OMmRON

SJDE-[-0OY, SUME-[-OY

System serwonapedow Junma

Nowa koncepcja serwonapedoéw - Prostota
i oszczednosé miejsca, okablowania i czasu

* Ultrakompaktowy rozmiar napedu umozliwia
zmniejszenie panelu

» Technologia nie wymagajaca regulacji, parametry
wzmocnienia nie muszg by¢ ustawiane

» Szczytowy moment obrotowy do 300% warto$ci
znamionowej w ciggu 3 sekund

» Natychmiastowa reakcja, duza szybkosc,
duzy moment obrotowy i duza doktadnos¢

» Wersja z wbudowanym portem sieci
MECHATROLINK-II

» Port MECHATROLINK-II upraszcza okablowanie
i skraca czas instalacji

» Sie¢ MECHATROLINK-II umozliwia dostep do
systemu z jednego punktu

» Dostepna jest wersja serwonapedu z impulsowg,
kontrolg pozycjonowania, w petni ,bezparametrowa”,
wystarczy podtaczy¢ i dziata

Wartosci znamionowe

» 230 V AC jednofazowy 100 W do 750 W (2,39 Nm)

Konfiguracja systemu

Konfiguracja serwonapedu Junma MECHATROLINK-II
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Konfiguracja serwonapedu Junma PULSE
Serwonaped

Kabel Junma Pulse
zasilania

Kabel
enkodera

Serwomotor Junma Modut

3 000 obr./min

Kabel enkodera
(100-750 W) o

I
——————y

Listwa zaciskowa

Sterownik ogdlnego przeznaczenia
Al %%E% (z wyjéciem impulsowym)

Kabel zasilania
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Przeznaczenie serwomotoru

SIME-02 A M B 4 1-0Y

Serwomotor JUNMA 4_’_ OMRON YASKAWA Motion Control BV
Moc ?arée teﬁhniclzne hamulca
TV : Bez hamulca
Kod |Wyjscie (W) C: Hamulec 24 V DC
01 100
02 200 Dane techniczne watu
04 400 4 : Prosty, z wpustem
08 | 750 Procedura projektowa
Napigci B: Standardowy
A:200V AC

Specyfikacja sprzezenia
M: Analogowy enkoder wyjsciowy

Dane techniczne serwomotoru

Napiecie 230V

Model serwomotoru- [] 01AL] 02A] 04AL] 08AL]

Wyjscie znamionowe | W 100 200 400 750

Znamionowy moment obrotowy 2 N-m 0,318 0,637 1,27 2,39

Chwilowy szczytowy moment obrotowy ' [N-m 0,955 1,91 3,82 7,16

Prad znamionowy T Ramiona 0,84 1,1 2,0 3,7

Prad chwilowy szczytowy T Ramiona 2,5 3,3 6,0 1.1

Predko$¢ znamionowa | min~" 3000

Predko$¢ maksymalna min~" 4500

Wspétczynnik momentu N-m/ramie 0,413 0,645 0,682 0,699

Moment bezwtadnosciowy wirnika (JM) kg-m‘x10‘4 0,0634 0,330 0,603 1,50

Dopuszczalny bezwtadnosciowy moment [kg-m?x10~* 0,6 3,0 5,0 10,0

obciazenia

Znamionowa moc kW/s 16,0 12,3 26,7 38,1

Znamionowe przyspieszenie katowe rad/s® 50200 19300 21100 15900

Enkoder Standardowy Analogowy encoder wyjsciowy

Dopuszczalne obcigzenie promieniowe 78 245 245 392

Dopuszczalne obcigzenie wzdiuzne 54 74 74 147

Przybliz. masa kg (bez hamulca) 0,5 0,9 1,3 2,6
kg (z hamulcem) 0,8 1,5 1,9 3,5

8 [Napigcie znamionowe 24V DC +10%

E Moment bezwtadnosciowego kg-m?x10~* 0,0075 0,064 0,171

& |zatrzymania hamulca J

@ Pobér mocy (w temperaturze 20 °C) (W 6 6,9 7,7

N [Pobor pradu (w temperaturze 20 °C) (A 0,25 0,29 0,32

E Statyczny moment sit tarcia N-m (minimalny) 0,318 1,27 2,39

ia’ Czas narastania momentu na ms (maks.) 100

@ |hamulcu

8 |Czas zwolnienia hamulca ms (maks.) 80

o |Czas Ciagty

g Klasa termiczna B

€ |Klasa wibracji 15 um lub mniej

2 |Napiecie 1500 V AC przez 1 min

E;: Rezystancja izolacji 500 V DC: min. 10 MQ

I |Obudowa Catkowicie zamknieta, samochtodzaca, IP55 (z wyjatkiem otworu watu i zigczy)

