlllllllllllllllll}
'0\0' (R 0o [ e N | I I e I A Y | B B [
= (R 0o (A R A I I I R Y S | Y O [ |
ol © (R IR [ NI ‘ [ e e N e N O O N O [ N e |
T ~l o T INTTST 0o N e N N R H*ITNTVS‘HNW&H—LH’
(R 0o (N I I e I e e Y e I O B | I A N [
Q (R 0o [ e N A I 1 I T T I I e Y O O O [
I T T I (D TR T T N T T I N T AT 1
| LJeJr o e _JLJeJe g Je LJLJLJLJLJLJLJLJLJLJL;:\
- i —4 4 @ \ @ © -
[0,3] "
6 ]| 52 @ 102 \(102)
11,240,1 5140,1 L2 &) | )
(Referenzmarke)
L1+0,1
Referenzmarke

(2wei Vertiefungen mit DM ca. 4)

Hoéhe Schraubenkopf: 8,2 max.
Details Montageabschnitt

Einheit: mm

Anmerkung:
Es kénnen mehrere Magnetbahnen verbunden werden. Beim Verbinden der Magnetbahnen ist darauf zu achten, dass die Referenzmarken auf der gleichen Seite liegen

(siehe Abbildung).

Magnetbahn .
Modell SGLEM2- L1+0,1 “ Gewicht (ca.) [kg]
1D306A 306 204 (102 x 2) 3 3,7
1D510A 510 408 (102 x 4) 5 6,2

1D714A 714 612 (102 x 6) 7 8,6
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Linear-Servomotoren SGLF

Anschluss-Spezifikationen
Motorwicklung mit Polaritatssensor: SGLFW2-30 und -45

e Servomotoranschluss

]

Anschluss: ST-5EP1N8A9003S (1607706)
Kontakt: ST-10KP0O30 (1618261)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Gehause

Phase U
Phase V

Phase W
FG
Abschirmung

Inhalt

=
o
S
o
S
=
®
=
(&)
L
—
2
<
<
=}
(o'

o
L
e 2
e Polaritatssensor- und Thermostatanschluss 2
+5 V (Thermoschalter) §
1 +5 V (Spannungs- =
Pin-Stecker: 17JE-23090-02 (D8C) -CG versorgung) —
Hersteller: DDK Ltd. 2 Su
Gegenstecker d v
Buchse: 17JE-13090-02 (D8C) A-CG 4 Sw
Stecker: 17L-002C oder 17L-002C1 5 0V (Spannungs- )
versorgung) (&)
6 &
7 Nicht verwendet o
) =
oc
9 Thermoschalter 7
® Ausgangssignal Polaritatssensor
Die Abbildungen unten zeigen die Beziehung zwischen den Ausgangssignalen Su, Sv und Sw des
Polaritatssensors und der Rickleistung Vu, Vv und Vw jeder Motorphase, wenn die Motorwicklung ®
in der in den MaBzeichnungen angegebenen Pfeilrichtung lauft. g
o
=
w
=
=]
a
(@)
SGLFW2-30D070AS SGLFW2-30D120AS SGLFW2-45D200AS
SGLFW2-30D230AS SGLFW2-45D380AS
‘ ‘ ; ‘ ‘.rk'v ‘ } ‘ r‘.rk e D
Ve ‘ Va AVI(J AL =
s "IN s SN :
o T 1 o o =
e L Ve | g Anm B =
k7 iz N\/M 2 }gyv s é
: L ‘ g S AEuEh S 4
2 o5 %T\ A 2 2 B |
s [ w v
\ Lo \\1\/ | \ }S LN
0 160 30 o0 0 180 360 540
Elektrischer Winkel (°) Elektrischer Winkel (°) Elektrischer Winkel (°) =
2
=
<<
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Linear-Servomotoren SGLF

Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-30 und -45

e Servomotoranschluss

Anschluss: ST-5EPT1N8A9003S (1607706)
Kontakt: ST-10KP030 (1618261)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

e Thermostatanschluss

Dosengehause: 5557-02R
Klemmen: 5556T oder 5556TL
Hersteller: Molex Japan Co., Ltd.

Gegenstecker

Steckergehause: 5559-02P
Klemmen: 5558T oder 5558TL

Motorwicklung mit Polaritdtssensor: SGLFW2-90 und -1D

e Servomotoranschluss

Anschluss: SF-5EP1N8A90A2 (1605496)
Kontakt: SF-7MP2000 (1605626)
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Pin-Stecker: 17JE-23090-02 (D8C) -CG
Hersteller: DDK Ltd.

Gegenstecker
Buchse: 17JE-13090-02 (D8C) A-CG
Stecker: 171L.-002C oder 17L-002CA

100 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

Gehause

Gehause

—

AW N

© o~NO O

Phase U
Phase V

Phase W
FG
Abschirmung

Thermoschalter

Thermoschalter

Phase V

Phase U
Phase W

FG
Abschirmung

+5 V (Thermoschalter)
+5 V (Spannungs-
versorgung)

Su

Sv

Sw
0V (Spannungs-
versorgung)

Nicht verwendet

Thermoschalter



Linear-Servomotoren SGLF

e Ausgangssignal Polaritatssensor

Die Abbildung rechts zeigt die Beziehung zwischen den Ausgangssignalen Su, Sv und Sw
des Polaritatssensors und der Ruckleistung Vu, Vv und Vw jeder Motorphase, wenn die
Motorwicklung in der in den MaBzeichnungen angegebenen Pfeilrichtung lauft.

DT AN

<
P
\

N

Ruckleistung (V)

Elektrischer Winkel (°)

Motorwicklung ohne Polaritatssensor: SGLFW2-90D und -1DD

e Servomotoranschluss

1 Phase V
Anschluss: SF-5EP1N8A90A2 (1605496) 2 -
Kontakt: SF-7MP2000 (1605626) 4 B}
Hersteller: Phoenix Contact GmbH & Co. KG 5 Phase U
6 Phase W
Erde FG

Gehause Abschirmung

e Thermostatanschluss

Dosengehéuse: 5557-02R

Klemmen: 5556T oder 5556TL | - o
Hersteller: Molex Japan Co., Ltd. ermoschaiter

Gegenstecker 2 Thermoschalter
Steckergehause: 5559-02P

Klemmen: 5558T oder 5558TL
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Linear-Servomotoren SGLF

Systemkonfigurationen
SEHVOPAC Erdungsklemme

Serielles Konverterkabel (zwischen

SERVOPACK-Anschiuss
und Seriellem Konverter

Linear-Servomotor
Hauptstromkabel

Serieller Konverter

Linear-Geberkabel

Linear-Geber Sensorkabel

(nicht von Yaskawa

geliefert) und Polaritatssensor)

Linear-Servomotor

* Anschluss direkt an einen Linear-Absolutwertgeber mdoglich.

Anmerkungen:
1.

2. Nachstehende Informationen finden Sie im folgenden Handbuch.
- KabelmaBzeichnungen und Kabelanschlussspezifikationen
- Bestellnummern und Spezifikationen der einzelnen Kabelanschllisse
- Bestellnummern und Spezifikationen fir Verdrahtungsmaterialien

Handbuch Auswahl Peripheriegerate flir AC-Servoantriebe der Sigma-7 Serie.
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(zwischen Seriellem Konverter

Die Systemkonfigurationen oben gelten fiir Servomotoren SGLFW2 F-Ausflihrung mit Eisenkern (mit Thermoschalter).
Informationen zu Konfigurationen mit anderen Modellen entnehmen Sie bitte dem Handbuch flir Linear-Servomotoren.



Linear-Servomotoren SGLF

. . =

Netzkabel fur Linear-Servomotoren S
Linearmotormodell | Kabel- und Anschlusstyp Spezifikation

3m JZSP-C7M143-03-E-Gi# q:)

&

5m JZSP-C7M143-05-E-G# %

. Flexibles Netzkabel e =

SGLFW2-30D070 bis e g e s —— >

SGLFW2-45D380 4x1,5 mmMT;t Anschluss 10m JZSP-C7M143-10-E-G# e 2

1%}

15m JZSP-C7M143-15-E-G# g

2

<

20m  JZSP-C7TM143-20-E-G# S

3m JZSP-C7M1564-03-E-G#

5m JZSP-C7M154-05-E-G# =
) Flexibles Netzkabel e — Qo
SGLFW2-90D200 bis > ar T =]
SGLFW2-1DD380 4 x 2,5mm?® mit Anschluss 10m JZSP-C7M154-10-E-G# o 5
M23 =
15m JZSP-C7M154-15-E-G# §
—
20m JZSP-C7M154-20-E-G# —
3m JZSP-C7M164-03-E-Gi#
5m JZSP-C7M164-05-E-G#
Flexibles Netzkabel g — -
SGLFW2-1DD560 4 x 4mm? mit Anschluss 10m JZSP-C7M164-10-E-G# o —— =
M23 =
15m JZSP-C7TM164-15-E-G# g
oc
20m JZSP-C7M164-20-E-G# cL}J)
Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 fur 7,5 m).
@
)
=)
=}
: =
Motoranschluss-Abschirmungsklemme g
=3
(@]
Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation @
>
4=
=3

Sigma-7 400V bis 3,0kW KLBUE 4-13.5_SC S?
Sigma-7 400V
von 5kW bis 7,5 kW NLELIE T2 50
Sigma-7 400V
fiir 11 KW und 15kW NEBUE TS-2 5
(=)
(=
<
=
=
<<
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Linear-Servomotoren SGLF

Linear-Geberleitungen

Servomotormodell Bestellnummer Spezifikation

JZSP-CLLOO-01-E

3m JZSP-CLLO0-03-E
Fur Linear-Geber des
Herstellers Renishaw PLC i JAFEILLT U
Seite des seriellen Seite des
U0m OO E Konverters L Linear-Gebers
15m JZSP-CLL0O0-15-E — —
Alle Modelle P ‘ [
im JZSP-CLL30-01-E
3m JZSP-CLL30-03-E
Fir Linear-Geber des
Herstellers Heidenhain 5m JZSP-CLL30-05E
Corporation
10m JZSP-CLL30-10-E
15m JZSP-CLL30-15-E

* Bei Verwendung eines seriellen Konverters JZDP-JO0O-O0O0O-E darf die Kabelldnge 3m nicht Uberschreiten.

Serielle Konverterkabel

Servomotormodell Bestellnummer Spezifikation

JZSP-CLP70-01-E

3m JZSP-CLP70-03-E Seite des Seite des seriellen
SERVOPACK L Konverters
5m JZSP-CLP70-05-E
Alle Modelle q b
10m JZSP-CLP70-10-E -@Eﬂl
15m JZSP-CLP70-15-E
20m JZSP-CLP70-20-E

Servoverstarkeranschluss

| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
Hulse FG Abschirmung
Anschluss-Kit: JZSP-CMP9-1-E-G1 ! PGSV WeiB
Dosengehause: 55100-0670 (gelotet) 2 RGOV Braun
Hersteller: Molex Japan Co., Ltd. 3 = Grau
4 - Pink
5 PS Grin
6 /PS Gelb
Serieller Konverteranschluss
| Pin-Nr. | Funktion | Leitungsfarbe |
Hulse FG Abschirmung
) 1 PG +5V Weif3
Anschluss-Kit: 17JE-23090-02 (D8C) =
Hersteller: DDK Ltd. 2 PS Grin
4 _ _
5 PG 0V Braun
6 /PS Gelb
7 _ _
8 - _
9 - _
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Linear-Servomotoren SGLF

=
Sensorkabel g
Servomotormodell Bestellnummer Spezifikation

im JZSP-CL2L100-01-E
Seite des seriellen Seite des E}
3m JZSP-CL2L.100-03-E Konverters L Polaritatssensors k=
| o
SGLF,WZ-DI.:'..ADDDASD 5m JZSP-CL2L.100-05-E =
(mit Polaritatssensor) =
10m JZSP-CL2L100-10-E 3
S
2
15m JZSP-CL2L100-15-E g
oC

im JZSP-CL2THO00-01-E

Seite des seriellen Seite des
3m JZSP-CL2TH00-03-E Konverters L Thermoschutzes

| o
siciltiZ-0I0VIEIE D] R JZSP-CL2THO00-05E ‘ 2
(ohne Polaritétssensor) 2
10m JZSP-CL2THO0-10-E il %
[<b)
15m JZSP-CL2THO0-15-E 5

(2]
e
=
o
o
=
[a'm
Ll
w

Peripherie Optionsmodule

Anhang
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Einzelachse

Doppelachse

SERVOPACKS

SGD7S-0O000DAOB

EtherCAT
Kommunikations-
schnittstelle

SGD7S-000DCOB

PROFINET
Kommunikations-
schnittstelle

SGD7W-O0O0ODAOB

EtherCAT
Kommunikations-
schnittstelle

106 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

SGD7S-000D30B

MECHATROLINK-III
Kommunikations-
schnittstelle

SGD7S-O000DMO0B

Siec
(mit integriertem
iec-Controller)

SGD7W-0O00D30B

MECHATROLINK-III
Kommunikations-
schnittstelle



SERVOPACKS

SERVOPACKS

SGD7S 108
SGD7TW 130

2]
7
S
o
o
=
(am
Ll
w
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SERVOPACKS

Modellbezeichnung

Einzelachs-Verstarker

SGD7S

Sigma-7 Serie

Sigma-7S Modelle

- 1R9

1.

- 3.

D

4.

1. - 3. Stelle - Maximal mogliche
Motorleistung

Code

1R9
3R5
5R4
8R4
120
170
210
260
280
370

Spezifikation
Dreiphasig, 400 V

0,5 kW
1,0 kW
1,5 kW
2,0 kW
3,0 kW
5,0 KW
6,0kW
7,5kW
11,0kwW
15,0kW

AO

5. +6.

B 000 Fo64

7. 8.-10. 11.-13.  Stelle

4. Stelle - Spannung 8. - 10. Stelle -

Spezifikationen der Hardwareoptionen

Code Spezifikation
N Geeignete
D 400V AC Code Spezifikation Modelle
Kein Ohne Optionen Alle Modelle
5. + 6. Stelle - Schnittstelle™ ) .
000 Ohne Optionen nur in Kom- Alle Modell
Code Spezifikation bination mit FT/EX © Vioaete
EtherCAT ., Mit Relais fur
il Kommunikationsschnittstelle 0267 Haltebremse Alle Modelle
co PROFINET
Kommunikationsschnittstelle
30 MECHATROLINK-III, RJ45 11. - 13. Stelle - FT/EX-Spezifikation
Kommunikationsschnittstelle CodclllSpesinration
MO Sigma-7Siec (mit integrierter Einach-

sensteuerung) Kein Ohne Optionen
F64° Zonentabelle

F50 Anwendungsfunktion flr Sigma-7Siec

7. Stelle - Design-Revisionsstand - Zur Verwendung mit SGD7S-OSBO#A

B

Standardmodell (mit F64-Funktion)

Je nach gewidhlter Konfiguration kann der Modellcode nach der 7. oder 10. Stelle enden oder alle 13 Stellen umfassen.

*1. Fur rotatorische und Linear-Servomotoren werden die gleichen SERVOPACKSs verwendet.
*2. Die technischen Daten finden Sie im Hardware-Handbuch des Verstérkers.
*3. Nur verflugbar fur EtherCAT (CoE)- und MECHATROLINK-III Kommunikationsschnittstellen.
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Nennwerte und Spezifikationen

Nennwerte

Dreiphasig, 400 V AC

SERVOPACKs SGD7S

Modell SGD7S-
Maximal moégliche Motorleistung [KW]

Dauerausgangsstrom [A]

Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom [A]
Spannungsversorgung
Eingangsstrom [A]*

Netzanschluss

Spannungsversorgung
Steuerspannungsversorgung )
Eingangsstrom [A]*
Leistung der Spannungsversorgung [kVA]*
Leistungsverlust Netzanschluss [W]
Leistungsverlust Steuerkreis [W]

Leistungsverlust integrierter
Bremswiderstand [W]

Gesamtleistungsverlust [W]
Widerstand [Q)]

Leistung [W]

Leistungsverlust*

Integrierter

) Bremswiderstand
Bremswiderstand

Minimal zuléssiger
AuBenwiderstand [Q)]

Uberspannungskategorie

* Dies ist der Netzwert bei Nennlast.

540V DC

0,5
1,9
5,5

1,4

11
19,2

54,2
75
70

75

1
3,5
8,5

2,9

2,3
30

65
75
70

75

15 2 3 5 6 75
5,4 8,4 11,9 16 20,8 25,7

14 21 28 42 55 65

Dreiphasig, 380VAC bis 480VAC, -15% bis +10%, 50 Hz/60Hz
43 5,8 8,6 14,5 17,4 21,7
24VDC +15%
1,2 1,4

3,5 45 7.1 1,7 12,4 14,4
62,3 894 1368 1887 1884 2285
21 22 28

28 28 28 36 (180)*
111,38 1384 1855 2467 2164 2565

75 43 43 27

140 140 140 180

75 43 43 27 18

11 15
28,1 37,2
70 85

31,8 43,4

1,5
21,9 30,6
2782 3898
32

(240)
310,2 3898

14,25

veseisoors L Lo Lo Lowo Lo Lo oo |zsop | aaso o

Maximal moégliche Motorleistung [kW]

Dauerausgangsstrom [A]

Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom [A]
Spannungsversorgung
Eingangsstrom [A]*

Netzanschluss

Spannungsversorgung
Steuerspannungsversorgung
Eingangsstrom [A]*
Leistung der Spannungsversorgung [kVA]*
Leistungsverlust Netzanschluss [W]
Leistungsverlust Steuerkreis [W]
Leistungsverlust” | eistungsverlust integrierter
Bremswiderstand [W]
Gesamtleistungsverlust [W]
Uberspannungskategorie

* Dies ist der Netzwert bei Nennlast.

1,9
55

11
16,4

37,4

3,5
8,5

3.3

29
24,4

45,4

7,5
5,4 8,4 11,9 16 20,8 25,7
14 21 28 42 55 65

513VDC bis 648 VDC, -15% bis +10%

5,5 6,8 11 18 19,6 26,2

24VDC +15%
1.2 14

3,5 4,5 7.1 11,7 12,4 14,4

485 737 1104 1445 1884 2285
21 22 28
28 28 28 36 (180)*

69,5 947 1314 1665 2164 2285

28,1 37,2
70 85

38,3 47,6

1,5
21,9 30,6
278,2  389,8
32
(240)*

310,2 3898
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SERVOPACKs SGD7S

SERVOPACK Uberlastschutz-Kennlinie

Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer SERVOPACK-Umgebungslufttemperatur von 55 °C gesetzt.
Ein Uberlastalarm (A.710 oder A.720) wird ausgeldst, wenn ein Uberlastbetrieb jenseits der im folgenden Diagramm abgebildeten
Uberlastschutz-Kennlinie (also ein Betrieb rechts der betreffenden Linie) durchgefiihrt wird.

Die gliltige Uberlasterkennungsschwelle ist die Erkennungsschwelle des angeschlossenen SERVOPACKSs oder Servomotors mit der
niedrigeren Uberlastschutz-Kennlinie.

In den meisten Fallen ist das die Uberlastschutz-Kennlinie des Servomotors.

10000 T
1
SERVOPACK Modell: ]
SGD7S-1RID, -3R5D, -5R4D, -8R4D, -120D, ]|
- 1000 -170D, -210D, -260D, -280D oder -370D* E
= ~ ]
GN> N
%) .
g
S 100 S
c N\
[0) AN
< ~
Ll
10 . —
1 Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom
100 200 : o < 100%
Ausgangsstrom im Dauerbetrie

(Ausgangsstrom im Dauerbetrieb) SERVOPACK Ausgangsstrom (Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom)

(Ausgangsstromverhaltnis im Dauerbetrieb) (%)

Anmerkung:

Die Uberlastschutz-Kennlinie oben bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.

Bei einer Yaskawa-spezifischen Kombination aus SERVOPACK und Servomotor muss das effektive Drehmoment innerhalb der Dauerbetriebszone
der Drehmoment-Motordrehzahl-Kennlinie des Servomotors liegen.

* Der Bereich fur das Modell SGD7S-370D liegt allerdings zwischen -5 °C und 40 °C.
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SERVOPACKs SGD7S

Sperzifikationen fur EtherCAT Kommunikationsschnittstellen
[Element  |Spesifikaon |

Regelverfahren

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur*!

Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhdhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*?

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf
Geteilter Impulsausgang Geber

Linearer Servomotor Signaleingang
Uberhitzungsschutz

Eingangssignale, die

Sequenzein-
A —— zugeordnet werden
gangssig kénnen
Fester Ausgang
Sequenzaus-
gangssignale Ausgangssignale, die
zugeordnet werden
kénnen
RS-420A Schnittstellen
Kommunikation 1:N Kommunikation
(Ch502) Achsenadresseinstellung
USB-Kommuni-  Schnittstelle
kation (CN7)

Kommunikationsstandard

IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

¢ Linear-Absolutwertgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhéngig)

e Linear-Inkrementalgeber (die Signalauflésung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem Seriellen
Konverter abhangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

Der Bereich fur das Modell SGD7S-370D liegt allerdings zwischen -5 °C und 40 °C.

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

e Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

e Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

¢ Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (Uber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrostatischen

Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitét ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards (in

Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum Stillstand
des Servomotors flihren)

+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)
0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von +10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

0Os bis 10s (fur Beschleunigung und Verzdgerung getrennt einstellbar.)
Phase A, Phase B, Phase C: Leitungsverstérkerausgang

Anzahl geteilte Ausgangsimpulse: Alle Einstellungen zulassig

Anzahl Eingangspunkte: 1

Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zuléssiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 7

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

e Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung riickwarts blockiert)
e Signal /Sonde1 (Sonde 1 Sperr-Eingang)

Signal /Sonde2 (Sonde 2 Sperr-Eingang)

Signal /Referenz (Referenzschalter-Eingang)

Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmomentbe-
grenzung riickwarts)

e Signale /SI0 and /SI3 (Multifunktions-Eingang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.
Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 1

Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 5

(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)

Ausgangssignale

e Signal /COIN (Position erreicht)

Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)

Signal /TGON (Rotationserkennung)

Signal /S-RDY (Servo bereit)

Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)

Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)

Signal /BK (Bremse)

Signal /WARN (Warnung)

Signal /NEAR (Nahe)

Signal /ZZONEO (ZONE Signal 1 Ausgang)

Signal /ZZONE1 (ZONE Signal 2 Ausgang)

Signal /ZZONE2 (ZONE Signal 3 Ausgang)

Signal /ZZONE3 (ZONE Signal 4 Ausgang)

Signal /nZONE (ZONE Signal n Ausgang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik gedndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OPO5A-1-E)

Bis zu N = 15 Stationen méglich fir RS-422A Port
Einstellbar mit Parametern

PC (mit SigmaWin+)

Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.11 oder hoher sein.
Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Fortsetzung auf der néchsten Seite.
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SERVOPACKs SGD7S

Fortsetzung von der vorherigen Seite.

Displays/Anzeigen

Schalter EtherCAT Kommunikationseinstellungen

EtherCAT
Kommunikation

CiA402 Antriebsprofil

Analogmonitor (CN5)

Geltende Kommunikationsstandards
Physikalische Schicht

Kommunikationsanschltisse
Kabel

Sync Manager

FMMU

EtherCAT Befehle (Sicherungsschicht)
Prozessdaten

Mailbox (CoE)

Verteilte Uhren

Slave-Informationsschnittstelle

Anzeigen

Dynamische Bremse (DB)

Verarbeitung der regenerativen Energie

Uberlaufschutz (OT)

Schutzfunktionen

Hilfsfunktionen

Eingénge

Sicherheitsfunktionen  Ausgang

Geltende Normen*®

Geeignete Optionsmodule

Anzeigen CHARGE, PWR, RUN, ERR und L/A (A und B) und ein einstelliges
Sieben-Segment-Display

EtherCAT Sekundaradresse (S1 und S2), 16 Stellen

IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7 CiA402 Antriebsprofil

100BASE-TX (IEEE 802.3)

CNBA (RJ45): EtherCAT Signaleingangsanschluss

CNB6B (RJ45): EtherCAT Signalausgangsanschluss

Kategorie 5, 4 abgeschirmte verdrillte Paare

* Das Kabel wird automatisch mit AUTO MDIX erkannt.

SMO: Mailbox-Ausgang, SM1: Mailbox-Eingang, SM2: Prozessdatenausgang
und SM3: Prozessdateneingang

FMMU 0: Zugeordnet zum Bereich Prozessdatenausgang (RxPDO).

FMMU 1: Zugeordnet zum Bereich Prozessdateneingang (TxPDO).

FMMU 2: Zugeordnet zum Mailbox-Status.

APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR, ARMW und FRMW (die
Befehle APRW, FPRW, BRW und LRW werden nicht unterstitzt.)

Zuordnungen kénnen mit PDO-Mapping geandert werden.

Notfallnachrichten, SDO-Anfragen, SDO-Antworten und SDO-Informationen
(TxPDO/RxPDO und Remote TxPDO/RxPDO werden nicht unterstitzt.)
Freilaufmodus und DC-Modus (umschaltbar)

Gltige DC-Zyklen: 125 ps bis 4 ms in Schritten von 125 ps

256 Byte (schreibgeschitzt)

EtherCAT Kommunikation lauft: Link/Aktivitat x 2

EtherCAT Kommunikationsstatus: RUN x 1

EtherCAT Fehlerstatus: ERR x 1

e Referenzierungsmodus

Profilpositionierungsmodus

Interpolierter Positionierungsmodus

Profildrehzahimodus

Profildrehmomentmodus

Zyklischer Synchron-Positionierungsmodus

ZyKlischer Synchron-Drehzahimodus

Zyklischer Synchron-Drehmomentmodus

Messtasterfunktion

e Drehmomentbegrenzungsfunktion

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: +10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: +8 V)
Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: +20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (1 %): 1,2 ms (normal)

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die
Spannungsversorgung zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzdgerung bis Stillstand oder Ausrollen
bis Stillstand fir Signal P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) oder N-OT
(Antriebsrichtung rlickwérts blockiert)

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.
Verstarkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.

/HWBB1 und /HWBB2: BaseBlock-Signale fir Leistungsmodule

EDM1: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschaltung (fester
Ausgang).

ISO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Optionsmodul fur externes Gebersystem (geschlossener Regelkreis), Options-
module fur funktionale Sicherheit

*1. Bei der Kombination eines Sigma-7 SERVOPACK mit einem Sigma-V Optionsmodul ist die Umgebungslufttemperatur-
Spezifikation des Sigma-V SERVOPACKSs zu verwenden, d. h. 0°C bis 55 °C. Der zuldssige Temperaturbereich kann
auch nicht durch Leistungsreduktion erweitert werden.

*2. Der Drehzahlschwankungskoeffizient flr Lastschwankungen ist wie folgt definiert:
Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

Drehzahlschwankungskoeffizient:

x 100%

Motornenndrehzahl

*3. Die Modelle SGD7S-210D, -260D, -280D und -370D besitzen keine dynamische Bremse (DB). Wenn eine dynamische
Bremse erforderlich ist, muss ein externer dynamischer Bremskreis eingerichtet werden.

*4. Flhren Sie stets eine Risikobewertung flir das System durch, um zu bestétigen, dass die Sicherheitsanforderungen

erflllt sind.
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SERVOPACKs SGD7S

Spezifikationen flur Sigma-7Siec Kommunikationsschnittstellen
Element _____ [Spesifkaton |

Regelverfahren

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur*!

Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhdhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*?

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf
Geteilter Impulsausgang Geber

Linearer Servomotor Signaleingang
Uberhitzungsschutz

Eingangssignale, die

Sequenzein-
A —— zugeordnet werden
gangssig kénnen
Fester Ausgang
Sequenzaus-
gangssignale Ausgangssignale, die
zugeordnet werden
kénnen
RS-420A Schnittstellen
Kommunikation 1:N Kommunikation
(Ch502) Achsenadresseinstellung
USB-Kommuni-  Schnittstelle
kation (CN7)

Kommunikationsstandard

IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

¢ Linear-Absolutwertgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhéngig)

e Linear-Inkrementalgeber (die Signalauflésung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem Seriellen
Konverter abhangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

Der Bereich fur das Modell SGD7S-370D liegt allerdings zwischen -5 °C und 40 °C.

