OMmRON

SGMCS-[]

Motori Direct Drive Sic

Motore a coppia elevata per il collegamento
diretto al carico

* Elevate prestazioni dinamiche

* Senza riduttore. Riduzione dei componenti
meccanici

* Maggiore precisione di posizionamento
¢ Nessuna manutenzione per la lubrificazione
* Funzionamento senza gioco meccanico

¢ |dentificazione automatica dei motori sul
servoazionamento

¢ Coppia massima pari al 300% di quella nominale
per 3 secondi

¢ Realizzazione struttura cava

* Alta precisione. Risoluzione di 1.000.000 impulsi
per giro

¢ Encoder assoluto standard
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Valori nominali
¢ Alimentazione 230 Vc.a. 42... 1.260 W
(coppia nominale 2,00... 80 Nm)

Configurazione del sistema

(Fare riferimento al capitolo sui
servoazionamenti) Servoazionamento

] Sigma-lIl

Asse di rotazione Montaggio

a flangia

X

Cavo di Cave
alimentazione anEelE
Montaggio a
flangia
T (f)
Servomotore ad Servomotore ad
azionamento diretto azionamento diretto
SGMCs-[-{B,C, D, E SGMCS-[1-[IM, N
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Combinazione di servomotori/servoazionamenti

Servomotore rotativo Sigma-Il Servoazionamento
Sigma-li
Tensione |Coppia Potenza |Modello 230 V (monofase)
nominale
230V 2,00 Nm 42 W SGMCS-02B[] SGDH-02AE-OY
5,00 Nm 105 W SGMCS-05B[] SGDH-02AE-OY
7,00 Nm 147 W SGMCS-07B[] SGDH-02AE-OY
4,00 Nm 84 W SGMCS-04C[] SGDH-04AE-OY
_ 10,0 Nm 209 W SGMCS-10CL] SGDH-04AE-OY
-) 14,0 Nm 293W ___ |SGMCS-14C0 SGDH-04AE-OY
w 8,00 Nm 168 W SGMCS-08D[] SGDH-04AE-OY
— 17,0 Nm 356 W SGMCS-17D0] SGDH-04AE-OY
25,0 Nm 393 W SGMCS-25D] SGDH-04AE-OY
16,0 Nm 335 W SGMCS-16E[] SGDH-08AE-S-OY
35,0 Nm 550 W SGMCS-35E[] SGDH-08AE-S-OY
45,0 Nm 707 W SGMCS-45M[] SGDH-15AE-S-OY
80,0 Nm 1260 W SGMCS-80M[] SGDH-15AE-S-0Y
80,0 Nm 1260 W SGMCS-80N[] SGDH-15AE-S-OY

Servomotore

SGMCS—02

B 1
Servomotore serie ¥ SGMCS —‘7 W

Coppia nominale (N-m) Diametro esterno del motore (mm)

Codice| Caratteristiche|| B (0135)| C (6175)| D ($230) | E ($290) | M (6280)| N (6360) Caratteristiche del freno
02 2,0 O Codice| ~Caratteristiche
04 4,0 O 1 Senza freno
05 5,0 O
07 7,0 ©)

08 8,0 ©)
10 10,0 fo) Caratteristiche flangia
14 14,0 e) Codice| Caratteristiche
16 16,0 O 1 Superficie C
17 17,0 ©)
25 25,0 @)
35 35:0 o Ordine delle revisioni
45 4510 le) di progettazione
80 80.0 o o Codice| Caratteristiche
A 45 180 N'm
B 2 1135N'm
Caratteristiche encoder seriale
Codice Caratteristiche Note
® ésesr?zlgtgaa;izrgu?tlitgiro) Standard
D | Incrementale a 20 bit Opzionale

Servosistemi c.a.
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Caratteristiche