g Odpornos$¢ na wibracje Przyspieszenie wibracji 49 m/s

g Temperatura eksploatacji/sktadowania 0 to +40 °C / —20 to 60 °C bez przemarzania

g Wilgotno$¢ eksploatacji/sktadowania 20-80% RH (bez kondensacji)

8 [Wysokos¢ 1000 m n.p.m. lub mniej

& |Montaz Montaz kotnierzowy

Uwaga: *1. Te wartosci charakterystyk predkosci/momentu to wartosci przy temperaturze uzwojenia armatury 100 °C podczas pracy w potaczeniu z serwonapedem
SJDE. Inne wartosci odnoszg sig do temperatury 20 °C.
*2. Podane tu momenty znamionowe odnoszg sie do dopuszczalnego ciggtego momentu obrotowego w temperaturze 40 °C z zatozonym aluminiowym
radiatorem (o wymiarach 250 mm x 250 mm x 6 mm).

*3. Wartosci dla odpowiednich serwonapedéw SJDE bez zewnetrznego modutu hamujacego

Charakterystyki predkosci i momentu
(A : Strefa obstugi ciggtej B : Strefa obstugi przerywanej)

5000 SJME-01A 5000 SJME-02A 5000 SJME-04A 5000 SJME-08A
£ 4000} £ 40001 € 4000 \ € 42000 [
‘2 3000 ‘2 3000 ‘2 3000 ‘2 3000
X X X X
2 2000 2 2000 2 2000 8 2000
. A B . A B . A B & A B
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0 0 0 0
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Moment obrotowy(N m) Moment obrotowy(N m) Moment obrotowy(N m) Moment obrotowy(N m)
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Serwomotor / Potaczenie z serwonapedem

Serwomotor Junma Serwonaped Junma
Napigcie| Znamionowy Moc Model bez hamuica Model z hamulcem MECHATROLINK-Il | Sterowanie impulsowe
Sy
SJME- (3000 min~") 200V 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB41-0Y SJME-01AMB4C-OY SJDE-01ANA-OY SJDE-01APA-OY
0,637 Nm 200 W SJME-02AMB41-0Y SJME-02AMB4C-OY SJDE-02ANA-OY SJDE-02APA-OY
4"9 1,27 Nm 400 W SJME-04AMB41-OY SJME-04AMB4C-OY SJDE-04ANA-OY SJDE-04APA-OY
. 2,39 Nm 750 W SJME-08AMB41-0OY SJME-08AMB4C-OY SJDE-08ANA-OY SJDE-08APA-OY

Przeznaczenie serwonapedu

SIDE-02 A N A-OY

Serwonaped JUNMA 4_’_
Dopuszczalna moc serwomotoru

Kod |Wyjscie (W)
01 100
02 200
04 400
08 750

—I_— OMRON YASKAWA Motion Control BV

Weryfikacja projektu
A: Standardowy

Specyfikacja interfejsu sterownika
N: MECHATROLINK-II
P: Sterujace wejscie impulsowe

Napigcie zasilacza
A:200V AC

Dane techniczne serwonapedu

Serwonaped Junma MECHATROLINK-I

Typ serwonapedu SJDE-[] 01ANA-OY 02ANA-OY 04ANA-OY 08ANA-OY
Zastosowany serwomotor SJME-[] 01A[] 02A[] 04A[] 08A[]
Maksymalna dopuszczalna w 100 200 400 750
moc silnika
Ciagty prad wyjsciowy Ramiona 0,84 1.1 2,0 3,7
(skuteczny)
o Maks. prad wyjsciowy Ramiona 2,5 3,3 6,0 1.1
N |Zasilanie wejscia Napiecie Jednofazowe, 200 do 230 V AC, + 10 do —15% (50/60 Hz)
€ |(Obwod gtowny i obwod Moc KVA 0,40 0,75 1,2 2,2
Q |sterujacy)
‘o |Metoda sterowania Sterowanie PWM, prad sinusoidalny
§ Sprzezenie zwrotne Analogowy enkoder przyrostowy (warto$¢ przyrostow okreslona przez 13 bitow)
o |Dopuszczalny kg-m? 0,6 x 107% 3,0x 107 5,0x 1074 10,0 x 1072
% bezwtadnosciowy moment
2 |obciazenia ”
% Temperatura eksploatacji/sktadowania Od 0do +55°C/-20do 70 °C
& |Wilgotnosé eksploatacji/sktadowania 90% wilgotnosci wzglednej lub mniej (bez kondensacji)
Wysokos¢ 1000 m n.p.m. lub mniej
Odporno$é na wibracje/wstrzasy 4,9m/s? (0,5G) / 19,6m/s? (2G)
Konfiguracja Montaz na podstawie
Przybliz. masa [Kg 1,0 [ 1,4