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

e Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

e Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

¢ Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (Uber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrostatischen

Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitét ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards (in

Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum Stillstand
des Servomotors flihren)

+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)
0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von +10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

0Os bis 10s (fur Beschleunigung und Verzdgerung getrennt einstellbar.)
Phase A, Phase B, Phase C: Leitungsverstérkerausgang

Anzahl geteilte Ausgangsimpulse: Alle Einstellungen zulassig

Anzahl Eingangspunkte: 1

Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zuléssiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 7

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

e Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung riickwarts blockiert)
e Signal /Sonde1 (Sonde 1 Sperr-Eingang)

Signal /Sonde2 (Sonde 2 Sperr-Eingang)

Signal /Referenz (Referenzschalter-Eingang)

Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmomentbe-
grenzung riickwarts)

e Signale /SI0 and /SI3 (Multifunktions-Eingang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.
Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 1

Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 5

(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)

Ausgangssignale

e Signal /COIN (Position erreicht)

Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)

Signal /TGON (Rotationserkennung)

Signal /S-RDY (Servo bereit)

Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)

Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)

Signal /BK (Bremse)

Signal /WARN (Warnung)

Signal /NEAR (Nahe)

Signal /ZZONEO (ZONE Signal 1 Ausgang)

Signal /ZZONE1 (ZONE Signal 2 Ausgang)

Signal /ZZONE2 (ZONE Signal 3 Ausgang)

Signal /ZZONE3 (ZONE Signal 4 Ausgang)

Signal /nZONE (ZONE Signal n Ausgang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik gedndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OPO5A-1-E)

Bis zu N = 15 Stationen méglich fir RS-422A Port
Einstellbar mit Parametern

PC (mit SigmaWin+)

Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.11 oder hoher sein.
Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Fortsetzung auf der néchsten Seite.
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SERVOPACKs SGD7S

Fortsetzung von der vorherigen Seite.

Displays/Anzeigen

Schalter EtherCAT Kommunikationseinstellungen

EtherCAT
Kommunikation

CiA402 Antriebsprofil

Analogmonitor (CN5)

Geltende Kommunikationsstandards
Physikalische Schicht

Kommunikationsanschltisse
Kabel

Sync Manager

FMMU

EtherCAT Befehle (Sicherungsschicht)
Prozessdaten

Mailbox (CoE)

Verteilte Uhren

Slave-Informationsschnittstelle

Anzeigen

Dynamische Bremse (DB)

Verarbeitung der regenerativen Energie

Uberlaufschutz (OT)

Schutzfunktionen

Hilfsfunktionen

Eingénge

Sicherheitsfunktionen  Ausgang

Geltende Normen*®

Geeignete Optionsmodule

Anzeigen CHARGE, PWR, RUN, ERR und L/A (A und B) und ein einstelliges
Sieben-Segment-Display

EtherCAT Sekundaradresse (S1 und S2), 16 Stellen

IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7 CiA402 Antriebsprofil

100BASE-TX (IEEE 802.3)

CNBA (RJ45): EtherCAT Signaleingangsanschluss

CNB6B (RJ45): EtherCAT Signalausgangsanschluss

Kategorie 5, 4 abgeschirmte verdrillte Paare

* Das Kabel wird automatisch mit AUTO MDIX erkannt.

SMO: Mailbox-Ausgang, SM1: Mailbox-Eingang, SM2: Prozessdatenausgang
und SM3: Prozessdateneingang

FMMU 0: Zugeordnet zum Bereich Prozessdatenausgang (RxPDO).

FMMU 1: Zugeordnet zum Bereich Prozessdateneingang (TxPDO).

FMMU 2: Zugeordnet zum Mailbox-Status.

APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR, ARMW und FRMW (die
Befehle APRW, FPRW, BRW und LRW werden nicht unterstitzt.)

Zuordnungen kénnen mit PDO-Mapping geandert werden.

Notfallnachrichten, SDO-Anfragen, SDO-Antworten und SDO-Informationen
(TxPDO/RxPDO und Remote TxPDO/RxPDO werden nicht unterstitzt.)
Freilaufmodus und DC-Modus (umschaltbar)

Gltige DC-Zyklen: 125 ps bis 4 ms in Schritten von 125 ps

256 Byte (schreibgeschitzt)

EtherCAT Kommunikation lauft: Link/Aktivitat x 2

EtherCAT Kommunikationsstatus: RUN x 1

EtherCAT Fehlerstatus: ERR x 1

e Referenzierungsmodus

Profilpositionierungsmodus

Interpolierter Positionierungsmodus

Profildrehzahimodus

Profildrehmomentmodus

Zyklischer Synchron-Positionierungsmodus

ZyKlischer Synchron-Drehzahimodus

Zyklischer Synchron-Drehmomentmodus

Messtasterfunktion

e Drehmomentbegrenzungsfunktion

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: +10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: +8 V)
Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: +20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (1 %): 1,2 ms (normal)

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die
Spannungsversorgung zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzdgerung bis Stillstand oder Ausrollen
bis Stillstand fir Signal P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) oder N-OT
(Antriebsrichtung rlickwérts blockiert)

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.
Verstarkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.

/HWBB1 und /HWBB2: BaseBlock-Signale fir Leistungsmodule

EDM1: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschaltung (fester
Ausgang).
1SO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Optionsmodul fur externes Gebersystem (geschlossener Regelkreis), Options-
module fur funktionale Sicherheit

*1. Bei der Kombination eines Sigma-7 SERVOPACK mit einem Sigma-V Optionsmodul ist die Umgebungslufttemperatur-
Spezifikation des Sigma-V SERVOPACKSs zu verwenden, d. h. 0°C bis 55°C. Der zuldssige Temperaturbereich kann
auch nicht durch Leistungsreduktion erweitert werden.

*2. Der Drehzahlschwankungskoeffizient flr Lastschwankungen ist wie folgt definiert:
Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

Drehzahlschwankungskoeffizient:

Motornenndrehzahl

x 100%

*3. Die Modelle SGD7S-210D, -260D, -280D und -370D besitzen keine dynamische Bremse (DB). Wenn eine dynamische
Bremse erforderlich ist, muss ein externer dynamischer Bremskreis eingerichtet werden.

*4, Fuhren Sie stets eine Risikobewertung fir das System durch, um zu bestatigen, dass die Sicherheitsanforderungen

erflllt sind.
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SERVOPACKs SGD7S

Spezifikationen fur MECHATROLINK-III Kormmunikationsschnittstellen

(Eloment _______________________________|Spesfication

Antriebsmethode

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Displays/Anzeigen

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur*!

Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhéhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf
Geteilter Impulsausgang Geber

Linearer Servomotor Signaleingang

Uberhitzungsschutz
SeoETE RS Eingangssignale, die
9 gang zugeordnet werden
signale .

kénnen

Fester Ausgang
Sequenzausgangs-
signale Ausgangssignale, die

zugeordnet werden

kénnen

Schnittstellen
RS-422A Kommu-
nikation (CN3)

1:N Kommunikation

Achsenadresseinstellung

USB-Kommunikati- Schnittstelle

on (CN7) Kommunikationsstan-

dard

|IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

e Linear-Absolutwertgeber (die Signalauflésung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhangig)

¢ Linear-Inkrementalgeber (die Signalauflésung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem Seriel-
len Konverter abhangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

Der Bereich flr das Modell SGD7S-370D liegt allerdings zwischen -5 °C und 40 °C.

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

e Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

o Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

e Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (Uber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrostatischen

Storungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitat ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards (in

Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum Still-
stand des Servomotors flihren)

+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)
0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von +10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

0s bis 10s (flr Beschleunigung und Verzégerung getrennt einstellbar.)

Phase A, Phase B, Phase C: Leitungsverstarkerausgang
Anzahl geteilte Ausgangsimpulse: Alle Einstellungen zuléssig.

Anzahl Eingangspunkte: 1
Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zulassiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 7

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

e Signal /DEC (Verzdgerungsschalter Nullpunktriickfiihrung)

e Signale /EXT1 bis /EXT3 (Externer Sperr-Eingang 1 bis 3)

e Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwarts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung rlickwarts
blockiert)

e Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmomentbe-
grenzung riickwarts)

e Signal /P-DET (Polaritatserkennung)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 1

Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 5

(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)

Ausgangssignale

e Signal /COIN (Position erreicht)

Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)

Signal /TGON (Rotationserkennung)

Signal /S-RDY (Servo bereit)

Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)

Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)

Signal /BK (Bremse)

Signal /WARN (Warnung)

Signal /NEAR (Nahe)

Signal /ZZONEO (ZONE Signal 1 Ausgang)

Signal /ZONE1 (ZONE Signal 2 Ausgang)

Signal /ZZONE2 (ZONE Signal 3 Ausgang)

Signal /ZONE3 (ZONE Signal 4 Ausgang)

Signal /nZONE (ZONE Signal n Ausgang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OPO5A-1-E)
Bis zu N = 15 Stationen mdglich fir RS-422A Port

Einstellbar mit Parametern
PC (mit SigmaWin-+)
Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.11 oder hoher sein.

Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Anzeigen CHARGE, PWR, CN, L1 und L2 und ein einstelliges Sieben-Segment-Display

Fortsetzung auf der néchsten Seite.
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Fortsetzung von der vorherigen Seite.

Kommunikationsprotokoll

Stationsadresseinstellungen

Crmntn (£t
Anzahl der Ubertragungsbytes
Leistung

Referenzverfahren Referenzeingang
Profil

MECHATROLINK-III Kommunikationseinstellungsschalter

Analogmonitor (CN5)

Dynamische Bremse (DB)

Verarbeitung der regenerativen Energie
Uberlaufschutz (OT)

Schutzfunktionen
Hilfsfunktionen
Eingange
Sicherheitsfunktionen  Ausgang
Geltende Normen*®

Geeignete Optionsmodule

+

MECHATROLINK-III

03 bis EF hex (maximale Anzahl Slaves: 62)

Die Stationsadresse wird mit den Drehschaltern (S1 und S2) eingestellt.
100Mbps

125 ps, 250 ps, 500 ps, 750 ps, 1,0 ms bis 4,0 ms (in Schritten von 0,5 ms)
32 oder 48 Byte/Station

Die Anzahl der Ubertragungsbytes wird mit einem DIP-Schalter (S3) ausgewshit.
Positions-, Drehzahl- oder Drehmomentregelung mit MECHATROLINK-IIl Kom-
munikation

MECHATROLINK-IIl Befehle (Sequenz, Bewegung, Dateneinstellung, Datenzu-
griff, Uberwachung, Abstimmung usw.)

MECHATROLINK-IIl Standard-Servoprofil

Drehschalter (S1 und S2) Positionen: 16

Anzahl der Pins des DIP-Schalters (S3): 4

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: £10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: £8 V)
Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: £20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (1 %): 1,2 ms (normal) .

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die
Spannungsversorgung zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzdgerung bis Stillstand oder Ausrollen
bis Stillstand fur Signal P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) oder N-OT
(Antriebsrichtung rlickwarts blockiert)

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.
Verstarkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.

/HWBB1 und /HWBB2: BaseBlock-Signale flir Leistungsmodule

EDM1: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschaltung (fester
Ausgang).

1SO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Vollstandig geschlossene Module

. Bei der Kombination eines Sigma-7 SERVOPACK mit einem Sigma-V Optionsmodul ist die Umgebungslufttemperatur-

Spezifikation des Sigma-V SERVOPACKSs zu verwenden, d. h. 0°C bis 55°C. Der zuldssige Temperaturbereich kann

auch nicht durch Leistungsreduktion erweitert werden.

+
N

. Der Drehzahlschwankungskoeffizient fur Lastschwankungen ist wie folgt definiert:

Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

Drehzahlschwankungskoeffizient:

x 100%

Motornenndrehzahl

*3. Die Modelle SGD7S-210D, -260D, -280D und -370D besitzen keine dynamische Bremse (DB). Wenn eine dynamische
Bremse erforderlich ist, muss ein externer dynamischer Bremskreis eingerichtet werden.

*4, Fuhren Sie stets eine Risikobewertung flr das System durch, um zu bestatigen, dass die Sicherheitsanforderungen

erflillt sind.
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Sperzifikationen fur PROFINET Kommunikationsschnittstellen
Element |Spesfkaon |

Regelverfahren

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur*!

Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhdhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*?

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf
Geteilter Impulsausgang Geber

Linearer Servomotor Signaleingang

Uberhitzungsschutz
Sequenzein- Eingangssignale, die
et . zugeordnet werden
9angssig kénnen
Fester Ausgang
Sequenzaus-
gangssignale Ausgangssignale, die
zugeordnet werden
kénnen
RS-422A Schnittstellen
Kommunikation  1:N Kommunikation
{0z Achsenadresseinstellung
USB-Kommuni-  Schnittstelle

kation (CN7)

IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

e Linear-Absolutwertgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhangig)

e Linear-Inkrementalgeber (die Signalauflésung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem
Seriellen Konverter abhéangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

Der Bereich fur das Modell SGD7S-370D liegt allerdings zwischen -5 °C und 40 °C.

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

¢ Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

e Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

¢ Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (lber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrosta-

tischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitét

ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards (in

Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum
Stillstand des Servomotors flihren)
+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)

0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von +10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

0Os bis 105 (fur Beschleunigung und Verzdgerung getrennt einstellbar.)

Phase A, Phase B, Phase C: Leitungsverstérkerausgang

Anzahl geteilte Ausgangsimpulse: Alle Einstellungen zuldssig

Anzahl Eingangspunkte: 1

Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zulassiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 7

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

¢ Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung rickwarts
blockiert)

Signal /EXT1 (Sonde 1 Sperr-Eingang)

Signal /EXT2 (Sonde 2 Sperr-Eingang)

Signal /DEC (Referenzschalter-Eingang)

Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmoment-
begrenzung rickwarts)

¢ Signale /SI0 and /SI6 (Multifunktions-Eingang)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geédndert werden.
Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 1

Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 5

(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)

Ausgangssignale

e Signal /COIN (Position erreicht)

e Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)

Signal /TGON (Rotationserkennung)

Signal /S-RDY (Servo bereit)

Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)

Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)

Signal /BK (Bremse)

Signal /WARN (Warnung)

Signal /NEAR (Nahe)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik ge&ndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OP05A-1-E)
Bis zu N = 15 Stationen méglich fir RS-422A Port

Einstellbar mit Parametern
PC (mit SigmaWin+)
Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.28 oder héher sein.

Kommunikationsstandard Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Fortsetzung auf der néchsten Seite.

117

Rotatorische Motoren Inhalt

Linearmotoren

(Z]
7
[
o
=
[am
LLl
w

Peripherie Optionsmodule

Anhang



SERVOPACKs SGD7S

Fortsetzung von der vorherigen Seite.

(Element ____________________________|Spesification

Displays/Anzeigen
Geltende Kommunikationsstandards
Physikalische Schicht

Kommunikationsanschlisse

Kabel

Baudrateneinstellung

Unterstltzte Protokolle

PROFINET

Kommunikation .
Knotenadresseinstellung

Identifikations- und Wartungsfunktionen
Topologieerkennung
Spannungsversorgung

LED-Anzeige

Knotentyp

Azyklischer Parameterzugriff

Zyklische Nachrichtentibermittiung

Alarmbenachrichtigung PDU
Standard

Motortyp / Achsentyp
Profildienste

Anwendungsklassen

PROFIdrive Positionierungs- und Geschwin-
digkeitsmodi

PROFIdrive Profil

CIA402 Referenzierungsmodi

CIA402 Drehmomentmodus

Antriebsprofil

Analogmonitor (CN5)

Dynamische Bremse (DB)
Verarbeitung der regenerativen Energie
Uberlaufschutz (OT)
Schutzfunktionen
Hilfsfunktionen

Eingange
Sicherheitsfunktionen  Ausgang
Geltende Normen*®

Geeignete Optionsmodule

Anzeigen CHARGE, PWR, RUN, ERR und L/A (A und B) und ein einstelliges Sieben-Segment-Display
IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7 PROFIdrive-Profil, Ethernet PROFINET 10 RT

100BASE-TX (IEEE 802.3)

CNB6A (RJ45): PROFINET Signaleingangsanschluss
CN6B (RJ45): PROFINET Signalausgangsanschluss
Vollduplex, Auto-Aushandeln, Auto-Crossover
Kategorie 5, 4 abgeschirmte verdrillte Paare

* Das Kabel wird automatisch mit AUTO MDIX erkannt.
100MBit/s

RTC - Zyklisches Echtzeitprotokoll - RT Klasse 1 (unsynchronisiert)
RTA - Azyklisches Echtzeitprotokoll

DCP - Erkennungs- und Konfigurationsprotokoll
CL-RPC - Verbindungsloser Fremdprozeduraufruf
LLDP - Sicherungsschicht-Erkennungsprotokoll
SNMP - Einfaches Netzwerkverwaltungsprotokoll
DCP

1&MO-3

LLDP, SNMP V1, MIB2

5V +5%, 500mA (max.) Versorgung intern von Umrichter CN10
Rot (ERR), Griin (RUN), PROFINET Kommunikation (L/A) x 2
Achsenantriebsmodul

Datensatz lesen/schreiben

Satz vordefinierter Standardtelegramme: ST1, ST2, ST7, ST8, ST9

Satz vordefinierter Produktionstelegramme: Telegrammnummer 100

Telegrammzuordnung: Dynamisch mit max. 16 Signaleintragen der freien Telegrammnummer 999
Optional

IEC 61800-7-1/2/3

Servo / Rotation, Linear

Zyklusnachrichten, azyklischer Parameterzugriffsmechanismus, Identifikations- und Wartungsfunktionen
(I&M03), PROFIdrive-Parameter, Diagnose- und Alarmmechanismus, Fehlerpuffermechanismus

1,3

Bewegungsprofiltyp: Linear

CIA402 Unterstitzte Verfahren: 1-6, 17-22, 35, 33, 34

Bewegungsprofiltyp: Linear

Referenzierung abgelegt im Motor-Absolutwertgeber

Drehmomentprofiltyp: Linear

Referenzierungsmodus

PROFIdrive Positionierungsmodus

PROFIdrive Drehzahlmodus

Profildrehmomentmodus

Messtasterfunktion

* Drehmomentbegrenzungsfunktion

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: +10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: £8 V)

Aufldsung: 16 Bit

Genauigkeit: +20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (+1 %): 1,2 ms (normal)

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die Spannungsversorgung
zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert. Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzégerung bis Stillstand oder Ausrollen bis Stillstand fur Signal
P-OT (Antriebsrichtung vorwéarts blockiert) oder N-OT (Antriebsrichtung rlickwarts blockiert)
Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.

Verstarkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.
/HWBB1 und /HWBB2: BaseBlock-Signale flr Leistungsmodule
EDM1: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschaltung (fester Ausgang).

1SO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Optionsmodul fir externes Gebersystem (geschlossener Regelkreis), Optionsmodule fir funktionale
Sicherheit

*1. Bei der Kombination eines Sigma-7 SERVOPACK mit einem Sigma-V Optionsmodul ist die Umgebungslufttemperatur-
Spezifikation des Sigma-V SERVOPACKSs zu verwenden, d. h. 0°C bis 55°C. Der zuldssige Temperaturbereich kann
auch nicht durch Leistungsreduktion erweitert werden.

*2. Der Drehzahlschwankungskoeffizient flr Lastschwankungen ist wie folgt definiert:
Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

x 100%

Drehzahlschwankungskoeffizient: Motornenndrehzahl

*3. Die Modelle SGD7S-210D, -260D, -280D und -370D besitzen keine dynamische Bremse (DB). Wenn eine dynamische
Bremse erforderlich ist, muss ein externer dynamischer Bremskreis eingerichtet werden.

*4. Fuhren Sie stets eine Risikobewertung fUr das System durch, um zu bestatigen, dass die Sicherheitsanforderungen
erflllt sind.
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' . =
Anschluss-Spezifikationen und Abmessungen Frontblende E
S
Die Abmessungen der Frontblende und die Anschllsse sind abhangig von der SERVOPACK-Schnittstelle.
Siehe nachfolgende Abbildungen.
I . =
Anschluss-Spezifikationen und Abmessungen Frontblende 3
=]
o
Die Abmessungen der Frontblende und der Anschlussbereich sind fur alle Modelle gleich. =
Siehe nachfolgende Abbildungen und Tabellen. =
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* Dynamischer Bremsanschluss nur fir SGD7S-1R8D bis -170D. 8
o
(@)
¢ Anschluss-Spezifikationen
Yaskawa- Anzahl
Bestellcode der Pins
L
E/A-Anschluss DFMC1,5/15-ST-3,5-LRBK JUSP-7CN001 Phoenix Contact E
CN2 Geber-Anschluss y- JZSP-CMP9-1-E 6 Sumitomo 3M Ltd. 8‘
<)
R a-

CN3 Handbediengerét - 14 Honda Tsushin Kogyo Co., Ltd.

CNBA/CNEB Feldbus-Anschluss - - 8 Tyco Electronics Japan G.K.

CN7 USB-Anschluss fiir SigmaWin - - 5 Tyco Electronics Japan G.K.

CN8 Sicherheitsanschluss-Kit - 2013595-1 8 Tyco Electronics Japan G.K.

CN8 Selisrinslis-Sitze Koteien- ; JZSP-CVHO5-E 8 Tyco Electronics Japan G.K. =)
anschluss %
Hauptspannungsanschluss ¥ N =

N0 SGD7S-1R9D bis -170D BLZ 7.62HP/08/180LR SN BK BX PRT JUSP-7CN101 8 Weidmdiller é
Hauptspannungsanschluss g . N
SGD7S-210D bis -370D BUZ 10.16HP/07/180F AG BK BX LPR SO JUSP-7CN101-1 7 Weidmdiller
Motorspannungsanschluss g —

oNiop SGD7S-1R9D bis -170D BLZ 7.62IT/04/180MF4 SN BK BX PRT JUSP-7CN102 4 Weidmdller
Motorspannungsanschluss . . ——

SGD7S-210D bis -370D BUZ 10.16IT/04/180MF4 AG BK BX LPR SO JUSP-7CN102-1 4 Weidmdiller
Gleichstromeingang R

o103 SGD7S-1RID bis -170D BVZ 7.62IT/04/180MF3 SN BK BX PRT JUSP-7CN103 4 Weidmduiller
Gleichstromeingang SGD7S- BUZ 10.161T/04/180MF3 AG BK BX LPR SO JUSP-7CN103-1 4 Weidmiller
210D bis -370D
Dynamischer Bremsanschluss S

ONi1E fir SGD7S-1R9D bis -170D BLZ 7.62IT/03/180MF2 SN BK BX PRT JUSP-7CN115 3 Weidmduller
DymemSeier BfemeEmsehlues Kein integrierter dynamischer Bremskreis. Externer dynamischer Bremskreis optional moglich
fiir SGD7S-210D bis -370D 9 i : i P gien.

CN117 Anschluss Haltebremse BLF 5.08HC/04/180LR SN BK BX SO JUSP-7CN117 4 Weidmdller

CN201 24 V Steuerspannungseingang BLF 5.08HC/04/180LR SN OR BX SO JUSP-7CN201 4 Weidmdiller
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Abmessungen SERVOPACKS in Sockelmontage

¢ Dreiphasig, 400 VAC: SGD7S-1R9D, -3R5D, -5R4D, -8R4D und -120D

330

300

80

Erdungsklemme, M4

(27,5)

e Dreiphasig, 400 VAC: SGD7S-170D

15
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YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

ok

=

100

Io

(25)

Erdungsklemme, M4

O il | i

&.‘
s ()N
&)~ ® °

(27,5

—
[aV)

(75)

1

(25)

5,3

15

e

— —

@

17
R
10,

75

4xM5

AuBen

315+0,5
Montageabstand)
330

10, 1]

60+0,5

80

(Montageabstand)

Bohrschablone flir Montage

Masse etwa SGD7S-1R9D, -3R5D, oder -5R4D: 3,4 kg

SGD7S-8R4D oder -120D: 3,7 kg

Einheit: mm
0
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7
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| | | — ]
10, || | 80+0,5
100 (Montageabstand)
Bohrschablone fir Montage

Masse etwa: 5,5 kg

Einheit: mm



SERVOPACKs SGD7S
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Bohrschablone fiir Montage

Masse etwa: 7,0 kg

e @
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180 H ' 180 ' (Montageabstand)

Bohrschablone fiir Montage

Masse etwa: 13,5 kg
Einheit: mm
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SERVOPACKs SGD7S

Systemkonfigurationen bis 5 kW

SGD7S Einzelachse EtherCAT SERVOPACKS

SERVOPACK

*1

BAT(+)

Batterie flir

17
+xs

14 M PBO *5  Impulsausgang Geber
20

‘ ONT1 5D? Anschlussklemmen Dynamischer W
‘ [ Bremswiderstand .
‘ o
\ ‘ e
‘ | iR |
| | = i
| | =
| ‘ @
‘ ‘ ‘ DC+ Zwichenkreis- ‘
‘ ‘ De- spannung !
! | . —
‘ (Fur Servo- ‘ ‘
‘ 1Ry Alarmanzeige) ! ‘
‘ Servospannung Servospannung 1L : ‘
. EIN AUS KM ‘ !
| T | J
! KM 18A | ‘ 1 e |
2KM . 3 |
! ;MFW ﬂ ‘ ‘ T> iy Analogtiberwachungen ‘
. 4 /A
! P el ] | ‘ 7 i
vonhechstens
L . | |
L .
( Linear-Servomotor Eingang N
‘ Uberhitzungsschutz ‘
Sequenzeingangssignal 4,7 KW
‘ Spannungsversorgung +24 V. "3 +24vN | 6 #Z* 3 ALM SAeL.rJVSO;A‘aATaUSQang ‘
— %% F larm
Mulfunitionssequenzeingang 1 [ S (P-OT) 7 = - K—J—‘t & ( r Alarm)
‘ (Eingang Antriebsrichtung vorwérts blockiert: AUS, um Antried zu blockieren) 1,/501+ (BK+) ‘
Muliunktionssequenzausgang 1
‘ Multiunktionssequenzeingang 2 /SI12 (N-OT) 8 % %Xt #Z 3 2),/501- (/BK-) Ausgang Bremse: EIN zum Losen der Bremse) ‘
Eingang Anebstchung ickwirts okt AUS, um Aneh 2 bcckire) §— 23)/502+
N & Multifunktionssequenzausgang 2
‘ Mutifunktionssequenzeingang 3 | /S8 9 > . 24,/802- ‘
25 é/SOS+
‘ > ‘ Multifunktionssequenzausgang 3 ‘
Multifunktionssequenzeingang 4 /SI4 (/Trigger) (10 = 26 J,/SO3-
‘ (Triggereingang 1: gesperrt bei EIN) — o7 é/SOA+ ‘
! N Multifunktionssequenzausgang 4 .
Muttifunktionssequenzeingang 5 /816 (/Trigger2 | 11 = 28),/S04-
‘ (Triggereingang 2: gesperrt bei EIN) — 29) /5054 ‘
o Multifunktionssequenzausgang 5
‘ Multifunktionssequenzeingang 6 /816 (/Referenz)| 12 3F - K 30/, /S05- ‘
(Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN) —
‘ PAO *5  Impulsausgang Geber ‘
| /PAO 4> Phase A
‘ Muttifunktionssequenzeingang 0 L 0 13 =y ‘
‘ Absolutwertgeber *2 * /PBO J> Phase B ‘
28V bis 4,5V 15
‘ 21/,PCO *5  Impulsausgang Geber ‘
22),/PCO J> Phase C

€77 & Signalerde

( Schalter /s 1+ A
: 24y " — i
‘ Sicherung | JHWBB1- ‘
‘
I 8 L\ EDM1+
‘
H
| Sonemen™ | |mwesz: ] |
. ! -
= | HweBe- =—yEDMI- ‘
L ov— T

@Steckergeha’use

FG Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen oder mit
Gehéuseerde  einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht flir Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstérkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemas EN/IEC 60950-1 anlegen.

