OMmRON

SGLGL], SGLFL], SGLTL!

Motori lineari Sic

Motori lineari per cicli di macchina piu veloci
¢ Controllo diretto dei motori tramite i servoaziona-
menti XtraDrive e Sigma Il

¢ Prestazioni migliorate della macchina
* Alta flessibilita e alta affidabilita

¢ Progettato per ottenere forze elevate in soluzioni
compatte

* Linearita di forza eccezionale anche vicino alle
regioni di forza di picco

» Elevata efficienza energetica grazie al design
ottimizzato della circuiteria magnetica e agli
avvolgimenti ad alta densita

¢ Velocita massima pari a 5 metri al secondo
¢ Disponibilita di modelli coreless o con nucleo in ferro
Valori nominali

¢ Alimentazione monofase 230 Vc.a. 12,5 ... 560 N
(1.200 N massimo)

¢ Alimentazione trifase 400 Vc.a. 80... 2.250 W
(7.500 W massimo)

Configurazione del sistema

Servosistemi c.a.

(Fare riferimento al capitolo servoazionamenti)

Servoazionamento con schede Servoazionamento
accessorie per intelligente
configurazione flessibile
del sistema XtraDrive
Servoazionamento Opzioni di azionamento
Sigma-ll
i Cavo H
serial
converter
Cavo di
alimentazione
Cavo di
alimenta-
LL zione
| Serial Converter;
@ Sera_Cg;e) % Cavo encoder Cavo del sensore (al Serial Converter)
lineare Hall (prolunga) Cavo di
; lunga) avod
Alimenta- (prolung alimentazione 1
Linear zione q Sensore
scale Cavo ) diHall
ShEe di alimentazione
di Hall
4 Linear Sensore
Encoder lineare % scale
Ls] Alimentazione
Moving Coil
SGLFW
Traccia magnetica
SGLGM Traccia magnetica Traccia magnetica
Servomotore Servomotore SGLFM SGLTM Servomotore
lineare_SGLG lineare_SGLF lineare_SGLT
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Combinazione di servomotori/servoazionamenti

Motore lineare della serie Sigma Serial Converter Servoazionamento
JZDP-[1008- Serie Sigmal ll XtraDrive
[codice]
Tipo Ten- Forza Forza di Modello codice | codice 230V 400 V 230V 400 V
sione | nominale picco per revi- | per revi- (monofase) (trifase) (monofase) (trifase)
sioni A, B| sione C
Tracce magnetiche | 230V [12,5N 40N 30A050 [B/C] 158 250 |SGDH-A5AE-OY - XD-P5-MNO1 -
standard 25N 80N 30A080 [B/C] 156 251 |SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
coreless SGLGW 47N 140 N 20A140[B/C] | 001 252 |SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
70N 220N 60A140 [B/C] 004 258 |SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
93N 280 N 40A253 [B/C] 002 253 |SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
140N 420N 40A365 [B/C] 003 254 |SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
140N 440 N 60A253 [B/C] 005 259 |SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
210N 660 N 60A365 [B/C] 006 260 |SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
325N 1300 N 90A200 [A/C] 101 264 |SGDH-15AE-S-OY - XD-15-MN -
Tracce magnetiche 230V |57 N 230N 40A140 [B/C] 059 255 |SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
a forza elevata 114N 460 N 40A253 [B/C] 060 256 |SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
coreless SGLGW 71N 690 N 40A365 [B/C] | 061 257 |SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
85N 360N 60A140 [B/C] 062 261 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
170N 720 N 60A253 [B/C] 063 262 |SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
255N 1080 N 60A365 [B/C] 047 263 |SGDH-15AE-S-OY - XD-15-MN -
Tipo Ten- Forza Forza di Modello codice 230V 400 V 230V 400 V
sione | nominale picco (monofase) (trifase) (monofase) (trifase)
Motori lineari 230V (25N 86 N 20A090A 017 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
SGLFW 40N 125N 20A120A 018 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
80N 220N 35A120A 019 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
160 N 440 N 35A230A 020 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MNO1
280N 600 N 50A200B 181 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN
560 N 1200 N 50A380B 182 SGDH-15AE-S-OY - XD-15-MN
560 N 1200 N 1ZA200B 183 SGDH-15AE-S-OY XD-15-MN
400V |80N 220N 35D120A 211 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
160 N 440 N 35D230A 212 - SGDH-05DE-QY - XD-05-TN
280N 600 N 50D200B 189 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
560 N 1200 N 50D380B 190 - SGDH-15DE-QOY - XD-15-TN
560 N 1200 N 1ZD200B 191 - SGDH-15DE-QOY - XD-15-TN
1120 N 2400 N 1ZD380B 192 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
1500 N 3600 N 1ED380B 333 - SGDH-20DE-QOY - XD-20-TN
2250 N 5400 N 1ED560B 334 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
Motori lineari 400V 300N 600 N 35D170H 193 - SGDH-10DE-QY - XD-10-TN
SGLTW 600 N 1200N  [35D320H 194 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
ﬂ 450 N 900 N 50D170H 195 - SGDH-10DE-QOY - XD-10-TN
= == 900 N 1800 N 50D320H 196 - SGDH-20DE-QOY - XD-20-TN
= 670 N 2600 N 40D400B 197 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
1000 N 4000 N 40D600B 198 - SGDH-50DE-QOY - XD-50-TN
1300 N 5000 N 80D400B 199 - SGDH-50DE-QOY - XD-50-TN
2000 N 7500 N 80D600B 200 - SGDH-75DE-QOY - -
Moving coil
NN
Connettore cavo per il cavo del circuito principale
Servomotore lineare Codice Caratteristiche

della serie Sigma ) .
_ | Connettore di plastica

Modello
Codice| Caratteristiche
G | Coreless

D | Connettore circolare

F | TipoFcon o Dispositivi opzionali
T | et atermo (Codice Caratteristiche
P Con sensore Hall (standard)
W: Moving coill —— C Raffreddamento forzato
H |Con sensore Hall e raffreddamento forzato

Altezza magnete

Ordine delle revisioni di progettazione

Tensione AB,C e

A:200Vca. L lunghezza del moving coil
D: 400 Vc.a.
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Traccia magnetica

SGLF M-35324 A C

Dispositivi opzionali
Servomo_tore_ lineare Codice Caratteristiche Note
della serie Sigma Per i modelli con nucleo in ferro
C | Con copertura magnete - SGLFM
Modello - SGLTM
Codice| Caratteristiche -Y | Con base e copertura magnete Per il modello SGLTM o
G | Coreless Tipo di montaggio 1 =
F Tipo F con - - X - g
Q;’;(')eg e -M | Tipo di montaggio 1 ed elevata forza assiale | Per il modello SGLGM i
T nucleo in ferro " - - 7]
T- | Tipo di montaggio 2 g
M: Traccia magnetica —— T-M | Tipo di montaggio 2 ed elevata forza assiale &

Ordine delle revisioni di progettazione
A’B,C eoe
Lunghezza traccia magnetica

Larghezza magnete

Serial Converter

JZDP —-D008 — 0(1)1

Ordine delle revisioni

C: grgge.t.t.azione Servomotore lineare applicabile
= Modello Simbolo| Modello  |Simbolo Modello ISimbolo
Modello Serial Converter 30A050B | 158 | 30A050C | 250 20A170A | 011
Simbolo Aspetto Engggﬁégigifsre Sel-TgchJre 30A080B | 156 | 30A080C | 251 20A320A | 012
40A140B | 001 | 40A140C | 252 20A460A | 013
_ | Prodotto da 40A253B | 002 | 40A253C | 253 35A170A | 014
Ao08 Uy | Renishaw Si SGLGW- | 40A365B | 003 | 40A365C | 254 35A320A | 015
Doos A Hﬂ} (Heidenhain *) (coreless) | 60A140B | 004 | 60A140C | 258 35A460A | 016
Quando viene 60A253B | 005 | 60A253C | 259 35A170H | 105
Nota: * quando si utilizza un encoder lineare prodotto da Heidenhain ;thailti:zc?:ta una 60A365B 006 60A365C 260 35A320H 106
€ richiesto l'uso di un cavo. ;nagnelica di 90AZ00A " 90A200C o6t oA 1700 o5
orza standard.
90A370A | 102 | 90A370C | 265 SGLTW- 50A320H | 109
90A535A | 103 | 90A535C | 266 | |(nucleoinferro,| 40A4008 | 185
SGLGW- 40A140B | 059 | 40A140C | 255 tho ) 40A600B | 186
SG+LGM- 40A253B | 060 | 40A253C | 256 80A400B | 187
mlsé';" 40A365B | 061 | 40A365C | 257 80A600B | 188
Quando & 60A140B | 062 | 60A140C | 261 35D170H | 193
e ca|| G0A253B | 063 | 60A253C | 262 35D320H | 194
drorzaclevala. || 60A3658 | 047 | G0A365C | 263 50D170H | 195
20A090A | 017 50D320H | 196
20A120A | 018 40D400B | 197
35A120A | 019 40D600B | 198
35A230A | 020 80D400B | 199
50A200B | 181 80D600B | 200

(nugtc:(l- ::r1v¥<;rro, S0A380B | 182

tipo F) 1ZA200B | 183
1ZA380B | 184
35D120A | 211
35D230A | 212
50D200B | 189
50D380B | 190
1ZD200B | 191
1ZD380B | 192
1ED380B | 333
1ED560B | 334
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Caratteristiche Servomotore

SGLGW/SGLGM coreless (con tracce magnetiche standard)

Tensione 230V

Motore lineare 30A 40A 60A 90A

modello SGLGW- 050C 080C 140C 253C 365C 140C 253C 365C 200C

Forza nominale® N 12,5 25 47 93 140 70 140 210 325

Corrente nominale® A(rms) 0,51 0,79 0,8 1,6 2.4 1,16 2,2 3,3 4.4

Forza massima istantanea® N 40 80 140 280 420 220 440 660 1300

Corrente massima istantanea” A(rms) 1,62 2,53 2,4 4,9 7,3 35 7,0 10,5 17,6

Peso moving coil kg 0,14 0,19 0,40 0,66 0,93 0,48 0,82 1,16 2,2

Costante di forza N/Arms 26,4 33,9 61,5 61,5 61,5 66,6 66,6 66,6 78

Costante BEMF V/(m/s) 8,8 11,3 20,5 20,5 20,5 22,2 22,2 22,2 26,0

Costante del motore N /W 37 5,6 7,8 11,0 13,5 11,1 15,7 19,2 26,0

Costante di tempo elettrica ms 0,2 0,4 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 1,4

Costante di tempo meccanica ms 7,30 4,78 5,59 4,96 4,77 3,41 3,08 2,98 3,18

Resistenza termica (con dissipatore) KW 5,19 3,11 1,67 0,87 0,58 1,56 0,77 0,51 0,39

Resistenza termica (senza dissipatore) [K/W - - 3,02 1,80 1,23 2,59 1,48 1,15 1,09

Attrazione magnetica N 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Dimensioni dissipatore mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x 800 x
300 x 400 x 500 x 300 x 400 x 500 x 900 x

12 12 12 12 12 12 12

° Time rating Continuo

@ |Classe di isolamento Classe B

% Temperatura ambiente 0..+40°C

2 Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)

S |Resistenza di isolamento 500 V c.c., 10 MQ min.

-g Eccitazione Magnete permanente

£ |Rigidita dielettrica 1500 Vc.a. per 1 min.

g Metodi di protezione Autoraffreddato, raffreddamento ad aria

Temperatura di avvolgimento massima 130 °C
Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in "Caratteristiche forza-velocita" indicano i valori alla temperatura di

avvolgimento del motore di 100 °C durante il funzionamento. Gli altri valori si riferiscono a una temperatura di 20 °C.

2. Le caratteristiche riportate sopra indicano i valori rilevati in condizioni di raffreddamento con un dissipatore (piastra di alluminio) elencato
nella seguente tabella installato sul moving coil.