Hamulec dynamiczny (DB)

Dziata przy WYL. zasilaniu gléwnym, serwoalarm, serwonaped WYL. (WYL. po zatrzymaniu silnika;
WL.. gdy zasilanie silnika jest wytaczone.)

Przetwarzanie energii hamowania

Opcjonalne (jesli energia hamowania silnika jest za duza, nalezy zainstalowa¢ modut hamujacy JUSP-
RGO08D)

Funkcja ograniczenia przekroczenia odlegtosci (OT)

P_OT,N_OT

Wytacznik bezpieczenstwa

Wytacznik bezpieczenstwa (E-STP)

Wyswietlacz LED

4 diody LED (PWR, RDY, COM, ALM)

Monitor MECHATROLINK-II

Podczas komunikacji MECHATROLINK-II: dioda LED COM ($wieci sie)

Monitor serwonapedu WE./WYL.

Gdy serwonaped WYL.: Dioda LED RDY (nie $wieci sie), gdy serwonaped Wt..: Dioda LED RDY (miga)

Monitor stanu zasilania

Kontrola / stan zasilania gtéwnego obwodu WYL..: dioda LED PWR (nie Swieci sig)
Kontrola / stan zasilania gtéwnego obwodu Wk .: dioda LED PWR ($wieci sie)

Przektadnia elektroniczna

0,01< A/B<100

Zabezpieczenia

Przetezenie, przepiecie, niedomiarowe napiecie, przecigzenie, btad czujnika obwodu gtéwnego,
btad temperatury ptyty, btad przekroczenia potozenia, nadmierna predkos¢, btad sygnatu enkodera,
zabezpieczenie przed przejsciem poza graniczne potozenie, btad systemowy, btad parametru

Komunikacja Protokét komunikacii

Funkcje wbudowane

MECHATROLINK-II

MECHATROLINK Szybkos¢ transmisji

10 Mb/s

Cykl transmisji

1ms, 1,5ms, 2ms, 3ms, 4ms

Dtugos¢ danych

17 bajtéw 1 32 bajty

Wejscie polecen Komunikacja

MECHATROLINK

Polecenia MECHATROLINK-II
(Dla polecen sekwencjonowania, ruchu, ustawien danych/referencyjnych, monitorowania, regulacji i innych)

Sekwencyjny sygnat wejsciowy |State wejécie

5 punktowe (stata konfiguracja: Podtrzymywany sygnat zewnetrzny zapadki, sygnat zerowego powrotu
redukcji predkosci, sygnat hamowania silnika przy ruchu do przodu, sygnat hamowania silnika przy ruchu do
tytu, sygnat zatrzymania awaryjnego)

Sekwencyjny sygnat wyjsciowy | State wyjscie

2 punktowe (staty uktad: Alarm serwonapedu, blokada hamulca)

Uwaga: *1. Wartosci dla konfiguracji bez zewnetrznego modutu hamujacego

[oe]
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Serwonaped Junma sterowany impulsowo

Typ serwonapedu SJDE- [] 01APA-OY 02APA-OY 04APA-OY 08APA-OY
Zastosowany serwomotor SJME-[] 01AL] 02A] 04AL] 08A[]
Maksymalna dopuszczalna w 100 200 400 750
moc silnika
Ciagly prad wyjsciowy Ramiona 0,84 1,1 2,0 3,7
(skuteczny)
Maks. prad wyjsciowy Ramiona 2,5 3,3 6,0 1,1
Zasilanie wejscia Napigcie Jednofazowe, 200 do 230 V AC, + 10 do —15% (50/60 Hz)
(Obwod gtowny i obwod Moc KVA 0,40 0,75 1,2 22
sterujacy)