*7. Der Anschluss CN117 wird nur flir SERVOPACKs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O0OODOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

*9. Der dynamische Bremsanschluss CN115 ist nur fir SGD7S-1R9D bis -170D.
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SERVOPACKs SGD7S

. ' . %
=
Systemkonfigurationen fur 6 kKW und mehr =
=
o
o
=
o
| =
SERVOPACK b}
\ S
(9]
=
| =
<
=
\ 5
‘ (o'
‘ =
D
—
| 2
e
‘ 2Zwischenkreis- E
‘ 1KM 6 spannung GCJ
| T
‘ : AC/IDC =
| —
‘ (Fur Servo-
‘ 1Ry Alarmanzeige)
‘ Servospannung Servospannung 1L
EIN AUS
‘ 1KM
‘ 1KM 18A
‘ KM 1Ry 2KM
I ]
! ll el
T LnearSevomotorEingang
‘ Uberhitzungsschutz ‘ @
>
. Sequenzeingangssignal 4,7 KW =)
‘ Spannungsversorgung +24V "3 42avN | © BUAMY servo-Alarmausgang ‘ o
L | #z: 4 ) ALM- (AUS fur Alarm) =
Multitunktionssequenzeingang 1 8! (P-OT) 7 > cGa L 175)
‘ (Eingang Antriebsrichtung vorwérts blockiert: AUS, um Antrieb zu blockieren] 1501+ BK. ‘ [
ﬂ_@ 1 + (BK+) Muttifur g 1 (Ausgang .9
| Multiunktionssequenzeingang 2 /312 (N-O 3| #Z 3 2 (B, Bremse: EIN zum Losen der Bremse) =
‘ (Eingang Antriebsrichtung rickwérts blockier: AUS, um Antieb zu blockieren) EECLILCUING 23 Z%; VB ‘ 8‘
| N ‘ (S Multifunktionssequenzausgang 2 ‘
‘ Multfunktionssequenzeingang 3 | /S8 9 > 24),/S02-
‘ 25 é/SOS+ Multifunktionssequenzausgang 3 ‘
Multifunktionssequenzeingang 4 /514 (Trigger ) |10 = 26 ),/SO3- .
: . ——
‘ (Triggereingang 1: gesperrt bei EIN) N 27)/504+ Multifunktionssequenzausgang 4 ‘
1 Multifunktionssequenzeingang 5 /815 (/Trigger?) | 11 %%Ig /S04- i
‘ (Triggereingang 2: gesperrt bei EIN) T 29) /5054 Multifunktionssequenzausgang 5 ‘ [<b)
Multifunktionssequenzeingang 6 /SI6 (/Referen: %%it #1 30),/S05- D
! (Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN) — { renai2 ‘ -g_
‘ 17),PAO *5 Impulsausgang Geber ‘ =
? %%:g [% 18/, /PAQ 2 > Phase A [<b)
! Multifunktionssequenzeingang 0 /s10 13 ‘ &
! Batterie fiir . I BATH (14 19/).PBO *5 Impulsausgang Geber
‘ Absolutwertgeber *2 20),/PBO Phase B ‘
I 2,8V bis 4,5V 15
‘ 21),PCO *5  Impulsausgang Geber ‘
: 22),/PCO Phase C
‘ ﬁ & Signalerde ‘
. (=]
=
-4 2
T T T T schatter qwesn e =
( Sghater pawests | ‘ =
24V Sicherung i ‘
! /HWBB1-
| o/ 8 \(EDM1+
| soremen™ | |mwesz: @z> |
: : EDM1-
/HWBB2- s |
oV——m————

@Steokergehéuse

FG Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen oder mit
Gehauseerde  einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht flr Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehduse verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen.

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempféanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemal EN/IEC 60950-1 anlegen.

*7. Der Anschluss CN117 wird nur fur SERVOPACKSs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O00DOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Inrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Bei den Modellen SGD7S-210D, -260D, -280D oder -370D Bremswiderstandsmodul zwischen B1 und B2 anschlieBen.
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SERVOPACKs SGD7S

Systemkonfigurationen bis 5 kW

SGD7S Einzelachse PROFINET SERVOPACKS

SERVOPACK

*1

BAT(+)

Batterie flir

17
+xs

14 M PBO *5  Impulsausgang Geber
20

‘ ONT1 5D? Anschlussklemmen Dynamischer W
‘ [ Bremswiderstand .
‘ o
\ ‘ e
‘ | iR |
| | = i
| | =
| ‘ @
‘ ‘ ‘ DC+ Zwichenkreis- ‘
‘ ‘ De- spannung !
! | . —
‘ (Fur Servo- ‘ ‘
‘ 1Ry Alarmanzeige) ! ‘
‘ Servospannung Servospannung 1L : ‘
. EIN AUS KM ‘ !
| T | J
! KM 18A | ‘ 1 e |
2KM . 3 |
! ;MFW ﬂ ‘ ‘ T> iy Analogtiberwachungen ‘
. 4 /A
! P el ] | ‘ 7 i
vonhechstens
L . | |
L .
( Linear-Servomotor Eingang N
‘ Uberhitzungsschutz ‘
Sequenzeingangssignal 4,7 KW
‘ Spannungsversorgung +24 V. "3 +24vN | 6 #Z* 3 ALM SAeL.rJVSO;A‘aATaUSQang ‘
— %% F larm
Mulfunitionssequenzeingang 1 [ S (P-OT) 7 = - K—J—‘t & ( r Alarm)
‘ (Eingang Antriebsrichtung vorwérts blockiert: AUS, um Antried zu blockieren) 1,/501+ (BK+) ‘
Muliunktionssequenzausgang 1
‘ Multiunktionssequenzeingang 2 /SI12 (N-OT) 8 % %Xt #Z 3 2),/501- (/BK-) Ausgang Bremse: EIN zum Losen der Bremse) ‘
Eingang Anebstchung ickwirts okt AUS, um Aneh 2 bcckire) §— 23)/502+
N & Multifunktionssequenzausgang 2
‘ Mutifunktionssequenzeingang 3 | /S8 9 > . 24,/802- ‘
25 é/SOS+
‘ > ‘ Multifunktionssequenzausgang 3 ‘
Multifunktionssequenzeingang 4 /SI4 (/Trigger) (10 = 26 J,/SO3-
‘ (Triggereingang 1: gesperrt bei EIN) — o7 é/SOA+ ‘
! N Multifunktionssequenzausgang 4 .
Muttifunktionssequenzeingang 5 /816 (/Trigger2 | 11 = 28),/S04-
‘ (Triggereingang 2: gesperrt bei EIN) — 29) /5054 ‘
o Multifunktionssequenzausgang 5
‘ Multifunktionssequenzeingang 6 /816 (/Referenz)| 12 3F - K 30/, /S05- ‘
(Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN) —
‘ PAO *5  Impulsausgang Geber ‘
| /PAO 4> Phase A
‘ Muttifunktionssequenzeingang 0 L 0 13 =y ‘
‘ Absolutwertgeber *2 * /PBO J> Phase B ‘
28V bis 4,5V 15
‘ 21/,PCO *5  Impulsausgang Geber ‘
22),/PCO J> Phase C

€77 & Signalerde

( Schalter /s 1+ A
: 24y " — i
‘ Sicherung | JHWBB1- ‘
‘
I 8 L\ EDM1+
‘
H
| Sonemen™ | |mwesz: ] |
. ! -
= | HweBe- =—yEDMI- ‘
L ov— T

@Steckergeha’use

FG Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen oder mit
Gehéuseerde  einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht flir Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstérkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemas EN/IEC 60950-1 anlegen.

*7. Der Anschluss CN117 wird nur flir SERVOPACKs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O0OODOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

*9. Der dynamische Bremsanschluss CN115 ist nur fir SGD7S-1R9D bis -170D.
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Systemkonfigurationen fur 6 kW und mehr £
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o
o
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o
| =
SERVOPACK b}
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<
=
\ 5
‘ (o'
‘ =
D
—
| 2
e
‘ 2Zwischenkreis- E
‘ 1KM 6 spannung q:J
| T
‘ : AC/IDC =
| —
‘ (Fur Servo-
‘ 1Ry Alarmanzeige)
‘ Servospannung Servospannung 1L
EIN AUS
‘ 1KM
‘ 1KM 18A
‘ KM 1Ry 2KM
I ]
k :GK‘
T LnearSevomotorEingang
‘ Uberhitzungsschutz ‘ @
>
. Sequenzeingangssignal 4,7 KW =)
‘ Spannungsversorgung +24V "3 42avN | © BUAMY servo-Alarmausgang ‘ o
L | #z: 4 ) ALM- (AUS fur Alarm) =
+ Multifunktionssequenzeingang 1 8! (P-OT) 7 > cGa L 175)
‘ (Engang Antriebsrichtung vorwéits blockiert: AUS, um Anteb 2u blockieren) 1501+ (BK. ‘ fad
ﬂ_@ 1 + (BK+) Muttifur g 1 (Ausgang .9
| Multiunktionssequenzeingang 2 /312 (N-O 3| #Z 3 2 (B, Bremse: EIN zum Losen der Bremse) =
‘ (Eingang Antriebsrichtung rickwérts blockier: AUS, um Antieb zu blockieren) EECLILCUING 23 Z?;Z VB ‘ 8‘
| N ‘ (S Multifunktionssequenzausgang 2 ‘
‘ Multfunktionssequenzeingang 3 | /S8 9 > 24),/S02-
‘ 25 é/SOS+ Multifunktionssequenzausgang 3 ‘
Muttifunktionssequenzeingang 4 /814 (Trigger ) |10 = /SO3- .
‘ (Tiggereingang 1: gesperrt bei EIN) N 27),/S04+ Multifunktionssequenzausgang 4 ‘
1 Multifunktionssequenzeingang 5 /815 (/Trigger?) | 11 %%Ig /S04- i
‘ (Triggereingang 2: gesperrt bei EIN) T 29) /5054 Multifunktionssequenzausgang 5 ‘ [<b)
Multifunktionssequenzeingang 6 /316 (/Referen %%it #1 30),/S05- D
! (Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN) — { renai2 ‘ -g_
‘ 17),PAO *5 Impulsausgang Geber ‘ =
? %%:g [% 18/, /PAQ 2 > Phase A [<b)
! Multifunktionssequenzeingang 0 /s10 13 ‘ &
! Batterie fiir . I BATH (14 19/).PBO *5 Impulsausgang Geber
‘ Absolutwertgeber *2 20),/PBO Phase B ‘
I 2,8V bis 4,5V 15
‘ 21/,PCO *5  Impulsausgang Geber ‘
. 22),/PCO J> Phase C
‘ ﬁ & Signalerde ‘
. (=]
=
-4 2
T T T T schatter qwesn e =
( Sghater pawests | ‘ =
24V Sicherung i ‘
! /HWBB1-
| o/ 8 \(EDM1+
| soremen™ | |mwesz: @z> |
: : EDM1-
/HWBB2- s |
oV——m————

@Steokergeha’use

FG Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen oder mit
Gehauseerde  einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht flr Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehduse verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen.

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempféanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemal EN/IEC 60950-1 anlegen.

*7. Der Anschluss CN117 wird nur fur SERVOPACKSs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O00DOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Inrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Bei den Modellen SGD7S-210D, -260D, -280D oder -370D Bremswiderstandsmodul zwischen B1 und B2 anschlieBen.
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Systemkonfigurationen bis 5 kW

SGD7S Einzelachse MECHATROLINK-III SERVOPACKSs

SERVOPACK

|
| oo J
| BT ——n k
| | N
| | ==
| | |
‘ | DC+ Zwischenkreis-
. ‘ ‘ oC- spannung ‘
| | -
| | R
‘ (Far Ser_vo— ‘ ‘
: 1Ry Alarmanzeige) ! :
| 2 | |
‘ Servospannung Servospannung  1E . ‘
! EIN AUS KM v ‘ !
‘ ‘ CNT03 ‘ ,,,,,,,,,,,,, J
‘ T 8] ' 7*', ********** N
i A v |
‘ ‘ 7 : Analogiberwachungen 1
‘ Ew;zwf:msmna ‘ ‘\ / ‘
.- o ‘
F'*'*'*'i'ﬁéa?smﬂhﬁfgng '''''
erhitzungsschutz
22‘;%;223:2%215;3 +24V "3 424VIN | 6 47 kW N 3, MServo—_Alarrna\usgang
Molfrkdonsssquenzengang 1 T JSiieon |, #» 4 ALM- (AUS TUr Alam)

(Eingang Antriebsichtung vorwéirs blockdert: AUS, m Antieb zu blockieren) 1),/801+ (BK+)

Multifur

;
ﬁzg 2] /501- K. Ausgeng Bremse: ENum Losen drBrrse)
/SO2+

D—@ ‘
=<

23 ‘

|
G [ |
Nullpunktriickflihrung: EIN an Endlagenschalter) 25),/S03+
. . . Multifunktionssequenzausgang 3 ‘
Multifunktionssequenzeingang 4 /814 (/EXT1) |10 ad 26),/S03- .
(Externer Triggereingang 1: T 27 ) /SO4+ ‘
N Multifunktionssequenzausgang 4 |
28),/S04- ‘

Mulifurklonssequenzeingang 2 /SI2 (N-OT)
(Engang Antiebsrihtung rickwérts bookiet: AUS, um Anrieb 2 blockerer) =

®

Multifunktionssequenzeingang 3 /513 (/DEC) Multifunktionssequenzausgang 2
((Eingang Verzogerungsschalter —

©

(Externer Triggereingang 2:EIN fiir Sperre) 29 ), /SO5+

Multifunktionssequenzausgang 5
iz ~K_| 30),/505-

Multifunktionssequenzeingang 6 /816 (/EXT3) |12
(Externer Triggereingang 3:EIN flr Sperre) T

17),PAO *5 Impulsausgang Geber
. . 18/, /PAC Phase A
Multifunktionssequenzeingang O /810 13

BAT(+)

*1

14 19),PBO *5 Impulsausgang Geber

Batterie fur

Absolutwertgeber *2 * 20),/PBO Phase B
2,8Vbis4,5V 15
21),PCO *5  Impulsausgang Geber
22),/PCO Phase C
16J, SG

Signalerde

|
|
|
|
|
|
\
‘ Multifunktionssequenzeingang 5 | /816 (EXT2) - |11
\
\
|
\
\
\
\

Schalier jwegt+ ] \
24y " |
Sicherung

f —

| - nwesr )
|

‘ Sicherneit "4 /HWBB2+

: [
/HWBB2-
L ov—

@Steokergehause
[~

G Abschirmung an Steckergehause anschlieBen oder mit
Gehéauseerde einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht flr Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemas EN/IEC 60950-1 anlegen

*7. Der Anschluss CN117 wird nur fir SERVOPACKs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O0O0ODOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

*9. Der dynamische Bremsanschluss CN115 ist nur fir SGD7S-1R9D bis -170D.
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SERVOPACKs SGD7S

Systemkonfigurationen fur 6 kKW und mehr

SGD7S Einzelachse MECHATROLINK-III SERVOPACKSs

R|S|T
! l l l ‘ SERVOPACK

3SA

! % 1FLT oM

“\“

Zwischenkreis-
spannung

(Fur Servo-
1Ry Alarmanzeige)

Servospannung Servospannung
EIN AUS

Erden it
inem Widerstand]
hstens

( Linear-Servomotor Eingang
Uberhitzungsschutz

Sequenzeingangssignal 6 4TKW
Spannungsversorgung +24V "3 +24VIN S MSQNO-A\EYH‘IEUSQQHQ
I > #Zi 4 ALM- (AUS fiir Alarm)
Multitunktionssequenzeingang 1 T R4S (P-OT) 7 > AV
(Eingang Antriebsichtung vorwérts blockiert: AUS, um Antrieb zu blockier
1),/S01+ (/BK+) o1

Multfunktionssequenzeingang 2 /SI2 (N-OT) %%It #Z 3 2] /501- (/BK,) Auseang Bremse: EN zum Losen der Bremse)
Birgang Aticrichturg rickwas bockist: AUS, um Arreb zublockeren) 8 /SO1- /BK)

Multifunktionssequenzeingang 3

ﬂ@ M Multifunktionssequenzausgang 2
/813 (/DEC) > /802-
(Eingang Verzogerungsschalter — S
Nullpunktriickfiihrung: EIN an Endlagenschalter) 25 ,/S03+ Multfunktionssequenzausgang 3
Multifunktionssequenzeingang 4 l /814 (EXTT) |1 ~ i &
(Externer Triggereingang 1:EIN flir Sperre)

| |
| |
| |
| |
| |
| |
! N = Mr Multifunktionssequenzausgang 4 ‘
‘ Multifunktionssequenzeingang 5 | /SBUEXT2) (44 ~ i /S04~ ‘
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |

©
N
N

[S)

(Externer Triggereingang 2:EIN fir Sperre) 29),/S05+

#Z N Multifunktionssequenzausgang 5
Multifunktionssequenzeingang 6 | /SBUEXTY) [12 %%*% hd 304,/805-

(Externer Triggereingang 3:EIN fir Sperre) 17),PAO *5 Impulsausgang Geber
18/, /PAC Phase A
Multifunktionssequenzeingang O 7% 13
Batterie flir 19/),PBO *5  Impulsausgang Geber
Absolutwertgeber *2 20/,/PBO Phase B
28Vbis45V
21),PCO *5  Impulsausgang Geber
22 ),/PCO Phase C
ﬁ SG Signalerde
T sehaler sty J e
I 4
24V Sicherun r ‘
| 91 1 HwBBI- |
o< 8\ EDM1+
‘ Sicherheit 4 . %/HWBB% @S: "l ‘
: ' EDM1-
/HWBB2- = |
oV——mm—<
@Steckergehéuse
FG Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen oder mit
Gehéuseerde einer Klemme oder anderen geeigneten Mitteln erden.

1./ steht fUr Leitungen mit verdrillten Adern.

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen

*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung verwenden.

*4. Bei Verwendung einer Sicherheitsfunktionseinrichtung Handbuch beachten. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, Sicherheits-Steckbriickenanschluss in CN8 einsetzen, wenn der SERVOPACK verwendet wird.
*5. Zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfanger verwenden.

*6. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemas EN/IEC 60950-1 anlegen.

*7. Der Anschluss CN117 wird nur flir SERVOPACKs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung (SGD7S-000DOOB026F64 und SGD7W-O0O0ODOOB026) verwendet.

*8. Wenn diese Klemmen belegt werden sollen, halten Sie Riicksprache mit Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Bei den Modellen SGD7S-210D, -260D, -280D oder -370D Bremswiderstandsmodul zwischen B1 und B2 anschlieBen.
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SERVOPACKs SGD7S

Kabel fur SERVOPACKS

Q
@ 1. Verwenden Sie das von Yaskawa angegebene Kabel als Computerkabel.
Mit anderen Kabeln ist der Betrieb mdglicherweise nicht zuverlassig.
Wichtig
Anmerkungen:

Nachstehende Informationen finden Sie im Handbuch. KabelmaBzeichnungen und Kabelanschlussspezifikationen.
Bestellnummern und Spezifikationen der einzelnen Kabelanschllisse. Handbuch Auswahl Peripheriegerate fir AC-Servoantriebe der Sigma-7 Serie.

Bezeichnung Bestellnummer Abbildung
%;ﬂ
Analoges Monitorkabel im JZSP-CAO1-E

Handbediengerat
(mit 1m Kabel) m JUSP-OPO05A-1-E
Kabel fir Handbediengerat 0,3m JZSP-CVS07-A3-E?
Computerkabel 2,5m JZSP-CVS06-02-E
im JZSP-CVHO03-01-E-G# L
Kabel fiir Kabel mit %—"
Slieaiie Anschltissen 3m JZSP-CVHO03-03-E-G# ==he] -
funktions-
einrichtung Kontakt Tyco Electronics Japan G.K.
Anschluss-Kit™* Produktbezeichnung: Industrielles Mini E/A Anschluss-Kit D-Form Typ 1
Modellnummer: 2013595-1
0,2m CM3ROMO-00P2-E
0,5m CM3ROMO-00P5-E
im JZSP-CM3ROMO-01-E L
MECHATROLINK-III 3m JZSP-CM3ROMO-03-E < >
EtherCAT 5m JZSP-CM3ROMO-05-E
PROFINET 10m JZSP-CMBROMO-10-E BT [0l =21
Kommunikationskabel*? 20m JZSP-CM3RO00-20-E
30m JZSP-CM3RO00-30-E
40m JZSP-CM3RO01-40-E
50m JZSP-CM3RO01-50-E
Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabellangen maéglich (z. B. 07A5 flr 7,5 m).
1. Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion dieses Kabel an den Sicherheitseinrichtungen anschlieBen.
Auch wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, SERVOPACKSs mit angeschlossenem Sicherheits-Steckbriickenanschluss (Modell: JZSP-CVH05-E) verwenden.
2. Fir selbst konfektionierte Kabel verwenden Sie bitte den vorgesehenen Steckersatz.
3.

Dieses Kabel ist in zwei Ausfilhrungen erhltlich. Die Bestellnummer fiir diese Kabel unterscheidet sich am markierten O ein ,R* an dieser Stelle steht fir Kabel mit RJ45-Steckern an beiden
Enden, ein ,M* steht fir Kabel mit RJ45-Stecker an einem Ende und IMI-Stecker am anderen Ende. Die Ausfihrung ,M* ist fir PROFINET-Kabel nicht verfligbar.

Motoranschluss-Abschirmungsklemme

Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie lhren Yaskawa Vertreter flir mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation

Sigma-7 400V bis 3,0kW KLBUE 4-13.5_SC

Sigma-7 400V von

5KW bis 7,5 KW HKEBUEO20RC
Sigma-7 400V
fiir 11 KW und 15KW ALELE T2 SC
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Modellbezeichnung

Doppelachs-Verstarker

SGD7W

Sigma-7 Serie 1.-3. 4.

Sigma-7W Modelle

1. - 3. Stelle - Maximal mégliche
Motorleistung

Code Spezifikation
Dreiphasig, 400 V
2R6 2 x 0,75 kKW
5R4 2 x 1,5 kW

4. Stelle - Spannung

Code Spezifikation
D 400V AC

- 2R6 D

AO B

5.+ 6. 7.

5. + 6. Stelle - Schnittstelle

Code Spezifikation

EtherCAT
Kommunikationsschnittstelle

MECHATROLINK-IIl, RJ45
Kommunikationsschnittstelle

026

8.-10. Stelle

A0

30

7. Stelle - Design-Revisionsstand

B Standardmodell

* Die technischen Daten finden Sie im Hardware-Handbuch des Verstérkers.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

8. - 10. Stelle -
Spezifikationen der Hardwareoptionen

Code

Kein

026*

Spezifikation

Ohne Optionen

Mit Relais far
Haltebremse

Geeignete
Modelle

Alle Modelle

Alle Modelle



SERVOPACKs SGD7W

Nennwerte und Spezifikationen

Nennwerte

Dreiphasig, 400 VAC

Modsl SGDTW- R | smap |

Maximal mégliche Motorleistung pro Achse [kW] 0,75 1,5
Dauerausgangsstrom pro Achse [A] 2,6 5,4
Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom pro Achse [A] 8,5 14
Spannunasversoraun Dreiphasig, 380VAC bis 480VAC, -15%
Nemanasilies pannung 9ung bis +10%, 50 Hz/60Hz
Eingangsstrom [A]* 4,4 8,6
Spannungsversorgung 24VDC +15%
Steuerung )
Eingangsstrom [A]* 1.2
Leistung der Spannungsversorgung [kVA]* 815 6,8
Leistungsverlust Netzanschluss [W] 65,4 108,6
. Leistungsverlust Steuerkreis [W] 21
Leistungsverlust® ) . ) :
Leistungsverlust integrierter Bremswiderstand [W] 28 28
Gesamtleistungsverlust [W] 114,4 157,6
Integrierter Brems- Widerstand [C)] 43 43
Bremswiderstand Widerstand Leistung [W] 140 140
Minimal zuléssiger AuBenwiderstand [Q)] 43 43

Uberspannungskategorie 1l

* Dies ist der Netzwert bei Nennlast.

540VDC
ModellsGoW- | 2R | SR |
Maximal mégliche Motorleistung pro Achse [kW] 0,75 1,5
Dauerausgangsstrom pro Achse [A] 2,6 5,4
Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom pro Achse [A] 8,5 14
SpANNUNGSVErsorgung 513VDC bi.s 648VDC, -15%
Netzanschluss bis +10%
Eingangsstrom [A]* 5 "
Spannungsversorgung 24VDC £15%
Steuerung )
Eingangsstrom [A]* 1,2
Leistung der Spannungsversorgung [KVA]* 3,5 6,8
Leistungsverlust Netzanschluss [W] 47,4 90,6
Leistungsverlust® Leistungsverlust Steuerkreis [W] 21
Gesamtleistungsverlust [W] 68,4 111,6

Uberspannungskategorie Il

* Dies ist der Netzwert bei Nennlast.

131

Rotatorische Motoren Inhalt

Linearmotoren

(2]
X
[al
o
=
[a'm
L
(9p]

Peripherie Optionsmodule

Anhang



132

SERVOPACKs SGD7W

SERVOPACK Uberlastschutz-Kennlinie

Die Uberlasterkennungsschwelle ist fiir Warmstartbedingungen bei einer SERVOPACK-Umgebungslufttemperatur
von 55 °C gesetzt. Ein Uberlastalarm (A.710 oder A.720) wird ausgeldst, wenn ein Uberlastbetrieb jenseits der
im folgenden Diagramm abgebildeten Uberlastschutz-Kennlinie (also ein Betrieb rechts der betreffenden Linig)
durchgefiihrt wird. Die gultige Uberlasterkennungsschwelle ist die Erkennungsschwelle des angeschlossenen
SERVOPACKS oder Servomotors mit der niedrigeren Uberlastschutz-Kennlinie.

In den meisten Fallen ist das die Uberlastschutz-Kennlinie des Servomotors.

10000
SERVOPACK Modell: s
SGD7S-1RID, -3R5D, -5R4D, -8R4D, oder -120D ]
% 1000 <
= Ao
g S~
2]
(@)}
5 100 ‘
c a N
C N
[0} AN
< AN
L
10 ~
1 Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom « 100%
100 200 Ausgangsstrom im Dauerbetrieb °

(Ausgangsstrom im Dauerbetrieb) - .
SERVOPACK Ausgangsstrom (Kurzfristiger Maximaler Ausgangsstrom)

(Ausgangsstromverhaltnis im Dauerbetrieb) (%)

Anmerkung:

Die Uberlastschutz-Kennlinie oben bedeutet nicht, dass ein Dauerbetrieb mit einer Leistung von 100 % oder mehr durchgefiihrt werden kann.

Bei einer Yaskawa-spezifischen Kombination aus SERVOPACK und Servomotor muss das effektive Drehmoment innerhalb der Dauerbetriebszone
der Drehmoment-Motordrehzahl-Kennlinie des Servomotors liegen.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG




SERVOPACKs SGD7W

Spezifikationen fur EtherCAT Kommunikationsschnittstellen
[Element  |Spesfikaon |

Regelverfahren

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur
Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhdhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*'

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf
Linearer Servomotor Signaleingang

Uberhitzungsschutz
Sequenzein- Eingangssignale, die
angssignale zugeordnet werden
9 kénnen
Fester Ausgang
Sequenzaus-
gangssignale Ausgangssignale, die
zugeordnet werden
kénnen
RS-492A Schnittstellen
Kommunikation ~ 1:N Kommunikation
(CN502)

USB-Kommuni-  Schnittstelle
kation (CN7)

Achsenadresseinstellung

IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

o Linear-Absolutwertgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhangig)

¢ Linear-Inkrementalgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem
Seriellen Konverter abhangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

e Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

o Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

e Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (Uber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrosta-

tischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitat

ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards

(in Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum
Stillstand des Servomotors fihren)

+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)
0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von £10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

0s bis 105 (fur Beschleunigung und Verzégerung getrennt einstellbar.)

Anzahl Eingangspunkte: 1

Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zuldssiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 10

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

e Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung riickwarts
blockiert)

e Signal /Sonde1 (Sonde 1 Sperr-Eingang)

e Signal /Sonde2 (Sonde 2 Sperr-Eingang)

e Signal /Referenz (Referenzschalter-Eingang)

e Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmoment-
begrenzung riickwarts)

Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geédndert werden.

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 1

Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)

Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC

Anzahl Ausgangspunkte: 6

(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)

Ausgangssignale

e Signal /COIN (Position erreicht)

Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)

Signal /TGON (Rotationserkennung)

Signal /S-RDY (Servo bereit)

Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)

Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)

Signal /BK (Bremse)

e Signal /WARN (Warnung)

e Signal /NEAR (Nahe)
Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OP0O5A-1-E)
Bis zu N = 15 Stationen madglich fir RS-422A Port

Einstellbar mit Parametern
PC (mit Sigmawin+)
Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.11 oder hdher sein.

Kommunikationsstandard Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Fortsetzung auf der nachsten Seite.
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SERVOPACKs SGD7W

Fortsetzung von der vorherigen Seite.

Displays/Anzeigen

Schalter EtherCAT Kommunikationseinstellungen

Geltende Kommunikationsstandards
Physikalische Schicht

Kommunikationsanschltisse

Kabel

Sync Manager

EtherCAT Befehle (Sicherungsschicht)

Slave-Informationsschnittstelle

FMMU
EtherCAT
Kommunikation
Prozessdaten
Mailbox (CoE)
Verteilte Uhren
Anzeigen
CiA402 Antriebsprofil
Analogmonitor (CN5)

Dynamische Bremse (DB)

Verarbeitung der regenerativen Energie
Uberlaufschutz (OT)

Schutzfunktionen
Hilfsfunktionen
Eingénge

Sicherheitsfunktionen  Ausgang

Geltende Normen*?