Caratteristiche forza-velocita (con tracce magnetiche standard)

A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente

SGLGW-30A050C
6,0
5,0
Velocita 4,0
motore
(m/s) 3,0
A B
2,0
1,0
0
0 10 20 30 40 50
Forza (N)
SGLGW-40A253C
6,0
50
Velocita 4,0 N
motore A
(m/s) 3,0
2,0
B
1,0
0
0 100 200 300 400
Forza (N)
SGLGW-60A253C
6,0
5,0
Velocita 4,0
motore A N
(m/s) 3,0
2,0 ™
B
1,0
0
0 200 400 600
Forza (N)

SGLGW-30A080C SGLGW-40A140C
6,0 6,0
5,0 5,0
Velocita 4,0 Velocita 4,0
motore motore A \
(m/s) 3,0 (m/s) 3,0
A B N
2,0 2,0 \\
1,0 1,0 B |
0 0
0 20 40 60 80 100 0 50 100 150 200
Forza (N) Forza (N)
SGLGW-40A365C SGLGW-60A140C
6,0 6,0
5,0 5,0
Velocita 4,0 N Velocita 4,0
motore A motore A N
(m/s) 3,0 (m/s) 3,0
2,0 2,0 ™
B B|
1,0 1,0
0 0
0 150 300 450 600 0 100 200 300
Forza (N) Forza (N)
SGLGW-60A365C SGLGW-90A200C
6,0 6,0
50 5,0
Velocita 4,0 Velocita 4,0
motore A motore A TN
ms) 30 ms) 3,0 ™~
N
2,0 2,0
B B
1,0 1,0 \I
0 0 |
0 300 600 900 0 300 600 900 1200 1500
Forza (N) Forza (N)

210
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SGLGW/SGLGM coreless (con tracce magnetiche ad alta forza)

Tensione 230V
Motore lineare 40A 60A
modello SGLGW- 140C 253C 365C 140C 253C 365C
Forza nominale® N 57 114 171 85 170 255
Corrente nominale® A(rms) 0,8 1,6 2,4 1,2 2,2 3,3
Forza massima istantanea® N 230 460 690 360 720 1080
Corrente massima istantanea” A(rms) 3,2 6,5 9,7 5,0 10,0 14,9
Peso moving coil kg 0,40 0,66 0,93 0,48 0,82 1,16
Costante di forza N/Arms 76,0 76,0 76,0 77,4 77,4 77,4
Costante BEMF V/(m/s) 25,3 25,3 25,3 25,8 25,8 25,8 ]
Costante del motore N /Jw 9,6 13,6 16,7 12,9 18,2 22,3 )
Costante di tempo elettrica ms 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 S
Costante di tempo meccanica ms 3,69 3,24 3,12 2,562 2,29 2,21 g
Resistenza termica (con dissipatore) K/wW 1,67 0,87 0,58 1,56 0,77 0,51 g
Resistenza termica (senza dissipatore) [K/W 3,02 1,80 1,28 2,59 1,48 1,15 $
Attrazione magnetica N 0 0 0 0 0 0
Dimensioni dissipatore mm 200 x 300 x 400 x 200 x 300 x 400 x

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

12 12 12 12 12 12
° Time rating Continuo
% |Classe di isolamento Classe B
g Temperatura ambiente 0..+40°C
o Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
.S |Resistenza di isolamento 500 V c.c., 10 MQ min.
-g Eccitazione Magnete permanente
% |Rigidita dielettrica 1500 Vc.a. per 1 min.
g Metodi di protezione Autoraffreddato, raffreddamento ad aria
Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in "Caratteristiche forza-velocita" indicano i valori alla temperatura di av-
volgimento del motore di 100 °C durante il funzionamento. Gli altri valori si riferiscono a una temperatura di 20 °C.

2. Le caratteristiche riportate sopra indicano i valori rilevati in condizioni di raffreddamento con un dissipatore (piastra di alluminio) elencato
nella seguente tabella installato sul moving coil.

Caratteristiche forza-velocita (con tracce magnetiche ad alta forza)

A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente

SGLGW-40A140C SGLGW-40A253C SGLGW-40A365C
5 5 5
N 4 ™ 4 PN\
TN N e TN
Velocita \ Velocita \ ‘elocita 3 \‘

motore 3 N motore 3 N motore
(m/s) \ (m/s) \ (m/s) \
2 > 2 ™ 2 ™
A B \ A B \ A B \

0 0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500 0 150 300 450 600 750
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLGW-60A140C SGLGW-60A253C SGLGW-60A365C
5 5 5
N N N
4 AN 4 A 4 N
Velocita NG Velocita NG Velocita NG

motore 3 ~N motore 3 ~N motore 3 N
(m/s) \ (m/s) \ (m/s) \
2 2 2
A B \ A B \ A B \

1 1 1

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

Forza (N) Forza (N) Forza (N)
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SGLFW/SGLFM con nucleo in ferro (200 V)

Tensione 230V
Motore lineare 20A 35A 50A 1ZA
modello SGLFW- 090A 120A 120A 230A 200B 380B 200B
Forza nominale™ N 25 40 80 160 280 560 560
Corrente nominale” A(rms) 0,7 0,8 1,4 2,8 5,0 10,0 8,7
Forza massima istantanea” N 86 125 220 440 600 1200 1200
Corrente massima istantanea” A(rms) 3,0 2,9 4,4 8,8 12,4 25,0 21,6
Peso moving coil kg 0,7 0,9 1,3 2,3 3,5 6,9 6,4
Costante di forza N/Arms 36,0 54,0 62,4 62,4 60,2 60,2 69,0
Costante BEMF V/(m/s) 12,0 18,0 20,8 20,8 20,1 20,1 23,0
Costante del motore N /Jw 7,9 9,8 14,4 20,4 34,3 48,5 52,4
Costante di tempo elettrica ms 3,2 3,3 3,6 3,6 15,9 15,8 18,3
Costante di tempo meccanica ms 11,0 9,3 6,2 5,5 3,0 2,9 2,3
Resistenza termica (con dissipatore) K/wW 4,35 3,19 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6
Resistenza termica (senza dissipatore) |K/W 7,69 5,02 4,10 1,94 1,48 0,74 0,92
Attrazione magnetica N 314 462 809 1586 1650 3260 3300
Dimensioni dissipatore mm 125x125x 13 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40| 254 x 254 x 25
° Time rating Continuo
@ |[Classe diisolamento Classe B
g Temperatura ambiente 0..+40°C
e Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
S [Resistenza di isolamento 500 V c.c., 10 MQmin.
-g Eccitazione Magnete permanente
£ |Rigidita dielettrica 1500 Vc.a. per 1 min.
S Metodi di protezione Autoraffreddato

Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in "Caratteristiche forza-velocita" indicano i valori alla temperatura di av-
volgimento del motore di 100 °C durante il funzionamento. Gli altri valori si riferiscono a una temperatura di 20 °C.

2. Le caratteristiche riportate sopra indicano i valori rilevati in condizioni di raffreddamento con un dissipatore (piastra di alluminio) elencato

nella seguente tabella installato sul moving coil.

Caratteristiche forza-velocita (200 V)

A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente

SGLFW-20A090A SGLFW-20A120A SGLFW-35A120A SGLFW-35A230A
6 6 6 6
5 5 5 5 \
N
Velocita 4 Velocita 4 Velocita Velocita 4
motore motore ~ motore 4 \ motore \\
(m/s) 3 (m/s) 3 (mls) 3 (m/s) 3
A B A B A B A B
2 2 2 2
1 1 1 1
0 0 0 0
0 20 40 60 80 100 0 40 80 120 140 0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500
Forza (N) Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLFW-50A200B SGLFW-50A380B SGLFW-1ZA200B
6 6
5 5 5
Velocita 4 \ Velocita 4 Velocita *
motore motore
ms) 3 ms) 3 vy
A B A B 5
2 2 A B
1 1 !
0 o] 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 400 800 1200
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
212 Servosistemi c.a.
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SGLFW/SGLFM con nucleo in ferro (400 V)

Tensione 400V
Motore lineare 35D 50D 1ZD 1ED
modello SGLFW- 120A 230A 200B 380B 200B 380B 380B 560B
Forza nominale® N 80 160 280 560 560 1120 1500 2250
Corrente nominale® A(rms) 0,7 1,4 23 4,5 4,9 9,8 6,4 9,6
Forza massima istantanea® N 220 440 600 1200 1200 2400 3600 5400
Corrente massima istantanea” A(rms) 2,3 4,6 5,6 11,0 12,3 24,6 18,1 27,2
Peso moving coil kg 1,3 2,3 3,5 6,9 6,4 11,5 22 33
Costante di forza N/Arms 120,2 120,2 134,7 134,7 122,6 122,6 250 250
Costante BEMF V/(m/s) 40,1 40,1 44,9 44,9 40,9 40,9 83,2 83,2 ]
Costante del motore N /Jw 13,8 19,5 33,4 47,2 51,0 72,1 95,4 117 )
Costante di tempo elettrica ms 3,5 3,5 15,0 15,0 17,4 17,2 19,7 19,6 5
Costante di tempo meccanica ms 55 55 3,2 3,2 2,5 2,2 1,8 1,8 g
Resistenza termica (con dissipatore) K/W 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6 0,28 0,21 0,13 g
Resistenza termica (senza dissipatore) |K/W 4,1 1,94 1,48 0,74 0,92 0,55 0,50 0,35 $
Attrazione magnetica N 810 1590 1650 3260 3300 6520 9780 14600
Dimensioni dissipatore mm 254 x 254 x 25 400 x 500 254 x 254 | 400 x 500 | 609 x 762 | 762 x 1270
x 40 x 25 x 40 x 50 X 64
° Time rating Continuo
@ |Classe di isolamento Classe B
% Temperatura ambiente 0...+40°C
2 Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
S |Resistenza di isolamento 500V c.c., 10 MQ min.
-% Eccitazione Magnete permanente
£ |Rigidita dielettrica 1500 Vc.a. per 1 min.
g Metodi di protezione Autoraffreddato
Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in "Caratteristiche forza-velocita" indicano i valori alla temperatura di av-
volgimento del motore di 100 °C durante il funzionamento. Gli altri valori si riferiscono a una temperatura di 20 °C.

2. Le caratteristiche riportate sopra indicano i valori rilevati in condizioni di raffreddamento con un dissipatore (piastra di alluminio) elencato
nella seguente tabella installato sul moving coil.

Caratteristiche forza-velocita (400 V)

A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente

SGLFW-35D120A SGLFW-35D230A SGLFW-50D200B SGLFW-50D380B
6 6 6 6
5 5 5 5
Velocita 4 \\ Velocita \\ Velocita 4 ™ Velocita 4 N
motore motore motore motore
mis) o I~ (ms) I~ (ms) 4 ms) 4 N
A B 8 A B ~~ B <
2‘\“ ~ < 5 =+l R So A B
2 T <
~ -~ -~ - [~ -~ - o ~ ~ - =~ ~ ~ -
1 = 1 =~ 1 1 =
0 0 0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 0 400 800 1200
Forza (N) Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLFW-1ZD200B SGLFW-1ZD380B SGLFW-1ED380B SGLFW-1ED560B
6 3,0 3,0
5 ~ 5 ~ 2,5 25
ps A s Velocita 4 2.0
o o ecad IS AN
(mis) 3= A B (mis) 3 A B ms) 1,5 (mis) 15
~<<L ~<<L A B B
2 — 2 — 1,0 1,0
1 1 0,5 0,5
0 0 [¢] 0
0 400 800 1200 0 800 1600 2400 0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Forza (N) Forza (N) Forza (N) Forza (N)

Nota: la linea punteggiata indica le caratteristiche del servomotore lineare a 400 Vc.a. usato con un‘alimentazione diingresso a 200 Vc.a. In questo
caso, modificare il serial converter. Rivolgersi ai rappresentanti OMRON Yaskawa di zona.
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SGLTW/SGLTM con nucleo in ferro (400 V)

Tensione 400 V
Motore lineare 35D 50D 40D 80D
modello SGLTW- 170H 320H 170H 320H 400B 600B 400B 600B
Forza nominale” N 300 600 450 900 670 1000 1300 2000
Corrente nominale® A(rms) 3,2 6,5 3,2 6,3 3,7 55 7,2 11,1
Forza massima istantanea” N 600 1200 900 1800 2600 4000 5000 7500
Corrente massima istantanea” A(rms) 7,5 15,1 7.3 14,6 20,7 30,6 37,6 56,4
Peso moving coil kg 4,7 8,8 6 11 15 23 25 36
Costante di forza N/Arms 99,6 99,6 153,3 153,3 196,1 196,1 194,4 194,4
Costante BEMF V/(m/s) 33,2 33,2 51,1 51,1 65,4 65,4 64,8 64,8
Costante del motore N /Jw 36,3 51,4 48,9 69,1 59,6 73 85,9 105,2
Costante di tempo elettrica ms 14,3 14,3 15,6 15,6 14,4 14,4 15,4 15,4
Costante di tempo meccanica ms 3,5 3,5 2,5 2,5 4,2 4,2 3,2 3,2
Resistenza termica (con dissipatore) KW 0,76 0,4 0,61 0,3 0,24 0,2 0,22 0,18
Resistenza termica (senza dissipatore) |K/W 1,26 0,83 0,97 0,8 0,57 0,4 0,47 0,33
Attrazione magnetica” N 0 0 0 0 0 0 0 0
Attrazione magnetica™ N 1400 2780 2000 3980 3950 5890 7650 11400
Dimensioni dissipatore mm 400 x 500 x 40 609 x 762 x 50
° Time rating Continuo
% |Classe di isolamento Classe B
g Temperatura ambiente 0..+40°C
o Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
S [Resistenza di isolamento 500 Vc.c., 10 MW min.
-g Eccitazione Magnete permanente
% |Rigidita dielettrica 1500 Vc.a. per 1 min.
g Metodi di protezione Autoraffreddato

Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

*

*2. Il valore indica I'attrazione magnetica generata su un lato della traccia magnetica.