Metoda sterowania

Sterowanie PWM, prad sinusoidalny

Sprzezenie zwrotne

Analogowy enkoder przyrostowy (10 000 krokéw na obrot)

Dopuszczalny kg-m?

bezwtadnosciowy moment
obcigzenia

0,6 x 1072 3,0x107% 50x 107 10,0 x 1072

Temperatura eksploatacji/sktadowania

0Od 0 do +55°C/-20do 70 °C

Wilgotnos$¢ eksploataciji/sktadowania

Podstawowe dane techniczne

90% wilgotnosci wzglednej lub mniej (bez kondensacji)

Wysokos¢

1000 m n.p.m. lub mniej

Odpornos¢ na wibracje/wstrzasy

4,9m/s? (0,5G) / 19,6m/s? (2G)

Konfiguracja Montaz na podstawie
Spos6éb chtodzenia Chtodzenie wymuszone (wbudowany wentylator)
Przybliz. masa [Kg 05 | 1,0

Zabezpieczenia

Btedy predkosci, przeciazenie, btedy enkodera, btedy napigcia, przetezenie, unieruchomienie
wbudowanego wentylatora chtodzenia, btedy systemowe

o |Hamulec dynamiczny (DB) Dziata przy WYL. zasilaniu gtéwnym, serwoalarm, serwonapgd WYL. (WYL. po zatrzymaniu silnika;

§ WL gdy zasilanie silnika jest wytaczone.)

s Przetwarzanie energii hamowania Opcjonalne (jesli energia hamowania silnika jest za duza, nalezy zainstalowa¢ modut hamujacy JUSP-
=] RG08D)

o

i Wyswietlacz LED 5 (PWE, REF, AL1, AL2, AL3)

) Filtr Wybor jednego z o$miu poziomoéw za pomoca przetgcznika FIL

H

Wybor typu i czestotliwosci
impulséw za pomoca
przetacznika PULSE.

Referencyjny sygnat wejsciowy | Typ impulséw

Wybér jednego z nastepujacych sygnatow:
1.CCW + CW

2. Znak + ciag impulséw

3. CCW + CW (odwrécenie logiczne)

4. Znak + cigg impulséw (odwrocenie logiczne)

impulséw

Czestotliwos¢

Wybér jednego z nastepujacych sygnatow:

1. 1000 impulséw/obr. (otwarty kolektor/Line Drive) maks. 75 kpps.

2. 2500 impulséw/obr. (otwarty kolektor/Line Drive) maks. 187,5 kpps.
3. 5000 impulséw/obr. (wzmacniacz linii) maks. 375 kpps.

4. 10000 impulséw/obr. (Line Drive) maks. 750 kpps.

Wejscia kasujace

Jesli w stanie ON (W4.), kasuje btad pozycjonowania

Sygnaty We/Wy

Sygnat zataczenia serwo

Zatacza i wytacza serwomotor

Sygnat wyj$cia alarmowego

W stanie OFF, gdy wystapi alarm. (Uwaga: W stanie OFF przez 2 sekundy, gdy zasilanie jest wiaczone)

Wyjscie hamulca

Zewnetrzny sygnat do sterowania hamulcami. Przetaczy¢ na ON, aby zwolni¢ hamulce

Zakonczenie pozycjonowania — sygnat wyjsciowy

W stanie ON, gdy aktualne potozenie jest zgodne z potozeniem odniesienia +10 impulséw.
Zewnetrzny sygnat sterujacy hamulcami.

Potozenie wyjsciowe — sygnat wyjsciowy

W stanie ON, jesli silnik jest w punkcie wyjsciowym. (Szerokos$¢: 1/500 obr.)
(Uwaga:stosowac zbocze narastajace sygnatu)

Uwaga: *1. Wartosci dla konfiguracji bez zewnetrznego modutu hamujacego

System serwonapédéw Junma
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Wymiary

Serwomotory Junma

SJME-01 (200V, 100W)

Model L LL Przybliz. masa (kg)
SJME-01AMB41-0Y 119 | o4 0,5
SJME-01AMB4C-OY 164 | 139 0,8