Geeignete Optionsmodule

Anzeigen CHARGE, PWR, RUN, ERR und L/A (A und B) und zwei einstellige
Sieben-Segment-Displays

EtherCAT Sekundaradresse (S1 und S2), 16 Stellen

IEC 61158 Typ 12, IEC 61800-7 CiA402 Antriebsprofil

100BASE-TX (IEEE 802.3)

CNBA (RJ45): EtherCAT Signaleingangsanschluss

CNB6B (RJ45): EtherCAT Signalausgangsanschluss

Kategorie 5, 4 abgeschirmte verdrillte Paare

Das Kabel wird automatisch mit AUTO MDIX erkannt.

SMO: Mailbox-Ausgang, SM1: Mailbox-Eingang, SM2: Prozessdatenausgang
und SM3: Prozessdateneingang

FMMU 0: Zugeordnet zum Bereich Prozessdatenausgang (RxPDO).

FMMU 1: Zugeordnet zum Bereich Prozessdateneingang (TxPDO).

FMMU 2: Zugeordnet zum Mailbox-Status.

APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR, ARMW und FRMW (die
Befehle APRW, FPRW, BRW und LRW werden nicht unterstitzt.)

Zuordnungen kénnen mit PDO-Mapping geandert werden.

Notfallnachrichten, SDO-Anfragen, SDO-Antworten und SDO-Informationen
(TxPDO/RxPDO und Remote TxPDO/RxPDO werden nicht unterstitzt.)
Freilaufmodus und DC-Modus (umschaltbar)

Gltige DC-Zyklen: 125 ps bis 4 ms in Schritten von 125 ps

256 Byte (schreibgeschitzt)

EtherCAT Kommunikation lauft: Link/Aktivitat x 2

EtherCAT Kommunikationsstatus: RUN x 1

EtherCAT Fehlerstatus: ERR x 1

e Referenzierungsmodus

Profilpositionierungsmodus

Interpolierter Positionierungsmodus

Profildrehzahimodus

Profildrehmomentmodus

Zyklischer Synchron-Positionierungsmodus

ZyKlischer Synchron-Drehzahimodus

Zyklischer Synchron-Drehmomentmodus

Messtasterfunktion

e Drehmomentbegrenzungsfunktion

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: +10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: +8 V)
Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: +20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (1 %): 1,2 ms (normal)

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die
Spannungsversorgung zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzdgerung bis Stillstand oder Ausrollen
bis Stillstand fir Signal P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) oder N-OT
(Antriebsrichtung rlickwérts blockiert)

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.

Verstarkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.

/HWBB_A1, /HWWB_A2, /HWWB_B1 und /HWBB_B2: BaseBlock-Signale flir
Leistungsmodule .

EDM_A und EDM_B: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschal-
tungen (feste Ausgénge).

1SO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Optionsmodule fiir funktionale Sicherheit

*1. Der Drehzahlschwankungskoeffizient flr Lastschwankungen ist wie folgt definiert:
Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

Drehzahlschwankungskoeffizient:

Motornenndrehzahl

x 100%

*2. Flhren Sie stets eine Risikobewertung flr das System durch, um zu bestatigen, dass die Sicherheitsanforderungen erflllt sind.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG
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Spezifikationen fur MECHATROLINK-III Kornmunikationsschnittstellen
[Element  |Spesfikaon |

Regelverfahren

Feedback

Umgebungs-
bedingungen

Geltende Normen

Montage

Leistung

E/A-Signale

Kommunikation

Mit Rotatorischem Servomotor

Mit Linear-Servomotor

Umgebungslufttemperatur
Lagertemperatur
Umgebungsluftfeuchtigkeit
Luftfeuchtigkeit (Lagerung)
Vibrationsfestigkeit
StoBfestigkeit
Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Aufstellhdhe

Sonstige

Drehzahlregelbereich

Drehzahlschwankungskoeffizient*'

Genauigkeit der Drehmomentregelung
(Reproduzierbarkeit)

Zeiteinstellung Sanftanlauf

Linearer Servomotor Signaleingang
Uberhitzungsschutz

Eingangssignale, die

Saeguse;zilgl—e zugeordnet werden
9angssig kénnen
Fester Ausgang
Sequenzaus-
gangssignale Ausgangssignale, die
zugeordnet werden
kénnen
RS-429A Schnittstellen
Kommunikation  1:N Kommunikation
(CN3)

USB-Kommuni-  Schnittstelle
kation (CN7)

Achsenadresseinstellung

IGBT-basierte PWM-Steuerung, Sinuswellen-Stromantrieb

Serieller Geber: 24 Bit (Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)

¢ Linear-Absolutwertgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Absolutwertgeber abhangig)

e Linear-Inkrementalgeber (die Signalaufldsung ist vom Linear-Inkrementalgeber oder dem
Seriellen Konverter abhangig)

-5 °C bis 55 °C (60 °C mit Leistungsreduktion)

-20°C bis 85°C

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

95 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

4,9 m/s?

19,6 m/s?

IP10

2

¢ Darf nicht korrosiven oder brennbaren Gasen ausgesetzt sein.

o Darf nicht Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sein.

¢ Darf nicht Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sein.

1.000 m maximal (Uber 1.000 m mit Leistungsreduktion)

Das SERVOPACK darf an folgenden Orten nicht betrieben werden: Standorte, die elektrosta-

tischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitat

ausgesetzt sind

Siehe Abschnitt Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards

(in Kombination mit SERVOPACK).

Sockelmontage

1:5.000 (bei Nenndrehmoment darf die untere Grenze des Drehzahlregelbereichs nicht zum
Stillstand des Servomotors fihren)

+0,01 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Lastschwankung von 0% bis 100 %)
0% der Nenndrehzahl max. (bei einer Spannungsschwankung von £10 %)

+0,1 % der Nenndrehzahl max. (bei einer Temperaturschwankung von 25°C +25°C)
+1%

Os bis 10s (fiir Beschleunigung und Verzégerung getrennt einstellbar.)

Anzahl Eingangspunkte: 1

Eingangsspannungsbereich: 0 V bis +5 V

Zuléssiger Spannungsbereich: 24 VDC +20%

Anzahl Eingangspunkte: 10

Eingangsverfahren: Senken- oder Quelleneingénge

Eingangssignale

e Signal /DEC (Verzdgerungsschalter Nullpunktriickfihrung)

e Signale /EXT1 bis /EXT3 (Externer Sperr-Eingang 1 bis 3)

e Signale P-OT (Antriebsrichtung vorwérts blockiert) und N-OT (Antriebsrichtung riickwarts
blockiert)

e Signale /P-CL (externe Drehmomentbegrenzung vorwarts) und /N-CL (externe Drehmoment-

begrenzung rlckwarts)
e Signal /P-DET (Polaritatserkennung)
Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.
Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC
Anzahl Ausgangspunkte: 1
Ausgangssignal: Signal ALM (Servoalarm)
Zulassiger Spannungsbereich: 5 VDC bis 30 VDC
Anzahl Ausgangspunkte: 6
(Ein Optokoppler-Ausgang [isoliert] wird verwendet.)
Ausgangssignale
e Signal /COIN (Position erreicht)
Signal /V-CMP (Drehzahl erreicht)
Signal /TGON (Rotationserkennung)
Signal /S-RDY (Servo bereit)
Signal /CLT (Erkennung Drehmomentgrenze)
Signal /VLT (Erkennung Drehzahlgrenze)
Signal /BK (Bremse)

e Signal /WARN (Warnung)

e Signal /NEAR (Nahe)
Ein Signal kann zugeordnet und die positive und negative Logik geéndert werden.

Handbediengerat (JUSP-OP0O5A-1-E)
Bis zu N = 15 Stationen moglich fir RS-422A Port

Einstellbar mit Parametern
PC (mit SigmaWwin+)
Die SigmaWin+ Softwareversion muss 7.11 oder héher sein.

Kommunikationsstandard  Konform mit USB2.0-Standard (12 MBit/s).

Fortsetzung auf der néchsten Seite.
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Fortsetzung von der vorherigen Seite.

Displays/Anzeigen
Kommunikationsprotokoll
Stationsadresseinstellungen
MECHATROLINK-III Erweiterte Adresseinstellung
Kommunikation Baudrate:
Ubertragungszyklus
Anzahl der Ubertragungsbytes
Leistung
Referenzverfahren Referenzeingang
Profil
Analogmonitor (CN5)

Dynamische Bremse (DB)

Verarbeitung der regenerativen Energie
Uberlaufschutz (OT)

Schutzfunktionen
Hilfsfunktionen
Eingénge
Sicherheitsfunktionen  Ausgang
Geltende Normen*2

Geeignete Optionsmodule

Anzeigen CHARGE, PWR, CN, L1 und L2 und zwei einstellige Sieben-Segment-Displays

MECHATROLINK-III

083 bis EF hex (maximale Anzahl Slaves: 62)

Die Stationsadresse wird mit den Drehschaltern (S1 und S2) eingestellt.

Achse A: 00 hex, Achse B: 01 hex

100 Mbps

250 ps, 500 ps, 750 ps, 1,0 ms bis 4,0 ms (in Schritten von 0,5 ms)

32 oder 48 Bytef's pro Station

Die Anzahl der Ubertragungsbytes wird mit einem DIP-Schalter (S3) ausgewahit.

Positions-, Drehzahl- oder Drehmomentregelung mit MECHATROLINK-IIl Kommunikation

MECHATROLINK-Il Befehle (Sequenz, Bewegung, Dateneinstellung, Datenzugriff, Uber-
wachung, Abstimmung usw.)

MECHATROLINK-III Standard-Servoprofil

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannungsbereich: +10 VDC (effektiver Linearitatsbereich: +8 V)

Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: £20 mV (normal)

Maximaler Ausgangsstrom: +10 mA

Einregelzeit (1 %): 1,2 ms (normal)

Wird aktiviert, wenn ein Servoalarm oder Uberlauf (OT) auftritt oder wenn die Spannungs-
versorgung zum Leistungsteil oder zum Servo AUS ist.

Integriert

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Katalog.

Anhalten mit dynamischer Bremse, Verzdgerung bis Stillstand oder Ausrollen bis Stillstand
fUr Signal P-OT (Antriebsrichtung vorwarts blockiert) oder N-OT (Antriebsrichtung riick-
warts blockiert)

Uberstrom, Uberspannung, Unterspannung, Uberlast, Regenerationsfehler usw.

Verstérkungsabgleich, Alarmverlauf, Schrittbetrieb, Referenzfahrt usw.

/HWBB_A1, /HWWB_A2, /HWWB_B1 und /HWBB_B2: BaseBlock-Signale flr Leistungs-
module

EDM_A und EDM_B: Uberwacht den Status der integrierten Sicherheitsschaltungen (feste
Ausgénge).

ISO13849-1 PLe (Kategorie 3), IEC61508 SIL3

Optionsmodule fiir funktionale Sicherheit

*1. Der Drehzahlschwankungskoeffizient flr Lastschwankungen ist wie folgt definiert:
Motordrehzahl ohne Last - Motordrehzahl bei Volllast

Drehzahlschwankungskoeffizient:

Motornenndrehzahl

x 100%

*2. Fuhren Sie stets eine Risikobewertung fUr das System durch, um zu bestatigen, dass die Sicherheitsanforderungen erflillt sind.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG
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e ' =
Anschluss-Spezifikationen und Abmessungen Frontblende £
=
Die Abmessungen der Frontblende und der Anschlussbereich sind fur alle Modelle gleich.
Siehe nachfolgende Abbildungen und Tabellen.
e Abmessungen Frontblende und Anschllsse 5
i=
)
=
@
=
[&)
2
—
i=
2
"ml I o
CN7 c
CN3 5
o
OF| ) ° S
IS5
2
® =
(%2]
5% 4
Q
=
i . o
Einheit: mm =
L
n
* Anschluss-Spezifikationen o
=
Anschluss Nr. Funktion Modell ERETEL Anza_hl aler Hersteller 8
Bestellcode Pins =
w
CN1 E/A-Anschluss DFMC1,5/15-ST-3,5-LRBK JUSP-7CNOO01 30 Phoenix Contact S
Geber-Anschluss Achse A ) =
CN2A/CN2B Geber-Ansohluss Achse B - JZSP-CMP9-1-E 6 Sumitomo 3M Ltd. &)
CN3 Handbediengerat = 14 Honda Tsushin Kogyo Co., Ltd.
CNBA/CNEB Feldbus-Anschluss - 8 Tyco Electronics Japan G.K.
CN7 USB-Anschluss fir SigmaWin - - 5 Tyco Electronics Japan G.K.
Sicherheitsanschluss-Kit - 2013595-1 %
CN8A i its- 8 Tyco Electronics Japan G.K.
Sicherheits . JZSP-GVHO5-E y fonies e =
Steckbriickenanschluss =
Sicherheitsanschluss-Kit - 2013595-1 o
CN8B i its- 8 Tyco Electronics Japan G.K.
S|cherhg|ts . JZSP-CVHO5-E Y I P
Steckbriickenanschluss
CN101 Netzspannungsanschluss BLZ 7.62HP/08/180LR SN BK BX PRT JUSP-7CN101 8 Weidmdller
Motorspannungsanschluss
CN102A/CN102B Achse A BLZ 7.62IT/04/180MF4 SN BK BX PRT JUSP-7CN102 4 Weidmdiller
Motorspannungsanschluss
Achse B =2
CN103 DC-Eingangsspannung BVZ 7.62IT/04/180MF3 SN BK BX PRT JUSP-7CN103 4 WeidmUiller =
Dynamischer Bremsanschluss 5:
CN115A/CN115B AchseA BLZ 7.62IT/03/180MF2 SN BK BX PRT JUSP-7CN115 3 Weidmdiller
Dynamischer Bremsanschluss
Achse B
CN117 Anschluss Haltebremse BLF 5.08HC/04/180LR SN BK BX SO JUSP-7CN117 4 Weidmdiller
CN201 24 V Steuerspannungseingang BLF 5.08HC/04/180LR SN OR BX SO JUSP-7CN201 4 Weidmuller

Anmerkung: Die Anschliisse oben oder ihre Aquivalente werden fiir die SERVOPACKs verwendet.
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SERVOPACKS in Sockelmontage

330

Erdungsklemme, M4

(27,5)

75

70

(e
© °
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- v
ST O
|
!
80
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7,5

4 x M5

330

AuBen

315+0,5 (Montageabstand)

10 60+0,5
80 (Montageabstand)

Bohrschablone fir Montage

Masse etwa: 2R6D: 4,1 kg
5R4D: 4,3 kg

Einheit: mm



SERVOPACKs SGD7W

Systemkonfi ti bis 2 x 1,5kW g
=
ystemrkontigurationen oIS £ X 1, =
=
o
o
k)
] SERVOPACK =
. Netzanschluss| Anschlussklemmen [<b]
‘ Klemmen Motor _S
(9]
‘ | Cr\n15A/cr\|115B—r—r—r———r—r—r—-W 2
. f D1 =]
. i <
=
‘ ‘ ‘ D2 Anschlussklemme Dynamischer ‘ o
. ‘ L D3 Bremswiderstand J o
‘ ‘ CN102A/CN102B}— + — - —  —
‘ ! UA/UB —, W GC_,
. OB/ @ ‘ ‘ VANB — =1
‘ WA/WB ' ‘ =
PE
=
| L) R A R =
! ‘ ” >
‘ (CN117A7——7—7—————7— N =
! "™ ‘ I BK A+ @ =
‘ 4y ‘ BK_A- ‘
‘ E] ‘ . DC+ Zwischenkreis-
‘ L DC spannung }
| (Fur Servo- ‘
‘ 1Ry Alarmanzeige) ‘
! Servospannung - Servospannung TP ‘
EIN
‘ AUS kM
| s eIt N
o®
‘ 1KM 1SA ‘ 5 N
: 1KM 1Ry 2KM % . )
‘ - ] Erden mit einem ‘ ‘ ; T ‘
I Widerstand von } . — Analogiib h !
S wesesion. ‘ 2 ;;i naloguberwachungen ‘
|
.
| .
J
e o
| Linear-Servomotor Eingang 5 \ )
‘ Uberhitzungsschutz ‘ '8
‘ Sequenzeingangssignal * 4,7 kQ =
‘ Spannungsversorgung LZA V"3 +24VIN | 6 e Servo-Alarmausgang | %’
N - p | - 4 | ALM- (AUS fir Alarm) ‘
‘ Multifunktionssequenzeingénge 1 und 11 RJSI01P-OTA) | 7 K=}
(Eingang Antriebsrichtung vorwéirts blockiert: AUS, um Antrieb zu blockieren) STPOTB (12 L ‘ B
[ I
‘ Multifunktionssequenzeingénge 2 und 12 <8102 (N-OT_A) 8 %%I i : IS0 (BICA Multifunktionssequenzausgang 1 <
+ (Bingeng Antriebsichiung rickwérts bockiert: AUS, um Antieb 2u blockiren) JSH2NOT B (13 #Z = (Ausgang Bremse: EIN zum Lsen der ‘
) L 2 ) /SO1-UBKA)  Bromes)
Multifunktionssequenzeingange 3 und 13 1908 (Trggert A = .
: (Triggereingang 1: Sperre bei EIN) y— 03 TiggerLA) .\ O ‘
‘ /SI13 (Trigger B) (18 23 ),/802+ (/BK_B+) Multifunktionssequenzausgang 2 !
’_‘:'—@ i >
| Muttifunktionssequenzeingénge 4 und 14 1904 (Trigge2A) |10 & iZ» 24)),1802- (BK B) ‘
‘ (Triggereingang 2: Sperre bei EIN) T (Tioge8) (19 .
: o 25),/S03+ Multifunktionssequenzausgang 3 ‘ @
‘ Multifunktionssequenzeingénge 5 und 15 1505 (Referenz 4| 11 %%} m 26)./503 ! =
‘ Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN)  — (/‘Refevenz’B 20 - ? Multifunktionssequenzausgang 4 ‘ -GCJ
- /S04+
S : o
: 28 J,/S04- =
‘ m 2 K Multifunktionssequenzausgang 5 ‘ gf
| ey |
‘ 14 ‘
| Batterie fur
‘ Absolutwertgeber *2 2 H & Signalerde
L 2,8Vbis4,5V
——————:—-———--{CN8A/CN8B e
r Schalter  ygg ate | 4 }
—T ' !
‘ 24V Sicherung ' {:x:s—ir 5 2 ‘ 8’
I / -
i " Twes B 8| EDM_A+ <
" " /HWBB_B1- D AL . A
‘ Sicherheit *4 ' JHWEB A2+ 5 @R ‘— EDM_B+ =
: r—|[HIBB A+ ‘ <
‘ /HWBB_B2+ | o EDM_A- .
ov HWBBA2- ) 5 e > EDM_B- J

FG  Abschirmung an Steckergehéuse anschlieBen.
Gehauseerde

1. i steht flr Leitungen mit verdrillten Adern.
*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen.
*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstérkter Isolierung verwenden.
*4, An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung gemai EN/IEC 60950-1 anlegen.
*5. Der Anschluss CN117 wird fir SERVOPACKSs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung verwendet. An SERVOPACKSs ohne integrierte
Servomotor-Bremssteuerung ist kein Anschluss CN117 vorgesehen.
Anmerkung: 1. Einige der E/A-Signalzuordnungen kénnen Uber Parametereinstellungen geéndert werden.
2. Bei Verwendung einer 24 V Bremse ist eine von anderen Spannungsquellen (wie z. B. der fiir die E/A-Signale des Anschlusses CN1) getrennte 24

VDC Spannungsversorgung zu installieren. Bei gemeinsamer Spannungsversorgung werden moglicherweise die E/A-Signale gestort.
3. Die Standardeinstellungen sind in Klammern angegeben.
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Systemkonfigurationen bis 2 x 1,5kW

SGD7W Doppelachse MECHATROLINK-III SERVOPACKSs

ov

SERVOPACK
! . | Anschlt
| klemmen ‘ Motor |
. | ONT15A/CNT 5B — - —— - — s o o
| | (sag )
| . | D2 Anschlussklemme Dynamischer |
i | L D3 Bremswiderstand ]
! | CN102A/CN102B}— » — - — o —
| ! ! UA/UB —, )
H OB1/® | | VANB —
| ! | WAWB - |
! | L PE ]
i | oAl
| ! rCN117A—-—-—-—-—-—-— -
. v | I BK.A+ .
| v ! BK_A- |
H - | . DG+ Zwischenkreis- |
| . L DC- spannung I
| (Fur Servo- | e e e A
! 1Ry Alarmanzeige) | CN2A/CN2B L
[
. . 5 !
EIN AUS ! . 1 |
M | 2 / pcov /!
| I | | 1
! e °® | - _
18A
| e i T
. KM 1Ry § | | 1 L i
- - - Erden mit einem . T
| W\demand von ) . 38 — Analogiib h |
ST wdwesion . | L>¢ logtiberwachungen |
4 /1
L J
Linear-Servomotor tingang
| Uberhitzungsschutz % ? |
i Sequenzeingangssignal « 4,7 kQ 3 JALM+
| Spannungsversorgung i24 V13 +20VN 6 iz - < ieovsof»ﬁle;(‘mausgang |
. = =
| Multfunktionssequenzeingénge 1 und 11 T pJSotporA (7 | 4 JAM- ( r Alarm)
| (Eingang Antiebsrichtung vorwérts blockert: AUS, um Antieb zu blockiere) ST P-0T B 12 : |
%%*% 1}, 1801+ (/BK A+)
| Mutfunktionssequenzeingange 2 und 12 ) SI2N-OT A [ 8 " (BCAY) Multifunktionssequenzausgang 1 |
i (Engang Anibsritung ickts bockit: AL, um A 2u Bockaren) JSH2 (VO B (13 #1 ( 2 | o LU BensENzm Lowen oo |
. " . (- *i -[BK A} Bremse) .
! Mqltlfunk.tlonssquenzelngange 3und 13 1908(Trggert 4 | 9 2|
| (Triggereingang 1: Sperre bei EIN 3 Trager B) (18 23,1502+ (BK B+) Multifunkti 2
Lt + (/BK_ ultifunktionssequenzausgang 2 |
| Multifunktionssequenzeingénge 4 und 14 15104 (Tri & ii 24)),1802- (BK B) |
. . ' (Trigger2 A {10
| (Triggereingang 2: Sperre bei EIN) T TS Tigge2 B {19 1
. N 265/,/S08+ Multifunktionssequenzausgang 3
| Multifunktionssequenzeingénge 5 und 15 505 Refeen AL 11 ? %%{E m I q gang |
i Referenzschalter-Eingang: Referenzierung bei EIN) - -— /SI15(/Re13renz:B 20 o7 E Multifunktionssequenzausgang 4 |
'(/SO4+
. m 28 ),/S04- |
| S Multifunktionssequenzausgang 5
29),/S05+ 1
| e o |
1 Batterie flr ‘
| Absolutwertgeber *2 «SG_ Signalerde |
. 2,8Vhbis4,5V |
e _____ - 7 I
r Sohalter ugs a1y J 4 |
— !
I |
i Ty T 8| EDMA+
| sicnerneit =4 : v F ‘—{ EDM.B+ |
N I -
| = o EDM_A. I

i steht flr Leitungen mit verdrillten Adern.

FG  Abschirmung an Steckergehduse anschlieBen.

Gehauseerde

*2. AnschlieBen, wenn ein Absolutwertgeber verwendet wird. Wenn das Geberkabel mit einem Batteriegehause verbunden ist, keine Pufferbatterie anschlieBen.
*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung wird nicht von Yaskawa geliefert. 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung verwenden.
*4. An den 24 VDC Steuerspannungsklemmen eine SELV-konforme Spannungsversorgung geméB EN/IEC 60950-1 anlegen.

*5. Der Anschluss CN117 wird fur SERVOPACKSs mit integrierter Servomotor-Bremssteuerung verwendet. An SERVOPACKSs ohne integrierte
Servomotor-Bremssteuerung ist kein Anschluss CN117 vorgesehen.
Anmerkung: 1. Einige der E/A-Signalzuordnungen kénnen Uber Parametereinstellungen geéndert werden.

2. Bei Verwendung einer 24 V Bremse ist eine von anderen Spannungsquellen (wie z. B. der fiir die E/A-Signale des Anschlusses CN1) getrennte 24
VDC Spannungsversorgung zu installieren. Bei gemeinsamer Spannungsversorgung werden moglicherweise die E/A-Signale gestort.

3. Die Standardeinstellungen sind in Klammern angegeben.
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=
[sS]
' =
Kabel fur SERVOPACKSs =
Q
@ 1. Verwenden Sie das von Yaskawa angegebene Kabel als Computerkabel.
Mit anderen Kabeln ist der Betrieb moglicherweise nicht zuverlassig.
. . [l
Wichtig D
2
o
Anmerkungen: >
Nachstehende Informationen finden Sie im Handbuch. KabelmaBzeichnungen und Kabelanschlussspezifikationen. b}
Bestellnummern und Spezifikationen der einzelnen Kabelanschlisse. Handbuch Auswahl Peripheriegerate fir AC-Servoantriebe der Sigma-7 Serie. g
L2
Bezeichnung Lidnge (L) | Bestellnummer Abbildung §
2
o
Analoges Monitorkabel im JZSP-CAO01-E
=
<)
2
o
Handbediengerat i JUSP-OPOSA-1-E %
(mit 1 m Kabel) S
=
Kabel fiir Handbediengerat 0,3m JZSP-CVS07-A3-E?
(2]
x
o
o
Computerkabel 2,5m JZSP-CVS06-02-E i
)
im JZSP-CVHO0S3-01-E-G# L
Kabel fiir Kabel mit ‘
Anschliissen™ - -03-E-
q n ) g ]
Sicherheits- 3m JZSP-CVH03-03-E-G# ) e R
funktions- =
einrichtung Kontakt Tyco Electronics Japan G.K. g
Anschluss-Kit™ Produktbezeichnung: Industrielles Mini E/A Anschluss-Kit D-Form Typ 1 o
Modellnummer: 2013595-1 &
0,2m CM3ROMO-00P2-E 5
=
0,5m CMBROMO-00P5-E S
im JZSP-CM3ROMO-01-E
MECHATROLINK-III 3m JZSP-CM3ROMO0-03-E L
EtherCAT 5m JZSP-CM3ROMO0-05-E _ _
PROFINET 10m JZSP-CM3ROIMO-10-E =3 ] O ie=
H 1 %3
Kommunikationskabel 20m JZSP-CM3RO00-20-E ®
—
30m JZSP-CM3RO00-30-E =
=8
40m JZSP-CM3RO01-40-E %
50m JZSP-CM3R0O01-50-E e
Kabel hergestellt mit einer Genauigkeit von einer Dezimalstelle. Angepasste Kabelldngen moglich (z. B. 07A5 fir 7,5 m).
*1. Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion dieses Kabel an den Sicherheitseinrichtungen anschlieBen.
Auch wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, SERVOPACKSs mit angeschlossenem Sicherheits-Steckbriickenanschluss (Modell: JZSP-CVHO5-E) verwenden.
*2.  Fur selbst konfektionierte Kabel verwenden Sie bitte den vorgesehenen Steckersatz.
*3. Dieses Kabel ist in zwei Ausfihrungen erhaltlich. Die Bestellnummer fUr diese Kabel unterscheidet sich am markierten O ein ,R" an dieser Stelle steht fur Kabel mit
RJ45-Steckern an beiden Enden, ein ,M“ steht flr Kabel mit RJ45-Stecker an einem Ende und IMI-Stecker am anderen Ende.
-
Motoranschluss-Abschirmungsklemme =
<<

Abschirmungsklemme fur Sigma-7 400V SERVOPACKS bis 15kW.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Bestellnummer Spezifikation

Sigma-7 400V bis 3,0kW KLBUE 4-13.5_SC
Sigma-7 400V
von 5kW bis 7,5 kW LU T2 s

Sigma-7 400V
fiir 11 kW und 15kW

KLBUE 156-32_SC
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SGD7S-OSBO1A

Optionsmodul fur erweiterte funktionale
Sicherheit FSoE

(STO, SS1-r, SS1-t, SS2-r, SS2-t, SOS, SLS,
SLA, SSR, SDI, SLP, SLI, SCA, SSM)

SGD75-OSB02A

Optionsmodul fur erweiterte funktionale
Sicherheit FSoE + E/A

(STO, SS1-r, SS1-t, SS2-r, SS2-t, SOS, SLS,
SLA, SSR, SDI, SLP, SLI, SLT, SMT, SCA,
SSM)

= Safety over — Safety over —
= EtherCAT. EtherCAT.
o)
i
% SGDV-
OSA01AO000FT900
Optionsmodul fur
funktionale Sicherheit
(SBB, SBB-D, SPM-D,
SLS-D)
SGDV-OFAO1A SGDV-OFB0O3A
@  Optionsmodul Optionsmodul
— E fUr das serielle fUr Impulsgeber
E_E @  Yaskawa-Protokoll (A Quad B)
-+
O D
> %
0 =
o 3
E 0
2 Wy
S SGDV-OFBO1A SGDV-OFBO4A
— Optionsmodul fur . -
-5_ E serielle und Sin/Cos SSQSCZTOOIUI fur
O _.C]_‘,) Geber
x
(D)
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit
Optionsmodule fUr funktionale Sicherheit
Optionsmodule fUr externe Gebersysteme

Optionsmodule
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

FSoE-Optionsmodule mit optionalen E/A

Wenn es um Sicherheit geht, gibt es keine Kompromisse. Aus diesem Grund lassen sich
Sigma-7 Servoantriebe von Yaskawa problemlos in FSoE-Sicherheitskonzepte integrieren.
Sie bieten bis zu 16 Sicherheitsfunktionen, von denen 10 parallel arbeiten kénnen.