1. Il traferro non bilanciato risultante dalla condizione di installazione del moving coil causa un'attrazione magnetica su quest'ultimo.

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in "Caratteristiche forza-velocita" indicano i valori alla temperatura di av-
volgimento del motore di 100 °C durante il funzionamento. Gli altri sono a 20 °C (68 °F).
2. Le caratteristiche riportate sopra indicano i valori rilevati in condizioni di raffreddamento con un dissipatore (piastra di alluminio) elencato

nella seguente tabella installato sul moving coil.

Caratteristiche forza-velocita (400 V)

A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente

SGLTW-35D170H SGLTW-35D320H SGLTW-50D170H SGLTW-50D320H
5 6 5 5
4 \\ 5 4 4
Velocita A B Velocitagq Velocita T~ Velocita T~
motore 3 motore motore 3 motore 3
(m/s) ===+ —|< (m/s) 3 A B (m/s) \ (m/s) \
. o p—— - A B Py - A B
~ 2 =] i T~k
1 1 1 == 1 ==
0 0 0 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 300 600 900 0 600 1200 1800
Forza (N) Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLTW-40D400B SGLTW-40D600B SGLTW-80D400B SGLTW-80D600B
4 4 4 4
Veloc'tél3 Velocits Velocita Velocita
i elocita i N elocita N
motore N motore motore motore
(m/s) 2 A (m/s) 2 A \ (m/s) 2 A \ (m/s) 2 A \\
M~ 3N [T 1~ [~ q- \B 1k B\
1 ~ < B 1 ~ S B 1 ~ — 9 ~ -~ =
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 0 2000 4000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 8000
Forza (N) Forza (N) Forza (N) Forza (N)

Nota: la linea punteggiata indica le caratteristiche del servomotore lineare a 400 Vc.a. usato con un'alimentazione di ingresso a 200 Vc.a. In questo
caso, modificare il serial converter. Rivolgersi ai rappresentanti OMRON Yaskawa di zona.
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Dimensioni
SGLGL-30 coreless
Moving coil: SGLGW-30A LI ICICID
Moving coil modello L1 L2 L3 L4 L5 G (spa- | Peso appros-
SGLGW- zio) simativo”®
kg
30A050000D 50 48 30 20 20 0,85 0,14 *II valore indica il peso del moving coil con un sensore
30A080000D 80 72 50 30 25 0,95 0,19 Hall.
i
A . o
Viti di montaggio 4xM4, —
profondita 5 g
~ =
2xvite = J 6 g
4-40 UNC g g
N e e é
L5 L4
Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia
8i‘é8276 AWG26 T—’ =3 quando la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.
, k|
| = Cavo
| Tarce 3 UL2517,AWG25 A )
gl | L1 Profondita viti di rr_\gnlggglo:
§ ‘ (05.3) 15, ) 5 mm su entrambi i lati
1 5
z (- = ;
s __ &
8 L2 g ‘
N :i <
A=l |
G (spazio) G (spazio Unita di misura: mm
24

Segnali di uscita del sensore di Hall

Caratteristiche del

connettore del sensore Hall

Disposizione dei pin
del motore lineare

9 Numero pin’ Nome 1 2
] 5V (@imentazions) Prolunga: SROC06JMSCN169
Tipo di pin: 021.423.1020
5 2 Fase U prodotto da Interconnectron
Tipo di connettore: 3 Fase V c tori
17JE-23090-02 (D8C) 2 Fase W onnettori
prodotto da DDK Ltd. - Connettore:
5 0V (alimentazione) SPOCOBKFSDN169
Connettori 6 Non utilizzato
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numeropin| Nome | Colore filo
17JE-13090-02 (D8C) - = R
Connettore:17L-002C o 8 Non utilizzato 1 ase U .osso
17L-002C1 9 | Non utilizzato 2 FaseV | Bianco
3 Fase W Blu
4 Non utiizzato -
5 Non ufiizzato -
6 FG Verde/giallo
7 Non utiizzato -

Traccia magnetica: SGLGM-30L [ 1L JA

Traccia magnetica L1 L2 N Peso approssimativo
modello SGLGM- mm mm kg
30108A 108 54 2 0,6
30216A 216 162 4 1,1
30432A 432 378 8 2,3
Targa\ Etichetta di avvertenza

¥ &5a00- gostonm0 @ (11085

o ey cause nun
I eep magnett mateials

4,5

N & &
N7
Fori Nx4,5
8xcontrofilettatura 5L (18)
36 Passo 54 Lo

L1

§3 (1 unita)

Quando il moving coil si sposta nella
direzione indicata dalla freccia nella
figura, la relazione tra i segnali di
uscita Su, Sv, Sw del sensore Hall e la
potenza inversa Vu, Vv, Vw di ciascuna
fase del motore & quella illustrata nella
seguente figura.

Vu =5y

Potenza A

inversa Vv
W)

w

=
Vi [ |
§
ot &
0 180 360 540
Angolo elettrico (°)

7.6

44

Unita di misura: mm

Motori lineari Sigma
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SGLG[]-40 coreless

Moving coil: SGLGW-40AL I 111D

Moving coil modello L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso appros-
SGLGW- simativo”
kg
40A14000D 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,40 *II valore indica il peso del
40A25300D 2525 | 2375 180 37,5 60 135 5 8 0,66 moving coil con un sensore Hall.
40A36500D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 0,93
i
! L5 L6 .
2xviti 4 Fe arga
44 For et N,
0 UNC =
EF] profondita 6 mm
; [ — — —
s L !
T £ - - —
1 o
25.4 o ‘ n « Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia nell'ordine di fase U, V e W.
- 3
sl M7z & 1l95.3) L1
48 I ‘ 2 ‘ (97) 16 L4 L3 N
Fori di montaggio su entrambi i lati
2 [ ::I < — | Fori flettati N1xM4, profondita 6 mm )
! : ! A
<« 0 L —— L - - —— - —%— — ¢
- | = -
JE g | o \
u o © |
@ (7.5) |
FHffprt |
Lun | o J
LA Y L_© © © @ © © @ ©
— - I = = — — - -
Gap 0.8 Gap 0.8 T
ap a0 Unita di misura: mm
Sensore Hall Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
caratteristiche del connettore del motore lineare . X - -
Numero pin’ Nome 2 Quando il moving coil si sposta nella direzio-
9 6 1 Prolunga: SROC06JMSCN169 ne indicata dalla freccia nella figura, la rela-
— 1 +5V (alimentazione) Tioo di ~ 021.423.1020 zione tra i segnali di uscita Su, Sv, Sw del
aﬁal P Fase U ipo di pin: e sensore Hall e la potenza inversa Vu, Vv, Vw
S — prodotto da Interconnectron di ciascuna fase del motore & quella illustrata
. . 3 Fase V nella seguente figura.
Tipo di connettore: Connettori
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W Connettore: = =
prodotto da DDK Ltd. 5 |0V (alimentazione) SPOCO6KFSDN169 Vu s
Connettori 6 Non utilizzato N - bt
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numero pin} Nome_| Colore filo Potenza -
17JE-13090-02 (D8C) — 1 |FaseU| Rosso inversa v
Connettore: 17L-002C o 8 Non utilizzato - S
2 Fase V Bianco v) bt Mt
17L-002C1 9 Non utilizzato
3 Fase W Blu AN
4 Non utilizzato - Vw
t b
5 Non ufilizzato i 0 180 360 540
6 FG | Verde/giallo Angolo elettrico (°)
7 Non usato -

Traccia magnetica di forza standard: SGLGM-40[ I 1 ICL]

Traccia magnetica di forza elevata: SGLGM-40[ I I IC[-M

Traccia magnetica di forza L1 L2 N |Peso approssi- Traccia magnetica di forza L1 L2 N |Peso approssi-
standard modello SGLGM- mm mm mativo elevata modello SGLGM- mm mm mativo
Tipo di Tipo di kg Tipo di Tipo di kg
montaggio 1 montaggio 2 montaggio 1 montaggio 2
40090C 40090CT 90 45 2 0,8 40090C-M 40090CT-M 90 45 2 1,0
40225C 40225CT 225 180 5 2,0 40225C-M 40225CT-M 225 180 5 2,6
40360C 40360CT 360 315 8 3,1 40360C-M 40360CT-M 360 315 8 41
40405C 40405CT 405 360 9 3,5 40405C-M 40405CT-M 405 360 9 4,6
40450C 40450CT 450 405 10 3,9 40450C-M 40450CT-M 450 405 10 5,1
@ SGLGM- @SGLGM- ®§OG|§E|ECM ®fgﬂLgE\CTM
40000C 40000CT
102 L1 B4t uniz) ngg;m d géjim, 122 (7642:3300 [ gé'ﬁm 12,202
1133 (1 unita) (76%%00 254, 0.351001) 2?‘4 ‘90,‘;.3251”1) Targa Etichetta di avvertenza ﬁ(o.hé?ﬂq?‘v’m& (0,48:001)
— . s
= g g — 3 IE
E— o o <l i <l
Targa Etichetta di awertenza :c\g g 8 ‘ &
&t — & & & &) - s | * i i
:r x«»i‘ PassodSMJ;ﬁJ = = T @ ﬁl Sri- -— ‘ -— 7*7@*7*7@*7 L—!ilff
R  v=epre— N><¢55(¢OL§2) (erunta) G ©050) s L2 ‘ 225 )
s - LQ 225 g g (0,89)  \ Fori di montaggio Nx05.5 (00,22) (per unita) 10,89 33 s
[10.89){Passo 45 (177 (0‘3‘9) % % ER ) gd
H\ . R i 2| 3| =8 ‘i‘s Fasso 45 (1,77‘) T liozgss) IP:@ 2 (E7T18s
: : : ‘ =i SEIS
ol Ve e soseron o N S W -
XX XX X, \Viti di montaggio N-Ms, profondita 13 (0,51) (per unita) x. ] x

Lunghezza di riferimento

Unita di misura: mm

(@solo per SGLGM-C—ICTM,)

