OMmRON

SGLGLJ, SGLFL], SGLTL]

Motori lineari Sio

Motori lineari ad azionamento diretto per cicli

di macchina piu veloci

¢ Motori controllati tramite i servoazionamenti XtraDrive
e Sigma Il

¢ Prestazioni enfatizzate e massimizzate 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

* Estremamente efficiente in termini di energia grazie al
design ottimizzato della circuiteria magnetica e agli
avvolgimenti ad alta densita

* Velocitd massima pari a 5 metri al secondo

¢ Disponibilita di modelli coreless o con nucleo in ferro
Valori nominali

* Monofase 230 Vc.a. 13,5 ... 560 N (1.200 N massimo)
* Trifase 400 Vc.a. 80 ... 2.000 N (7.500 N massimo)

Configurazione del sistema

SERVOAZIONAMENTO
Sigma-Il o XtraDrive

Servosistemi c.a.
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Combinazione di servomotori/servoazionamenti

Motore lineare della serie Sigma Serial Servoazionamento
converter Serie Sigma Il XtraDrive
Tipo Tensione Forza Forza di Modello JZDP-A008-[] | 230V (monofase) 400V (trifase) 230 V (mono- | 400V (trifase)
nominale picco fase)
Tracce magnetiche 230V 13,5N 40N 30A050B 158 SGDH-A5AE-QY - XD-P5-MNO1 -
standard coreless 27N 80N 30A080B 156 SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
SGLGW 47N 140N | 40A140B 001 SGDH-01AE-OY - XD-01-MNO1 -
73N 220N 60A140B 004 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
93N 280N 40A253B 002 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
140N 420 N 40A365B 003 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
147 N 440N 60A253B 005 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
220N 660 N 60A365B 006 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
325N 1.300 N 90A200A 101 SGDH-15AE-S-OY - - -
Tracce magnetichea | 230V 57N 230N 40A140B 063 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
forza elevata coreless 114 N 460 N 40A253B 059 SGDH-04AE-OY - XD-04-MNO1 -
SGLGW 171N 690N | 40A365B 060 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
89N 360 N 60A140B 061 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1 -
178 N 720N 60A253B 062 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN -
267 N 1.080 N 60A365B 047 SGDH-15AE-S-0OY - - -
Motori lineari SGLFW| 230V 25N 86 N 20A090A 017 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
40N 125N 20A120A 018 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
80N 220N 35A120A 019 SGDH-02AE-OY - XD-02-MNO1
160 N 440N 35A230A 020 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MNO1
280 N 600 N 50A200B 181 SGDH-08AE-S-OY - XD-08-MN
560 N 1.200 N | 50A380B 182 SGDH-15AE-S-OY -
560 N 1.200 N 1ZA200B 183 SGDH-15AE-S-OY
400V 80N 220N 35D120A 211 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
160 N 440N 35D230A 212 - SGDH-05DE-OY - XD-05-TN
280 N 600 N 50D200B 189 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
560 N 1.200 N | 50D380B 190 - SGDH-15DE-OY - XD-15-TN
560 N 1.200 N 1ZD200B 191 - SGDH-15DE-OY - XD-15-TN
1.120 N 2.400 N 1ZD380B 192 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
Motori lineari SGLTW | 400 V 300N 600 N 35D170H 193 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
600 N 1.200 N 35D320H 194 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
450 N 900 N 50D170H 195 - SGDH-10DE-OY - XD-10-TN
900 N 1.800 N 50D320H 196 - SGDH-20DE-OY - XD-20-TN
670 N 2.600 N 40D400B 197 - SGDH-30DE-OY - XD-30-TN
1.000 N 4.000 N 40D600B 198 - SGDH-50DE-OY - -
1.300 N 5.000 N 80D400B 199 - SGDH-50DE-OY - -
2.000 N 7.500 N 80D600B 200 - SGDH-75DE-OY - -
Moving coil
Tipo di connettore di potenza
Servomotore lineare Codice| Caratteristiche

della serie Sigma
_ | Versione giapponese

Modello servomotore

D | Versione europea

Codice| Caratteristiche

G Coreless

F | Tipo F con nucleo in ferro Opzioni
T |Tipo T con nucleo in ferro| ICodice Caratteristiche
P Con sensore Hall (standard)
W : Moving coil ———— C Raffreddamento forzato
H |Con sensore Hall e raffreddamento forzato