Das ermdglicht sichere und einfache Steuerung selbst der komplexesten Anwendungen.

Sigma-7 Optionsmodulle fur funktionale Sicherheit und erweiterte funktionale Sicherheit
machen alle Bewegungen in Ihren Anlagen leistungsfahig und sicher.

Nahtlose Integration

Sigma-7 Optionsmodule lassen sich nahtlos in das SERVOPACK integrieren. Daher besitzen sowohl sichere als auch nicht sichere
Achsen die gleichen Abmessungen, was zu einfacherer Planung und maximaler Flexibilitat fuhrt.

144 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Optionsmodule

Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit £
Mit den Optionsmodulen fUr erweiterte funktionale Sicherheit flr Servoantriebe der Sigma-7 Serie kann der
Funktionsumfang der Servoverstarker erweitert werden. Sie bieten Sicherheitsfunktionen gemaB der EN ISO
13849-1 bis SIL3/PLe, die in der Einzelnorm IEC 61800-5-2 festgeschrieben sind. In Kombination mit Ether-
CAT® Servopacks vom Funktionstyp FT91 erm&glichen diese Module eine optimale Maschinensicherheit nach =
Industrieanforderungen. ®
Zur Abdeckung der sicherheitsrelevanten Anforderungen in diesem Bereich stehen zwei unterschiedliche %
Module zur Verfligung. =
2
[&)
L
Saf £
SGD7S-0SBO1A Optionsmodul fur erweiterte funktionale Sicherheit FSoE d ety over é
SGD7S-0SB02A Optionsmodul fiir erweiterte funktionale Sicherheit FSoE und E/A Eth e rc AT -
®
e
<)
o
kS
£
<
[«5)
=
—
Die Eigenschaften im Uberblick "
S
&
=
oc
L
(%)

Safety over Safety over
EtherCAT. ™ EtherCAT. 2
8
=
@
S
=
o
SGD7S-0SB01A SGD7S-0SB02A
¢ 14 Sicherheitsfunktionen: e 16 Sicherheitsfunktionen:
STO, 881-r, S§1-t, S82-r, 582-, STO, SS1-r, SS1-t, SS2-r, SS2-t, SOS, SLS, SSM, SDI,
SOS, SLS, SSM, SDI, SLP, SSR, SLP, SSR, SLI, SCA, SLA, SLT, SMT ®
SLI, SCA, SLA ¢ 10 Sicherheitsfunktionen kénnen parallel arbeiten =
¢ 10 Sicherheitsfunktionen kénnen e E/A-Platine =
parallel arbeiten 6 E/A Zweikanal SIL3/Ple Kat3 &
® FSoE-zertifiziert - 4 sichere digitale Ein-/Ausgangskanéle o
- 1 sicherer digitaler Eingang
- 1 sicherer analoger Eingangskanal (0-10V) / sicherer
digitaler Eingang
2 E/A Einkanal SIL2/PLd Kat3
- 1 analoger Eingangskanal (PT1000)
- 1 analoger Eingangskanal (4-20 mA) =
o FSoE-zertifiziert S
€
<<

SIL3 PlLe
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Sicherheitsfunktionen (IEC 61800-5-2)

. Passende Sicherheitsmodule
Typ Diagramm
SGD7S-OSB01A | SGD7S-0SB02A
Sichere Momentabschaltung

Je nach Eingangsstatus der Sicherheitsanforderung 16st
diese Funktion die HWBB-Funktion des SERVOPACKs
aus, so dass die Spannungs-versorgung des Motors
abgeschaltet wird. Der Antrieb kann keine geféhrlichen
Bewegungen erzeugen. Wenn STO bei laufendem An-
trieb aktiviert wird, lauft der Motor unkontrolliert aus.

Sicheres Abschalten
(Sichere BaseBlock-
Funktion)

g

(gl

Sicherer Stopp 1, Uberwachung der Verzégerung und
Zeitsteuerung

<

Sicherer Stillstand Das Sicherheitsmodul aktiviert STO: J J
e wenn wahrend der Verzdgerung die
Drehzahlbegrenzung tberschritten wird

* nachdem die Uberwachungszeit abgelaufen ist

-

<

iy

Sicherer Stopp 1, Verzégerung zeitgesteuert
Sicherer Stillstand Das Sicherheitsmodul aktiviert STO: J J
e nachdem die Uberwachungszeit abgelaufen ist

Sicherer Stopp 2, Uberwachung der Verzégerung und
Position

Das Sicherheitsmodul aktiviert STO:
e wenn wéahrend der Verzdgerung die
Drehzahlbegrenzung Uberschritten wird

Sicherer Stillstand

Das Sicherheitsmodul aktiviert SOS:

» nachdem die Uberwachungszeit abgelaufen ist (wenn
bei der Verzégerung keine Grenzwerte Uberschritten
wurden)

e Wenn die Positionsabweichung den Grenzwert Uber-
schreitet, aktiviert das Sicherheitsmodul STO.

Sicherer Stopp 2, Verzégerung zeitgesteuert und Uber-

wachung der Position

Sicherer Stillstand Das Sicherheitsmodul aktiviert SOS: J J

e nachdem die Uberwachungszeit abgelaufen ist.

e Wenn die Positionsabweichung den Grenzwert Uber-
schreitet, aktiviert das Sicherheitsmodul STO.

Sicherer Betriebsstopp

-

¥ ¥

Bei Ausfiihrungsanforderung der Sicherheits-
funktion schaltet das Sicherheitsmodul auf
Positionstiberwachung um.

Wenn die Positionsabweichung den Grenzwert lber-
schreitet, aktiviert das Sicherheitsmodul STO.

Sicher begrenzte Drehzahl

Position

el

Sicherer Stillstand

-
<
<

Bei Ausfiihrungsanforderung der Sicherheits-
funktion startet das Sicherheitsmodul die Drehzahllber-
) wachung (zuerst Uberwachung der
Verzégerung, dann Uberwachung auf konstante Dreh- J v
zahl).
Bei Uberschreitungen von Drehzahlgrenzwerten aktiviert
das Sicherheitsmodul das ausgewahlte Stoppverfahren,
zum Beispiel STO (Standard).

Sicher begrenzte Beschleunigung

Sichere Bewegung

<

Je nach Eingangsstatus der Sicherheitsanforderung
Uberwacht diese Funktion den Beschleunigungs-vor- J
gang des Motors.

Bei Uberschreitung der angegebenen Beschleunigungs-
drehzahl wird das ausgewahlte Motorstoppverfahren
aktiviert, zum Beispiel STO (Standard).

Acc

Sichere Bewegung

i
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Sichere Bewegung

Sichere Bewegung

Sichere Positionierung

Sichere Positionierung

Sichere Bewegung

Sichere Uberwachung

Sichere Bewegung

Sichere Uberwachung

Sichere Richtung.

Sicheres Positionsfenstor

Ty

Position

Wk

-

Sicherer Ausgangsstatus

Sicheres Temperaturfenster

'!'emperatur

]

Sicherer Ausgangsstatus

Position
i

!

Sicherer Ausgangsstatus

Drehzahl

e

-

Sicherer Drehzahlbereich

Diese Funktion ergénzt die SLS-Funktion um eine
Mindestdrehzahltberwachung. Dabei darf die maximale
Drehzahl nicht Uber einen bestimmten Wert steigen und
die minimale Drehzahl nicht unter einen bestimmten
Wert fallen.

Bei Uberschreitung eines dieser Grenzwerte wird das
ausgewahlte Motorstoppverfahren aktiviert, zum Beispiel
STO (Standard).

Sichere Richtung

Diese Funktion verhindert, dass sich der Motor in eine
ungultige Richtung bewegt. Er kann sich nur in eine
(definierte) Richtung bewegen. Wenn die vorgegebene
Richtung nicht eingehalten wird, aktiviert das Sicher-
heitsmodul STO.

Sicher begrenzte Position

Diese Funktion Uberwacht die Endpositionen in vorab
definierten Bereichen. Wenn die Istposition die
Grenzwerte Uberschreitet, aktiviert das Sicherheitsmo-
dul die ausgewahlten Stoppverfahren, zum Beispiel STO
(Standard).

Sicher begrenzter Schrittwert

Diese Funktion Uberwacht die Bewegungen des Antriebs
auf die Einhaltung eines definierten Schrittwerts.

Die Referenzposition wird bei Aktivierung der
Uberwachung festgelegt.

Wenn ein Grenzwert Uberschritten wird, aktiviert das
Sicherheitsmodul STO.

Sicher begrenztes Drehmoment

Diese Funktion Uberwacht das Drehmoment gegentber
dem Grenzwert.

Bei Uberschreitungen des Drehmomentgrenzwerts
aktiviert das Sicherheitsmodul das ausgewahlte
Stoppverfahren, zum Beispiel STO (Standard).

Sichere Motortemperatur

Diese Funktion Uberwacht die Temperatur gegenlber
den Grenzwerten. Bei Uberschreitungen des
Temperaturgrenzwerts deaktiviert das Sicherheitsmodul
den zugeordneten sicheren Ausgang (Ausgang LOW).

Beachten Sie, dass dies eine Uberwachungsfunktion ist.
Bei einer Grenzwertlberschreitung wird kein Stoppver-
fahren aktiviert.

Sichere CAM

Diese Funktion liefert ein sicheres Ausgangssignal, mit
dem angezeigt wird, ob sich die Position der Motorwelle
innerhalb eines bestimmten Bereichs befindet.

Wenn die Istposition die Grenzwerte (iberschreitet,
aktiviert das Sicherheitsmodul das konfigurierte sichere
Ausgangssignal.

Beachten Sie, dass diese Funktion bei einer Grenzwert-
Uberschreitung kein Stoppverfahren aktiviert.

Sichere Drehzahliberwachung

Diese Funktion liefert ein sicheres Ausgangssignal,

mit dem angezeigt wird, ob die Drehzahl unter einem
bestimmten Grenzwert liegt. Wenn wahrend der Uber-
wachung auf konstante Drehzahl der Drehzahlgrenzwert
unterschritten wird, aktiviert das Sicherheitsmodul das
konfigurierte sichere Ausgangssignal.

Beachten Sie, dass dies eine Uberwachungsfunktion ist.
Bei einer Grenzwertlberschreitung wird kein Stoppver-
fahren aktiviert.

Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Passende Sicherheitsmodule
SGD7S-OSB01A | SGD7S-0SB02A

J J
J J
J N
J J
- N
- J
J J
J N
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Geltende Normen und Funktionen

Produkte

Sicherheitsstandard | Geltende Normen SERVOPACK mit FT91

SERVOPACK mit FT91 + Optionsmodul fiir
erweiterte funktionale Sicherheit

. . . EN ISO13849-1:2015 (Kat.3, PLe)
Maschinensicherheit IEC 60204-1:2016 J N
IEC 61508-1...3:2010

. . . IEC 62061:2005/A2:2015

Funktionale Sicherheit IEC 61800-5-1:2007 J J
|IEC 61800-5-2:2016

IEC 61362-3-1:2017
EN IEC 61000-6-2:2019
EMV EN IEC 61000-6-4:2019 N J
IEC 61000-4-2:2008
IEC 61000-4-3:2006 + A1:2007 + A2:2010
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Spezifikationen

SGD7S-OSBO1A

Sicherheitsintegritatsstufe

Wahrscheinlichkeit eines gefahrlichen Ausfalls
pro Stunde

Leistungsstufe

Sicherheitsausfallanteil (Anteil der Ausfalle,
die zu einem sicheren Zustand flihren)

Durchschnittliche Zeit bis gefahrlichem Ausfall
Durchschnittliche Diagnoseabdeckung

Stoppkategorie

Sicherheitsfunktion

Einsatzzeitraum
Hardware-Fehlertoleranz

Teilsystem

SGD7S-OSB02A

Sicherheitsintegritatsstufe

Wahrscheinlichkeit eines geféhrlichen Ausfalls
pro Stunde

Leistungsstufe

Sicherheitsausfallanteil (Anteil der Ausfélle,
die zu einem sicheren Zustand flihren)

Durchschnittliche Zeit bis gefahrlichem Ausfall
Durchschnittliche Diagnoseabdeckung

Stoppkategorie
Sicherheitsfunktion
Einsatzzeitraum

Hardware-Fehlertoleranz

Teilsystem

IEC 61508
IEC 62061
IEC 61508
IEC 62061
EN ISO 13849-1
IEC 61508

EN ISO 13849-1
ENISO 13849-1
IEC 60204-1

IEC 61800-5-2

IEC 61508

IEC 61508
IEC 61508

IEC 61508
IEC 62061
IEC 61508
IEC 62061
EN ISO 13849-1
IEC 61508

EN ISO 13849-1
ENISO 13849-1
IEC 60204-1

IEC 61800-5-2

IEC 61508

IEC 61508
IEC 61508

Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Bis SIL3
Bis SILCL3
PFH =1,3x 10%h
PFH = 4,53 x 10%h
Bis PLe (Kategorie 3)
SFF=99,9 %
MTTF, = 400 Jahre (HOCH)
DC,,, = 99,9 % (HOCH)

Stoppkategorie 0/1/2

STO / SS1-r/ SS1-t/ SS2-r / SS2-t /
SOS /SLS /SLA/SSR/SDI/ SLP /
SLI/ SCA/SSM
20 Jahre (Das Prufintervall ist mit der
Einsatzzeit identisch)

HFT = 1
B

Bis SIL3
Bis SILCL3
PFH = 2,493 x 10%h
PFH = 3,09 x 10%h
Bis PLe (Kategorie 3)
SFF = 95,6%
MTTF, = 100 Jahre (HOCH)
DC,,, =912 % (MITTEL)

Stoppkategorie 0/1/2
STO / SS1-r/ SS1-t/ SS2-r / SS2-t /
SOS /SLS /SLA/SSR/SDI/ SLP /
SLI/ SLT / SMT / SCA / SSM
20 Jahre (Das Prufintervall ist mit der
Einsatzzeit identisch)

HFT = 1
B
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Ansicht SERVOPACK mit installiertem Optionsmodul fur erweiterte
funktionale Sicherheit (mit gedffneter Abdeckung)

Statusanzeige-LEDs

30-poliger E/A-Anschluss
(nur fir SGD7S-OSB02A)

Status-LEDs

Das Sicherheitsmodul besitzt eine griine LED (LD2) zum Anzeigen des stérungsfreien Normalbetriebs und eine rote LED (LD1) zum

Anzeigen von Fehlern.

Rote LED Griine LED Bedeutung

AUS AUS
AUS EIN
EIN AUS
EIN EIN
Blinkt AUS
Blinkt EIN

Keine Spannungsversorgung
Normalbetrieb

Fehler Optionsmodul entsprechend
Fehlercode

STO aktiv

Fehlerhafter Modulwechsel / Fehler nach

,Kopplung“ des Optionsmoduls mit dem
SERVOPACK

Sicherheitsfunktion aktiv
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Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

Kontaktbelegung CN21 E/A-Anschluss fur SGD7S-OSB02A =
=
Das Sicherheitsmodul besitzt einen 30-poligen Stecker (zwei parallele Reihen) mit folgender Pin-Belegung.
(Pin-Nr. | Signal | Beschreibung | Spezification____________|
1 Port A1+ Digital-E/A
2 Port A2+ Digital-E/A ]
3 Port B+ Digital-E/A 2
4 Port B2+ Digital-E/A =
5 Port C1+ Digital-E/A &(j
6 Port C2+ Digital-E/A B
7 Ea—— Digital-E/A 15 GND_POWER 24V_POWER 30 %
8 Port D2+ Digital-E/A 14 PotGar 29 =
9 Port E1+ Digitaleingang 13 PortGir %
10 Port E2+ Digitaleingang 12 PortF2+ 7
1" Port F1+ Digitaleingang / Analogeingang (0-10 V) 1 PortF1+ 2% =
12 Port F2+ Digitaleingang / Analogeingang (0-10 V) 10 Port B2+ 25 9.(;
13 Port G1+ Stromeingang (4-20 mA) 9 PortEf+ 24 S
14 Port G2+ RTD-Eingang (PT1000) 8 Port D2+ 23 %
15 GND_POWER Externe 24 V-Spannungsversorgung 7 PortD1+ 22 =2
16 Port Al- Digital-E/A 6 PortC2+ 21 =
17 Port A2- Digital-E/A 5 PortC1+ 20
18 Port B1- Digital-E/A 4 Port B2+ 19
19 Port B2- Digital-E/A 3 PortB1+ 18
20 Port C1- Digital-E/A 2 PortA2+ 17 2
21 Port C2- Digital-E/A 1 PortAls 16 Q
22 Port D1- Digital-E/A 5
23 Port D2- Digital-E/A =
24 Port E1- Digitaleingang cu/J)
25 Port E2- Digitaleingang LED (LD2)
26 Port F1- Digitaleingang / Analogeingang (0-10 V) LED (LD1)
27 Port F2- Digitaleingang / Analogeingang (0-10 V)
28 Port G1- Stromeingang (4-20 mA)
29 Port G2- RTD-Eingang (PT1000)
30 24V_POWER Externe 24 V-Spannungsversorgung

@
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=
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i
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Weiteres Zubehor

JZSP-P7R2-8-E Montageschiene fir Optionsmodule fur Sigma-7 400 V SERVOPACKSs

JUSP-7CN21 E/A-Sicherheitsanschluss (fir SGD7S-OSB02A)

SGDV-OFA01 Optionsmodul fur Yaskawa-Geber @©
—

SGDV-0FB04A Optionsmodul flir Resolver 2

JZSP-Z002 20-Bit-Absolutwertgeber =
<5}

JZSP-CVS06-02-E USB-Verbindungskabel (Programmier-PC - SERVOPACK) a
(=)
=
<

Konfigurationstool: E

Parameter-Editor fur Optionsmodule flr erweiterte funktionale Sicherheit

Verfligbar auf der Webseite von Yaskawa Europe.
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Sigma-5 Optionsmodule fur funktionale Sicherheit

Mit den Sicherheitsmodulen flir Servoantriebe der Sigma-7 Serie kann der Funktionsumfang der Servoverstérker erweitert
werden. Sie bieten Sicherheitsfunktionen gemaB der EN ISO 13849-1, die in der Einzelnorm IEC 61800-5-2 festgeschrieben
sind. Sie kdnnen mit einem Sigma-7 400V SERVOPACK kombiniert werden, um eine optimale Maschinensicherheit nach
Industrieanforderungen zu erreichen.

SERVOPACKSs, Optionsmodule und Montageschienen miissen separat bestellt werden.

Modellbezeichnung Beschreibung

SGDV-0SA01A000FT900 Optionsmodul fur funktionale Sicherheit

Montageschiene fur Optionsmodule

Montageschiene flr Optionsmodule fir Sigma-7 400 V SERVOPACKS.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flr mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell | Bestellnummer | Spezifikation

Alle Modelle J25P-PTRZ-B-E _
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Optionsmodule fUr funktionale Sicherheit

Geltende Normen und Funktionen

Produkte

Sicherheitsstandard | Geltende Normen
SERVOPACK 12 S
Sicherheitsmodul
EN 1SO13849-1:2008/ AC:2009
Maschinensicherheit EN 954-1 J J
IEC 60204-1
IEC 61508 Normenreihe
Funktionale Sicherheit IEC 62061 J J
IEC 61800-5-2
EMV IEC 61326-3-1 J J

Unterstltzung fur in IEC61800-5-2 definierte Funktionen

Sicherheitsfunktionen werden mit dem festverdrahteten BaseBlock (HWBB) im SERVOPACK implementiert.

Passende Produkte

Sicherheitsfunktion Beschreibung SGD7S SGD7S + SGD7W Achse A + SG
SGD7W Achse A + B | Sicherheitsmodul | Sicherheitsmodul D7W Achse B

Sichere BaseBlock- Diese Sicherheitsfunktion entspricht einer
Funktion* STO-Funktion. (Schaltet die Spannungsversor- J J J J
(SBB-Funktion) gung vom SERVOPACK zum Motor AUS)

Diese Sicherheitsfunktion entspricht einer

Sichere BaseBlock- SS1-Funktion. (Uberwacht fiir die angegebene
Funktion mit Verzdgerung Zeit den Verzdgerungsbetrieb des Motors und — J J =
(SBB-D Funktion) schaltet dann die Spannungsversorgung vom

SERVOPACK zum Motor AUS)

Sichere Positionsuber- Diese Sicherheitsfunktion entspricht einer

wachungsfunktion mit SS2-Funktion. (Uberwacht fiir die angegebene J J

Verzbgerung Zeit den Verzdgerungsbetrieb des Motors und - -
(SPM-D Funktion) Uberwacht nach dem Motorstopp die Position)

Diese Sicherheitsfunktion entspricht einer

SLS-Funktion. (Uberwacht fir die angegebene

Zeit den Verzdgerungsbetrieb des Motors = N N —
und Uberwacht dann die Motordrehzahl auf

Einhaltung des zulassigen Bereichs)

Sichere Drehzahlbe-
grenzungsfunktion mit
Verzbégerung

(SLS-D Funktion)

* Bei Kombination mit einem Optionsmodul Sicherheit kann die Sichere BaseBlock-Funktion (Sichere Momentabschaltung)
am SERVOPACK CN8 oder am Optionsmodul Sicherheit ausgewahlt werden.

Sichere Leistung: Sichere Leistung:
SHIZANAE S SLElCIR e 1 SERVOPACK CN8O Sicherheitsmodul

SGDV-OS01A CNB8: Nicht zutreffend (*?) Zutreffend
SGD7S
SGDV-0OS01A000FT900 CNB8: Zutreffend Zutreffend
Achse A"  SGDV-OSO1A Zutreffend Zutreffend
SGD7W
Achse B! - CN8B: Zutreffend -
SGD7W Achse A SGDV-0OS01A000FT900 CNB8A: Zutreffend Zutreffend
Achse B - CNB8B: Zutreffend -

*TWenn das Sicherheitsmodul am SGD7W angeschlossen ist, arbeitet das Sicherheitsmodul nur fir Achse A.
*2 Ein nicht angeschlossenes CN80O ist durch einen Sicherheits-Steckbriickenanschluss zu ersetzen.
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Optionsmodule fUr funktionale Sicherheit

Spezifikationen und Nennwerte

Basisspezifikationen
Platzierung Angebracht am SERVOPACK
Spannungs- . )
versorgung Spannungsversorgungsverfahren Versorgung Uber die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACK
Umgebungslufttemperatur 0°C bis +55°C
Lagertemperatur -20°C bis +85°C

Umgebungsluftfeuchtigkeit /
Luftfeuchtigkeit bei Lagerung

Vibrationsfestigkeit 4,9m/s?
StoBfestigkeit 19,6 m/s?

Schutzart: IP10, Verschmutzungsgrad: 2

Der Installationsort muss die folgenden Voraussetzungen erflllen.
Schutzart / Verschmutzungsgrad e Frei von korrosiven und explosiven Gasen.

o Frei von Wasser, Ol oder Chemikalien.

* Frei von Staub, Salzen oder Eisenstaub.

Aufstellhdhe 1.000m max.

90 % relative Luftfeuchtigkeit max. (kein Frost und nicht kondensierend)

Betriebs-
bedingungen

Frei von elektrostatischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern oder

Sonstige Radioaktivitat.

Einhaltung von UL-Normen, EU-Richtlinien und weiteren Sicherheitsstandards
(in Kombination mit SERVOPACK)

| Element | Spezifikation

Anzahl der Funktionen: 2
Anzahl der Kandle 2

Eingénge . ) ) , )
Funktion Eingangssignal Sicherheitsanforderung (SRI-A1, SRI-A2)
Anzahl der Kandle 1
Ausgang = ) b
Funktion Ausgangssignal Externe Geratelberwachung (EDM-A)
Sicherheitsfunktionen (IEC61800-5-2) Funktionsnamen des Sicherheitsmoduls
Sicherheits- Sichere Momentabschaltung (STO) Sichere BaseBlock-Funktion (SBB-Funktion)
funktion A (CN21) ) ) . .
. Sichere BaseBlock-Funktion mit Verzége-
Sicherer Stopp 1 (SS1) .
rung (SBB-D-Funktion)
Stoppverfahren T —— - " Nk
. ichere Positionstiberwachungsfunktion mit
SICLSTCRSIOPDIZE 2} Verzoégerung (SPM-D-Funktion)
Sicherheits- Sicher begrenzte Geschwindigkeit Sicher begrenzte Geschwindigkeit mit
. (SLS) Verzdgerung (SLS-D-Funktion)
funktionen
L Anzahl der Kandle 2
Eingénge . ) . . )
Funktion Eingangssignal Sicherheitsanforderung (SRI-B1, SRI-B2)
Anzahl der Kanile 1
Ausgang - ) o
Funktion Ausgangssignal Externe Geratelberwachung (EDM-B)
Sicherheitsfunktionen (IEC61800-5-2) Funktionsnamen des Sicherheitsmoduls
Sicherheits- Sichere Momentabschaltung (STO) Sichere BaseBlock-Funktion (SBB-Funktion)
funktion B (CN22) ) ) . .
. Sichere BaseBlock-Funktion mit Verzége-
Sicherer Stopp 1 (SS1) .
rung (SBB-D-Funktion)
Stoppverfahren T E—— - " Nk
. ichere Positionstiberwachungsfunktion mit
eligietisi Slio g 2(E2E) Verzbgerung (SPM-D-Funktion)
Sicher begrenzte Geschwindigkeit Sicher begrenzte Geschwindigkeit mit
(SLS) Verzdgerung (SLS-D-Funktion)
Sonstige Aktivmodus-Funktion
Ansprechzeit 200ms max.
Sicherheitsintegritatsstufe SIL2, SILCL2
Wahrscheinlichkeit eines gefahrlichen Ausfalls pro PFH 8,3 x 107 [1/h]
Stunde
. Kategorie Kat3
ichere . " ,
Lelstung Lelstungss_tuf_e - - ) PLd (Kategorie 2)
!Jurchschmttllche Zeit bis gefahrlichem Ausfall fiir MTTFd: Hoch
jeden Kanal
Durchschnittliche Diagnoseabdeckung DCave: Mittel
Bewahrungstestintervall 10 Jahre

* Wenn auf der SERVOPACK-Seite die Sichere Momentabschaltung CN8 eingerichtet ist, andert sich die Spezifikation fur Sichere Leistung zu PLe.
Einzelheiten entnehmen Sie bitte den SERVOPACK-Spezifikationen in diesem Katalog.
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Optionsmodule fUr funktionale Sicherheit
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SERVOPACK: Draufsicht mit installiertem Sicherheitsmodul =
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Geratelabel Modell Anzahl der Pins Hersteller E

[

CN21 1981080-1 8 Tyco Electronics Japan G.K. 2
CN22 1981080-1 8 Tyco Electronics Japan G.K.
CN8 1981080-1 8 Tyco Electronics Japan G.K.