* Lunghezza di riferimento
Unita di misura: mm

Nota: le dimensioni di montaggio dei magneti con revisione B corrispondono ai magneti con revisione C con tipo di montaggio 2.
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SGLG[I-60 coreless
Moving coil: SGLGW-60AL I 1L 11D

st ! L5 L6 -
e 45 Fori di montagg i i
’ ggio filettati
4-40 UNC : N2xM4, profondita 6 mm
:F] - — — - =
‘ L 7‘5} _ _ . _ =
. _ = _ e .
H 2 <
254 1= « Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia nell'ordine di fase U, V e W. 2
65[, |72 15.3) 3 L1 £
g | R [
4.8 \ S ‘ (o7 16 L4, L3 N s
re) 3 45 Fori di montaggio filettati su entrambi R
S j < ‘ > i ti N1xM4, profondita 6 mm ) g
Il Il Il |
: [ el et e e, :
R i —— — - - — »n
!
- L2 (7.5 @
= | |
| |
. J
L — X ~z = - — - - - -
Spazio 08 ]|, Spazio 08 Unita di misura: mm
Sensore Hall Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore di Hall
Caratteristiche del connettore del motore lineare
9 6 Numero pin Nome 1 2 Quando il moving coil si sposta nella direzio-
L ] 5V (@lmentazion) Prolunga: SROC06JMSCN169 ne indicata dalla freccia nella figura, la rela-
Ema i Tipo di pin: 021.423.1020 zione tra i segnali di uscita Su, Sv, Sw del
e —— & 2 Fase U prodotto da Interconnectron sensore Hall e la potenza inversa Vu, Vv, Vw
3 Fase V ) di ciascuna fasg del motore & quella illustrata
Tipo di connettore: 7 T Fasew | Connettori nella seguente figura.
17JE-23090-02 (D8C) ase Connettore: s -
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione) SPOCOBKFSDN169 Vu .
Connettori 6 Non utilizzato bt
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numeropin] Nome | Colore filo Potenza -
17JE-13090-02 (D8C) 8 Non utilizzato 1 Fase U Rosso inversa VV Sv]
Connettore: 17L-002C o 2 Fase V. Bianco (V) bt (Lt
17L-002C1 9 Non utilizzato =
3 Fase W Blu
\
4 Non utiizzato - v IS
5 Non utiizzato - 0 \1/ 0 360 \510
6 FG | Verde/giallo Angolo elettrico (°)
7 Non utiizzato -
Moving coil modello L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso appros-
SGLGW- simativo
kg
60A14000D 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,48 *Il valore indica il peso del moving
60A25300D 2525 | 2375 180 37,5 60 135 5 8 0,82 coil con un sensore Hall.
60A3650101D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 1,16

Traccia magnetica di forza standard: SGLGM-60[ I [ IC[] Traccia magnetica di forza elevata: SGLGM-60[ [ [ IC[ -M

Traccia magnetica di forza L1 L2 N |Peso approssi- Traccia magnetica di forza L1 L2 N |Peso approssi-
standard modello SGLGM- mm mm mativo elevata modello SGLGM- mm mm mativo
Tipo di Tipo di kg Tipo di Tipo di kg
montaggio 1 montaggio 2 montaggio 1 montaggio 2
60090C 60090CT 90 45 2 1,1 60090C-M 60090CT-M 90 45 2 1,3
60225C 60225CT 225 180 5 2,6 60225C-M 60225CT-M 225 180 5 3,3
60360C 60360CT 360 315 8 4.1 60360C-M 60360CT-M 360 315 8 5,2
60405C 60405CT 405 360 9 4,6 60405C-M 60405CT-M 405 360 9 5,9
60450C 60450CT 450 405 10 5,1 60450C-M 60450CT-M 450 405 10 6,6
© SGLGM- @SGLGM- ©SGLGM- @SGLGM-
60000C 60000CT 60000C-M 60000CT-M
L1834 (1 unita) " L1183 (1 unita) 7402 31,8 4:;
|(03800) Targa Etichetta di awertenza ¥ = ma T
Targa Etichetta di avvertenza g g
= X
8ol ® & & & s | * LU
SN — b=t —e———\ =
0,89 F;:n di montaggio Nx45,5 ($0,22) (per unita) "(.89 ©50) 22,5,/ N\ (1.77) L2 \- 22,5,
— ) iy RIS (0,89) Fori di montaggio Nx05,5 (60,22) (per unita) (0,89)*
22508 L2 2 3| 3 38 Sis S
JePassods wz‘ ?0,59 % Sl f 22,5 (0,89) " 25 B i
2| @ 82 [, lPasso 45 (177) ) 0.89)%| a2 ol
f\ ® 2 ? HE= x ‘—Ll ! N L FET:P%' rﬁ/gr
iti di montaggio Nx] ondita er unitd T - — % —— |
x :ICD:O\U pengéLG':nrgC!f)d rose ! ?6421) \ ?7 54 Eﬁ*
‘;x X\ Viti di montaggio NxM5, profondita 13 (0,51) (per unita) (0,21) S| (0,21)
(@solo per SGLGM-C— CT-M.) XX © XX

* Lunghezza di riferimento
Unita di misura; mm * Lunghezza di riferimento
Unita di misura: mm

Nota: le dimensioni di montaggio dei magneti con revisione B corrispondono ai magneti con revisione C con tipo di montaggio 2.
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SGLG[-90 coreless
Moving coil: SGLGW-90A200( I ID
Moving coil modello L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso appros-
SGLGW- simativo™ kg
90A200000D 199 189 130 40 60 95 3 4 2,2 *Il valore indica il peso del moving
coil con un sensore Hall.
L5 L6 N
Viti di montaggio N2xM6,
,9—5,1 profondita 9 mm
— ¢ ———%———6¢—]
Il Il Il Il o
2xviti EI
#4-40 UNC ,77#,7777%,7777%7777;&7
Cavo 1 Viti di montaggio 2xN1-M6, profondita 9 mm
uL20276, Awazs & g Targa g (su entrambi | lati)
| o
\ ‘ g ¥ L4 13
49 T 3 y 65 4= (vedere nota), ¢
» 0.
(95,3) d
HEE L A A A A A
[
o] i \ N
Cavo g | b\
?‘3 UL2517,AWG15 ‘ ’} J 5
° | 7/
- ‘ P / /,
1 L J L |
Eo 00— 0O 0 1O
Spaziol Spazio Nota: I moving coil si sposta nella direzione
118 indicata dalla freccia quando la corrente Unita di misura: mm
passa nell'ordine di fase U, V e W.
50,8
Disposizione dei pin
o del motore lineare
Caratteristiche del 4 Segnali di uscita del sensore di Hall
conntiore dal see?sore Hall Prolunga: SROC06JMSCN169 Quando il moving coil si sposta nella di-
9 Numero pin Nome Tipo di pin: 021.423.1020 rezione indicata dalla freccia nel\asﬂguga,
' Syy al rodotto da Interconnectron la relazione tra i segnali di uscita Su, Sy,
1 +5V (alimentazione) P Sw del sensore Hall e la potenza inversa
2 Fase U Connettori Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
Tipo di connetiore: 3 Fase V Connetiore: quella illustrata nella seguente figura.
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W SPOCOBKFSDN169
prodotto da DDK Ltd. - () )
5 |ov -
Connettori 5 Non utilizzato Numeropin| Nome | Colore filo Vu ISu
Guscio connettore: = Non utilizzato 1 Fase U Rosso —
17JE-13090-02(D8C) 2 Fase V Bianco Potenza
Connettore: 17L-002C or' 8 Non utilizzato 3 Faso W Bl inversa Vv o
17L-002C1 9 Non utilizzato Y bt It
4 [Non utilizzato - 7
5 Non utilizzato| - Vw
6 FG Verde/giallo bt N A
7 [Non utiizato) - 0 180 36_0 540
Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLGM-90L I ' ]1A
Traccia magnetica L1 L2 N Peso
modello SGLGM- mm mm approssimativo kg
90252A 252 189 4 7,3
90504A 504 441 8 14,7
L1383 (1 unita) 138, , 185
Etichetta di avvertenza
1)
[=21Te]
=|9
L2 st ,SL‘ 50,8
N-fori di montaggio (per unita)
| ©f
3¢
) ssll

§

Unita di misura: mm
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SGLF[]-20 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-20AL 1L JACID

Moving coil modello L1 L2 L3 N Peso approssimativo
SGLFW- kg
20A090AO 91 36 72 2 0,7
20A120A0 127 72 108 3 0,9
.50 min, L1
30 130 L2 (25)
Sensore Hall .
(82),.2 - Traccia magnetica ‘%’ s S
9% A s z
g = I S S S e £Z—:{:@ g
SE e=taE| =i oot ——— i 2
s = B S [ [ Sl | ‘®
05 2 § / g f « (vedere nota). g
6) T o = 7]
34 (4,2: con copertura magnete " o " (7]
(4: senza copertura magnete) ij‘.’x(l) UNC £ ;’e(%eﬁ%éer(g?e” rsitg,
10,2 : con copertura magnete \ (Spazio 0,8: con copertura magnete)
(10 : senza copertura magnete) 45401 (Spazio 1: senza copertura magnete)

7#3

=1

Nota: | moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia
quando la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.

@ SGLFW-20A120A00D
Fori filettati 3xM4, profondita 5,5

@ SGLFW-20A090ACID
Fori filettati 2xM4, profondita 5,5

: ;
o & &l 9 [ & & &l
« }’ @ bl m"I & l 84} 4] S
o o
& N
‘f’,T )
& o nita di misura: mm
30| 36 o 30, 36 Unita di misura
72
Disposizione dei pin
Sensore Hall del motore lineare Segnali di uscita del sensore Hall
Caratteristiche connettore 1 Quando il moving coil si sposta nella di-
9 6 Numero pin| Nome Prolunga: SROC06JMSCN169 rezione indicata dalla freccia nella figura,
T P la relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
— 1 +5V (alimentazione) ipo di pin: 021.423.1020 Sw del sensore Hall e la potenza inversa
Eﬂ‘ﬂ > F prodotto da Interconnectron Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
5 /<1 ase U quella illustrata nella seguente figura.
3 FaseV Connettori
Tipo di connettore: C ttore:
4 Fase W onnettore:
17JE-23090-02 (D8C) SPOCO6KFSDN169 4 H
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione) Vu .
Connettori 6 Non utilizzato Numeropin| Nome | Colore filo It
Guscio connettore: 7 Non utilizzato 1 Fase U Rosso Pot -
17JE-13090-02 (D8C) " - Potenzayy,
Connettore: 17L-002C or 8 Non utilizzato 2 Fase V Bianco ;r\\/v)ersa Ll Sv| ||
17L-002C1 9 Non utilizzato 3 Fase W Blu —
4 [Non utiizzato| - vw 3
5 [Non utiizzato| - {_} (]
6 FG Verde/giallo 0 180 360 540
Angolo elettrico (°)
7 [Non utiizzato| =
Traccia magnetica: SGLFM-20 ][] JA[]
Traccia magnetica L1 'g’; L2 (L3) N Peso appros-
modello SGLFM- ! simativo kg
20324A0 324 270 (54 x 5) (331,6) 6 0,9
20540A0 540 486 (54 x 9) (547,6) 10 14
207560 756 702 (54 x 13) (763.6) 14 2
(L3)
Moving coil 9,9°
9 = 2xNx(4,8
o) )| fori di montaggio
~ N
3 T 7.}
= 5 T T 3 > T
- s o g S IRaTsTRg)
g 18y Y
@ = & <& < 4 R & Bk
o] ]
o <~
6] €l Segno di riferiment
T @a Segni di riferimento Targa Segno di riferimento egno di riferimento
% (84) (sono incisi due segni da 04). 54 (54), |
0
E L2 30,8,
L (spazio) 30,8-02 o (30,8)
45+0,1 L1903

.
3.