300+30

Kabel enkodera Ztgcze enkodera

Jednostki: mm

Ztgcze silnika
1,8

T

Przekroj A-A

30 % oaadeiica

¥ U,
Hamulec przytrzymujacy (praca bez Srednicz 243
napieciowa) Zasilanie: 24 V DC [O]Sesinl 6] A] ’
Uwaga: Tylko dla serwomotoréw z hamulcami
Moment obrotowy hamulca = znamionowy moment obrotowy silnika

SJME-02, 04, 08 (200V, 200 do 750 W)

Model L LL | LR | LG | LE 5 LB IC | LD | LF | LA | LZ | QK | Przybliz. masa (kg)
SJME-02AMB41-0Y 1255 | 955 | 30 | 6 3 | 14%011 | 50%003s | 60 - - 70 | 55 | 20 0,9
SJME-02AMBAC-OY 1655 | 1355 15
SJME-04AMB41-0Y 1485 | 118,5 - - 13
SIME-04AMBAC-OY 188,5 | 158,5 1,9
SJME-08AMB41-0Y 173 | 133 | 40 | 8 3 | 16%011 | 70%00ss| 80 | 35 | 20 | 90 | 7 | 30 2,6
SJME-08AMBAC-OY 216 | 176 35
30030

Kabel enkodera Ztacze enkodera

3
Ztgcze serwomotoru m?
5,

Jednostki: mm

d Przekroj A-A
‘ L
| LL LR oLe
LG LE
mA
= QK é 382
| A \
S N R i D)

|

LD .
Y o
& %@({
\ Hamulec przytrzymujacy (praca Srednica-LZ
beznapieciowa) Zasilanie: 24 V DC (O] Semiz rednic

Uwaga: Tylko dla serwomotoréw z hamulcami
Moment obrotowy hamulca = znamionowy moment obrotowy silnika

Ztacza serwomotorow

Specyfikacja ztgcza enkodera Specyfikacja zfacza silnika
Blok zaciskow: Blok zaciskow:
5559-12P-210 5559-06P-210
Zaciski: Zaciski (nr 1 do 3, 5, 6):
gggg¥gtjb 5558T lub 5558TL
Styk uziemienia (nr 4):
(Producent: Molex Japan Co., Ltd) 30490-2002 lub
PG5V czerwony 30490-2012
PGOV(GND) czarny (Producent: Molex Japan Co., Ltd)
Faza A+ niebieski
4 Faza A-  |niebiesko-biaty Bez z
5 Faza B+ 206ty
- — L 1| FazaU | czerwony | FazaU | czerwony
b FazaB | zolobaly 2| FazaV bialy | FazaV biaty
8 Faza U sza ¥ 3 | Faza W niebieski Faza W niebieski
9 FazaV zielLony 4 FG zielono-zofty FG zielono-zofty
E W z 5 - - Hamulec| czerwony
? aza ROMAANCZ0W 6 Hamulec czarny
2 FG ekranowany
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Serwonapedy Junma MECHATROLINK-II
SJDE-01, 02, 04ANA-OY (200 V, 100 do 400 W)
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45
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Szczegotowy widok montazowy

SJDE-08ANA-OY (200 V, 750 W)
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Serwonapedy Junma sterowane impulsowe

SJDE-01, 02APA-OY (200V, 100 to 200W)

5 — |
A WD
E‘ D D D D b Schemat otworéw montazowych
Ty poboooboobooobo
o 2 Otwory o éredn. 4,5 0 2 otwory na $ruby M4
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Ordering Information

Konfiguracja serwomotoru Junma
(Zobacz rozdziat poswiecony serwonapedom)
Serwonaped Junma @ Serwonaped