Valori tipici
Tensione applicata 230V
Servomotore modello SGMCS- [] 02B0OB|05BOB|07BOB|04COB|10COB|14COB|08DOB|17DOB|25DOB| 16EOB |35EOB |45MOA|80MOA|80NOA
Potenza nominale™ w 42 105 147 84 209 293 168 356 393 335 550 707 1260 |1260
Coppia nominale™ ™ *2 N-m 2,00 (500 (7,00 |[400 (10,0 (140 (800 |170 |250 (16,0 (350 |45 80 80
Coppia massima istantanea " '|N-m 6,00 (150 (21,0 |12,0 |[30,0 (420 (240 |[51,0 |750 |48,0 105 135 240 240
Coppia di stallo™” N'm 2,06 |515 (7,32 |4,15 (104 (149 (864 |19,2 |272 (17,6 (383 |45 80 80
Corrente nominale™” A (rms) 1,8 1,8 1,4 2,1 2,0 2,0 2,0 2,3 2,7 3,3 3,5 5,80 9,74 (9,35 3
Corrente massima A (rms) 5,1 5,1 4,1 6,0 58 5,9 59 6,6 7,9 9,4 10,0 17 28 28 2
istantanea *’ £
Velocita nominale™ minT 200 200 200 150  [200 150 150 -
Velocita massima™’ minT 500 500 400 300 500 350 250 500 250 300 'g
Costante di coppia N‘m/A (me) [1,28  |3,12 |5551 [2,16 |556 7,60 |446 |828 10,3 |558 11,1 8,39 (8,91 9,08 E
Momento di inerzia del rotore [kg-m?x10#[25,0 [51,0 [77,0 [77,0 [140 220 285 510 750 930 1430 |388 627 1360 @
Power Rate™’ KW/s 160 (490 [6,36 |2,08 |7,14 |8,91 225 |567 (8,33 (2,75 8,57 52,2 102 471
Accelerazione angolare rad/s® 800 980 910 520 710 640 280 330 330 170 240 1160 |1280 [588
nominale*’
Precisione assoluta secondo |5 H5 H5 H5 H5
Ripetibilita secondo |H,3 H,3 H,3 1,3 H,3
Encoder applicabile Standard |Encoder assoluto (20 bit)
Opzionale |Encoder incrementale (20 bit)
o |Power Rate Continuo
§ Classe termica Classe A |Classe F
5 | Temperatura ambiente 0..+40°C
2 |Umidita relativa 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
'% Classe di vibrazioni 15 pm o inferiore
o |Custodia Autoraffreddato interamente chiuso
® P42 [IP44
8 Montaggio A flangia

Nota: 1. Le voci contrassegnate con *1 e le caratteristiche di coppia/velocita riportate qui indicano i valori ottenuti a temperatura della bobina pari a 100 °C
(20 °C per i servomotori SGMCS-45M a 80 N). Tutti gli altri valori si riferiscono a una temperatura della bobina di 20 °C.
2. | valori contrassegnati con *2 per le coppie nominali indicano la coppia continua consentita con i seguenti dissipatori di calore a una temperatura ambiente
di 40 °C.
Dimensioni dissipatore di calore: ~ 350x350x12 mm: SGMCS-OOB  450x450x12 mm: SGMCS-O0OC 550x550x12 mm: SGMCS-O00OD
650x650x12 mm: SGMCS-OOE  750x750x45 mm: SGMCS-O0OM/N

Caratteristiche coppia-velocita

("A : Zonadilavoro continua B : zona di lavoro intermittente)

SGMCS-02B:B SGMCS-05B "B SGMCS-07B B SGMCS-04CiB SGMCS-10C B
500 \ 500 \ 500 500 \ 500
~ 400 ~ 400 ~ 400 —~ 400 ~ 400
€ 300 £ 300 £ 300 E 300 £ 300
] A B bl A B 8 A B ] A B ] A B
g 200 \ 5 200 ‘ 5 200 g 200 \ g 20 \
[} [ [ [ [
> 100 J > 100 J > 100 > 100 J > 100 J
0 0 0 0 0
0 15 30 45 60 75 0 30 60 9,0 120150 0 5 10 15 20 25 0 3 6 9 12 15 0 6 12 18 24 30
Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m)
SGMCS-14C’B SGMCS-08D: B SGMCS-17DiB SGMCS-25D B SGMCS-16E(B
500 500 \ 500 500 500
~ 400 ~ 400 \ ~ 400 400 — 400
D D P — | - -
£ 300 £ 300 £ a0 £ 300 £ 300
5 5 A B 1 g =z A B
g 200 3 200 R B 3 200 — T 200
S A B S S 8 8
N L Bl EANEnuIE MNEL
> 100 > 100 > 100 > 100 \ > 100
0 0 0 0 0
0 10 20 30 40 50 0 6 12 18 24 30 0 12 24 36 48 60 0 15 30 45 60 75 0 9 18 27 36 45
Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m)
SGMCS-35E{B SGMCS-45MiA SGMCS-80M{ A SGMCS-80N: A
500 500 500 500
— 400 400 400 _ 400
£ 300 £ 300 € 300 £ 300
5 = S E \ 5 \
2 200N T g 200 g 200[— g 200[—
3 A \\ B 3 A B 3 A B S A B
> 100 > 100 > 100 }b—— 2 100
0 0 0 0
0 20 40 60 80 100 0 25 50 75 100 125 0 100 200 300 0 100 200 300
Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m) Coppia(N-m)
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Dimensioni