Unita di misura: mm
L Altezza testa della vite: 4,2 mm max.
Vite di montaggio

Nota: 1. E possibile collegare pili tracce magnetiche SGLFM-200000CJA. Collegare le tracce magnetiche in modo che i segni di riferimento corri-
spondano tra loro e siano rivolti nella stessa direzione illustrata nella figura.
2. Latraccia magnetica puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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SGLF[1-35 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-35[ L I [ JALID

Moving coil modello L1 L2 L3 N Peso appros-
SGLFW- simativo kg
350120A0D 127 72 108 6 1,3
350230A0D 235 180 216 12 2,3
50 min. L1
30,1, 30, L2 2
Sensore Hall 36 ol
(32),.,2 Traccia magnetica [ 8 [0
0 x = ~
< IR RN R R et U O
S = m i SR L‘,}
D] 4 P P
9] H al ] ) L,i,i,i, h*@i, © @L@m,@ _
S| -3 " Of o] 18] 7 - )| i
g B e se|e B89
! i T =)
) —
2 o)
0.5 : / @ ol
HON w2 . o 2xviti P Vedere le figure ® e =
,2: con copertura magnete IS i
34 o senza copertura magnete) #4-40UNC 2 @ riportate sotto. | 4 7
(10,2: con copertura magnete) (Spazio 0,8: con copertura magnete) 30 min\12 o -
(10:senza copertura magnete) | 4, (Spaziol: senza copertura magnete) ol
50,1 | I moving coil si sposta nella
& W direzione indicata dalla freccia
S 0 quando la corrente passa
A—A w0 nell'ordine di fase U, V e W.
=
® SGLFW-350120A00D @ SGLFW-3500230A0D
Fori filettati 6xM4, profondita 5,5 Fori filettati 12xM4, profondita 5,5
N s s i [ B
“°l 7y vy I B “l vy W B S [ B
|83) 2T 4] 8 |} i} 2F ) <) [t 8
!
0
ole 30,|, 36 o 2 30,|, 36
72 180 (36 x 5)
Unita di misura: mm
SGLFW-35A000A0D SGLFW-35DO000AOD
Sensore Hall Disposizione dei pin Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
Caratteristiche connettore del motore lineare del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella dir-
9 6 Numero pin Nome 1 2 ezione indicata dalla freccia nella figura,
— ] v Prolunga: SROC068JMSCN169 5 6 Prolunga: LRRAOGAMRPN182 la relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
+5V (alimentazione) Tipo di pin: 021,423,1020 £ 1 Tipo di pin: 021,279,1020 Sw del sensore Hall e la potenza inversa
5 2 Fase U prodotto da Interconnectron \ prodotto da Interconnectron Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
3 Fase V e 2 ) quella illustrata nella seguente figura,
Tipo di connettore: 2 Faso W Connettori Connettori _
7JE-23090-02 (D8C) ase Connettore: Connettore a spina: == =
prodotto da DDK Ltd. 5 | oV (alimentazione) SPOCOBKFSDN169 LPRAOGBFRBN170 Vu
Connettori 6 Non utilizzato
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numeropin| Nome Nureropinj Nome Potenza
17JE-13090-02 (D8C) 8 Non utiizzato 1 Fase U 1 Fase U inversa Vv
Connettore: 17L-002C or —_ 2 Fase V 2 Fase V V)
17L-002C1 9 Non utilizzato —
3 Fase W 4 Fase W
4 |Non utiizzato 5 |Non utiizzato) W S
5 |Nonuiiizzato 6 [Non utiizzato 0 180 360 540
6 FG @D  |Messaaterra) Angolo elettrico (°)
7 Non utilizzato

Traccia magnetica: SGLFM-35[ LI JA[]

Traccia magnetica L1°07 L2 (L3) N Peso appros-
modello SGLFM- A0 simativo kg
353240 324 270 (54 x 5) (334,4) 6 1,2
3554000 540 486 (54 x 9) (550,4) 10 2
3575601 756 702 (54 x 13) (766,4) 14 29
(L3)
Moving coil _ 9/'9;7‘ Fori di montaggio 2-N-04,8
A ’/ — = —% ¥ Ea I "" + TN
| LR e e g
e ¢ & S % + % S sl S 6B
5,[1L4 o eano di riferimente Segno di riferimento
bl 0 (sono i e PR Seana et 59
(Spaziot) 32235, L2 (322)
45+0.1 L1833
L'aitezza massima della testa della vite deve essere di 4,2 mm. Unita di misura: mm

Dimensioni del gruppo
Nota: 1. E possibile collegare pill tracce magnetiche SGLFM-350IC1CIA. Collegare le tracce magnetiche in modo che i segni di riferimento
corrispondano tra loro e siano rivolti nella stessa direzione illustrata nella figura.
2. Latraccia magnetica puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.

220 Servosistemi c.a.



OMmRON

SGLF[]-50 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-50L 1L I ['1B[ID

Moving coil modello L1 L2 L3 N Peso appros-
SGLFW- simativo kg
500200B0OD 215 120 180 6 3,5
500380BOD 395 300 360 12 6,9
50 min. L1
30 55 L2 40
Sensore Hall
40 3 Traccia magnetica 60 &l S m
~ I R - e H R (3]
K 2 E
—1 ] @l ol 4 4 —% "i" —%- - —& - J, 2
— %= - —-——-—--ot-—F - —f— - - — -—tF— o
EErk SIRS BRI BRSNNE S | :
wf 5, / — ]
f =+ 2
= «l =
© 05T Vedere le figure 2 I moving coil i sposta nella direzione. & $
(5,2: con copertura magnete) @ e @ riportate sO0. ~ jngicata dalla freccia quando la corrente
43 m L3 passa nellordine di fase U, V e W. 10

(Spazio 0,8: con copertura magnete)
(Spaziot: senza copertura magnete)

(14,2: con copertura magnete)
(14: senza copertura magnete)

® SGLFW-500200B0D
Fori filettati 6xM4, profondita 7

I I I 1

@ SGLFW-5000380BOD

Fori filettati 12xM4, profondita 7

¥ 4
| © | ©
5 & 5 &
. A 4 -
Il Il
< o <Tol |20 ‘L,‘
- 20 60 300 (60 x 5) N
» ¢ >
120 N Unita di misura: mm
SGLFW-50A000A0D SGLFW-50DO000AOD o
c Sr_en_sohre Hall Disposizione dei pin Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
aratteristiche connettore del motore lineare del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella di-
Numero pin Nome 1 rezione indicata dalla freccia nella figura,
1 +5V (alimentazione) Prolunga: SROC06JMSCN169 6 Prolunga: LRRAOBAMRPN182 la relazione tra i segnali di uscita _Su, Sy,
Tipo di pin: 021.423.1020 5 1. Tipo di pin: 021.279.1020 Sw del sensore Hall e la potenza inversa
2 Fase U prodotto da Interconnectron prodotto da Interconnectron Vu, Vv,‘ Vw di ciascuna fase del‘motore e
quella illustrata nella seguente figura.
Tio di " 3 Fase V ) 2 C
ipo di connettore: onnettori
poshon SO 5 o E
dotto da DDK Ltd. .
prodotto da 5 | 0V (@imentazions) SPOGOBKESDN160 LPRAO6BFRBN170
Connettori 6 Non utilizzato
Guscio connettore: 7 | Non utilizzato Numeropin| Nome Numeropin| Nome Potenza l
17JE-13090-02 (D8C) ™ 1 Fase U 1 Fase U inversa Vv
Connettore: 17L-002C or 8 Non utilizzato Fase V v L/ * ot
17L-002C1 9| Non utilizzato 2 | Fasev 2 | Fase =
3 Fase W 4 Fase W
4 [Non utiizzato 5 |Non utiizato ° S
et g
5 [Non uiizzato 6 [Non utiizzato 0 180 360 540
6 FG QD  |Messaaterra) Angolo elettrico (°)
7 Non usato’
Traccia magnetica: SGLFM-500 11 JA[]
Traccia magnetica L1 ;,“1,,‘ L2 (L3) N Peso appros-
modello SGLFM- s simativo kg
5013500 135 67,5 (67,5 x 1) (146,3) 2 1,0
504050 405 337,5(67,5% 5) | (416,3) 6 28
506750 675 607,5 (67,5 x 9) (686,3) 10 4,6
509450 945 877,5(67,5x 13) | (956,3) 14 6,5
Fori di montaggio 2xN-05,8
Moving coil P /
o
5 = —% KA KA + - -
[ N | S 2 B L
a1 11
S 5
@ e, ;- =] E— & 4
) \
g Segni di riferimento Targa
M) (s0ma Incie e segn 08 ¢4) 675 ¢ Segno diriferimento |(67,5) Segno di iferimento
Q
Spaziot) 3949, 2 39.4
St [RE ]

Unita di misura: mm
L'altezza massima della testa della vite deve essere di 5,2 mm.

Dimensioni del gruppo

Nota: 1. E possibile collegare piui tracce magnetiche SGLFM-50C0C00CA. Collegare le tracce magnetiche in modo che i segni di riferimento
corrispondano tra loro e siano rivolti nella stessa direzione illustrata nella figura.

2. Latraccia magnetica puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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SGLF[1-1Z con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-1Z[ [ 1L /BL 1D

Moving coil modello L1 L2 L3 N Peso appros-
SGLFW- simativo kg
1Z0O200BOD 215 120 180 8 6,4
1ZD380BOD 395 300 360 18 11,5
50 min. L1
(40) 3 Traccia magnetica Sensore Hall | = L2 o
. 60 @ § "
- g __ o
?’L
) ‘ ‘ - f 4 0—m, + rS 4 4 !
e R P : J
& —2 B S e S e e R - A aul &
< ) I
I w| & !
i jg —+ E s —T & Y IS +
E 2uiti / E H
¥ #4-40 UNC [ Q| moving ol i sposta nela drezone_ 3
05 Vedere le figure T jyjicaty dalla freccia quando la corrente. |
©) @ e @ riportate passa nellordine di fase U, V e W.
(5.2: con copertura magnete) sotto.
43 " T'5:senza copertura magnete) & L3 10
(Spazio 0,8: con copertura magnete)
58 +0.1_| (Spazio 1: senza copertura magnete)

/(14.2:con copertura magrete)
(14: senza copertura magnete)

@ SGLFW-1zD380BOD
Fori filettati 18xM5, profondita 7

® SGLFW-1Z0200B0D
Fori filettati 9xM5, profondita 7

y v
0] 0;
> X
8 o s
) )
&
L [ | | T |
o o
Rl 55,] 60 A 5544_.”0
120 300 (60 x 5) P
Unita di misura: mm
SGLFW-1ZA200A0D SGLFW-1ZDOOOAOD
Sensore Hall Disposizione dei pin Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
Caratteristiche connettore del motore lineare del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella di-
6 N N rezione indicata dalla freccia nella figura,
9 o umero pin ome Prolunga: SROC0BJMSCN169 5 .6 Prolunga: LRRAOGAVMRPN182 Ia relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
ama 1 +5V (alimentazione) Tipo di pin: 021.423.1020 = 1 Tipo di pin: 021.279.1020 Sw del sensore Hall e la potenza inversa
e —— &I 2 Fase U prodotto da Interconnectron y prodotto da Interconnectron Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
3 FasaV 3 2 quella illustrata nella seguente figura.
Tipo di 3 ase Connettori &) Connettori
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W Connettore: Connettore:
prodotto da DDK Ltd 5 [ oV imentadons) SPOCOSKFSDN169 LPRAOGBFRBN170
i 6 Non utilizzato
Connénun 7 Non ui Numeropin [ Nome Numeropin| Nome Potenza ‘ )
Guscio connettore: lon utilizzato p Fase U ] Fase U inversa vy S
17JE-13090-02 (DBC) 8 | Non utilizzato V) L/ &
Connettore: 17L-002C o — 2 Fase V 2 Fase V —
17L-002C1 9 Non utilizzato 3 Fase W 4 Fase W "
4 [Non uiizzato 5 |Nonutlizzato {_} i ]
5 |Nonutiizzao 6 |Nonuiizzato 0 180 360 540
5 = © |esaaen] Angolo elettrico (°)
7 |Nonutiizzato)
Traccia magnetica: SGLFM-1Z[ I ]A[]
Traccia magnetica L1 ;)"; L2 (L3) N Peso appros-
modello SGLFM- e simativo kg
1Z135A0 135 67,5 (67,5 x 1) (153,9) 2 1,7
1Z405A0 405 337,5(67,5% 5) | (423,9) 6 5
1Z675A0 675 607,5(67,5x 9) | (693,9) 10 83
1Z2945A0 945 877,5 (67,5 x 13) (963,9) 14 12
(L3)
88° Fori di N-
Moving ol al /““/‘ i1, st conage,
| profondita 1,5
S i EEEE
42 8 I
L & 7 A T
o
ENEI A o
14l 43 Segno dirferimento |, _| (675 , ] Seqno i ermento
(Spaziot) 43282 (43,2)
5840, Segni diriferimento

Nota: 1. E possibile collegare piti tracce magnetiche SGLFM-1ZOODA. Collegare le tracce magnetiche in modo che i segni di riferimento

(sono incisi due segni da ¢4)

Laltezza massima della testa della vite deve essere di 6,7 mm.