Altezza magneti

Revisioni

Tensione AB,C eee

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

SGL F M—35324 A C

Motore lineare Opzioni
serie Sigma - -
Codice| Caratteristiche Note
Modello Solo per tipi con nucleo in ferro
e o |sonssere | SafR :
Codice| Caratteristiche 9 _SGLTM o
G Coreless Elevata forza 5
F [Tipo F con nucleo in ferro -M assiale Solo per tipi coreless -%
T [Tipo T con nucleo in ferro 2
.y Con base e Solo per tipi T con nucleo 3
M: traccia magnetica copertura magnete | in ferro
Ordine delle revisioni di progettazione

Larghezza magnete ABC soe

Lunghezza traccia magnetica

Serial converter

JZDP —AQ008 — O(|)1

Modello Serial Converter Motore lineare applicabile
Encoder i Modello servomotore Simbolo Modello servomotore Simbolo
. ncoder lineare
Simbolo|  Aspetto applicabile |>ensore Hall 30A050B | 158 20A170A | 011
30A080B 1 20A320A 012
Prodotto da 56
Renishaw si 40A140B 001 20A460A 013
A008 o 1
(Heidenhain *) 40A253B | 002 35A170A | 014
SGLGW- 40A365B | 003 35A320A | 015
Nota: * se si utilizza un Encoder lineare prodotta da Heidenhain (Coreless) 60A140B | 004 35A460A | 016
& richiesto I'uso di un cavo. Quando & 60A253B 005 35A170H 105
utilizzata
una traccia 60A365B 006 35A320H 106
magnetica || 90A200A | 101 50A170H | 108
di forza
standard. 90A370A 102 SGLTW- 50A320H 109
90A535A | 103 (“UC';?O "‘T;e"oy 40A400B | 185
ipo
SGLGW- 40A140B | 063 P 40A600B | 186
+
SGLGM- 40A253B 059 80A400B 187
C—1-m
(Coreless) 40A365B 060 80A600B 188
Quando & 60A140B 061 35D170H 193
utilizzata una
traccia ma- 60A253B 062 35D320H 194
gnetica di
forza elevata. 60A365B 047 50D170H 195
20A090A | 017 50D320H 196
20A120A 018 40D400B 197
35A120A | 019 40D600B | 198
35A230A | 020 80D400B | 199
50A200B | 181 80D600B | 200
SGLFW- | 50a3808 | 182

(nucleo in ferro,
tipo F) 1ZA200B | 183

1ZA380B | 184
35D120A | 211
35D230A | 212
50D200B | 189
50D380B | 190
1ZD200B | 191
1ZD380B | 192
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Caratteristiche servomotore

SGLGW/SGLGM coreless (con tracce

magnetiche standard)

Tensione 230V
Motore lineare 30A 40A 60A 90A
modello SGLGW- 050B 080B 140B 253B 365B 140B 253B 365B 200A
Forza nominale™ N 13,5 27 47 93 140 73 147 220 325
Corrente nominale® Arms 0,55 0,85 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5 4.4
Forza massima istantanea” N 40 80 140 280 420 220 440 660 1300
Corrente massima istantanea” Arms 1,62 2,53 2,4 4,9 7,3 3,5 7,0 10,5 17,6
Peso moving coil kg 0,10 0,15 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10 2,15
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 3,7 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 4,89 2,93 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 0,44
Resistenza termica (senza dissipatore) |K/W - - 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 -
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 Continua
o |Classe diisolamento Classe B
§ Temperatura ambiente 0..+40°C
5 |Umidita ambiente 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
2 |Resistenza di isolamento 500 Vc.c., 10 MQ min.
% Eccitazione Magnete permanente
§ Rigidita dielettrica 1.500 Vc.a. per 1 minuto
‘® |Metodi di protezione Autoraffreddato, raffreddamento ad aria
8 Temperatura di avvolgimento massima 130 °C
Caratteristiche forza-velocita (con tracce magnetiche standard)
A: zona di lavoro continua
B: zona di lavoro intermittente
SGLGW-30A050B SGLGW-30A080B SGLGW-40A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Velocita 4,0 Velocita4,0 Velocitag,0 N
motore motore motore A
(m/s) 3,0 (m/s) 3,0 (m/s) 3,0
A B A B
2,0 2,0 2,0
B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 10 20 30 40 50 0O 20 40 60 80 100 0 50 100 150 200
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B SGLGW-60A140B
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Velocitas,o N Velocita 4,0 N Velocita 4,0 \
motore A motore A motore A \\
(m/s) 3.0 (m/s) 3,0 \ (m/s) 3,0 \
2,0 2,0 2,0 ™
B B B
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 100 200 300 400 0 150 300 450 600 0 100 200 300
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
SGLGW-60A253B SGLGW-60A365B SGLGW-90A200A
6,0 6,0 6,0
5,0 5,0 5,0
Velocita Velocita N Velocita N
motore 0 A \ motore 0 A \ motore 0 A\\\
(m/s) 3,0 ~ (m/s) 3.0 G (m/s) 3,0 ~
20 ™ 2,0 20 <
B B sl
1,0 1,0 1,0
0 0 0
0 200 400 600 0 300 600 900 0 300 600 900 1200 1500
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
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SGLGW/SGLGM coreless (con tracce magnetiche di forza elevata)