SGMCS-02/05/07BL1B11 (modelli @ 135)

Modello Dimensioni (mm) Peso approssimativo
L LL (kg)
SGMCS-02BOB11 59 51 5,0
SGMCS-05BOB11 88 80 6,2
SGMCS-07BOB11 128 120 8,6
Parte rotante: [ |  Parte statica: [___]
B L B
Fori filettati M4 4 LL 4 0,02
(profondita: 8)(6 fori)
S [y —
Comnetiore per molore Connettore per encoder
gl:j?:v’\: ?s(opﬁﬂot;goiiﬁg Targa JN1AS1 OM& (prodotto da JAE)
Connettore tipo JN1DS10SL1
SGMCS-04/10/14CL1B11 (modelli @ 175)
Modello Dimensioni (mm) Peso approssimativo
L LL (kg)
SGMCS-04COB11 69 59 7,2
SGMCS-10COB11 90 80 10,2
SGMCS-14COB11 130 120 14,2
Parte rotante: [ |  Parte statica: [___]
0,07 [B L B
Fori nlen_a;i_MS 5 n 5 0,02
(profondita:8)(6 fori) o607 [A
s ° 3
3 2 E
I 3
€ | 2
9) ﬁ
= R 4

Connettore per motore
JN1AS04MK2(prodotto da JAE)
Connettore tipo JN1DS04FK1

Connettore per encoder

SGMCS-08/17/25D1B11 (modelli @ 230)

Targa/ ’Lﬂ

T JN1AS10ML1(prodotto da JAE)
arga Connettore tipo JN1DS10SL1

Modello Dimensioni (mm) Peso approssimativo
L LL (kg)
SGMCS-08DOB11 74 64 14,0
SGMCS-17DOB11 110 100 22,0
SGMCS-25D0OB11 160 150 29,7
Parte rotante: |  Parte statica: [___|
i filettati B . H—‘B
g)r;rg:x;: ’;Ag)(s fori) 5 LL 5 #1002
o] Il o
SR e S HE
c()g Ji 1 e;
A I
Connettore per motore Connettore per encoder Targa l_ﬁ

JN1AS10ML1(prodotto da JAE)
Connettore tipo JNTDS10SL1

JN1AS04MK2(prodotto da JAE)
Connettore tipo JNTDS04FK1 Targa

Fori filettati M4
(profondita: 8)(6 fori)

Fori filettati M5
(profondita:8)(6 fori)

Fori filettati M6
(profondita: 10)(6 fori)

Connettore motore

Fase U | Rosso

FaseV | Bianco

FaseW | Bl
FG_|Verdelgalo

Connettore encoder

IS

FG
(messa a terra

PGOV. Nero

Slele] ~ [o]al=]=]n]=

Connettore motore

1.
3

4

Fase U | Rosso

FaseV | Bianco

FaseW | B
FG_|Verdelgilo

Connettore encoder

1 PS Luce blu
2 PS o
s - 5
4 PG5V Rosso
s - 5
o -

G
7 [(messaa
|| Gelivalucror
5 .
o] Paov Nero
m| -

Connettore motore

1
3

4

1] Fase U Rosso
2 [ FaseV | Bianco
3[FaseW| Bu

4] FG_|Verdelglo|

Connettore encoder

1

2

3

4

5

6

FG

7 [(messa a terre

B B B
9| Pcov Nero
mi B

204

Servosistemi c.a.