3,000 obr./min Junma MECHATROLINK-II (2) serwonaped
(100-750 W) p—— :Junma sterowany
i impulsowo
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Serwomotory i serwonapedy
Symbol [Specyfikacja (@) Model (2) Model serwonapedu
Napiecie |Enkoder, konstrukcja Znamionowy [Moc serwomotoru Mechatrolink-Il Sterowanie
moment impulsowe
obrotowy
@@ 1-fazowe |Analogowy enkoder Bez hamulca (0,318 Nm 100 W SJME-01AMB41-0OY SJDE-01ANA-OY SJDE-01APA-OY
200 VAC  |przyrostowy 0,637 Nm 200W | SJME-02AMB41-OY | SJDE-02ANA-OY | SJDE-02APA-OY
Wat " " 1,27 Nm 400 W SJME-04AMB41-OY SJDE-04ANA-OY SJDE-04APA-OY
atprosty z wypustem 2,39 Nm 750 W | SJME-08AMBA41-OY | SJDE-0BANA-OY | SJDE-0BAPA-OY
Z hamulcem 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB4C-0OY SJDE-01ANA-OY SJDE-01APA-OY
0,637 Nm 200 W SJME-02AMB4C-0OY SJDE-02ANA-OY SJDE-02APA-OY
1,27 Nm 400 W SJME-04AMB4C-0OY SJDE-04ANA-OY SJDE-04APA-OY
2,39 Nm 750 W SJME-08AMB4C-0OY SJDE-08ANA-OY SJDE-08APA-OY
Kable zasilania
Symbol | Specyfikacja Model Widok
@ Kable zasilania dla Kable elastyczne (standardowe) 1,5m |JZSP-CHM000-01-5E
serwomotoréw Junma bez Kabel ekranowany 3m JZSP-CHMO000-03-E
hamulca Promien zgiecia (dynamiczny) > 10 x 5m JZSP-CHMO00-05-E

SJME-0LJAMB41-0OY $rednica
Cykli zginania > 5 milionéw

10 m |JZSP-CHMO000-10-E
15m [JZSP-CHMO000-15-E
20m |JZSP-CHMO000-20-E
Kable nieelastyczne 3m R7A-CAZ003S
5m R7A-CAZ005S
10 m |R7A-CAZ010S

Kable zasilania dla Kable elastyczne (standardowe) 1,5m |JZSP-CHM030-01-5E
serwomotoréow Kabel ekranowany 3m JZSP-CHM030-03-E
Junma z hamulcem Promien zgigcia (dynamiczny) > 10 x N 05
SJME-OLJAMB4C-OY $rednica Sm__|JZSP-CHMO30-05-E

10m [JZSP-CHMO030-10-E
15m [JZSP-CHM030-15-E
20 m |JZSP-CHMO030-20-E
Kable nieelastyczne 3m R7A-CAZ003B
5m R7A-CAZ005B
10 m [R7A-CAZ010B

Cykli zginania > 5 milionéw

Kable enkodera

Symbol [Specyfikacja Model (elastyczne) |Widok
@ Kabel enkodera dla Kable elastyczne (standardowe) 1,5m [JZSP-CHP800-01-5E
serwomotoréw Junma Kabel ekranowany 3m JZSP-CHP800-03-E
SJME-0LJAMBA4[]-0Y Promien zgiecia (dynamiczny) > 10 x 5m JZSP-CHP800-05-E
$rednica

10m [JZSP-CHP800-10-E
15m [JZSP-CHP800-15-E
20 m |JZSP-CHP800-20-E
Kable nieelastyczne 3m R7A-CRZ003C
5m R7A-CRZ005C
10m |R7A-CRZ010C

Cykli zginania > 5 milionéw

Ztacza do kabli zasilania i enkodera

Specyfikacja Model (Omron) Model (Yaskawa)
Ztacza do kabli zasilania Od strony napedu (CNB) |Producent: JST (04JFAT-SAYGF-N) R7A-CNZ01A JZSP-CHM9-2
Od strony silnika Producent: Molex (5557-06R-210) R7A-CNZ02A JZSP-CHM9-1
Ztacza do kabli enkodera Od strony napedu (CN2) |Producenci 3M i Molex R7A-CNZ01R JZSP-CHP9-2
Od strony silnika Producent: Molex (57026-5000) R7A-CNZ02R JZSP-CHP9-1
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Konfiguracja serwonapedu Junma MECHATROLINK-II

(Patrz rozdziat dotyczacy serwomotoréw)

Serwonaped
J ML-2
unma @ Sterownik ruchu
(@) serwonaped Junma 7 emen MECHATROLINK-II
3,000 obr./min Kable — R
(100-750 W) Mechatrolink-II £

Oprogramowanie
komputerowe:
Pakiet CX-One

@ Kabel enkodera

]