Anmerkungen:

1. Die Anschliisse oben oder ihre Aquivalente werden fiir SERVOPACKSs verwendet.
2. Informationen zu Installationsstandards entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch des Sicherheitsmoduls.
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Kabel fur Optionsmodule fur funktionale Sicherheit

Bestellnummer Spezifikation

(<)
im  JZSP-CVH03-01-E-G# @
Kabel mit Anschliissen* EEi— e =1
3m JZSP-CVH03-03-E-G# =
o
* Bei Verwendung der Sicherheitsfunktionen dieses Kabel an den Sicherheitsfunktionseinrichtungen anschlieBen.
Wenn keine Sicherheitsfunktionen verwendet werden, den Sicherheits-Steckbriickenanschluss (JZSP-CVH05-E) am SERVOPACK anschlieBen.
Sperzifikationen fur JZSP-CVH03-03-E-G#
(=]
o
mm Leitungsfarbe | Markierungsfarbe E
[
1 Nicht verwendet =<
2 Nicht verwendet - -
3 /HWBB1- Weif3 Schwarz
4 /HWBB1+ WeiB3 Rot
5 /HWBB2- Grau Schwarz
6 /HWBB2+ Grau Rot
7 EDM1- Orange Schwarz
8 EDM1+ Orange Rot
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Optionsmodule

Optionsmodul fur externes Gebersystem /
geschlossener Regelkreis

Mit den Sicherheitsmodulen fUr Servoantriebe der Sigma-7 Serie kann der Funktionsumfang der Servoverstérker erweitert werden.
Bei einer Steuerung im geschlossenen Regelkreis wird die Position der gesteuerten Maschine mit einem extern installierten Geber
erfasst, und die Positionsinformationen der Maschine werden an den SERVOPACK zurlickgemeldet. Durch die direkte Riickmeldung
der Maschinen-Istposition ist eine hochprézise Positionierung moglich. Fur eine Steuerung im geschlossenen Regelkreis sind ein
entsprechendes Optionsmodul und ein SERVOPACK erforderlich.

SERVOPACKSs, Optionsmodule und Montageschienen miissen separat bestellt werden.

Optionsmodul flr externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis

Modellbezeichnung Beschreibung

SGDV-0FAO1A Optionsmodul flir das serielle Yaskawa-Protokoll
SGDV-0FBO1A Optionsmodul fiir serielle und Sin/Cos Geber
SGDV-0FB03A Optionsmodul fur Impulsgeber (A Quad B)
SGDV-0FB04A Optionsmodul flir Resolver

Montageschiene fur Optionsmodule

Montageschiene fur Optionsmodule fir Sigma-7 400 V SERVOPACKS.
Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter flir mehr Informationen.

SERVOPACK-Modell Spezifikation

Alle Modelle J2SP-PTR2-B-E _
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Systemkonfiguration mit SGDV-OFAO1A

Rotatorische Motoren Inhalt

Linearmotoren

SERVOPACKs

Anschluss fir CN31
(JZSP-CSI9-2-E)

Serielles —
Konverterkabel

Serieller Konverter D

-
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%)
=
S
i
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Peripherie

s

Anhang

Externer Linear-Geber
(Nicht von Yaskawa geliefert)

* Die angeschlossenen Geréte und Kabel sind abhéngig vom Typ des verwendeten externen Linear-Gebers.
Anmerkung: Informationen zu Peripheriegeraten entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt oder dem Kapitel Peripheriegerate.
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Anschlisse am Linear-Geber des Herstellers Heidenhain Corporation

Anschliisse fiir ein Analog Ausgangsspannungssignal 1 Vp-p

Die Anschllisse mussen an einem Seriellen Yaskawa-Konverter vorgenommen werden. Im Seriellen Konverter wird das Ausgangssignal
mit 8 Bit (256 Teilungen) multipliziert.

/\q’
SERVO-| @ Geberkabel
PACK y . )
1 Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor  ——»
) ) Lineargeberhersteller:
@Serielles ®Serieller Konverter @Linear- i i i
CN?2 CN31 Konverterkabel Geberkabel Heidenhain Corporation
[J i e e —@}E:] - - - [‘Eﬂ-l—m _[.:'E'] - D%I
Kabelhersteller: Heidenhain

Corporation™

*1. Bei einem Seriellen Konverter JZDP-JO0O OOOdarf das Yaskawa Linear-Geberkabel nicht langer als 3 m sein.
*2. Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Heidenhain Corporation.

I

Optionsmodul fUr externes Geber-

Steuerung im geschlossenen Regel- I
@ kreis (Separat erhaltlich) ;y(:};ga\;rjo/Fg:;:Rlossener Regelkreis
@ Serielles Konverterkabel JZSP-CLP70-00%-E
(€} Serieller Konverter? JZDP-H003-000
@® Linear-Geberkabel JZSP-CLL30-O00%-E

*1 Bei Einzelbestellungen eines SERVOPACK und eines Optionsmoduls fUr externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis diese Modellnummer fir das Optionsmodul
fUr externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis auswéhlen. Fur Optionsmodule fir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis Yaskawa-Montageschiene
JZSP-P7R2-8-E verwenden.

*2 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.

*3 Die Késtchen (O0) in der Modellnummer werden bei der Bestellung durch die Kabellénge ersetzt. (1m = 01, 3m = 03, 5m = 05, 10m = 10, 15m = 15)

AnschlUsse bei Verwendung einer seriellen
Yaskawa-Schnittstelle fur die Ausgangssignale
Linear-Geber LIC4100 mit Interpolator EIB3391Y

/\\/’
SERVO- Geberkabel
PACK /
b Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor —
!- LIC4100 I
Lineargeberhersteller:
Geberkabelhersteller: . . .
Heidenhain Corporation ®
CN2 CN31 Heidenhain Corporation* EIB3391Y l I o=
47>.[1:l:1:|<——> <77>[1:l:1—|
m l T Interpolator =] .

LProduk‘te der Heidenhain Corporation

* Geberkabel vom Hersteller Heidenhain Corporation verwenden. Detaillierte Spezifikationen der Geberkabel erfragen Sie bitte bei der Heidenhain Corporation.
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

=
[sS]
AnschlUsse am Linear-Geber des Herstellers Renishaw Plc =
Anschliisse fiir ein Analog Ausgangsspannungssignal 1 Vp-p
/\\/’
SERVO-| @ Geberkabel S
[=}
PACK / . , S
1 Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor — §
[«b)
Lineargeberhersteller: S
@ Serielles Q@ Serieller Konverter @ Linear-Geberkabel*! Ren r? o ' g
cnell | eoNat Konverterkabel | enishaw pic | =
; °
oC
Kabelhersteller: Renishaw plc*
*1 Bei einem Seriellen Konverter JZDP-J00O OOOdarf das Yaskawa Linear-Geberkabel nicht langer als 3 m sein. —
*2 Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Renishaw plc. (<)
*3 Wenn die Ursprungssignale von einem Linear-Geber des Herstellers Renishaw plc stammen, wird der Ursprung eventuell falsch erkannt. In einem solchen =}
Fall ist das Signal BID/DIR zu verwenden, mit dem das Ursprungssignal nur in eine Richtung ausgegeben wird. g
<
[«5)
=
(Nr.[Element -
s ) Optionsmodul flr externes Gebersys-
0] ktelue;rsung lmtge':?lTl\loE?enen IrEg tem / geschlossener Regelkreis™
rels (oeparat ernaltiic SGDV-OFAOTA
@ Serielles Konverterkabel JZSP-CLP70-00%-E
Q Serieller Konverter? JZDP-H005-000 g
® Linear-Geberkabel JZSP-CLLOO-O00O%-E E
o
*1 Bei Einzelbestellungen eines SERVOPACK und eines Optionsmoduls flir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis diese Modellnummer fir das Optionsmodul E
fur externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis auswahlen. Fir Optionsmodule fir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis Yaskawa-Montageschiene |
JZSP-P7R2-8-E verwenden. (%2]

*2 Bitte kontaktieren Sie Ihren Yaskawa Vertreter fir mehr Informationen.
*3 Die Késtchen (0) in der Modellnummer werden bei der Bestellung durch die Kabellénge ersetzt. (1m = 01, 3m = 03, 5m = 05, 10m = 10, 15m = 15)

@
ju}
S
S
=
%)
=
S
i
<3
(@]

Anschlisse am Linear-Geber des Herstellers Magnescale Co., Ltd.
Linear-Geber SL700 und Sensorkopf mit Interpolator PL101-RY

>~ T
SERVO-, Geberkabel
PACK / ) ) 2
[ b Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor — =
=3
)
- - - - - - - - - ® cmm— o
|' SL70o 3
Seriel . Lineargeberhersteller:
eneles Magnescale Co., Ltd.
cN2|| | oNst Konverterkabel* J SO RY Kot i ‘ X
- |
e --- =0 - "7 ]
. Interpolator = ]
L - - - - - - - - - -
[=))
LProdukte der Magnescale Co., Ltd. S
=
* Informationen zu Kabeln zum Anschluss von Optionsmodulen fir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis und Linear-Gebern E

entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt oder dem Kapitel Serielle Konverterkabel.
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Linear-Geber SR-75, SR-77, SR-85 und SR-87
/\\/

SERVO- Geberkabel
PACK Y A

b Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor ~ ——

—- - - - - - - - - -
' Lineargeberhersteller:
Magnescale Co., Ltd.
*SR75-00000LF

. +SR75-00000OMF
Goberkabelhorstol «SR77-00000LF
eberkabelhersteller: «SR77-00000MF
CN2|| | CN31 o Magnescale Co., Ltd.*

+SR85-00000LF
+SR85-00000MF
+SR87-00000LF
+SR87-00000OMF

* Zum Anschluss von SERVOPACK und Linear-Geber Kabel CH33-xxOOG vom Hersteller Magnescale Co., Ltd. verwenden (dieses Kabel
besitzt Anschlisse, die fiir die Verwendung mit Yaskawa-Produkten ausgelegt sind).

Absolutdrehwertgeber RU77-4096ADF/RU77-4096AFFTO01

LI:’rodukte der Magnescale Co., Ltd.

T
SERVOA Geberkabel
PACK / : .
[ Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor  ——»
) o— e o e o — e — e C— - c— . - C— - c— . E—— - —— . ==
I Drehgeberhersteller:
Magnescale Co., Ltd.
. *RU77-4096ADF
Geberkabelhersteller: N
*RU77-4096AFFTO1
CN2|| | CN31 I Magnescale Co., Ltd.* I
Bt 1 I e [ - D%I
= e 2

LProdukte der Magnescale Co., Ltd.

* Zum Anschluss von SERVOPACK und Drehwertgeber RU77 Verlangerungskabel der Serie CE28 vom Hersteller Magnescale Co., Ltd. verwenden.

Anmerkung: Der RU77 ist ein Singleturn-Absolutdrehwertgeber.

Anschllsse an Linear-Geber des Herstellers Mitutoyo Corporation

Linear-Geber ST780JA

CN2 ]| | CNa1 Konverterkabel*

* Informationen zu Kabeln zum Anschluss von Optionsmodulen fiir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis und Linear-Gebern entnehmen
Sie bitte dem folgenden Abschnitt oder dem Kapitel Serielle Konverterkabel.

Anschlusse
Yaskawa- Anzahl der
T SR T
CN31 3E106-0220KV JZSP-CMP9-1-E-G# 3M Japan Ltd.

Anmerkung: Die Anschliisse oben oder ihre Aquivalente werden fiir Optionsmodule fiir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis verwendet.
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SPEE(\D/E / Geberkabel Lineargeberhersteller:
b Anschluss an Geber im rotatorischen Servomotor  ——» Mitutoyo Corporation

*ST781A *ST784A
) *«ST782A *«ST788A
Serielles eST783A  «ST789A

m e~ >D§|

LKabeIhersteHer: Mitutoyo Corporation




Optionsmodule fur externe Gebersysteme

s
Systemkonfiguration mit SGDV-OFBOOA B
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Anschluss flir CN31
— (JZSP-CSI9-2-E)

Motor-Geberkabel
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Anhang

(Nicht von Yaskawa geliefert)
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Standardspezifikationen
Geber-Spannungsversorgung Ausgangsspannung Norm. 5V
EnDat 2.2 . ) Signallibertragung RS485
Serielle Schnittstelle (synchron) -
Maximale Baudrate 16 MHz
Geber-Spannungsversorgung Ausgangsspannung Norm. 5V
Serielle Schnittstelle (synchron) Signalibertragung RS485
Maximale Baudrate 2 MHz
EnDat 2.1 Signallbertragung Differenzsignale, symmetrisch
Differenzspannung 0,5 bis 1,25 Vss
Sinus-Cosinus-Eingang Abschlusswiderstand 124 Ohm
Signalfrequenz 250 kHz
Auflésung 13 Bit (8192)
Geber-Spannungsversorgung Ausgangsspannung 7 bis 12V
Serielle Schnittstelle (asynchron) Slgnélwertragung RS485
Maximale Baudrate 38,4 MHz
T Si.gnaIUbertragung Dif‘fer.enzsignale, symmetrisch
Differenzspannung 0,5 bis 1,25 Vss
Sinus-Cosinus-Eingang Abschlusswiderstand 124 Ohm
Signalfrequenz 250 kHz
Auflésung 13 Bit (8192)
Geber-Spannungsversorgung Ausgangsspannung Norm. 5V
Signaltibertragung Differenzsignale, symmetrisch
Differenzspannung 0,5 bis 1,25 Vss
Sinus-Cosinus-Eingang Abschlusswiderstand 124 Ohm
Sinus-Cosinus-Geber Signalfrequenz 250 kHz
Aufldsung 13 Bit (8192)
Signallibertragung Differenzsignale, symmetrisch
Referenzeingang Differenzspannung mindestens 0,2 V

Abschlusswiderstand

124 Ohm

Einrichtung Optionsmodul fur externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis

Die Geber-Parameter missen Uber das SERVOPACK mit dem Engineering-Tool SigmaWin+ in das Modul geschrieben werden.
Eine vorbereitete Geber-Parameterdatei flr einen vollstandig geschlossenen Regelkreis erhalten Sie bei Yaskawa.

Verfahren zum Herunterladen der Geber-Parameter Uber SigmaWin+
Version 7.2x Uber Sigma-7 400 V in das Optionsmodul

Installieren Sie einen Motor, einen Geber und ein SERVOPACK.

Wahlen Sie in SigmaWin+ ,Parameter > Parameter bearbeiten” aus. Setzen Sie Parameter Pn002.3 auf 1 oder 3.
Starten Sie in SigmaWin+ ,Setup > Motorparameter Messsystem schreiben®.

Schreiben Sie die Konfigurationsdatei in das Optionsmodul.

AN~

Anmerkung: Informationen zum Schreiben von Parametern mit SigmaWin+ entnehmen Sie bitte dem SigmaWin+ Handbuch.
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Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Mit Hallsensorsignalen

Nicht unterstiitzte Gerate

Die Daten werden verwendet (alle Funktionen, die fiir die Informationen bendtigt werden).

Optionsmodul Erweiterte Sicherheit: SGDV-OSA01A
Optionsmodul fir externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis: SGDV-OFAO1A

Allgemeine Spezifikationen SGDV-OFBO3A

Coment [ spefication

=
5]
Allgemeine Spezifikationen SGDV-OFBO1A =
| Element | Spezifikation
Passendes SERVOPACK Alle SERVOPACKS der Sigma-7 Serie
Passende SERVOPACK-Firmwareversion Version 0023 oder héher
Platzierung Angebracht am SERVOPACK E,
Spannungsversorgung  Spannungsversorgungsverfahren Versorgung Uber die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACK. .g
Umgebungslufttemperatur / 0 °C bis +56 °C / -20 °C bis +85 °C =
Temperatur bei Lagerung _GCJ
Umgebungsfeuchtigkeit / . 0 . o ‘ 2
Luftfeuchtigkeit bei Lagerung Hochstens 90 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend) §
Vibrationsfestigkeit / StoBfestigkeit 4,9 m/s? /19,8 m/s? %
Schutzart: IP10, Verschmutzungsgrad: 2 o
Betriebsbedingungen Der Installationsort muss die folgenden Voraussetzungen erfiillen.
Schutzart / Verschmutzungsgrad Frei von korrosiven und explosiven Gasen
Frei von Wasser, Ol oder Chemikalien
Frei von Staub, Salzen oder Eisenstaub é
Aufstellhhe 1.000 m oder weniger g
n Frei von elektrostatischen Storungen, starken elektromagnetischen/magnetischen 1=
Sonstige : e =
Feldern oder Radioaktivitat 8
Unterstiitzte Motoren Permanentmagnetmotoren, Rotations- oder Linear-Servomotoren mit Synchron-Wech- =
selstrom
Muss Kleiner als 500 [U/s] sein.
Max. Ausgangsfrequenzbereich Anmerkung: UL-Anwendung: 400 [U/s] (200 V), 300 [U/s] (400 V).
Wenn UL erforderlich ist, ist die Kombination auf UL an der Kundenseite anzuwenden.
Unterstiitzte Messsysteme fiir Motorantrieb EnDat2.1, EnDat2.2, HIPERFACE, Sin/Cos o
Unterstiitzte Messsysteme fiir geschlossenen Regelkreis EnDat2.1, EnDat2.2, HIPERFACE, Sin/Cos 5
Die Sigma-5 Erkennungsfunktion ist verfligbar. E
. . s (e Fur EnDat2.1, EnDat2.2 und HIPERFACE sollte die Funktion einmalig ausgeflhrt werden g
PPIungsmforr!'lahonen 9 (danach werden die dabei erkannte Daten verwendet). E
fir Motorantrieh Fur andere Messsysteme sollte die Funktion bei jedem Hochfahren ausgefiihrt werden. (%2]
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Passendes SERVOPACK Alle SERVOPACKS der Sigma-7 Serie
Passende SERVOPACK-Firmwareversion Version 0023 oder héher
Platzierung Angebracht am SERVOPACK
Spannungsversorgung  Spannungsversorgungsverfahren Versorgung Uber die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACK. GCJ
<D}
Mo T M R 0°C bis +55 °C / -20 °C bis +85 °C 3
Temperatur bei Lagerung =
L <)
Umgebungsfeuchtigkeit / . ® . o . o
Luftfeuchtigkeit bei Lagerung Hochstens 90 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)
Vibrationsfestigkeit / StoBfestigkeit 4,9 m/s?/ 19,8 m/s?
. . Schutzart: IP10, Verschmutzungsgrad: 2
Betriebsbedingungen Der Installationsort muss die folgenden Voraussetzungen erfilllen.
Schutzart / Verschmutzungsgrad Frei von korrosiven und explosiven Gasen
Frei von Wasser, Ol oder Chemikalien
Frei von Staub, Salzen oder Eisenstaub >
Aufstellhhe 1.000 m oder weniger §
. Frei von elektrostatischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen =
Sonstige <<

Unterstiitzte Motoren

Max. Ausgangsfrequenzbereich
Unterstiitzte Messsysteme fiir Motorantrieb
Unterstiitzte Messsysteme fiir geschlossenen Regelkreis
Polungsinformationen ~ Ohne Hallsensorsignale
fiir Motorantrieb - =
Mit Hallsensorsignalen

Nicht unterstiitzte Gerate

Feldern oder Radioaktivitat

Permanentmagnetmotoren, Rotations- oder Linear-Servomotoren mit Synchron-Wech-
selstrom

Muss kleiner als 500 [U/s] sein.

Anmerkung: UL-Anwendung: 400 [U/s] (200 V), 300 [U/s] (400 V).

Wenn UL erforderlich ist, ist die Kombination auf UL an der Kundenseite anzuwenden.

A Quad B

A Quad B

Die Sigma-5 Erkennungsfunktion ist verfligbar.

Fur andere Messsysteme sollte die Funktion bei jedem Hochfahren ausgeftihrt werden.
Die Daten werden verwendet (alle Funktionen, die fur die Informationen bendtigt werden).
Optionsmodul Erweiterte Sicherheit: SGDV-OSAQ1A

Optionsmodul fur externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis: SGDV-OFAO1A



Optionsmodule fur externe Gebersysteme

Allgemeine Spezifikationen SGDV-OFBO4A
Element ________________________[Spesifikation |

Passendes SERVOPACK Alle SERVOPACKS der Sigma-7 Serie

Passende SERVOPACK-Firmwareversion Version 0023 oder héher

Platzierung Angebracht am SERVOPACK

Spannungsversorgung  Spannungsversorgungsverfahren Versorgung Uber die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACK.

Umgebungslufttemperatur /
Temperatur bei Lagerung
Umgebungsfeuchtigkeit /
Luftfeuchtigkeit bei Lagerung
Vibrationsfestigkeit / StoBfestigkeit 4,9 m/s?/19,8 m/s?
Schutzart: IP10, Verschmutzungsgrad: 2
Betriebsbedingungen Der Installationsort muss die folgenden Voraussetzungen erfiillen.
Schutzart / Verschmutzungsgrad e Frei von korrosiven und explosiven Gasen
e Frei von Wasser, Ol oder Chemikalien
e Frei von Staub, Salzen oder Eisenstaub
Aufstellhdhe 1.000 m oder weniger
Frei von elektrostatischen Stérungen, starken elektromagnetischen/magnetischen Feldern
oder Radioaktivitat

Permanentmagnetmotoren, Rotations- oder Linear-Servomotoren mit Synchron-Wechsel-
strom

0°C bis +55 °C / -20 °C bis +85 °C

Hoéchstens 90 % relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)

Sonstige

Unterstiitzte Motoren

Muss kleiner als 240 [U/s] sein.

Max. Ausgangsfrequenzbereich Anmerkung: UL-Anwendung: 400 [U/s] (200 V), 300 [U/s] (400 V).
Wenn UL erforderlich ist, ist die Kombination auf UL an der Kundenseite anzuwenden.
Die Sigma-5 Erkennungsfunktion ist verflgbar.
Die Funktion sollte bei jedem Hochfahren ausgefuhrt werden.
Die Daten werden verwendet (alle Funktionen, die fur die Informationen bendtigt werden).
Absolutbetrieb Die Polungserkennungsfunktion sollte nur nach einem Austausch des Moduls oder des

Motors ausgefiihrt werden.

Optionsmodul Erweiterte Sicherheit: SGDV-OSA01A

Optionsmodul fur externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis: SGDV-OFAO1A

Inkrementalbetrieb

Polungsinformationen
fiir Motorantrieb

Nicht unterstiitzte Gerdte

Anschlusse

Geritelabel Yaskawa- Anzahl der
Bestellcode Pins

Gehéuse: 10326-52A0-008
CN31 Anschluss-Kit fiir CN1 Anschiuss: 10126-3000PE JZSP-CSI9-2-E 3M Japan Ltd.

Anmerkung: Die Anschliisse oben oder ihre Aquivalente werden fiir das Optionsmodul flr externes Gebersystem / geschlossener Regelkreis
SGDV-0FBOOA verwendet.
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Peripherie

Peripherie

Serielle Konverter
Peripherie
Software
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Modellbezeichnungen £
[t
o
2
o
Serieller Konverter Passender Linear-Servomotor %
itits- - =
Code Abbildung E?ssenge:) Polaritéts: Th:rrlrtw Servomotormodell Code S
Inear-Geber sensor schalter 30D070A 651 g
Hersteller: 30D120A 652 =
HO03 . : . . =
1003 Heidenhain Kein Kein 30D230A 653 o
Corp. 45D200A 654
(SFGAj-F:fV?hr hg  4OD380A 655
-Ausflhru
fo0o PR hoeler o Kein Kein mit Eisenkern) ~ 90D200A 657 s
3 Ll j| Renishaw 90D380A 658 =
] 90D560A 659 =
Hersteller: 1DD380A 660 <
HOOG 2 Heidenhai Jar* J @
s ® Heidenhain a a 1DD560A 661 =
| Corp. |
HO08 ] Hersteller: Jat Ja
J008 Renishaw PLC
— 9
=
o
o
Anmerkungen: E
1. Code HOOO fir 8-Bit-Interpolation, Code JOODO fir 12-Bit-Interpolation. chu)
Ausfihrliche Einzelheiten der Seriellen Konverter entnehmen Sie bitte dem Katalog.
Informationen zur Wasserkuhlung des Modells SGLFW2 erfragen Sie bitte bei Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.
2. Der Hallsensor kann bei Bedarf (iber einen SERVOPACK-Parameter deaktiviert werden.
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Serielle Konverter

Serieller Konverter ohne Polaritatssensorkabel

(fGr Linear-Geber mit Anschluss des Herstellers Heidenhain Corporation)

€ Modell: JZDP-0O003-000

Serieller Datenausgangsanschluss

4 x DM 4,2 Bohrungen

2 x #4-40 UNC Schrauben 2 x DM 4,2 Bohrungen

Typenschild

Analogsignaleingangsanschluss auf
Seite des Linear-Gebers (CN2)

&)

-
L5203 &
T e -

33,32+ 0,4

auf Seite des SERVOPACK (CN1)
1810
3.1
14,356 +0,3
Pin Signal
1 +5V
2 Phase-S-Ausgang
3 Nicht verwendet
4 Nicht verwendet
5 oV
6 /Phase-S-Ausgang
7 Nicht verwendet
8 Nicht verwendet
9 Nicht verwendet
Gehéuse | Abschirmung
Anmerkung:

1. Nicht belegte Pins nicht anschlieBen.

2. Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Heidenhain Corporation.

Serielle Datenausgange
auf Seite des SERVOPACK

17LE-13090-27-FA,
Hersteller: DDK Ltd.
(Buchse)

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG

Pin Signal
1 cos-Eingang (A+)
2 oV
3 sin-Eingang (B+)
4 +5V
5 Nicht verwendet
6 Nicht verwendet
7 /Ref-Eingang (R-)
8 Nicht verwendet
9 /cos-Eingang (A-)
10 0V sensor
11 /sin-Eingang (B-)
12 5V sensor
13 Nicht verwendet
14 Ref-Eingang (R+)
15 Nicht verwendet
Gehause| Abschirmung

Einheit: mm

Analogsignaleingange auf
Seite des Linear-Gebers

Anschlisse Serie 17:
17LE-13150-27-FA,

Hersteller: DDK Ltd.

(Buchse)



Serielle Konverter

S
. iy o =
Serieller Konverter ohne Polaritatssensorkabel =
(fGr Linear-Geber mit Anschluss des Herstellers Renishaw PLC)
€ Modell: JZDP-0O005-000 =
o
2 x #4-40 UNC Schrauben 2xDM42Bohmngen  4xDM42Bohngen  Typenschid Andlogsignaleingangsanschluss auf 2
Serieller Datenausgangsanschluss auf \ Selte des Linear-Gebers (N2 §
Seite des SERVOPACK (CN1) ®
& [4 L] =
3 S 7 3
W i ——— 5
il * | :
S 3 | - ]
] ‘ foed
300 + 30
15 65+0.3 L '
i 2
T 82+03
14,35+ 04 0 =
S
kS
=
) 5]
N [«5)
=
—
Einheit: mm
(%2]
N
Pin Signal Pin Signal o 2
Serielle Dat 4 - )
1 |45V Soiclebatrsgimge 1| cos-Eingang (A+)  Ardegsinaerginge S
2 Phase-S-Ausgang 2 sin-Eingang (V2-) 9 &
3 Nicht verwendet 3 Ref-Eingang (VO+) L
4 Nicht verwendet 4 +5V
5 oV Anschlisse Serie 17: 5 5Vs .
17LE-13090-27-FA, T { i .
6 /Phase-S-AUSgang  tirslor DOK Lt 6 Nicht verwendet e R L ®
7 Nicht verwendet (Buchse) 7 Nicht verwendet CG, Hersteller: DDK Ltd. =
(Buchse) o
8 Nicht verwendet 8 Nicht verwendet g
9 Nicht verwendet 9 cos-Eingang (V1+) IS
Gehause | Abschirmung 10 sin-Eingang (V2+) S
11 /Ref-Eingang (VO-)
12 oV
13 0Vs
14 Nicht verwendet o
15 Innere Abschirmung (0 V) S
=
Gehause | Abschirmung %
o

Anmerkung:

1. Nicht belegte Pins nicht anschlieBen

2. Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Renishaw plc. Die Signale BID und DIR sind jedoch nicht angeschlossen.
3. Die Nullpunkt-Spezifikationen des Linear-Gebers am Anschluss des Linear-Gebers andern.
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Serielle Konverter

Serieller Konverter mit Polaritatssensorkabel
(fGr Linear-Geber mit Anschluss des Herstellers Heidenhain Corporation)

€ Modell: JZDP-0O006-000

Polaritatssensor-
Signaleingangsanschluss auf Seite
des Linear-Servomotors (CN3)

2 x #4-40
UNC Schrauben 5y pi 4,2 Bohrungen  4x0M42Boimngen Typenschild
Serieller Datenausgangsanschluss \‘A\ T
auf Seite des SERVOPACK (CN1) >
- - - j
= 1
S Ar |
A ERELS -
3 al
3 A e | -
« ! ==
300 + 30 I
15 65£0.3
4’3 ™ 72 Analogsignaleingangsanschlus
T 82+03 s auf Seite des Linear-Gebers
14,3504 % (CN2)

4 x M5 x 10

Einheit: mm
CN1
Serielle Datenausgénge auf Analogsignaleingénge auf Polaritatssensor-Signaleingang
Seite des SERVOPACK Seite des Linear-Gebers auf Seite des Linear-Servomotors

Anschliisse Serie 17:

170

Anschliisse Serie 17:
17LE-13090-27-FA,
Hersteller: DDK Ltd.
(Buchse)

Anschliisse Serie 17:

17JE-13150-02 (D8C) A-

CG, Hersteller: DDK Ltd.