OMmRON

SGMCS-16/35EL1B11 (modelli @ 290)

Modello Dimensioni (mm) Peso approssimativo
L LL (kg)
SGMCS-16EO0B11 88 76 26,0
SGMCS-35E0B11 112 100 34,0
Parte rotante: [ ]  Parte statica: [____| Connettore motore
Fori filettati M8 ! 3
Fori filettati M8 [#[008 B L B (profondita: 14)(6 fori)
(profondita: 14)(6 fori) z 6, LL 6 0.02
[@le0.08 [Al— 2 4
1| FaseU | Rosso .
2T Fesev | Banco ]
3|FaseW| B [3)
4| FG_|Verdeigalo a—
g 3 £
2 g Connettore encoder o
o 5 S 2
& B El g
ol g N - g
o9 = 4 E
@ﬁ- +—]
=: = 3 — N
. 4 4 PGSV Rosso
- - =
* — -
Connettore per motore Connettore per encoder l (4) 7 (messtGz terra
JN1AS04MK2(prodotto da JAE) JN1AS10ML1(prodotto da JAE) Targa — Gellinvolucrol
Connettore tipo JN1DS04FK1 Tar Connettore tipo JN1DS10SL1 g —
9a 9| pcov Nero
E _ _
SGMCS-45/80ML1A11 (modelli @ 280) SGMCS-80N[]A11 (modelli @ 360)
Modello Dimensioni (mm) Peso Modello Dimensioni (mm) Peso
L KB1 KB2 approssimativo L KB1 KB2 approssimativo
(kg) (kg)
SGMCS-45MOA11 141 87,5 122 38 SGMCS-80NOA11 151 98 132 50
SGMCS-80MOA11 191 137,5 172 45
Parte rotante: [ Parte rotante: [__]
Fori filettati M6 Fori filettati M8
LL 15 (profondita: 15)(12 fori) LL 15 (profondita: 15)(12 fori)
KB1 30° KB1 30°
115 (con un O di 280 % max) 115 (con un O di 360 s max)
% {02008 [A]8] % {0]2008 [A]B]
= e
15 9 mre hs o 15 1| o s bl : N
o e Ll oot | N\ P | e [ o0 ] g "\ B
3 g Y N = g A ®
g 2 S b gl g g 4
= wl 2| o g 4 @ - - 8 +
el 9 2| stomn0 675t e 5‘ R ¢ ol o a o 3
S 4 9 e ——
I & s, -
[e]
0,04 2 2
Fori filettati M6 Fori filettati M8
(profondita: 20)(12 fori)

Connettore motore
Modello: CE05-2A18-10PD
(prodotto da DDK Electronics, Inc.)

Fase U

Fase V.

Connettore encoder

Modello: JNTAS10ML1

(prodotto da Japan Aviation Electronics Industry, Ltd.)
3 7

Fase W

A
B
C
D

w

FG
(Messa a terra)

P[5 G

2] °PS (Messa a terra)
3 — 118 —
4[PG5 V| [0 PGOV

5| - |[io -
T

(profondita: 18)(12 fori)

Connettore motore
Modello: CE05-2A18-10PD

(prodotto da DDK Electronics, Inc.)

Connettore encoder
Modello: JNTASTOML1

3

> FG
(Messa a terra)

Al FaseU
Bl FaseV
A© | o8 C| _Fasew
5 FG
(Messa a terra)

EX PGOV.
i =

(prodotto da Japan Aviation Electronics Industry, Ltd.)
7

Capacita di carico
Le figure seguenti mostrano la capacita di carico durante il funzionamento del motore.
Progettare i motori in modo che non superino i valori indicati nella tabella relativi al carico di spinta e al carico momentaneo.

L
! I I
Forza: F Forza: F Forza: F

Carico di spinta: Fa=Peso del carico

Carico di spinta: Fa=F + Peso del carico
Carico momentaneo: M = F X (L+A)

Carico momentaneo: M =0

Carico di spinta: Fa=F + Peso del carico
Carico momentaneo: M =F X L

Servomotore modello SGMCS-[] 02BOB[05BOB[07BOB[04COB[10COB[14COB[08DOB[17DOB[25DOB[16EOB [35EOB [45MOA[80MOA[80NCIA
Dimensione di "A" mm 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 33 33 | 375
Carico momentaneo N 1500 3300 4000 11000 9000 16000
consentito Fa

Carico di spinta consentito M [N-m 40 | 50 | 64 70 [ 75 ] 90 93 [ 103 | 185 | 250 [ 320 180 350
Motori Direct Drive Sigma 205
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Modelli disponibil

Asse di rotazione

(Fare riferimento al capitolo
sui servoazionamenti)