Tensione 230V
Motore lineare 40A 60A
modello SGLGW- 140B 253B 365B 140B 253B 365B
Forza nominale™ N 57 114 171 89 178 267
Corrente nominale” Arms 0,8 1,6 2,4 1,2 2,3 3,5
Forza massima istantanea” N 230 460 690 360 720 1080
Corrente massima istantanea™ Arms 3,2 6,5 9,7 5,0 10,0 14,9
Peso moving coil kg 0,34 0,60 0,87 0,42 0,76 1,10
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 /W 9,6 13,6 16,7 12,9 18,2 22,3 2
Costante di tempo elettrica ms 0,4 0,4 0,4 0,5 0,5 0,5 E
Costante di tempo meccanica ms 3,69 3,24 3,12 2,52 2,29 2,21 g
Resistenza termica (con dissipatore) K/W 1,87 0,98 0,65 1,62 0,80 0,53 g
Resistenza termica (senza dissipatore) [K/W 3,39 2,02 1,38 2,69 1,54 1,20 g
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 Continua

o |Classe diisolamento Classe B
§ Temperatura ambiente 0..+40°C
5 |Umidita ambiente 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
2 |Resistenza di isolamento 500 Ve.c., 10 MQ min.
% Eccitazione Magnete permanente
§ Rigidita dielettrica 1.500 Vc.a. per 1 minuto
‘S |[Metodi di protezione Autoraffreddato, raffreddamento ad aria
8 Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in “Caratteristiche forza-velocita” sono i valori alla temperatura di avvolgi-
mento del motore di 100 °C durante il funzionamento, in combinazione con un SERVOAZIONAMENTO. 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 di forza elevata)

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

SGLGW-40A140B SGLGW-40A253B SGLGW-40A365B
5 5 5
N N N
N TN TN
Velocita NG Velocita NG Velocita 3 \‘

t 3 N t 3 N motore
") N ") BN () L
2 a B \\ 2 a BN\ 2 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-60A140B SGLGW-60A253B SGLGW-60A365B
5 5 5
N N N
4 \\ 4 \\ I 4 \\
Velocita N Velocita 3 NG Velocita NG
~N ~N

k- | N iy . LN
2 B [\ 2 a B [N\ 2 a B [\

1 1 1

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

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” Arms 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® Arms 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 /W 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 55 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 Continua

o |Classe diisolamento Classe B

§ Temperatura ambiente 0..+40°C

5 |Umidita ambiente 20 ... 80% (senza formazione di condensa)

2 |Resistenza di isolamento 500 Vc.c., 10 MQ min.