(Buchse)

17JE-13090-02 (D8C) A-
GG, Hersteller: DDK Ltd

Pin Signal Pin Signal Pin Signal Pin Signal
1 +5V 1 cos-Eingang (A+)| 9 /cos-Eingang (A-) 1 +5V
2 Phase-S-Ausgang 2 oV 10 |0V sensor 5 Phase-U-
3 Nicht verwendet 3 |sin-Eingang B+) | 11 |/sin-Eingang (B-) Eingang
4 Nicht verwendet 4 +5V 12 |5V sensor 3 Eir:f;s;r;:g/,
5 oV 5 Nicht verwendet 13 | Nicht verwendet Prasew-
6 /Phase-S-Ausgang 6 Nicht verwendet 14 | Ref-Eingang (R+) 4 Eingang
7 Nicht verwendet 7 /Ref-Eingang (R-)| 15 | Nicht verwendet 5 lov
8 Nicht verwendet 8 Nicht verwendet |Gehause| Abschirmung 6 | Nicht verwendet
9 Nicht verwendet 7 Nicht verwendet
Gehause | Abschirmung 8 | Nicht verwendet
Thermoschut
9 zeingang
Gehause| Abschirmung
Anmerkung:

1. Nicht belegte Pins nicht anschlieBen.
2. Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Heidenhain Corporation.
3. Die Phaseneingéange U, V und W werden mit einem internen Widerstand auf 10 kQ gesetzt.

YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Serielle Konverter

=
[sS]
. . T =
[
Serieller Konverter mit Polaritatssensorkabel =
(fGr Linear-Geber mit Anschluss des Herstellers Renishaw PLC)
¢ Modell: JZDP-0O008-000 =
Polaritatssensor- &O)
Signaleingangsanschluss auf Seite -+
des Linear-Servomotors (CN3) §
2 x #4-40 o)
UNG Schrauben 2 x D 4,2 Bohnngen 4 x DM 4,2 Bohrungen Typenschild =
[&)
Serieller Datenausgangsanschluss ] T -2
auf Seite des SERVOPACK (CN1) i o
_— | e
: b1 S
: 8|5t [ -—-—-H
i -
r il 300 +30
15 65403
g 7!
3.l A Anal I hiuss auf
15 500 £2203 oo aos Linear Gobors (OND) &
2
o
1=
=
s}
(<5}
=
|
Einheit: mm
Serielle Datenausgange auf Analogsignaleingénge auf Polaritétssensor-Signaleingang
Seite des SERVOPACK Seite des Linear-Gebers auf Seite des Linear-Servomotors
: 2
=
o
g o
=
Anschliisse Serie 17: Anschliisse Serie 17: Anschliisse Serie 17: (W)
17LE-13090-27-FA, 17JE-13150-02 (DSC) A- 17JE-13090-02 (D8C) A-CG, w
Hersteller: DDK Ltd. CG, Hersteller: DDK Ltd, Hersteller: DDK Ltd
(Buchse) (Buchse)
Pin Signal Pin Signal Pin Signal Pin Signal
1 +5V 1 /cos-Eingang (V1-)| 9 cos-Eingang (V1+) 1 +5V
2 Phase-S-Ausgang 2 /sin-Eingang (V2-) | 10 | sin-Eingang (V2+) P Phase-U- i__‘)’
3 Nicht verwendet 3 | Ref-Eingang (VO+)| 11 |/Ref-Eingang (VO-) Eingang =
4 | Nicht verwendet 4 [+5V 12 |ov 3 Egzzag =
5 oV 5 5Vs 13 0Vs MPrasoW- s
6 /Phase-S-Ausgang 6 | Nicht verwendet | 14 | Nicht verwendet 4 Eingang g.
7 Nicht verwendet 7 Nicht verwendet 15 | Innere Abschirmung™ 5~ [y
8 Nicht verwendet 8 | Nicht verwendet |Genause| Abschirmung 6 | Nicht verwendet
9 Nicht verwendet 7 Nicht verwendet
Gehéuse | Abschirmung 8 | Nicht verwendet
9 Thermoschut
zeingang
Gehause| Abschirmung
Anmerkung:

1. Nicht belegte Pins nicht anschlieBen.

2. Einzelheiten zu Kabeln (Analogausgang 1 Vp-p, D-Sub, 15-polig, Stecker) erfragen Sie bitte bei der Renishaw plc. Die Signale BID und DIR sind jedoch nicht angeschlossen.
3. Die Nullpunkt-Spezifikationen des Linear-Gebers am Anschluss des Linear-Gebers andern.

4. Die Phaseneingénge U, V und W werden mit einem internen Widerstand auf 10 k(2 gesetzt.
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SGD7S Einzelachse

Kommunikationskabel

Host-Steuerung
Dreiphasig, 400 VAC
L1L2L3 CN1 E/A-Anschluss
4
EMV-Filter D Kabel fur Sicherheitsfunktionseinrichtung
p——EA I 3
SERVOPACK- Computer Support-
Hauptstromkabel Software
©

Steuerspannungs-
versorgungskabel 24 VDC

Computerkabel

m -
FS===

Analoges Monitorkabel

Kabel fur
Hand- Handbediengerat

bediengerat

Motoranschluss-

o Abschirmungs-
o
klemme
M Unterseite des SERVOPACK
e —
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Peripherie

s
=
S
SGD7W Doppelachse
Kommunikationskabel =
- ®
2
S
=
Spannungsversorgung @
Dreiphasig, 400 VAC Host-Steuerung =
) o wn
A =
L1213 CN1 E/A-Anschluss ‘e =
> )
( &
EMV-Filter D Kabel fur Sicherheitsfunktionseinrichtung =
——EE 13 S
o
T SERVOPACK- Sy Computer g
Hauptstromkabel  /Zzzbzp © / )
\ T / £
< wy - =
Steuerspannungs- 7
versorgungskabel 24 VDC J
/4
I ~
L4 - — Analoges Monitorkabel 2
<l | ‘ &}
E== &
% b o
P Computerkabel =
—] 1+ 4 T3 ?
— Kabel fur 0
Hand- Handbediengerét
bediengerat
g O o °
=
' 3
=
Motoranschluss- 2
Abschirmungsklemmen =]
Unterseite des SERVOPACK =3
f =
LT
e

[«b]
=
[«b]
=
o
ey
D
o

Anhang

173



Peripherie

SERVOPACK: Ansicht von oben und unten

Netzanschlussklemmen

Mit offener Frontblende

=

: . Anschlussklemmen
Gleichspannungsver

sorgungsklemmen

Motor

T

M S

Steuerspannungsver,’ .
sorgungsklemmen/i o o o Netzanschlussklemmen
J Anschlussklemmen” Servomotorbremse

! dynamische Bremse*

* Dynamischer Bremsanschluss nur fir SGD7S-1R9D bis -170D.
Bremsanschluss nur mit Option SGD7-000DOOB02600O0O.

Auswahltabelle Peripheriegerate

SERVOPACK
Haupt- Max.mégliche | Model | VI [ —
spannungs- Motorleistung EMV-Filter DC-Drossel? gn par 9 Handbediengerat
schiitz ableiter
versorgung [kW]
- X56074
1,0 3R5D - SC-4-1/G
) X5075
1,5 5R4D - FESS-4009A%
2,0 8R4D -
X5076 SC-5-1-/G
3,0 120D -
i i 5,0 170D - FESS-4015A% X5077
DIEIRREER, LT-C35G102WS ~ JUSP-OPOBA-I-E
400 VAC 6,0 210D - - SC-N1/G
FESS-4022A%
7,5 260D -
11,0 280D =
FESS-4044A° = =
15,0 370D -
2x0,75 = 2R6D X5075 SC-4-1/G
FESS-4009A®
2x1,5 - 5R4D X5076 SC-5-1/G

EMV-Filter EPA GmbH

Uberspannungsableiter
Yaskawa Controls Co., Ltd.
DC-Drosseln

Magnetschiitze Fuiji Electric FA Components & Systems Co., Ltd.

*1. Einige EMV-Filter weisen hohe Leckstréme auf. Der Leckstrom wird auch durch die Art der Erdung beeinflusst.

Bei Bedarf ist ein entsprechend der Erdung und des Leckstroms des EMV-Filters geeigneter Leckstromdetektor bzw. ein Leckstromschutzschalter vorzusehen.
*2. Die letzte Stelle einer RoHS-konformen Seriennummer ist R. RoHS-konforme Drosseln erfragen Sie bitte bei Yaskawa Controls Co., Ltd.
*3. Kann einzeln oder als Footprint-Filter installiert werden.

Anmerkung: 1. Einzelheiten erfragen Sie bitte beim Hersteller.
2. Informationen zu Konverterkabeln fiir das Handbediengerat entnehmen Sie bitte dem folgenden Abschnitt.
3. Die folgenden Informationen entnehmen Sie bitte dem Handbuch Auswahl Peripheriegeréte flir AC-Servoantriebe der Sigma-7 Serie (Handbuch Nr. SIEP S800001 32).
¢ MaBzeichnungen, Nennwerte und Spezifikationen der Peripheriegeréte.
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Peripherie

=
. [sS]
Abmessungen der EMV-Filter =
=
FESS-4009A FESS-4015A
for %! r 6621
1 3121 1% T
P ‘ ARG 5 | o=
A 4 ( .= <]
| | =]
I I =
b I | o
H ; | by s =
| Antriebsmontage ! E : = ()
P & 5
Ar)\(lr’l:lesbsmcmage ED -g
[ =
a0
S |0 | Ausgangsanschlussleitungen 16AWG B ’7 45'
L 3 x 150 mm mit Aderendhiilsen M5 Erdungsstift @ - x
& 2 | O | Ausgangsanschiussleitungen 14AWG ~
| 3 x 150 mm mit Aderendhiilsen M5 Erdungsstift @ -
L b
5
FESS-4022A* FESS-4044A* =
3
Mnnuge[p.. m———— o } g
055 L I Els P 1 H 3]
e o= o S
| £
; §| .
" = i M
Shistma fn Y
vl .
b
- & 2
/;x 50 miT‘Adelre;dfﬁA\seLAAWG M5 Erdungsstitt } 1 i ‘ iy E
| = [re— . i g
T o
&
temperatur
FESS-4009A 0,3mA nom. (28mA max.) 55°C 366 x 80 x 50mm 1,3kg
FESS-4015A 0,3mA nom. (40mA max.) 558C 366 x 100 x 50mm 1,6kg
FESS-4022A* 0,3mA nom. (40mA max.) 55°C 416 x 80 x 50mm 2,0kg
FESS-4044A* 0,3 mA nom. (40 mA max.) 55°C 435 x 180 x 50mm 3,2kg i:':
=
o
=
* Verfugbar in Kirze. g
o
=
o
(@)

Leistungsschutzschalter und Sicherungen

Sichern Sie die Netzzuleitung mit einem Leistungsschalter und einer Sicherung. Diese schitzen die Netzleitung durch Abschalten des
Schaltkreises, wenn Uberstrom entdeckt wird. Wahlen Sie diese Gerate auf Grundlage der Informationen in den nachfolgenden Tabellen

aus.

Anmerkungen:

SchlieBen Sie zur Einhaltung der Niederspannungsrichtlinie immer eine Sicherung an der Eingangsseite zum Schutz vor Unféllen durch Kurzschlisse an. Wahlen Sie Sicherungen
und Leistungsschutzschalter aus, die die UL-Normen erflllen. Die Nettowerte flr Strombelastbarkeit und Einschaltstrom sind in den folgenden Tabellen angegeben.

Wahlen Sie Sicherungen und Leistungsschutzschalter aus, die die folgenden Bedingungen erflillen.

¢ Netzspannung und Steuerspannung: 5 s lang kein Trennen beim Dreifachen der in der Tabelle aufgeflhrten Stromstarke.

e Einschaltstrom: 20 ms lang kein Trennen bei der in der Tabelle aufgefiihrten Stromstérke.

s Netzanschluss- Strombelastbarkeit Einschaltstrom
Haupt- Max. mogliche ) .

A leistung je _
SLEIIIER Motorleistung SERVOPACK Netzanschluss- | Steuerstrom- | Netzanschluss- | Steuerstrom

persoraung [kW] [kVA] kreis [A] versorgung [A] kreis [A0-p] ver[i%r_gpl;ng 8)
05 1R9D 2 14 14 g
1,0 3R5D = 2,3 2,9 19 <<
1,5 5R4D - 3,5 4,3 12
2,0 8R4D = 4,5 58
3,0 120D - 71 8,6 38
Dreiphasig, 5,0 170D - 1,7 14,5
400 VAC 6,0 210D - 12,4 174 14
75 260D - 14,4 21,7 -
1,0 280D - 21,9 31,8 45
15,0 370D - 30,6 43,4
2x0,75 - 2R6D 3,5 4,4 19
2x15 - 5R4D 6,8 8,6 12 38
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Peripherie

Sigma-7 Verstarkeranschllsse

SERVOPACK- Beschreibung Bestellnummer Spezifikation
Modell
e woon

JUSP-7CN101*
(SGD7S-1R9D bis -170D)

Eingangsspannungsanschluss (CN101)

JUSP-7CN101-1*
(SGD7S-210D bis -370D)

JUSP-7CN103

(SGD7S-1R9D bis -170D) .|—L|.—”_

DC-Eingangsspannungsanschluss
(CN103) I
JUSP-7CN103-1 ajn 00

(SGD7S-210D bis -370D)

JUSP-7CN102*
(SGD7S-1R9D bis -170D)

Motorspannungsanschluss (CN102)

JUSP-7CN102-1*
(SGD7S-210D bis -370D)

[

24 VDC Eingangsanschluss (CN201) JUSP-7CN201*

Alle Modelle

|
|

DB-Widerstandsanschluss

fiir externen DB (CN115) JUSP-7CN115

Bremsspannungsanschluss (CN117) JUSP-7CN117*
E/A-Anschluss (CN1) JUSP-7CN0O1
Sicherheits- . E
- -E* d
Steckbriickenanschluss (CN8) {ZEP-OUROSE m @

* Die Anschlisse sind im Lieferumfang der Yaskawa SERVOPACKSs enthalten. Weitere Anschliisse kdnnen bei Bedarf separat bestellt werden.
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Peripherie

SERVOPACK-Hauptstromkabel

Dieses Kapitel beschreibt die Netzanschlussleitungen fur SERVOPACKS.

Diese Spezifikationen basieren auf IEC/EN 61800-5-1, UL 61800-5-1 und CSA C22.2 Nr.14.

1. Fur Konformitat mit UL-Normen Sie UL-gerechte Leitungen verwenden.
e 2. Kupferleitungen mit einer Nenntemperatur von mindestens 75 °C verwenden.
icnt
¢ 3. Kupferleitungen mit einer Nennspannungsfestigkeit von mindestens 300 V verwenden.

Anmerkung:

Nutzen Sie die folgende Tabelle als Referenz flr geeignete warmebestandige, mit Polyvinylchlorid isolierte Leitungen der 600 V-Klasse (HIV).
* Die angegebenen Leitungsquerschnitte gelten flr drei geblindelte Leitungen, wenn der Nennstrom bei einer Umgebungstemperatur von 40°C anliegt.
* \Wahlen Sie die Leitungen entsprechend der Umgebungstemperatur aus.

Leitungen fur SGD7S SERVOPACKS (Dreiphasig, 400 V)

e
symbol | rsp | omep | smap | ame> | 1200 | oo [ 2100 | 2000 | 2o | 500 |

AWG 10
Hauptspannungskabel L1,L2,L3 AWG 16 (oder 1,5 mm?) AWG 14 (oder 2,5 mm?) e % (oder A .
(oder 4,0mm?) & (oder 10mm?)
6,0mm?)
AWG 12
pauptsbannunoskaess uv,w AWG 16 (oder 1,5 mm?) AWG 14 (oder 2,5 mm?)  (oder G0 ANES
Servomotor 4,0mm?) (oder 6,0mm?) (oder 10mm2)
eI 24V, OV AWG 16 (oder 1,5 mm?)
kabel
AWG 14 AWG 10 AWG 8
Kabel externer 5 AWG 12
B — B1/ ®,BZ AWG 16 (oder 1,5 mm?) (oder22,5 (oder 4,0mm?) (oder2 (oder’
mm?) 6,0mm?) 10mm?)
AWG 10
Erdungskabel ©) AWG 16 (oder 1,5 mm?) AWG 14 (oder 2,5 mm?) ;e 5 (oder e )
(oder 4,0mm?) 6,0mm?) (oder 10mm?)

Leitungen fur SGD7W SERVOPACKS (Dreiphasig, 400 V)

SERVOPACK Modell SGD7W-

fabe! Klemmensymbol T"m60 | RaD |

Hauptspannungskabel L1,L2,L3 AWG 14 (oder 2,5 mm?)
Hauptspannungskabel Servomotor U Vv,w AWG 16 (oder 1,5 mm?)
Steuerspannungskabel 24V, 0V AWG 16 (oder 1,5 mm?)
Kabel externer Bremswiderstand B1/ @,BZ AWG 16 (oder 1,5 mm?)
Erdungskabel @) AWG 14 (oder 2,5 mm?)
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Peripherie

Leitungsarten

In der folgenden Tabelle sind die Leitungsquerschnitte und zuldssigen Stromstarken flr drei gebundelte Leitungen angegeben.

HIV Spezifikationen* Zulassige Stromstérke bei Umgebungstemperatur [A]
0,9 37/0,18 15 13 1
1,25 50/0,18 16 14 12
2,0 7/0,6 23 20 17
3,5 7/0,8 32 28 24
5,5 7/1,0 42 37 31
8,0 71,2 52 46 39
14,0 7/1,6 75 67 56
22,0 7/2,0 98 87 73

* Dies sind Referenzdaten auf Basis von JIS C3317 warmebesténdigen, mit Polyvinylchlorid isolierten Leitungen der 600 V-Klasse (HIV).

Uberspannungsableiter fiir Haltebremsen (Varistoren) und Dioden

Uberspannungsableiter fir Haltebremsen (Varistoren)

Wahlen Sie einen der Spannung und Stromstarke der Netzzuleitung entsprechenden Uberspannungsableiter aus.
Uberspannungsableiter werden nicht von Yaskawa geliefert.

Bremsversorgungsspannung 24VDC
Hersteller des Uberspannungsableiters Nippon Chemi-Con Corporation SEMITEC Corporation

1A max. TNR5V121K Z5D121

2 A max. TNR7V121K Z7D121
Bremsnennstrom

4 A max. TNR10V121K Z10D121

8 A max. TNR14V121K Z15D121

178 YASKAWA SIGMA-7 | KATALOG



Peripherie

Bremswiderstande

Arten von Bremswiderstanden

Folgende Bremswiderstande kdnnen verwendet werden:

¢ |ntegrierte Bremswiderstande: Einige SERVOPACK-Modelle verfligen Uber integrierte Bremswiderstande.

e Externe Bremswiderstande: Diese Widerstande werden eingesetzt, wenn der interne Kondensator und der integrierte Bremswiderstand im
SERVOPACK nicht die gesamte Bremsleistung verbrauchen kénnen.
Prufen Sie mit SigmaSize+ von Yaskawa, einem Programm zur Kapazitatsauswahl von AC-Servoantrieben, ob ein
Bremswiderstand eingesetzt werden muss.

Anmerkung: Wenn ein externer Bremswiderstand eingesetzt wird, muss der Einstellungsparameter Pn600 geandert werden.

Integrierter Bremswiderstand

In der folgenden Tabelle sind Spezifikationen der in den SERVOPACKS integrierten Bremswiderstande und die Betrage
an Bremsleistung (Durchschnittswerte) angegeben, die sie verbrauchen kodnnen. StandardmaBig ist ein integrierter
Bremswiderstand verbaut. Ein externer Bremswiderstand muss eingesetzt werden, wenn der integrierte Bremswider-
stand nicht die gesamte Bremsleistung verbrauchen kann.

SERVOPACK-Modell

1R9D, 3R5D = 70

75 75

5R4D -
140

8R4D, 120D - 43 43
170D = 27 180 27
- 2R6D

43 140 43
= 5R4D

Externer Bremswiderstand

Minimal zuldssiger . Widerstand Leistung

1R9D
3R5D 75 RH-0520W120-UL-T 120 520
5R4D
8R4D
43 RH-0400W045-UL-T 45
120D 400
SGD7S-
170D 27 RH-0400W032-UL-T 32 )
Heine
210D
18
260D
RH-4800W022-10-UL-T 22 1.000
280D
14,25
370D
2R6D
SGD7W- 43 RH-0400W045-UL-T 45 400
5R4D
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Peripherie

Dynamische Bremswiderstande
SERVOPACK-Spezifikation

Minimal zuldssiger - Widerstand Leistung
SeRvoRee Augenwiderstand [a] _| Hodetbezeienung m
1R9D 20 ° ° = =
3R5D = = = =
7,5
5R4D - - - -
8R4D 7,8 = = = =
120D 4 o 2 ° =
SGD7S-
170D 3,3 = = = =
210D
260D o ) ) )
- Kein integrierter dynamischer Bremskreis.
280D
370D
2R6D = = = =
SGD7W- 7,5
5R4D = = = =
Anmerkung:

Informationen zu Dynamischen Bremswiderstanden der Sigma-7 Serie 400V erfragen Sie bitte bei Ihrem Yaskawa-Vertriebspartner.

Berechnen Sie die Energie, die der Widerstand flr einen Stopp mit der dynamischen Bremse verbrauchen muss. Gehen Sie zur Vereinfachung
der Energieverbrauchsberechnung davon aus, dass die gesamte kinetische Energie bis zum Stopp des Servomotors vom dynamischen Brems-
widerstand verbraucht wird. Verwenden Sie dazu folgende Formel.

Wahlen Sie aus allen mdglichen Betriebsmustern das mit der hdchsten kinetischen Energie des Servomotors aus.

Rotatorische Servomotoren

Energieverbrauch des dynamischen Bremswiderstands: E g [J] B Lx W+ )% 2en N
Motortragheitsmoment*: J,, [kgm2] o Mo 60
Lasttragheit: J,_[kgm2]

Motordrehzahl kurz vor dem Stoppen mit der dynamischen Bremse: N [min']
* Detaillierte Informationen zum Motortragheitsmoment entnehmen Sie bitte dem Katalog oder dem Produkthandbuch des Servomotors.

2

Linear-Servomotoren

Energieverbrauch des dynamischen Bremswiderstands: E_g [J]

Masse der Motorwicklung*: m,, [kg]

Lastmasse: m_[kg]

Motorgeschwindigkeit kurz vor dem Stoppen mit der dynamischen Bremse: v [m/s]
* Detaillierte Informationen zur Masse der Motorwicklung entnehmen Sie bitte dem Katalog oder dem Produkthandbuch des Servomotors.
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Peripherie

Batterien fur Servomotoren mit Absolutwertgeber

Bei Einsatz eines Absolutwertgebers kann ein Geberkabel mit Batteriegehduse zur Spannungsversorgung und zum Speichern der
absoluten Positionsdaten verwendet werden. Die Positionsdaten kénnen auch gespeichert werden, indem die Ubergeordnete Steu-
erung Uber eine Batterie mit Strom versorgt wird. Das Batteriegehause ist auch als Ersatzteil fir das mit dem Absolutwertgeberkabel
gelieferte Gehaduse erhaltlich.

Bezeichnung Bestellnummer Anmerkungen

A . - Geberkabel und Batterie sind nicht im Lieferumfang enthalten.
FEiiEn e (0 CeliEse) RIPHEHE (Dient als Ersatzteil fir ein beschadigtes Batteriegehiuse)

Lithiumbatterie JZSP-BAO1 Eine spezielle Batterie zum Einsatz in das Batteriegehause.

1. Batteriegehduse durfen nicht an Inkrementalgeberkabel angeschlossen werden.
2. Das Batteriegehduse muss an Orten mit einer Umgebungstemperatur zwischen -5 °C und 60 °C
Wichtig installiert werden.

Anmerkung: Kabel und Anschliisse zum Absolutwertgeberkabel

Verbinden von Geberkabel und Batteriegehduse
sind nicht im Lieferumfang enthalten.

Batteriegehause (JUSP-BAO1-E) Lithiumbatterie (JZSP-BAO1)

¢ Einsetzen einer Batterie in das Batteriegehause

Beschaffen Sie eine Lithiumbatterie (JZSP-BAO1) und setzen Sie sie in das Batteriegehduse ein.

o ® {QeRot

m Anschluss

1 {®Rot

Batterie
ER3V (3,6 V, 1000 mAh), Hersteller: Toshiba Battery Co., Ltd.

e AnschlieBen einer Batterie an die Ubergeordnete Steuerung

Setzen Sie eine Batterie entsprechend der Spezifikationen der Gbergeordneten Steuerung ein. Geeignet ist eine Batterie ER6VC3N
(8,6 'V, 2.000 mAh) vom Hersteller Toshiba Battery Co., Ltd. oder eine gleichwertige Batterie.
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SigmasSize+: Programm zur Kapazitatsauswahl von AC-Servoantrieben

Mit SigmaSize+ kénnen Sie Servomotoren und SERVOPACKS auswahlen. Es gibt zwei Versionen der Software:
Eine webbasierte und eine Arbeitsplatzversion. Die Software unterstltzt alle Uber Yaskawa erhaltlichen Standard-Servoprodukte.

¢ Eigenschaften

¢ Bietet eine groBe Menge an Informationen zu neuen Produkten.

e Ermdglicht die Auswahl von Servoprodukten mit einem Assistenten.

e Sofern eine Internetverbindung besteht, kdnnen Sie jederzeit und Uberall auf die Software zugreifen und sie verwenden. (Aus Sicher-
heitsgrinden ist die Kommunikation verschltsselt)

¢ Aufrufen und Weiterverarbeiten zuvor eingegebener Daten.

e Beispiele der Servoauswahl-Bedienoberflache

Auswahlansicht Mechanismus Eingabeansicht Maschinenspezifikationen

e Systemvoraussetzungen
[ Element ____________________[Systemvoraussetawng _____________________________________|

Browser
(Nur erforderlich fiir webbasierte Version)

Internet Explorer 5.0 SP1 oder héher

Windows XP, Windows Vista, Windows 7 (32-Bit- oder 64-Bit-Edition),

B Windows 10 (32-Bit- oder 64-Bit-Edition)
CPU Pentium 200 MHz min.

Speicher 64 MB min. (96 MB oder mehr empfohlen)
Verfiigbarer Festplattenspeicherplatz 20 MB min.
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Software

SigmaWin+ Version 7: Engineering Tool fur AC-Servoantriebe S
Mit dem Engineering Tool SigmaWin+ kénnen Sie Servoantriebe der Sigma-Serie von Yaskawa einrichten und optimal abstimmen.
. =
* Eigenschaften o
S
e Parametereinstellungen mit einem Assistenten. =
e Anzeige der SERVOPACK-Daten auf einem Computer wie auf einem Oszilloskop. =
e Abschéatzen von Tragheitsmomenten und Messen von Schwingungsfrequenzen. &
e Anzeige von Alarmen und Alarmdiagnosen. §
a0
°
oc
5
e Bedienoberflache (Beispiele) S
Anzeige der SERVOPACK-Daten %
Parametereinstellungen mit auf einem Computer wie auf _qc_"
einem Assistenten einem Oszilloskop =
- I-'.T.{:-:_:-H
z (2]
~
+ (&)
= - &
=
[S—— oC
i L
] D
-
Abschétzen von Tragheitsmomenten und Anzeige von Alarmen und
Messen von Schwingungsfrequenzen Alarmdiagnosen
=
=)
o
=
90
=
i)
a
o

[«b]
=
[«b]
=
o
=
D
o

e Systemvoraussetzungen
[ Eloment | Systemvorawssetzung |

Unterstitzte Sprachen Englisch und Japanisch

Betriebssystem Windows XP, Windows Vista oder Windows 7 (32-Bit- oder 64-Bit-Edition)
CPU Pentium 200 MHz min.