Dimensioni del gruppo

Unita di misura: mm

corrispondano tra loro e siano rivolti nella stessa direzione illustrata nella figura.

2. Latraccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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SGLF[I-1E con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-1EDLI [ 1B[]

Moving coil modello L1 L2 L3 N P Peso appros-
SGLFW- simativo kg
1ED380BO 395 120 - 12 0,3 22
1ED560B0O 605 135 135 18 0,5 33
Terminale del motore Traccia magnetica 70 L1
ﬁ——fo#&——ﬂ—?—&fe——+f—o—f ° g:
g e '+ e 1 © e '+ @ 1 © e 1+ 0 1 © E
g —t e &-&—+—0— o——+$4—$—¢——.—$+$—0—%W 8
[ - (]
= N o 0 o o o  © o o  © =
@ .Ar&——474>—¢4ko—f+m—.f¢ ° g
Q
(7]
T solo per il tipo 1ED560
arga "
2 viti Cavo ///
#4-40UNC \ UL20276 AWG28 842 | |, 60 L2 50 L3 50
EE] / Fori flettati "N"-M8, profondita 16 Il moving coil si sposta nella direzione
Spazio 0.8 — —- indicata dalla freccia quando la corrente
, azio Coppia di serraggio: 3.000 N cm - passa nell'ordine di fase U,V e W.
76+0,1 Terminale del sensore di Hall S—
Q
i:::‘: = N S A S R
SHS S S B e e e
Min. 80
500+50
Sensore Hall
Unita di misura: mm
Sensore Hall Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
Caratteristiche connettore del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella di-
9 6 Numero pin| Nome Numero pin| Nome rezione indicata dalla freccia nella figura,
L p la relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
ama 1 +5V (alimentazione) 0O oA A Fase U Sw del sensore Hall e la potenza inversa
5 A= 2 Fase U co os B Fase V Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
3 FasaV C Face W quella illustrata nella seguente figura.
Tipo di connettore: ase
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W Tipo di presa: MS3102A-22-22P D [Messa a terra ) -
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione) prodotto da DDK Ltd. vu 5]
Connettori 6 Non utilizzato Connettori Potenza —
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Connettore angolato: MS3108E22-22S inversa Vv
17JE-13090-02 (D8C) m (V) Y
Connettore: 17L-002C or 8 Non utilizzato = ,_\v
17L-002C1 9 Non utilizzato
Vw
St
bt bt
0 180 360 540
Angolo elettrico (")
Traccia magnetica: SGLFM-1E135A[]
(145,5)
Moving coil g
=il /
He————— .
H |
N |
! 9|
| =]
| T
|
Easa |
i g ¢
EFTY | Q
| e
|
! 8
4 |
[ |
L
HH-—---
(=]
9 52 . "
Segno di riferimento ™~ Targa per pista magnetica
~~_Etichetta numero di serie
14,2 (61) 432 | 675 67,5) :
. \M, Fori di montaggio @ 10
76+0,1 Limatura @ 15, profondita 3,5 o
Qt2x2" 13558
Include una copertura
magnete di 0,2 di spessore
Unita di misura: mm
Peso approssimativo: 2,5 kg
Max. 8,7

L'altezza della testa della
vite & inferiore a 8,7 mm.
lllustrazioni dettagliate del montaggio

Nota: 1. E possibile collegare piu tracce magnetiche SGLFM-1EOOCA. Collegare le tracce magnetiche in modo che i segni di riferimento
corrispondano tra loro e siano rivolti nella stessa direzione illustrata nella figura.

2. La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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SGLT[1-35 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-35DL [ Il IHLID

Moving coil modello L1 L2 (L3) N Peso appros-
SGLTW- simativo kg
35D320H0OD 315 288 (48 x 6) (17) 14 8,8

] R
&l 3 625
| 12, |
m::jdf
o © 1 =
gz S e g
29 8I 8I &
=l

(15)

(19.2: con copertura magnete)
(19: senza copertura magnete)

(Spazio 0,8: con copertura magnete)
(Spazio 1: senza copertura magnete)

Schema di cablaggio d
cavo del sensore Hall

Cavo
UL20276,AWG28

el

Fori filettati NxM6, profondita 12

L1

L2

(L3)

Traccia

II'moving coil si sposta nella direzione
indicata dalla freccia quando la corrente
passa nell'ordine di fase U, V e W.

Disposizione dei

pin

Unita di misura: mm

Segnali di uscita del sensore Hall

Numeropin| ~ Nome del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella di-
N Nome rezione indicata dalla freccia nella figura,
1 +5Vee. umero pin Ia relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
2 Fase U 1 Fase U Sw del sensore Hall e la potenza inversa
Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
3 Fase V 2 FaseV quella illustrata nella seguente figura.
Tipo di connettore: 4 Fase W 4 Fase W
17JE-23090-02 (D8C) Prolunga: LRRAOBAMRPN182 5 [Nonutiizza
prodotto da DDK Ltd. 5 ov Tipo di pin: 021.279.1020
Connettori 6 Non utilizzato prodotto da Interconnectron 6 [Non uiiizzato) Vu
Guscio 7 | Non utilizzato Tonnettori D |lessaatera
gﬁe‘ﬁ:‘)f; Eggg% o 8 | Non utiizzato Connetiore a spina: m:,r;?w
o o0scs 3 Non utiizzato LPRA0BBFRBN170 w
Vwi S
0 180 360 540
Angolo elettrico (%)
Traccia magnetica: SGLTM-35 11 H Nota: 1. Due tracce magnetiche per entrambe le estremita del moving coil for-
mano un gruppo. Per motivi di sicurezza durante il trasporto vengono
Traccia magnetica L1 01 L2 N Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i di-
modello SGLTM- 0.3 approssimativo stanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.
kg . La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
X ks . o "
35824H 324 270(54x 5) | 6 48 3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
35540H 540 486 (54 x 9) | 10 8 4. Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le
35756H 756 702 (54 x 13)| 14 11 tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensio-
ni specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magneti-
che come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori
contrassegnati con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della
spedizione.
5. Utilizzare viti a brugola con una forza minima pari a 10,9 per montare
le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.
L1383
1582 L2 G4,
54
L L L L L L - —_—
B O B S
LS S S TS S BN VS e
Mmoo dh b ot o Vi h )
3 335, L2 30,6
& 54 54,
=2 I Ry =R R
5|E : i
I o I )
R P e e B S
3 # 0,2 I ‘ H y | Targa ‘ ' “ .
8 =& ‘ A S I
3 T | : T SR — e b [ R #1
3 L@EE“ g < 30,6) |\ Fori di montaggio 2xN-47 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita)
2 < of K< 4z,ll@ )
Distanziali: Non rimuoverli finché il moving coil
{Spazio Fori filettati 2xN-M6, profondita 8 % non & montato sulla macchina.
Include una copertura magnete spessa 0,2 mm. *9&0 Ar\!——ﬁ‘ . . . ¥ }—ﬁ‘ —om—
- > i| & i| & | & i| & i| o | & 1| &)
g ekl W W W | W 1Y
%, & i i i i i i I IS

fii delfangolo siano i -
nea con il gradino interno.

Montare la traccia magne-
tica in modo che le super-

Dimensioni del gruppo

(12)

399,

Montare la traccia magne-
tica in modo che le super-
fici delfangolo siano in I-
nea con il gradino intemo.
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SGLT[I-50 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-50DL [ Il IHLID

Moving coil modello L1 L2 (L3) N Peso
SGLTW- approssimativo
kg
50D170HOD 170 144 (48 x 3) (16) 8 6
50D320HOD 315 288 (48 x 6) 17) 14 11

Fori filettati NxM6, profondita 12

L[| 0,2 XF (85) A
81 (o] P ] 30 / L <
B 625 Traccia magnetica | 10 / L2 (L3) o
g g 1 " 5 20| 481015 / E
.| M D S
=SS - [ox * 5
o 1 3

| g & N 3| 2
gy S=CF g s
I e »n

, = P

:
Sensore Hall

Il moving coil si sposta nella direzione
indicata dalla freccia quando la corrente

Tubetto di protezione passa nell'ordine di fase U, V e W.
le500:50 ¢

2xviti

(19,1)

(23.1: senza copertura magnete)

(23.3: con copertura magnete)
(Spazio 0,8: con copertura magnete)
(Spazio 1: senza copertura magnete)

e
)

Cavo /

UL20276,AWG28 \

Unita di misura: mm

Schema di cablaggio

Disposizione dei pin Segnali di uscita del sensore Hall
del cavo del sensore Hall Nomeropn|  Nome del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella di-
N il Nom: rezione indicata dalla freccia nella figura,
1 +5Ve.c. umeropinj Nome la relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
2 Fase U 1 | FaseU Sw del sensore Hall e la potenza inversa
Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
Tipo di 3 FaseV j :ase;/v quella illustrata nella seguente figura.
’ 4 Fase W ase
17JE-23090-02 (D8C) .
prodotto da DDK Ltd. 5 ov B oat avaomo 2 5 [Nonutizzeo
Connettori 6 | Nonutiizzato |  prodotto da Interconnectron 6 [Nonutlzzalo Vi
Guscio connettore: 7 Non utilizzato ) @  [Messaaterra)
17JE-13090-02 (D8C) 8 | Non utilizzato gonnezorl ; Potenza
Connettore: 17L-002C or| inversa W\
17L-002C1 9 Non utilizzato LPRAOEBFRBN170 )
Vw| S
0 180 360 540
Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLTM-50C1C1H Nota: 1. Due tracce magnetiche per entrambe le estremita del moving coil for-
mano un gruppo. Per motivi di sicurezza durante il trasporto vengono
Traccia magnetica L1 0T L2 N Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i di-
modello SGLTM- -0,3 approssimativo kg stanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.
50324H 324 270 (54x 5) | 6 8 2. La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
50540H 540 286 54 x 9) | 10 13 una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
(54 x 9) 3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
50756H 756|702 (54 x 13)| 14 18 4. Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le

tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensio-
ni specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magneti-
che come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori
contrassegnati con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della
spedizione.

5. Utilizzare viti a brugola con una forza minima pari a 10,9 per montare
le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.

g 2732
o
= T
gls
s |E
18] o
8la| = o
&5 8 T =
il=
E|&
53
* = b=l I S . .
3| L@E S‘w i Moving coil Fori di montaggio 2xN-¢7 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).
= <| of X< 62,/ |8) } .
2 Distanziali: Non rimuoverli finché il moving coil
[ Spazio non & montato sulla macchina.
s/
it o — N ==
Al Al s Al T o \
i i I i i " ! le)
A i * i + i 4+ el 4 i ¢
~ i i il i i i i i
N /i i " i i i H H
fh i il i i I 1
- . T T T T T T
Fori filettati 2xN-M6, 54
profondita 8 458, L2 (54)
o1
Montare a traccia magne- 0 Montare a traccia magne- L1gs
fica in modo che le super- +90:0 fica in modo che le super-
. fici dell'angolo siano in li-

fici dell'angolo siano in li-
nea con il gradin interno. . nea con il gradin interno.
Dimensioni del gruppo
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SGLT[]-40 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-40DL I 1 1B[]

Moving coil modello L1 L2 (L3) N Peso
SGLTW- approssimativo kg
40D400B0O 395 360 (60 x 6) (15) 14 15
40D600B0O 585 540 (60 x 9) (25) 20 23
(83) Sensore Fori filettati NxM8, profondita 16 mm
78 N 63 / L1
. resa L3)
9';; <+56’* Traccia magnetica 42(? I« /60 L2 2
i} i - _[$—=4+ <+ <+ 4+ 4+ 4 4+ & 4
= o 3
e 438 - — e —— e ———— -
Ik D k2 S . S S T T S
% 2xviti . - - - .
(e = 1 I ta nella d dicata dalla fi d
S #4400 UNG oo P e o, e ool recea avando
25 Els
HERAE — - i e s il
éé gg Targa Unita di misura: mm

Sensore Hall

Caratteristiche connettore

Tipo di connettore:
17JE-23090-02 (D8C)
prodotto da DDK Ltd.