% Eccitazione Magnete permanente

?g Rigidita dielettrica 1.500 Vc.a. per 1 minuto

© [Metodi di protezione Autoraffreddato

S Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in “Caratteristiche forza-velocita” sono i valori alla temperatura di avvolgi-
mento del motore di 100 °C durante il funzionamento, in combinazione con un SERVOAZIONAMENTO. 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 4 ™ ~ Velocita 4 \\
motore motore motore \ motore NS
(m/s) 3 (m/s) 3 (m/s) 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 6
5 5 5
Velocita 4 A Velocita 4 ~ Velocita *
motore motore
(mis) 3 (mis) 3 e
A B A B >
2 2 A B
1 1 1
0 0 0
0 200 400 600 0 400 800 1200 0 400 800 1200
Forza (N) Forza (N) Forza (N)
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SGLFW/SGLFM con nucleo in ferro (400 V)

Tensione 400 V
Motore lineare 35D 50D 1ZD
modello SGLFW- 120A 230A 200B 380B 200B 380B
Forza nominale™ N 80 160 280 560 560 1120
Corrente nominale” Arms 0,7 1,4 2,3 4,5 4,9 9,8
Forza massima istantanea” N 220 440 600 1200 1200 2400
Corrente massima istantanea™ Arms 2,3 4,6 5,6 11,0 12,3 24,6
Peso moving coil kg 1,3 2,3 3,5 6,9 6,4 11,5
Costante di forza N/Arms 120,2 120,2 134,7 134,7 122,6 122,6
Costante BEMF V/(m/s) 40,1 40,1 44,9 44,9 40,9 40,9 ]
Costante del motore N /JW 13,8 19,5 33,4 47,2 51,0 721 2
Costante di tempo elettrica ms 3,5 3,5 15,0 15,0 17,4 17,2 5
Costante di tempo meccanica ms 55 5,5 3,2 3,2 2,5 2,2 g
Resistenza termica (con dissipatore) KW 1,57 0,96 0,82 0,32 0,6 0,28 g
Resistenza termica (senza dissipatore) |K/W 41 1,94 1,48 0,74 0,92 0,55 $
Attrazione magnetica N 810 1590 1650 3260 3300 6520
Dimensioni dissipatore mm 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40 254 x 254 x 25 400 x 500 x 40
Time Rating Continua
o |Classe diisolamento Classe B
§ Temperatura ambiente 0..+40°C
5 |Umidita ambiente 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
2 |Resistenza di isolamento 500 Vc.c., 10 MQ min.
% Eccitazione Magnete permanente
;.:3 Rigidita dielettrica 1.500 Vc.a. per 1 minuto
© [Metodi di protezione Autoraffreddato
S Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in “Caratteristiche forza-velocita” sono i valori alla temperatura di avvolgi-
mento del motore di 100 °C durante il funzionamento, in combinazione con un SERVOAZIONAMENTO. 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
6 6
5 5
Velocita 4 \\\ Velocita 4 —
motore I motore \\
(m/s) 3 gy A B (m/s) 3 C A 5
2 T < 2 == |
] ~ ; -
0 0
0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500
Forza (N) Forza (N)
SGLFW-50D380B SGLFW-1ZD380B
6
6
5 5 \\
Ve P \
elocita 4 ™ Velocita * ~
”1‘;:7;;3 5 \\ motore 4 A
™~ B
. _|a k (m/s) ~4<L
2 < 2 ~-<
1 T~ = 1
0 0
0 400 800 1200 0 400 800 1200
Forza (N) Forza (N)

SGLFW-50D200B
6
5
\\
Velocita 4 ~
motore
(m/s) 3k = B
2 T ~
1 -~
0
0 200 400 600
Forza (N)
SGLFW-1ZD380B
6
5 ~
NS
4 \\
Velocita
motore 5
ms) F~<J]2% B
2 = —
1
0
0 800 1600 2400
Forza (N)

Nota: la linea punteggiata indica le caratteristiche del motore 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.

Motori lineari Sigma
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SGLTW/SGLTM con nucleo in ferro (400 V)

Tensione 400 V
Motore lineare 35D 50D 40D 80D
modello SGLFW- 170H 320H 170H 320H 400B 600B 400B 600B
Forza nominale® N 300 600 450 900 670 1000 1300 2000
Corrente nominale” Arms 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® Arms 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 /W 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) K/wW 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*1 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 Continua
o |Classe diisolamento Classe B
§ Temperatura ambiente 0..+40°C
5 |Umidita ambiente 20 ... 80% (senza formazione di condensa)
2 Resistenza di isolamento 500 Ve.c., 10 MW min.
% Eccitazione Magnete permanente
IS Rigidita dielettrica 1.500 Vc.a. per 1 minuto
‘®  |Metodi di protezione Autoraffreddato
8 Temperatura di avvolgimento massima 130 °C

*

*

1. Il traferro non bilanciato risultante dalla condizione di installazione del moving coil causa un'attrazione magnetica su quest'ultimo.
2. Il valore indica I'attrazione magnetica generata su un lato della traccia magnetica.