Speicher 64 MB min. (96 MB oder mehr empfohlen)

Fur Standardeinrichtung:

VI Pt (Rt P e el T i 350 MB min. (400 MB oder mehr fir die Installation empfohlen)

Anhang
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Software

Parameter-Editor fUr Optionsmodule fUr erweiterte funktionale Sicherheit

¢ Eigenschaften

Mit dem TUV-zertifizierten Parameter-Editor fir Optionsmodule fiir erweiterte funktionale Sicherheit kdnnen Sie das Optionsmodul kon-
figurieren. Mit dem PC-Konfigurationstool wird ein Sicherheitsprojekt mit den folgenden Sicherheitseinstellungen erstellt:

Allgemeine Gerateparameter

Motor- und Geber-Parameter
Benutzermodul- und Geber-Parameter
E/A-Konfiguration
Sicherheitsfunktionen

e Bedienoberflache (Beispiele)

Beispiel 1 Beispiel 2
e -
T i o ST sy L — ] & = ] o
b L] — L] -] [
v - perp— e i o
e i —— -
L c E_‘ " - L ¥
Ve @ Tl e Pl
[ ] r— i . =
-ty ™ | - - — o ———— - e
— — i
= & Emmm= o
o i i
e
i

el v

— . 5 L gk N g
E L L] i . L
= v ! e BT S

e Systemvoraussetzungen

Unterstiitzte Sprachen Englisch und Deutsch

Betriebssystem Windows 10 oder hoher

Microsoft .NET Framework 4

CPU 1 GHz oder héher empfohlen

Speicher 1 GB oder mehr empfohlen

Verfiigbarer F I icherplatz 20 GB freier Speicherplatz

Schnittstellen USB 1.1 (2.0) fur die Verbindung vom PC zum SERVOPACK

Anschluss CmpPlatform (CMIF): Die Installation von SigmaWin+ Version 7 ist erforderlich, da CMIF nicht im Parameter-

(Schnittstelle zu Sigma-7 SERVOPACK) Editor flr Erweiterte Sicherheitsmodule enthalten ist.
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren
Kapazitatsauswahl fir Bremswiderstande
Internationale Standards

Gewahrleistung
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Auswahl der Servomotorkapazitat £
Wahlen Sie die Servomotorkapazitat mit SigmaSize+ von Yaskawa aus, einem Programm zur Kapazitatsauswahl von AC-
Servoantrieben. Mit SigmaSize+ finden Sie die optimale Servomotorkapazitat, indem Sie einfach einem Assistenten folgen und
Informationen auswahlen und eingeben.
Wenn Sie die Servomotorkapazitét mit einer Formel berechnen wollen, beachten Sie die folgenden Auswahlbeispiele. E:
2
[«b)
2
Kapazitatsauswahl fiir einen rotatorischen Servomotor (Beispiel): =
L} - - - m
Fur Geschwindigkeitsregelung
1. Mechanische Spezifikationen &
g
Servomotor S
Va = 8
" =
Kupplung
. Getriebe
Kugelumlaufspindel
Element Code Wert Element Code Wert c%’
o , Getrigbe- und =
Lastgeschwindigkeit | v, 15 m/min Kupplungstrégheftsmomnent Ja 0,40 x 10 kg-m? %
L
Masse Anzahl der . @
Linearbewegungsteil m 250kg Vorschubvorgénge n 40 Umdrehungen/min
L&nge Kugelumlaufspindel BB 1,0m Vorschubabstand ) 0,275 m
Durchmesser Kugelumlaufspindel | 0B 0,02 m Vorschubzeit tm 1,2 s max. %
Vorlauf Kugelumlaufspindel | Pg 0,01 m Reibungskoeffizient u 0,2 §
Materialdichte Mechanischer 2
3 3 0,
Kugelumlaufspindel P 7,87 x10” kg/m Wirkungsgrad n 0.9 (90%) S
Ubersetzungsverhéltnis R 2 (Getriebetibersetzungsverhéltnis : 1/2)
Externe Kraft am ON
Linearbewegungsteil
@
[«b)
2. Geschwindigkeitsdiagramm =
D
o
v _60_60 _
5 L t = n ~ 40 - 115 (S)
Motordrehzahl /_ Wenn ta = td,
(m/min) |, tc td_| Zeit (5)
- | ta:tm—%:LZ—%:1,2—1,1:0,1(3)
: ! tc=1,2-0,1%x2=1,0(9)
3. Motordrehzahl
e Drehzahl Lastwelle 1y = ok = 12 = 1,500 (min-)
L=pg =001 ="
e Drehzahl Motorwelle  ny, =n; - R =1.500 x 2 = 3.000 (min™")
4. Lastdrehmoment
. ©8-um+F-Pg  (9,8x0,2x250+0) x 0,01 0.43 N
L= onR 7 - 21 x 2 x 0,9 = 0,43 (N-m)
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

5. Lasttragheitsmoment

® | inearbewegungsteil

P 2 2
_m (B 0,01 ) _ P,
JU_m<2RR)_25O><<ZRX2>_1,58><1O (kg-m?)

® Kugelumlaufspindel

1

Jg=35 P lg"dg'" = g5 X 7,87 x10°x 1,0 0,02) 1 = 0,31 x 10 (kg'm?)

32 22

® Kupplung Jg = 0,40 x 10 (kg'm?)
® | asttragheitsmoment an Motorwelle
Jy=Jd;+Jdg+Jg=(1,58+0,31 +0,40) x 10% = 2,29 x 10* (kg-m?)
6. Lastbewegungsleistung
2yt T 21 x 3,000 x 0,43

Po= ) = 50 =135 (W)
7. Lastbeschleunigungsleistung
2 2
[ 2n J [2n 2,29 x 104
Pa = (60nM> E _<6O XSOOO) X 0’1 =226 (W)

8. Servomotor-Vorauswahl

®Auswahlbedingungen
® 7, < Motornenndrehmoment

o (PO J2r Pa < Vorlaufig gewahlte Nennleistung des Servomotors < (Po + Pa)

® 1, < Motornenndrehzahl
® J, < Zulassiges Lasttragheitsmoment

Der folgende Servomotor erflllt die Auswahlbedingungen.
o SGM7J-02A Servomotor

®@ Spezifikationen des vorldufig ausgewahlten Servomotors

Element Wert
Nennleistung 200 (W)
Motornenndrehzahl 3.000 (min™)
Nennmoment 0,637 (N-m)

Kurzfristiges maximales Drehmoment | 2,23 (N-m)

Motortragheitsmoment 0,263 x 10* (kg'm?)

Zulassiges Lasttragheitsmoment 0,263 x 10% x 15 = 3,94 x 10 (kg m?)

9. Verifizierung des vorlaufig ausgewahlten Servomotors
® \erifizierung des erforderlichen Beschleunigungsdrehmoments:

o= 2 Y+ 7, - 2mx3.000x(0,263 +2,29) x 10
B 60ta B 60 x 0,1
~ 1,23 (N'm) < Maximales kurzfristiges Drehmoment ... Zufriedenstellend
® \/erifizierung des erforderlichen Verzdgerungsdrehmoments:
Te o 2nnpg Upg+Jp) T - 21 x 3.000 x (0,263 + 2,29) x 10+
60td 60 x 0,1
~ 0,37 (N-m) < Maximales kurzfristiges Drehmoment ... Zufriedenstellend

+0,43

-0,43
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

e Verifizierung des effektiven Drenmomentwerts

Trms :/sz ‘ta + TL2 -tc+ Ts? - td _ /(1 23)2x 0,1 + (0,43)°x 1,0 + (0,37)2x 0,1

t

1,5

~ 0,483 (N'm) < Nenndrehmoment ... Zufriedenstellend

10.Ergebnis

Es wurde verifiziert, dass der vorlaufig ausgewahlte Servomotor geeignet ist.
Das Drehmomentdiagramm ist unten dargestellt.

(N-m) Drehmoment

0,43

Motordrehzahl

1,23 / I{

-0,37 7

0,1 1,0

Kapazitatsauswahl flir einenrotatorischen Servomotor (Beispiel):
Fir Positioniersteuerung

1. Mechanische Spezifikationen

Linearbewegungsteilction Servomotor

L \

v
N / Kupplung

Kugelumlaufspindel

Element Code Wert Element Code Wert
Lastgeschwindigkeit U 15 m/min AuBendurchmesser Kupplung dc 0,08 m
Masse Anzahl der .
Linearbewegungsteil m 80 kg Vorschubvorgéange n 40 Umdrehungen/min
Lange Kugelumlaufspindel A 0,8m Vorschubabstand Y 0,25 m
Durchmesser Kugelumlaufspindel | O/ 0,016 m Vorschubzeit tm 1,2 S max.

. Elektrische
Vorlauf Kugelumlaufspindel Pg 0,005 m Stoppprazision 1) 0,01 mm
Materialdichte . -
3 3
Kugelumlaufspindel 1) 7,87 x 10% kg/m Reibungskoeffizient u 0,2
Externe Kraft am Mechanischer o
Linearbewegungsteil F ON Wirkungsgrad n 0.9 (90%]
Masse Kupplung mg 0,3 kg
2. Geschwindigkeitsdiagramm
5 YL Referenzimpulse = % = % =15 (S)
4 besChwindigket
Motordrehzah! geschwindio Wennta =td und ts = 0,1 (s),
(m/min)
fa tc Wl Zeit ()
- O fa—tm—ts -804 _ 10 _0 1 %:o,w ()
; <
L

tc=1,2-0,1-0,1x2=0,9 (s)
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

3. Motordrehzahl

® Drehzahl Lastwelle v, 15

L= Pg T 0,005
e Drehzahl Motorwelle  Ubersetzungsverhaltnis Direktkupplung 1/R = 1/1
Daheristny, =n; R= 3.000 x 1 = 3.000 (min (min")

— 3.000 (min")

4. Lastdrenmoment

_O98u-m+F)-Pg  (9,8x0,2x80 +0)x0,005

T, = Sn Ry = 0,139 (N-m)

5. Lasttragheitsmoment

® |inearbewegungsteil

P 2 2
B B\ _ 0,005\ D
JU_m(2n9>_80x<2nx1>_0,507x10 (kg'm?)

® Kugelumiaufspindel J o = SLZ p-ig-dg'= 3% x 7,87 x 10° x 0,8 x (0,016)* = 0,405 x 10* (kg'm?)

® Kupplung  Jo — 1§ mg - dg? = % x 0,3 x (0,032 = 0,338 x 10 (kg-m?)

® | asttragheitsmoment an Motorwellet
Jy =Ji ;1 +dJdg+dJc=1,25 x 10" (kg'm?)
6. Lastbewegungsleistung

277+ TL _ 2m x 3.000 x 0,139

Fo= 60 60 =870
7. Lastbeschleunigungsleistung
on  YYIL ([2on ° 1,25x10*
Pa = <60”M> o :<6O x3,ooo> 0 =123,4 (W)

8. Servomotor-Vorauswahl

®Auswahlbedingungen
o T, < Motornenndrehmoment

o (PO +Pa)
2

® 1, < Motornenndrehzahl

< Vorlaufig gewahlte Nennleistung des Servomotors < (Po + Pa)

® J, < Zuléssiges Lasttragheitsmoment

Der folgende Servomotor erflllt die Auswahlbedingungen.
e SGM7J-01A Servomotor

@ Spezifikationen des vorlaufig ausgewéhlten Servomotors

Element Wert
Nennleistung 200 (W)
Motornenndrehzahl 3.000 (min")
Nennmoment 0,318 (N'm)
Kurzfristiges maximales Drehmoment | 1,11 (N-m)
Motortragheitsmoment 0,0659 x 10 (kg'm?)
Zulassiges Lasttragheitsmoment 0,0659 x 10 x 35 = 2,31 x 10* (kg'm?)
Geber-Auflosung 24 Bit (16.777.216 Impulse/Umdrehung)
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

S
9. Verifizierung des vorldufig ausgewahlten Servomotors =
@ Verifizierung des erforderlichen Beschleunigungsdrehmoments:
21Ny, (Upy +J -4
To o MM Um+dp) | 7, - 2mx3.000 x (0,0659 + 1,25) x 10+ | 4 159
60ta 60 x 0,1 =
D
~ 0,552 (N-m) < Maximales kurzfristiges Drehmoment ... Zufriedenstellend g
®\/erifizierung des erforderlichen Verzdgerungsdrehmoments %
=
Tqo 2My Uy +dp) 7, _ 2mx3.000x (0,0669 +1,25)x 10% _ (1 g
60td 60 x 0,1 ’ =
o
~ 0,274 (N-m) < Maximales kurzfristiges Drehmoment ... Zufriedenstellend =
®\/erifizierung des effektiven Drehmomentwerts:
(=
/ Tp’-ta+ T2 tc+Ts td / (0,552 x 0,1 + (0,139)% x 0,9 + (0,274) x 0,1 =
Trms = = B
t 1,5 E
<
~ 0,192 (N-m) < Nenndrehmoment ... Zufriedenstellend %—D
Es wurde verifiziert, dass der vorlaufig ausgewahlte Servomotor bezlglich der Leistung
geeignet ist.
10. Positionserkennungsauflésung g
Positionserkennungseinheit: A* = 0,01 mm/Impuls %
Die Anzahl der Impulse pro Motorumdrehung muss kleiner sein als die Geber-Aufldsung (Impulse/Umdrehung). =
L
Pg 5mm . 2
Anzahl der Impulse pro Umdrehung (Impulse) = AL 00Tmm 500 < Geber-Auflésung (16.777.216
’ Impulse/Umdrehung)
11. Referenzimpulsfrequenz -
=
vs= 1-000L _ 1.000 x 15_ 55 0o (os) 3
60xA:  60x0,01 %
Es muss bestétigt werden, dass die maximale Eingangsimpulsfrequenz gréBer als die Referenzimpulsfrequenz ist. %
® Die maximale Eingangsimpulsfrequenz entnehmen Sie bitte den Spezifikationen im SERVOPACK-Handbuch. °
Es wurde verifiziert, dass der vorlaufig ausgewahlte Servomotor bezliglich der Positioniersteuerung geeignet ist.
@
)
4=
=
&
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

8. Ergebnis
Es wurde verifiziert, dass der vorlaufig ausgewahlte Servomotor geeignet ist.
Das Drehmomentdiagramm ist unten dargestellt.

Drehmoment (N*m)

a9 7 N

4491 - - - - e

2,0

Kapazitatsauswabhl flir Linear-Servomotoren (Beispiel)
1. Mechanische Spezifikationen

Last <:>
Tabelle

Motorwicklung

Magnetbahn

\ i { {

Element Code | Wert Element Code | Wert
Masse der Last myy 1 kg Beschleunigungszeit ta 0,02 s
Masse des Tischs mr 2 kg Zeit mit konstanter Geschwindigkeit te 0,36 s
Motordrehzahl v 2 m/s Verzdgerungszeit ty 0,02 s
Vorschubabstand / 0,76 m Zykluszeit t 0,5s
Reibungskoeffizient u 0,2 Externe Kraft am Linearbewegungsteil F ON

2. Betriebsmuster

F
£ v Kraft (N)

W otorgeschwincigket (/s | N\

L

! Zeit (s)

! | = | ©

I
ta tc o td :

t |

3. Dauerkraft (ohne Motorwicklung)
Fi=198xuxmy+mp+F=98x02x(1+2)+0=5,88(N)

4. Beschleunigungskraft (ohne Motorwicklung)

"4
Fp=(myy +myp x 7t Fl=(1+2)x o,(2)2 +5,88 = 305,88 (N)
5. Servomotor-Vorauswahl

® Auswahlbedingungen
® [p < Maximalkraft x 0,9
® F, < Maximalkraft x 0,9
® [ < Nennkraft x 0,9
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Kapazitatsauswahl flr Servomotoren

@Spezifikationen des vorlaufig ausgewéahlten Servomotors

Element Wert
Maximalkraft 440 (N)
Nennkraft 147 (N)
Masse der Motorwicklung (m,,) 0,82 (kg)
Magnetanziehungskraft des Servomotors (Fus) | O (N)

. Verifizierung des vorlaufig ausgewahlten Servomotors
® Dauerkraft
Fi=p{98xmuy+mr+my) +Faut =02{9,8x(1+2+0,82) +0}=7,5(N)
® Verifizierung der Beschleunigungskraft
v
Fp= My +my+my) x g+ FL = (1+2+0,82) x oo+ 75
= 389,5 (N) < Maximalkraft x 0,9 (= 396 N)... Zufriedenstellend
® \Verifizierung der Verzdgerungskraft
v
Fs ={myy+my+my) x ¢ —F = +2+O,82)xﬁ -
=374,5 (N) < Maximalkraft x 0,9 (= 396 N)... Zufriedenstellend
® Verifizierung der Wirkkraft

7,5

F Fp?rtg+F 2 to+F 1y /389,52% 0,02 + 7,5%x 0,36 + 374,5%x 0,02
ms - t - J 0’5

=108,3 (N) < Nennkraft x 0,9 (= 132,3 N)... Zufriedenstellend

. Ergebnis
Es wurde verifiziert, dass der vorlaufig ausgewahlte Servomotor geeignet ist.
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Berechnung der regenerativen Energie

In diesem Abschnitt wird dargestellt, wie die Bremswiderstandskapazitat fur den in der folgenden
Abbildung gezeigten Beschleunigungs-/Verzégerungsvorgang berechnet wird.

——=—{p

y nuv: Motordrehzahl

Motordrehzahl

0

T
|

| |

|

TL: Lastdrehmoment : |
| |

|

Motordreh-
moment Q

T~ Regeneratives
T Drehmoment

e Berechnungsverfahren fir die Bremswiderstandskapazitat

Schritt Element Code Formel
Berechnung der Rotationsenergie des
T | Servomotors Es | Eg =Jny’/182
Berechnung der durch Lastverlust im E EL = @00 nwTitp .
2 Verzégerungszeitraum verbrauchten Energie L Anmerkung: Wenn der Lastverlust unbekannt ist,
wird der Wert mit £; set to 0.
Berechnung des Energieverlusts durch den £ (Wert errechnet aus den Wicklungswiderstandsverlustdiagrammen
S | Wicklungswiderstand des Servomotors. M iest' Servomotors)
D
4 Berechnung der Energie, die vom E Berechnung der Energie, die vom
SERVOPACK absorbiert werden kann. C | ®SERVOPACK absorbiert werden kann.
EK:ES_(EL+EM+EC)
g | Berechnung der vom Bremswiderstand £ Ex=Es—(E L +Ey+EQ) +Eg
verbrauchte Energie. K| Anmerkung: Verwenden Sie diese Formel, wenn es
kontinuierliche Perioden mit Bremsbetrieb
gibt, z. B. bei einer vertikalen Achse.
Berechnung der erforderlichen B
6 Bremswiderstandskapazitat (W). Wi | Wi =EB/02xT)

oL (Joule): Energie fur kontinuierliche Perioden mit Bremsbetrieb
EG = (27[/60) nMGTGtG
® T5: Das vom Servomotor wahrend der kontinuierlichen Perioden mit Bremsbetrieb erzeugte Drehmoment (N'm)

® nyc: Motordrehzahl des Servomotors fiir denselben Betriebszeitraum wie oben (min™)
® {: Gleicher Betriebszeitraum wie oben (s)
Anmerkung: 1. Die 0,2 in der Gleichung zur Berechnung von WK ist der Wert fUr einen Auslastungsgrad des
Bremswiderstands von 20 %.
2. Die Einheiten fUr die verschiedenen Symbole sind in der folgenden Tabelle angegeben.

Code Beschreibung Code Beschreibung
Eg bis Ex | Energie in Joule (J) T Lastdrehmoment (N-m)
Wy Erforderliche Bremswiderstandskapazitat (W) tp Verzdgerungszeit bis Stopp (s)
J =Jy + J. (kgrm?) T Servomotor-Wiederholbetriebszyklus (s)
N Motordrehzahl des Servomotors (min’™)

Wenn der Wert W ddie Kapazitat des integrierten Bremswiderstands des SERVOPACK nicht
Uberschreitet, ist kein externer Bremswiderstand erforderlich. Einzelheiten zu den integrierten
Bremswiderstédnden entnehmen Sie bitte den SERVOPACK-Spezifikationen. Wenn der Wert W) die
Kapazitat des integrierten Bremswiderstands des SERVOPACK Uberschreitet, muss ein
Bremswiderstand mit einer Kapazitadt gemaB dem oben berechneten Wert W installiert werden.
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Kapazitatsauswahl fUr Bremswiderstande

' ' =
Vom SERVOPACK absorbierbare Energie £
S
Die Diagramme unten zeigen das Verhaltnis zwischen der Eingangsspannung und der Energie, die das SERVOPACK aufnehmen kann.
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Kapazitatsauswahl fUr Bremswiderstande

Servomotor-Wicklungsverlust

Die Diagramme unten zeigen das Verhaltnis zwischen dem generierten Drehmoment und dem Wicklungsverlust fUr jeden Servomotor.
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Rotatorische Servomotoren SGM7A
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Kapazitatsauswahl fUr Bremswiderstande

s
Rotatorische Servomotoren SGM7G
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Kapazitatsauswahl fUr Bremswiderstande

Linear-Servomotoren SGLFW2
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UL/CSA- CE- KC-Zeichen

Standards Kennzeichnung

SGD7S . . .
SERVOPACKS
SGD7W . . o
Sicherheitsoption . Optionsmodul filr SGDV-OSA01AO00FTI00! . . .

funktionale Sicherheit

Produkt S‘:;’\g::;s Kennzi:i'hnung RoHS-Richtlinie
SGM7J . . .
Rotatorische Servomotoren SGM7A o o °
SGM7G . . °
Linear-Servomotoren (Ssg L%:FI\X\S*Z Geplant fur 2017 . o

*1. Geben Sie bei Einzelbestellungen von Optionsmodulen diese Modellnummer an.
*2. Die Modellnummern der Magnetbahnen von Linear-Servomotoren sind in Klammern angegeben.

RoHS-Richtlinie
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Gewahrleistungsbedingungen

Gewahrleistungsfrist

Die Gewahrleistungsfrist flr ein gekauftes Produkt (nachstehend ,geliefertes Produkt®) betragt ein Jahr ab Lieferung an den vom Kunden
angegebenen Ort oder 18 Monate ab Versand durch die Produktionsstatte von Yaskawa, je nachdem, welcher Zeitpunkt eher eintritt.

Umfang der Gewahrleistung

Yaskawa ersetzt oder repariert ein defektes Produkt kostenfrei, wenn ein durch Yaskawa zu vertretender Defekt wahrend der oben genannten
Gewahrleistungsfrist auftritt. Defekte, die dadurch bedingt sind, dass das gelieferte Produkt das Ende seiner Betriebslebensdauer erreicht
hat, sowie das Ersetzen von Verschlei3teilen oder Teilen, die eine begrenzte Betriebslebensdauer haben, sind nicht von dieser Gewahrleis-
tung abgedeckt.

Defekte aus folgenden Ursachen sind von der Gewahrleistung ausgeschlossen:

e UnsachgemaBer Gebrauch, Missbrauch oder die Benutzung des Produkts unter Bedingungen oder in Umgebungen, die nicht in
Produktkatalogen oder Handblchemn beschrieben sind bzw. in separat vereinbarten Spezifikationen zugesichert wurden

Ursachen, die nicht dem gelieferten Produkt zuzuschreiben sind

Modifikationen oder Reparaturen, die nicht von Yaskawa ausgefthrt wurden

Die nicht bestimmungsgemaBe Verwendung des gelieferten Produktes

Ursachen, die mit dem wissenschaftlichen und technologischen Kenntnisstand zum Zeitpunkt des Versands durch Yaskawa nicht
vorhersehbar waren.

e Ereignisse, fur die Yaskawa kein Verschulden trifft, wie etwa Naturkatastrophen oder von Menschenhand gemachte Katastrophen.

Haftungsbeschrankung

e Yaskawa ist in keiner Weise verantwortlich fir Schaden oder Auftragsverluste des Kunden, die durch den Ausfall des gelieferten Produkts
entstehen.

e Yaskawa Ubernimmt keine Haftung fur jedwede Programme (einschlieBlich Parametereinstellungen) noch flr die Folgen der Ausfiihrung von
Programmen, die durch den Benutzer oder durch Dritte zur Nutzung mit programmierbaren Yaskawa-Produkten bereitgestellt werden.

¢ Die in Produktkatalogen oder Handbtchern beschriebenen Informationen werden bereitgestellt, damit der Kunde das flr die projektierte An-
wendung geeignete Produkt auswahlen kann. Die Verwendung dieser Informationen garantiert nicht, dass Verletzungen geistiger Eigentums-
rechte oder anderer Schutzrechte von Yaskawa bzw. Dritten ausgeschlossen sind, noch ist sie als Freigabe zu verstehen.

e Yaskawa haftet nicht fir Schaden, die aus Verletzungen geistiger Eigentumsrechte oder anderer Schutzrechte Dritter in Folge der Verwen-
dung von Informationen entstehen, die in Katalogen oder Handbtichern beschrieben werden.

Gebrauchstauglichkeit

e Der Kunde ist dafir verantwortlich, dass die Konformitat zu geltenden Normen, Richtlinien oder Vorschriften bestatigt wird, wenn das
Yaskawa-Produkt in Verbindung mit anderen Produkten eingesetzt wird.

¢ Der Kunde muss bestatigen, dass das Yaskawa-Produkt flr die kundenseitig eingesetzten Systeme, Maschinen und Betriebsmittel geeignet ist.

¢ Nehmen Sie Rucksprache mit Yaskawa, um abzukléaren, ob der Einsatz bei folgenden Anwendungen akzeptabel ist. Wenn der Einsatz bei
der Anwendung akzeptabel ist, setzen Sie das Produkt mit Sondergenehmigung fUr Leistungen und Spezifikationen ein, und sorgen Sie flr
SicherheitsmaBnahmen, um Gefahren bei einem Ausfall zu minimieren.

»  Einsatz im Freien, Einsatz der eine mdgliche chemische Kontaminierung oder elektrische Interferenzen mit sich bringt, oder Einsatz
unter Bedingungen bzw. in Umgebungen, die nicht in Produktkatalogen oder Handblchern beschrieben werden.

»  Steuerungssysteme im Bereich der Kernenergie, Verbrennungssysteme, schienengebundenen Systeme, Flugsysteme, Fahrzeug-
systeme, medizinischen Gerate, Maschinen der Unterhaltungsindustrie und Anlagen, die eigenen industriellen Vorschriften oder
Regierungsverordnungen unterliegen

»  Systeme, Maschinen und Betriebsmittel, die eine Gefahr fir Leben und Eigentum darstellen kénnen.

»  Systeme, die einen hohen Grad an Zuverlassigkeit erfordern, etwa Systeme, die Gas, Wasser oder Strom liefern bzw. Systeme, die
kontinuierlich rund um die Uhr in Betrieb sind.

»  Andere Systeme, die einen ahnlich hohen Grad an Sicherheit erfordern.

e Setzen Sie das Produkt nie bei einer Anwendung ein, die eine groBe Gefahr fur Leben oder Eigentum mit sich bringt, ohne vorher sicherge-
stellt zu haben, dass das System fur die erforderlichen Sicherheitsstandards mit Gefahrenkennzeichnungen und Redundanz ausgelegt ist,
und dass das Yaskawa-Produkt korrekt bemessen und installiert wurde.

¢ Die Schaltungsbeispiele und andere in Produktkatalogen beschriebene Anwendungsbeispiele haben rein informativen Charakter. Priifen Sie
die Funktionalitat und Sicherheit der aktuellen Gerate und Betriebsmittel, die verwendet werden sollen, bevor Sie das Produkt einsetzen.

¢ Lesen Sie alle Anwendungsverbote und Sicherheitsvorkehrungen und stellen Sie sicher, dass sie diese auch verstanden haben. Betreiben Sie
das Yaskawa-Produkt ordnungsgemal, um unbeabsichtigte Schaden an Dritten zu vermeiden.
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Gewahrleistung

Anderungen der Spezifikationen

Die Bezeichnungen, Spezifikationen, das Design und das Zubehdr der Produkte in Produktkatalogen und Handbulichern kdnnen jederzeit auf-
grund von Verbesserungen oder aus anderen Griinden geandert werden. Die nachfolgenden Ausgaben der gednderten Kataloge werden mit
aktualisierten Codenummer verdffentlicht. Bitte wenden Sie sich vor dem Kauf eines Produktes an Ihren Ansprechpartner bei Yaskawa, um die
aktuellen Spezifikationen bestatigen zu lassen.
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Aufgrund fortlaufender Produktmodifikationen und -verbesserungen unterliegen die technischen Daten
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