Connettori

Numero pin

Nome

1

+5V (alimentazione)

Fase U

Fase V

Fase W

0V (alimentazione)

Non utilizzato

Guscio connettore:
17JE-13090-02 (D8C)

Connettore: 17L-0

17L-002C1

Non utilizzato

02C o

Non utilizzato

©o|lo|N|o|o|s|w|n

Non utilizzato

Traccia magnetica: SGLTM-40[ [l 1A

Disposizione dei pin
del motore lineare

DO OA

co os

Tipo di presa: MS3102A-22-22P

prodotto da DDK Ltd.

Connettori

Segnali di uscita del sensore Hall
Quando il moving coil si sposta nella di-

Connettore angolato:
MS3108E22-22S

Nota: 1.

Traccia magnetica
modello SGLTM-

0,1

L1 03

L2

approssimativo

Peso

kg

40405A

405

337,5 (67,5 x 5)

9

40675A

675

607,5 (67,5 x 9)

10

15

40945A

945

877,5 (67,5 x 13)

14

21

19,1

w |

,4+0,3

%111,80,3

‘Spazio 1

(150)

#1131 (preshipment)

%111,8+0.3

Moving coil

Hw

Numeropin| Nome rezione indicata dalla freccia nella figura,
A Fase U la relazione tra i segnali di uscita Su, Sy,
Sw del sensore Hall e la potenza inversa
B Fasev Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
C Fase W quella illustrata nella seguente figura.
D [Messaaterra
= =
Vu ISu
ot
=~
Potenza
inversa Vv S
VN UZEEENG
=
S
bt b
0 180 360 540

Angolo elettrico (°)

Due tracce magnetiche per entrambe le estremita del moving coil for-
mano un gruppo. Per motivi di sicurezza durante il trasporto vengono
montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i di-
stanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.

La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.

E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.

Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le
tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensio-
ni specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magneti-
che come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori
contrassegnati con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della
spedizione.

Utilizzare viti a brugola con una forza minima pari a 10,9 per montare
le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.

L1834

39
?fo

37,59

L2

131

—
#1,4+0,3 | ‘ ‘

36,1

Fori di montaggio 2xN-09 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).

Distanziali: non rimuoverli finché il moving coil non & montato

Dimensioni del gruppo

Viti 2xN-M8, profondita 10 Targa sulamacchina. o/
s et e— i L=
PO WET e e W W
J a0 h h tt it it
o n n o o o
3 T |
i i i ! ! !
Montare la traccia magne-
fica in modo che l Superi- 675 l J
oo, 52502 )| le L2 l¢{(67.5)
(7.6) L1:83

Unita di misura: mm
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SGLT[1-80 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-80DL I I 1B[]

Caratteristiche connettore
6

+senza copertura magnete)

(25,3: con copertura magnete)
(25,1 senza copertura magnete)
(Spazio 1,2: con copertura magnete)

o
N
s
=4
2

Sensore Hall

2xviti
4-40 UNC

Moving coil modello L1 L2 (L3) N Peso
SGLTW- approssimativo kg
80D400B0O 395 360 (60 x 6) (15) 14 25
80D600B0 585 540 (60 x 9) (25) 20 36
Sensore Hall Fori filettati NxM8, profondita 16
(120)
115 Presa 63 / L1
= 75 Moving coil 20 / L2 (L3)
2| | e S\ e 60
- B S S S S S S S S S
| o 8
2 B - — e ———— e ————— -
| e
= o e & S S S S S S S S
= « I moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia quando
g la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.

Disposizione dei pin
del motore lineare

Unita di misura: mm

Segnali di uscita del sensore Hall
Quando il moving coil si sposta nella di-

i
o
£
[
8
7]
(73
o
<
[ 7]
(7]

- in] N rezione indicata dalla freccia nella figura,
Numero pin Nome A Numeropiny Nome la relazione tra i segnali di uscita Su, Sv,
1 +5VDC po © A Fase U Sw del sensore Hall e la potenza inversa
> Fase U co os B Fase V Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
c Fase W quella illustrata nella seguente figura.
Pipo di connettore: 3 Fase V o
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W Tipo di presa: MS3102A-22-22P D lessa a terra . =
prodotto da DDK Ltd. 5 oV prodotto da DDK Ltd, Vu =
Connettori 6 Non utilizzato | ~Connettori —_—
Suscio connettore: 7 Non utilizzato Connettore angolato: Potenza
17JE-13090-02 (D8C) — MS3108E22-228 inversa Vv SV
Connettore: 17L-002C o 8 Non utilizzato V) ®; {4
17L-002C1 9 Non utilizzato -
5
0 180 360 540
Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLTM-80L I [ 1A
Nota: 1. Due tracce magnetiche per entrambe le estremita del moving coil for-
Traccia L1707 L2 L3 N1 | N2 Peso mano un gruppo. Per motivi di sicurezza durante il trasporto vengono
magnetica 03 approssi- montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i di-
modello mativo kg stanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.
SGLTM- . La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
80405A 405 3375 3375 6 | 11 14 una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
(67,5 5) | (33,75 10) 3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
v ; 4. Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le
80675A 675 6075 6075 1019 24 tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensio-
(67.5x 9) | (33,75 % 18) ni specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magneti-
80945A 945 877,5 887,5 14 | 27 34 che come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori
- h " . L
(67,5 x 13)| (33,75 x 26) gggg;?gﬁgnatl con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della
5. Utilizzare viti a brugola con una forza minima pari a 10,9 per montare
le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.
L1
16982 L2 (67.5)
67.5
=t Tt
N I I O T A ] I T 1T
el AL L
20 L h e s TH
5| 100 Moving coil
it i dh g oo A R | oh &)
‘é _ ] — iV 3948, - 13 o e 87.9) -
g ué o s : ‘ o 1% 33 7? i} 67}5
glgd o5 o—-—11§ e TOel 0 Yoo O 981
g 5t_; I" 31 Oz‘ 1t [ L I L J | ‘ | <JL ! ‘L J
al ; '@@ [ —eli - T T T
2 & P R B ‘ A T I
! o & [ 85 15 KSR i R
g —r—
- ﬁ - 37.9 Fori di montaggio 2xN2-09 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).

Distanziali: non rimuoverli finché

Vit 2.5 N4-M. profondita 10 Targa | /il moving cail non & montato
iti 2 x N1-M8, profondit / - -- sulla macchina. -
i — — '% —
R -+ R

. R I T T T o B 1

lontare la traccia magneti- Montare Ia traccia magneti- | (. O T O L O A A A o
cain modo che le superfici cain modo che le superfici | 15 T 1 A L A I
dellangolo siano in linea dellangolo siano in linea L L L R L B T R TR [ 1
con il gradino interno. con il gradino interno. 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

- o 67,5
Dimensioni del gruppo 50.6 -02 L2 (67,5)
(11,3) L1193

Unita di misura: mm
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Modulo Serial converter
JZDP-[A/D]008-[ I []

Caratteristiche Caratteristiche
Caratteristiche Tensione alimentazione +5,0 V £5%, contenuto ondulazione 5% max.
elettriche Assorbimento di corrente 120 mA tipica 350 mA max.
Risoluzione segnale Onda sinusoidale bifase di ingresso: 1/256 passo
Frequenza di risposta max. 250 kHz
Segnali di ingresso analogico Ampiezza ingresso differenziale: livello del segnale di ingresso 0,4 V... 1,2V:1,5... 3,5V
(cos, sin, rif)
Segnale di ingresso per sensori polari Livello CMOS
Segnali in uscita Dati di posizionamento, informazioni sulsensore Hall e allarmi
Metodo di uscita Trasmissione di dati seriali [formato di protocollo HDLC (High-level Data Link Control) con codici
Manchester]
Ciclo di trasmissione 62,5 us
Circuito di uscita Resistenza del terminale interno del ricetrasmettitore bilanciata (SN75LBC176 o equivalente): 120 Q
Caratteristiche Peso approssimativo 150 g
meccaniche Resistenza alle vibrazioni 98 m/s? max. (1 ... 2.500 Hz) in tre direzioni
Resistenza agli urti 980 m/s?, (11 ms) due volte in tre direzioni
Condizioni Temperatura di funzionamento 0°C...55°C(32...131°F)
ambientali Temperatura di stoccaggio —20°C ... +80°C (-4 ... +176 °F)
Umidita 20% ... 90% (senza formazione di condensa)
Connettore di ingresso del segnale
del sensore Hall lato Linear Scale (CN3)
Fori filettati 2x#4-40 UNC Fori 2x4,2 Fori 4x42  Targa
Connettore di uscita dei dati \ \ A /
seriali lato SERVOPACK (CN1) \ a
< 3 0 | d
(3 A 5
v T & 300+30
15 6510.3 -
3 72 Connettore di ingresso del
82+0,3 | segnale analogico lato encoder
14,35£0,4 ] 90 R lineare (CN2)
0|
I\
il L1
Fori filettati 4xM5, profondita 10 1 T
Q ,,,,, Unita di misura: mm
Numero pin Segnale Numero pin Segnale Numero pin Segnale
Uscita dati seriali 1 +5V Ingresso del segnale 1 Ingresso /cos (V1-) Ingresso segnale 1 +5V
lato SERVOPACK 2 Uscita fase S analogico lato encoder lineare 2 Ingresso /sen (V2-) sensore Hall 2 Ingresso fase U
3 Vuoto 1 3 Ingresso Ref (V0+) 3 Ingresso fase V
4 Vuoto 4 +5V 4 Ingresso fase W
5 oV 5 5V 5 oV
6 Uscita /fase S 6 Vuoto 6 Vuoto
7 Vuoto 8 7 Vuoto 7 Vuoto
8 Vuoto 8 Vuoto 8 Vuoto
9 Vuoto 9 Ingresso cos (V1+) 9 Vuoto
Case | Schermatura 10 Ingresso sen (V2+) Case | Schermatura
1 Ingresso /Ref (V0-)
12 oV
13 oV
14 Vuoto
15 Schermatura interna
Case | Schermatura

Nota: 1. Non utilizzare pin vuoti.

2. E possibile collegare direttamente I'encoder lineare (uscita analogica a 1 V p-p, D-sub a 15 pin, maschio) di Renishaw Inc. | segnali BID
e DIR non vengono pero collegati.

3. Utilizzare il connettore finale dell'encoder lineare per modificare le caratteristiche di origine.

228 Servosistemi c.a.
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Modelli disponibili

(Fare riferimento al capitolo servoazionamenti)

Servoazionamento con schede Servoazionamento
accessorie per intelligente
configurazione flessibile
del sistema (@ XtraDrive
i I ]
@ Servoazionamento Opzioni di azionamento 3
Sigma-ll =
£
o
2
O
(73
o
<
[
(%]
4 L Cavo
serial
converter

zione

Cavo di
® alimentazione j
7 Cavodi
alimenta-

®
B Serial converter

=
(al Serial Converter) @
—_— Cavo encoder Cavo del sensore ® (al Serial Converter)
= lineare Hall (prolunga) Gl —_—
Alimenta: Brclinaa) alimentazione
Linear zione Cavodi
scale g .
Sensore i alimentazione
di Hall r 2
Linear [, Sensore
Encoder lineare di Hall Alimenta-
zione

SGLGW Moving Coil Moving Coil
SGLFW SGLTW
(2 Traccia magnetica
SGLGM Traccia magnetica Traccia magnetica
Servomotore Servomotore SGLFM SGLTM Servomotore
lineare_SGLG lineare_SGLF lineare_SGLT

Nota: | simboli M@ ®. indicano la sequenza consigliata per la scelta di servomotore, cavi e serial converter per un sistema a motore lineare

Servomotore

Modello coreless SGLGW/SGLGM (200 V)
Con tracce magnetiche di forza standard - monofase 230 Vc.a.