Nota: 1. Le voci contrassegnate con un asterisco (*) e quelle riportate in “Caratteristiche forza-velocita” sono i valori alla temperatura di avvolgi-

mento del motore di 100 °C durante il funzionamento, in combinazione con un SERVOAZIONAMENTO. Gli altri sono a 20 °C (68 °F).

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.

2.

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
NG 5
4 4 4
Velocita A \B Velocita 4 N Velocita I~ Velocita I~
motore 3 motore A B motore 3 motore 3
(ms) == =T 7~ (m/s) 3 (m/s) (m/s)
, b p—— ok A B oo A B
< 2 =] =1~k T~k
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
.3 s N .3 N .3
Velocita Velocita Velocita Velocita N
motore A N motore A \ motore A \\ motore A \
(m/s) 2 (m/s) 2 (m/fs) 2 - (m/s) 2 ~
\\‘§ \ ~\.\ \ ~~d. \B ~~dL B\
. = B ] - B ; S ; SN -
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)
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SGLG[-30 coreless
Moving coil: SGLGW-30AL I 1BLID
Moving coil L1 L2 L3 L4 L5 Traferro Peso .
modello SGLGW- approssimativo®
kg
30A050BOD 50 48 30 20 20 0,85 0,14 *Il valore indica il peso del moving coil con
30A080BOD 80 72 50 30 25 0,95 0,19 sensore di Hall.
Vite di montaggio 4xM4,
profondita 5
N 6/"
f2tb unc g 1
: =2 3
‘ —o;s—l—ta—‘
‘ R} 2] »
I moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia quando
c <= a nella di
UaL\é%276,AWG26 g la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.
i 8 Cavo
‘ Targa ) UL2517,AWG25 22-M4,
3l I ] Profondita vite di montaggio:
é e L . L4l 5 mm su entrambi i lati
B 1—22_’1 i - |
S — 0
Tl L o
Blz i:. : = ¥
ol |
= R

Gr{spazio).

< >

Caratteristiche del

connettore del sensore Hall

Numero pin| Nome
Bma 1 45V (alimentazione)
5 —= 2 Fase U
Tipo di connettore: 3 FaseV
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W
prodotto da DDK Ltd. - -
5 |0V (alimentazione)
Connettori 6 Non utilizzato
Guscio connettore: 7 Non utilizzato
17JE-13090-02 (D8C) & Non utizaat
Connettore: 17L-002C of on utilizzato
17L-002C1 9 Non utilizzato

Traccia magnetica: SGLGM-30L ' [T JA

Disposizione dei pin del
connettore del motore lineare

Prolunga: SROC06JMSCN169
Tipo di pin: 021.421.1020
prodotto da Interconnectron

Connettori
Connettore:
SPOCO06KFSDN169

Numeropin| Nome | Colore filo

1 Fase U Rosso

2 Fase V Bianco

3 Fase W Blu

4 Non ufilizzatol -

5 Non ufilizzato| -

6 FG Verde/Giallo
7 [Non utilizzato -

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
@ ) 7 @

A2

fr’ Fori Nx4,5

8xControfilettatura 5L (18)
36 Passo 54
L2
L1283 (1 unita)
Fori di montaggio NxM4, profondita 6
@ 4 D A
Passo 54 N
27 L2 (27)

Unita di misura: mm

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

= =

Potenza
inversa VY
(\] bt i
Vi [ |
S
ot i

0 180 360 540
Angolo elettrico (° )

N
[}

|
|

44

24

Unita di misura: mm

Motori lineari Sigma
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OMmRON

SGLGI -40 coreless
Moving coil: SGLGW-40A[ 1 1B[1D
Moving coil L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso
modello SGLGW- approssimativo®
kg
40A140BOD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,40 *Il valore indica il peso del
40A253B0D 252,5 237,5 180 37,5 60 135 5 8 0,66 moving coil con sensore
40A365BLID 365 350 315 30 52,5 270 8 12 0,93 di Hall.
it L5 . L6 .
Vit 1 4 ori di montaggio filettati e
#4-40 UNC EF] mendm, protiogngd\('a' ‘S?Hr:v
€ s il il i ——
! A N N N |
° i « Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia nell'ordine di fase U, V e W.
72 & !
B L4 L3
‘ i Fori di montaggio filettati su "
entrambi i lati N1xM4 incisi, 0
:[ vJ | ) profondita 6 mm | -
2 _ —— %~ P - b - P L[
= “ |
3 |
R ‘ (7.5) |
\ / Al