Kabel zasilania
@ /C©
=) = i —

Serwomotory i serwonapedy

Symbol [Specyfikacja (1) Model serwomotoru | (2) Model serwonapedu
Napiecie Enkoder, konstrukcja Znamionowy Moc
moment obrotowy
@@ 1-fazowe, Analogowy enkoder Bez hamulca 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB41-0OY SJDE-01ANA-OY
200 VAC  |przyrostowy 0,637 Nm 200 W SJME-02AMB41-OY SJDE-02ANA-OY
1,27 Nm 400 W SJME-04AMB41-0OY SJDE-04ANA-OY
Wat prosty z wypustem 2,39 Nm 750 W SIME-08AMB41-OY SJDE-0BANA-OY
With brake 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB4C-0OY SJDE-01ANA-OY
0,637 Nm 200 W SJME-02AMB4C-OY SJDE-02ANA-OY
1,27 Nm 400 W SJME-04AMB4C-0OY SJDE-04ANA-OY
2,39 Nm 750 W SJME-08AMB4C-OY SJDE-08ANA-OY

Kable zasilania i enkodera
Uwaga: ®@ Aby wybra¢ kable lub ztacza do silnika, szukaj w sekcji serwomotory Junma

Ztacza
Sterowniki ruchu do Mechatrolink-Il Specyfikacja Model (Omron) | Model (Yaskawa)
Symbol [Nazwa Model Zc:acz}e We/CV\msterowania R7A-CNAO1R JZSP-CHI9-1
@ Modut pozycjonujacy sterownika PLC serii CJ1 |CJ1W-NCF71 (ZIO zqczal’ . ) o R7ACNZO1P 77SP-CHG9T
Modut pozycjonujacy sterownika PLC serii CS1 |CSTW-NCF71 ( diczzéc“z’?sccl'\j’gv)e zasflania - ' -
Autonomiczny sterownik ruchu Trajexia TJ1-MC16 (dotaczone do napedu)
Kable Mechatrolink-II Oprogramowanie narzedziowe
Symbol |Specyfikacja Model Specyfikacja Model
® Rezystor koncovyy Mechatrolink-1I JEPMC-W6022 Oprogramowanie konfiguracyjne i monitorujace przez |CX-DRIVE
Kable Mechatrolink-I1 0,5m |JEPMC-W6003-A5 sie¢ ML2 (w wersji CX-Drive 1.3 lub nowszej)
1m JEPMC-W6003-01 Kompletny pakiet oprogramowania firmy Omron, CX-ONE
3m JEPMC-W6003-03 w ktérego sktad wchodzi program CX-Drive
5m JEPMC-W6003-05 CX-One w wersji 2.0 lub nowszej
10m [JEPMC-W6003-10
20m |JEPMC-W6003-20
30m |[JEPMC-W6003-30

Kable We/Wy (dla CN1)

Symbol |Nazwa Kompatybilne moduty Model

@ Kabel Kable dla sygnatéw We/Wy (1 m [R7A-CPZ001S
stero- serwonapedow lub JZSP-CHI003-01
wania 2m |R7A-CPZ002S

lub JZSP-CHI003-02
3m [JZSP-CHI003-03

Filtry
Symbol |Zastosowany Prad Prad Napiecie [Model filtru
serwonaped zna- uptywu |znamio-
mionow nowe
y
SJDE-01ANA-OY (5A 1,7mA 250 V AC |R7A-FIZN105-BE
SJDE-02ANA-OY 1-fazowe
SJDE-04ANA-OY
SJDE-08ANA-OY |9A 1,7 mA R7A-FIZN109-BE

Modut hamujacy (opcjonalny)

Symbol [Specyfikacja Model (Omron) | Model (Yaskawa)
@ Zewnetrzny modut hamujgcy |R88A-RGO8UA  [JUSP-RG08D
(Opcjonalny)
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Konfiguracja serwonapedu Junma ze sterowaniem impulsowym

(Patrz rozdziat dotyczgcy serwomotoréow)

@ Serwomotor Junma
3,000 obr./min
(100-750 W)

—

Serwomotory i serwonapedy

@ Serwonaped

Junma sterowany impulsowo

O

FomRON
SJDE- -APA oY

15 EE}

‘Zu

Modut
pozycjonujacy

Ztagcze terminala przekaznikowego
Sterownik ogdlnego przeznaczenia
(z wyjsciem impulsowym)