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi @ Moving Coil (2 Traccia magnetica| (3) Serial Converter (@) servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma Il XtraDrive
©@@@ | 125N 40N SGLGW-30A050CPD SGLGM-30108A JZDP-D008-250 SGDH-A5AE-OY XD-P5-MNO1
25N 80 N SGLGW-30A080CPD SGLGM-30216A JZDP-D008-251 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
SGLGM-30432A
47N 140N SGLGW-40A140CPD SGLGM-40090CT JZDP-D008-252 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
93N 280 N SGLGW-40A253CPD ggtgmggggg JZDP-D008-253 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
140N 420 N SGLGW-40A365CPD SOLOM-404056T JZDP-D008-254 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
SGLGM-40450CT
70N 220 N SGLGW-60A140CPD SGLGM-60090CT JZDP-D008-258 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
140 N 440N SGLGW-60A253CPD gg tgm-gggggg JZDP-D008-259 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
210N 660 N SGLGW-60A365CPD SOLOM-60405GT JZDP-D008-260 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-60450CT
325N 1300N | SGLGW-90A200CPD SGLGM-90252A JZDP-D008-264 SGDH-15AE-S-OY XD-15-MN
SGLGM-90504A

Nota: 1. Le Moving Coil con revisione del design C sostituiscono le precedenti versioni A e B. Il Serial Converter richiesto per la revisione C & cambiato rispetto alla
versione precedente, selezionarlo in base alla tabella in alto.
2. Le tracce magnetiche con revisione del design CT e B possono essere combinate.

Motori lineari Sigma
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Con tracce magnetiche ad alta forza - monofase 230 Vc.a.

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza Forza di @) Moving Coil (2) Traccia magnetica| (3) Serial Converter (4) Servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma |l XtraDrive
0060 57N 230N SGLGW-40A140CPD SGLGM-40090CT-M JZDP-D008-255 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
114 N 460 N SGLGW-40A253CPD ggtgmzlgggggm JZDP-D008-256 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
171N 690 N SGLGW-40A365CPD SOLOM-404050T-M JZDP-D008-257 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-40450CT-M
85N 360 N SGLGW-60A140CPD SGLGM-60090CT-M JZDP-D008-261 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
170 N 720N SGLGW-60A253CPD ggtgmggggggm JZDP-D008-262 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
255N 1080 N SGLGW-60A365CPD SOLOM-604050T-M JZDP-D008-263 SGDH-15AE-S-0OY XD-15-MN
SGLGM-60450CT-M

Nota: 1.

versione precedente, selezionarlo in base alla tabella in alto.

2. Le tracce magnetiche con revisione del design CT e B possono essere combinate.

SGLFW / SGLFM modello con nucleo in ferro
230 Vc.a. monofase

Le Moving Coil con revisione del design C sostituiscono le precedenti versioni A e B. Il Serial Converter richiesto per la revisione C & cambiato rispetto alla

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi @) Moving Coil (@ Traccia (@ Serial Converter (4) Servoazionamento
nominale picco magnetica Serie Sigma Il XtraDrive
0060 25N 86 N SGLFW-20A090APD SGLFM-20324AC JZDP-A008-017 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
40N 125N SGLFW-20A120APD SGLFM-20540AC JZDP-A008-018 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
SGLFM-20756AC
80N 220 N SGLFW-35A120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-019 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
‘ 160 N 440N SGLFW-35A230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-020 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MNO1
SGLFM-35756AC
Y 280N 600 N SGLFW-50A200BPD SGLFM-50135AC JZDP-A008-181 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
—_ 560 N 1200 N SGLFW-50A380BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-182 SGDH-15AE-S-OY XD-15-MN
SGLFM-50675AC
SGLFM-50945AC
560 N 1200 N SGLFW-1ZA200BPD SGLFM-1Z135AC JZDP-A008-183 SGDH-15AE-S-OY XD-15-MN
SGLFM-1Z405AC
SGLFM-1Z675AC
SGLFM-12945AC

Nota: | convertitori seriali con revisione del design A (JZDP-A008-xxx) verranno sostituiti da quelli con revisione D (JZDP-D008-xxx), entrambi i modelli sono comple-
tamente compatibili.

400 Vc.a. trifase

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi (@) Moving Coil (@) Traccia (® Serial Converter (@) Servoazionamento
nominale |  picco magnetica Serie Sigma Il XtraDrive
DRE@ 80 N 220N SGLFW-35D120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-211 SGDH-05DE-OY XD-05-TN
160 N 440N SGLFW-35D230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-212 SGDH-05DE-OY XD-05-TN
SGLFM-35756AC
‘ 280N 600 N SGLFW-50D200BPD SGLFM-50135AC JZDP-A008-189 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
560 N 1200 N SGLFW-50D380BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-190 SGDH-15DE-OY XD-15-TN
SGLFM-50675AC
Wiz, SGLFM-50945AC
560 N 1200 N SGLFW-1ZD200BPD SGLFM-1Z135AC JZDP-A008-191 SGDH-15DE-OY XD-15-TN
1120 N 2400 N SGLFW-1ZD380BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-192 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
SGLFM-1Z675AC
SGLFM-12945AC
1500 N | 3600 N SGLFW-1ED380BP SGLFM-1E135AC JZDP-D008-333 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
2250 N | 5400 N SGLFW-1ED560BP JZDP-D008-334 SGDH-30DE-OY XD-30-TN

Nota: | Serial converter con revisione del design A (JZDP-A008-xxx) verranno sostituiti da quelli con revisione D (JZDP-D008-xxx), entrambi i
modelli sono completamente compatibili.

Modello con nucleo in ferro SGLTW / SGLTM
400 Vc.a. trifase

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi (@) Moving Coil (@ Traccia (@ Serial Converter (@) Servoazionamento
nominale | picco magnetica Serie Sigma I XtraDrive
0000 300N 600 N SGLTW-35D170HPD SGLTM-35324HC JZDP-D008-193 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
600 N 1200 N SGLTW-35D320HPD SGLTM-35540HC JZDP-D008-194 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-35756HC
450 N 900 N SGLTW-50D170HPD SGLTM-50324HC JZDP-D008-195 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
900 N 1800 N SGLTW-50D320HPD SGLTM-50540HC JZDP-D008-196 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-50756HC
670N 2600 N SGLTW-40D400BP SGLTM-40405AC JZDP-D008-197 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
1000N | 4000 N SGLTW-40D600BP SGLTM-40675AC JZDP-D008-198 SGDH-50DE-OY XD-50-TN
SGLTM-40945AC
1300N | 5000 N SGLTW-80D400BP SGLTM-80405AC JZDP-D008-199 SGDH-50DE-OY XD-50-TN
2000 N 7500 N SGLTW-80D600BP SGLTM-80675AC JZDP-D008-200 SGDH-75DE-OY -
SGLTM-80945AC

230

Servosistemi c.a.




OMmRON

Servoazionamento
Nota: La selezione di un azionamento Sigma-Il o XtraDrive determina la scelta del cavo serial converter necessario.

@ Fare riferimento al capitolo sui servoazionamenti Sigma-Il o XtraDrive per informazioni dettagliate sulle caratteristiche del servoazionamento
e sullla gamma di accessori.

Cavo serial converter-servoazionamento

Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
@ Cavo servoazionamento Sigma ll-serial | 3 m |JZSP-CLP70-03-E
converter 5m |JZSP-CLP70-05-E

10 m [JZSP-CLP70-10-E @m:- Eam]

15 m |JZSP-CLP70-15-E
20 m |JZSP-CLP70-20-E
Cavo servoazionamento XtraDrive-serial | 3 m |XD-CLP70-03-E

converter 5m [XD-CLP70-05-E o —
10 m |XD-CLP70-10-E _l::?ﬂ“
15 m |XD-CLP70-15-E a4 ®f ~

20 m |XD-CLP70-20-E

i
o
£
[
8
7]
(73
o
<
[ 7]
(7]

Cavi di alimentazione

Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
@ Per servomotori 200 V 3 m |[R88A-CAWA003S-DE
SGLGW-30ALILILICIEID 5 m |R88A-CAWA005S-DE
SGLGW-40ALILILILIID 10 m |R88A-CAWA010S-DE
SaLGw-eoALLIL LD 15 m |R88A-CAWA015S-DE
SGLFW-20ACICICIACID
SGLFW-35ACCIJACID 20 m |R88A-CAWA020S-DE
Per servomotori 200 V 3 m |[R88A-CAWB003S-DE
SGLGW-90A200L 11D 5 m |R88A-CAWB005S-DE
SGLFW-50ATILIDIBLID 10 m |R88A-CAWB010S-DE

SGLFW-1ZA200BL1D 15 m |R88A-CAWB015S-DE

20 m |R88A-CAWB020S-DE

Per servomotori 400 V 3 m |[R88A-CAWKO003S-DE
SGLFW-35DLILILIALID 5 m |R88A-CAWKO005S-DE
SGLFW-50D20001D 10 m |R88A-CAWKO10S-DE

SGLTW-35D170HCID
SGLTW-50D170HCID

15 m |[R88A-CAWKO015S-DE
20 m |R88A-CAWKO020S-DE

Per servomotori 400 V 3 m |[R88A-CAWL003S-DE
SGLFW-50D380L1D 5 m |R88A-CAWL005S-DE
SGLFW-1ZDLILILIBLID 10 m |R88A-CAWLO10S-DE

SGLTW-35D320HCID
SGLTW-50D320HCID

15 m |[R88A-CAWL015S-DE
20 m |R88A-CAWL020S-DE

Per servomotori 400 V 3 m |[R88A-CAWDO003S-E
SGLFW-1EDLILILIBLI 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGLTW-40DLILILIBL] 10 m |R88A-CAWDO10S-E o

SGLTW-80DLILIBL 15 m |R88A-CAWDO015S-E

20 m |R88A-CAWD020S-E

Motori lineari Sigma 231
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Cavo encoder lineare-serial converter

Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
@ Cavo di prolunga encoder lineare 1 m [JZSP-CLLO0-01-E
Renishaw-serial converter 3m |JZSP-CLL00-03-E

(Connettore DB-15)

- R . 5 m |JZSP-CLL00-05-E
(Il cavo di prolunga é facoltativo)

10 m [JZSP-CLL00-10-E
15 m [JZSP-CLL00-15-E
Cavo di prolunga encoder lineare 1 m [JZSP-CLL20-01-E
Heidenhain-serial converter 3 m |JZSP-CLL20-03-E

(Con"g‘mfe 3,5'15) \a Heidenhain |2 |/ZSP-CLL20-05-E
(quan 0 Sl ulllizza una scala Helaennain 10 m |JZSP-CLL20-10-E

€ richiesto I'uso di un cavo di prolunga)
15 m [JZSP-CLL20-15-E

Cavo sensore Hall-serial converter

Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
Cavo di prolunga encoder lineare 1m [JZSP-CLL10-01-E

serial converter 3m |JZSP-CLL10-03-E

(Il cavo di prolunga é facoltativo) 5m |JZSP-CLL10-05-E

10 m [JZSP-CLL10-10-E
15m [JZSP-CLL10-15-E

Connettori

Caratteristiche Modello

Connettore di potenza Hypertac IP67 (per bobine del motore a 200 V SGLOW-CICJACCICICCID) SPOC-06K-FSDN169
Connettore di potenza Hypertac IP67 (per bobine del motore a 400 V SGLCOIW-[ICIDOCICICICID) LPRA-06B-FRBN170
Connettore MIL di potenza IP67 (per bobine del motore SGLTW-401/80[] e SGLFW-1ED[]) MS3108E22-22S

Software per il dimensionamento

Caratteristiche Modello
SigmaSize CD MOTION TOOLS

TUTTE LE DIMENSIONI INDICATE SONO ESPRESSE IN MILLIMETRI.

Per effettuare la conversione da millimetri a pollici, moltiplicare per 0,03937. Per effettuare la conversione da grammi a once
moltiplicare per 0,03527.

In prospettiva di future migliorie al prodotto, le informazioni contenute nel presente documento sono soggette
Cat. No. 17E-IT-02 a modifiche senza preavviso.
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