@ Servoazionamento
Sigma-ll

a flangia

Cavo di Cavo Cavo
alimentazione encoder dell'encoder
E Lo o Montaggio a flangia
—iH 7 -
Servomotore con azionamento diretto @ Servomotore con azionamento diretto
SGMCS-[-(1B, C, D, E SGMCS-[-[IM, N
Simbolo Caratteristiche Modello Servoazionamento
compatibile ?5
Tensione |Encoder e design Coppia nominale [Potenza Sigma Il
@ 230V Encoder assoluto 2,00 Nm 42 W SGMCS-02B3B11 SGDH-02AE-OY
(20 bit) 5,00 Nm 105 W SGMCS-05B3B11 SGDH-02AE-OY
7,00 Nm 147 W SGMCS-07B3B11 SGDH-02AE-OY
4,00 Nm 84 W SGMCS-04C3B11 SGDH-04AE-OY
10,0 Nm 209 W SGMCS-10C3B11 SGDH-04AE-OY
14,0 Nm 293 W SGMCS-14C3B11 SGDH-04AE-OY
8,00 Nm 168 W SGMCS-08D3B11 SGDH-04AE-OY
17,0 Nm 356 W SGMCS-17D3B11 SGDH-04AE-OY
25,0 Nm 393 W SGMCS-25D3B11 SGDH-04AE-OY
16,0 Nm 335 W SGMCS-16E3B11 SGDH-08AE-S-OY
35,0 Nm 550 W SGMCS-35E3B11 SGDH-08AE-S-OY
Encoder incrementale 2,00 Nm 42 W SGMCS-02BDB11 SGDH-02AE-OY
(20 bit) 5,00 Nm 105 W SGMCS-05BDB11 SGDH-02AE-OY
7,00 Nm 147 W SGMCS-07BDB11 SGDH-02AE-OY
4,00 Nm 84 W SGMCS-04CDB11 SGDH-04AE-OY
10,0 Nm 209 W SGMCS-10CDB11 SGDH-04AE-OY
14,0 Nm 293 W SGMCS-14CDB11 SGDH-04AE-OY
8,00 Nm 168 W SGMCS-08DDB11 SGDH-04AE-OY
17,0 Nm 356 W SGMCS-17DDB11 SGDH-04AE-OY
25,0 Nm 393 W SGMCS-25DDB11 SGDH-04AE-OY
16,0 Nm 335 W SGMCS-16EDB11 SGDH-08AE-S-OY
35,0 Nm 550 W SGMCS-35EDB11 SGDH-08AE-S-OY
Encoder assoluto 45,0 Nm 707 W SGMCS-45M3A11 SGDH-15AE-S-OY
(20 bit) 80,0 Nm 1260 W SGMCS-80M3A11 SGDH-15AE-S-OY
80,0 Nm 1260 W SGMCS-80N3A11 SGDH-15AE-S-OY
Encoder incrementale 45,0 Nm 707 W SGMCS-45MDA11 SGDH-15AE-S-0OY
(20 bit) 80,0 Nm 1260 W SGMCS-80MDA11 SGDH-15AE-S-OY
80,0 Nm 1260 W SGMCS-80NDA11 SGDH-15AE-S-0OY
Cavi encoder
Simbolo Caratteristiche Modello Aspetto
@ Cavo encoder per servomotori 3m [JZSP-CMP60-03
con azionamento diretto SGMCS- 5m |JZSP-CMP60-05
10 m |JZSP-CMP60-10
15m |JZSP-CMP60-15
20 m [JZSP-CMP60-20
@ Cavo di alimentazione per servomotori 3m [JZSP-CMM60-03
SGMCS-0B/-0CIC/-O0D/-O0E 5m |JZSP-CMM60-05
10 m [JZSP-CMM60-10
15m |JZSP-CMM60-15
20m |JZSP-CMM60-20
Cavo di alimentazione per servomotori 3m [R88A-CAWCO003S-E
SGMCS-LIOM/-CEN 5m |R88A-CAWCO005S-E
10 m |R88A-CAWCO010S-E
15m |R88A-CAWCO015S-E
20 m [R88A-CAWCO020S-E

Servoazionamento

(@ Fare riferimento al capitolo sui servoazionamenti Sigma-Il per informazioni dettagliate sulle caratteristiche del servoazionamento e sulla

gamma di accessori.

TUTTE LE DIMENSIONI INDICATE SONO ESPRESSE IN MILLIMETRI.

moltiplicare per 0,03527.

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

In prospettiva di future migliorie al prodotto, le informazioni contenute nel presente documento sono

Cat. No. 141E-IT-01 soggette a modifiche senza preavviso.

206

Servosistemi c.a.

Asse di rotazione  Montaggio