Symbol |Specyfikacja @ Model serwomotoru @ Model serwonapedu
Napiecie Enkoder, konstrukcja Znamionowy Moc Sterowanie impulsowe
moment obrotowy
@@ 1-fazowe, Analogowy enkoder Bez hamuica 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB41-0OY SJDE-01APA-OY
200V AC przyrostowy 0,637 Nm 200 W SJME-02AMB41-OY SJDE-02APA-OY
Wat prosty z wypustem 1,27 Nm 400 W SJME-04AMB41-OY SJDE-04APA-QY
2,39 Nm 750 W SJME-08AMB41-OY SJDE-08APA-QY
Z hamulcem 0,318 Nm 100 W SJME-01AMB4C-0OY SJDE-01APA-OY
0,637 Nm 200 W SJME-02AMB4C-OY SJDE-02APA-QY
1,27 Nm 400 W SJME-04AMB4C-OY SJDE-04APA-OY
2,39 Nm 750 W SJME-08AMB4C-OY SJDE-08APA-OY
Kable zasilania i enkodera
Uwaga: 3@ Aby wybra¢ kable lub ztgcza do silnika, szukaj w sekcji serwomotory Junma
Kable sterowania (do ztgcza CN1) Symbol[Nazwa  |Kompatybilne moduty Model
Symbol|Nazwa Kompatybilne moduly Model Kabel Do innych sterownikéw 1m [R7A-CPZ001S
®  [Terminal [Moduly: CSTW-NCTT3/133, |- |XW2B-20J6-1B stero- lub JZSP-CHI003-01
. - 2m |R7A-CPZ002S
p!'zekaz— CJ1W-NC113/133, (1 08) lub JZSP-CHI003-02
nikowy C200HW-NC113
Moduty: -~ [XW2B-40J6-2B , _ 3m |JZSP-CHI003-03
CS1W-NC213/233/413/433, (2 osie) @ }_<abel Do innych sterownikéw 1m |XW2Z-100J-B19
CJ1W-NC213/233/413/433, listwy ) 2m [XW2Z-200J-B19
C200HW-NC213/413 zaciskowej
Moduty: CQM1H-PLB21i |- XW2B-20J6-3B Listwa - XW2B-20G5
CQM1-CPU43-V1 (1 08) zaciskowa
Do uzytku z modutem - XW2B-20J6-8A .
CJIM-CPU21/22/23 (1 08) Filtry
- XW2B-40J6-9A Symbol [Zastosowany Prad Prad Napiecie [Model filtru
(2 osie) serwonaped Zna- uptywu |znamio-
® Kabel do |Do modutu 1m |XW2Z-100J-B17 mionowy nowe
serwo- serwoprzekaznika 2m |XW2Z-200J-B17 SJDE-01APA-OY [5A 1,7mA 250V AC |R7A-FIZP105-BE
napedu XW2B-[J1J6-[1B, SJDE-02APA-OY 1-fazowe
XW2B-20J6-8A, SJDE-04APA-OY
XW2B-40J6-9A SJDE-08APA-OY (9 A 1,7 mA R7A-FIZP109-BE
@ Kabel do [CQM1H-PLB21i 0,5 m | XW2Z-050J-A3
modutu  |CQM1-CPU43-V1 1m [XW2Z-100J-A3 Modut hamujacy (opcjonalny)
0Zycjo- :
guja)_/cégo 8%&\%&]&?; 3 ?im ixi;ﬁggjﬁz Symbol [Specyfikacja - Model (Omron) | Model (Yaskawa)
CSTWNCZ13/4131 05 m XW2Z-050)-A9 @ Zewr@trzny modut hamujacy |R88A-RGO8SUA  |JUSP-RG08D
’ (Opcjonalny)
C200HW-NC213/413 1m |XW2Z-100J-A9
CS1W-NC133 0,5 m | XW2Z-050J-A12 Zi
Tm  [XW2Z-100J-A12 acza
CS1W-NC233/433 0,5 m | XW2Z-050J-A13 Specyfikacja Model (Omron) | Model (Yaskawa)
1m | XW2Z-100J-A13 Ziacze We/Wy sterowania R7A-CNAO1R  |JZSP-CHI9-1
CJTW-NC113 0,5 m | XW2Z-050J-A16 (do ztgcza CN1)
1m |XW2Z-100J-A16 Ziacze wejsciowe zasilania R7A-CNZ01P JZSP-CHG9-1
CJTW-NC213/413 0,5 m |XW2Z-050J-A17 (do ziacza CNB)
Tm IXW2Z-1000A17 (dotaczone do napedu)
CJ1W-NC133 0,5 m | XW2Z-050J-A20
1m | XW2Z-100J-A20
CS1W-NC233/433 0,5 m [XW2Z-050J-A21
1m | XW2Z-100J-A21
CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m | XW2Z-050J-A26
1m | XW2Z-100J-A26
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