Traccia magnetica di forza standard: SGLGM-40L L1 1B

Caratteristiche del

connettore del sensore Hall

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

Connettori

Guscio connettore:
17JE-13090-02 (D8C)
Connettore: 17L-002C o

17L-002C1

Numero pin

Nome

45V (alimentazione)

Fase U

FaseV

Fase W

0V (alimentazione)

Non utilizzato

Non utilizzato

Non utilizzato

olo[N|olals|w|n| =

Non utilizzato

Disposizione dei pin del
connettore del motore lineare

prodotto da

Connettori

Connettore:
SPOCO6KFSDN169

Prolunga: SROC06JMSCN169
Tipo di pin: 021.421.1020

Unita di misura: mm

Segnali di uscita del sensore Hall

Quando il moving coil si sposta nella direzio-

Interconnectron

ne indicata dalla freccia nella figura, la rela-
zione 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.

AN -
- Vu
Numeropin| Nome | Colore filo
ot
1 Fase U Rosso
" Potenza N

2 Fase V Bianco inversa Vv
3 Fase W Blu V) bt ot
4 [Nonutiizzato - N
5 [Non utilizzato) - Vw

- bt o
6 FG Verde/Giallo 0 180 360 540
7 [Non utilizzato) - Angolo elettrico (°)

Traccia magnetica di forza elevata: SGLGM-40L 1| 1B-M

Traccia magnetica di L1 L2 N Peso Traccia magnetica di L1 L2 N Peso
forza standard mm mm approssimativo forza standard mm mm approssimativo
modello SGLGM- kg modello SGLGM- kg
40090B 90 45 2 0,8 40090B-M 90 45 2 1,0
40225B 225 180 5 2,0 40225B-M 225 180 5 2,6
40360B 360 315 8 3,1 40360B-M 360 315 8 4.1
40405B 405 360 9 3,5 40405B-M 405 360 9 4,6
40450B 450 405 10 3,9 40450B-M 450 405 10 5,1
1191 (1 unita) L1 B3 (1 unita)
%, 7.4 Targa Etichetta di avertenza %o, 74
IS
|
o N o
Targa Etichetta di avvertenza H ©
X \
S % @ ® O\ |
L1 L .
o e e — O —— O ——&&\ fh
L2 (22,5) 25.4 ‘ Passo 45 ‘ 31‘ s
225 \ Fori di montaggio Nx¢5,5 (per unita) 225 i " L2 . l
Fori di montaggio Nx¢5,5 (per unita)
22,5 L2 (22,5) ZI:* f :Ig su entrambi i lati, 910 filettati, profondita 5,4L
r Passo 45 s i EEIEE 225 L2
T T 2| *ﬂﬁ’lﬂ?ﬂ L PEs0f5 | |
b Ps & XX \ ! ‘
@ @ R !
k| T e S S
! Unita di misura: mm

Viti di montaggio NxMS, profondita 13

Unita di misura: mm

\Viti di montaggio NxM5, E‘rolondna 13 mm
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OMmRON

SGLG[-60 coreless
Moving coil: SGLGW-60ALI 1 1B[ 1D
Moving coil L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso
modello SGLGW- approssimativo™
kg
60A140BOD 140 125 90 30 52,5 45 3 4 0,48 *Il valore indica il peso del
60A253B0OID 252,5 237,5 180 37,5 60 135 5 8 0,82 moving coil con sensore
60A365B0D 365 350 315 30 52,5 270 8 14 1,16 di Hall
<
o
=
(]
} ]
[7]
it i L5 L6 N Q
XVt 45 Fori di montaggio filettati arga <
#4-40 UNC [—_+_] N2xM4, profondita 6 mm $
N — — = 'r;
Il 1 o~ B _ _ _ B
L —I _ S _ T
' 8
254 S « Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia nell'ordine di fase U, V e W.
6.5 7.2 3 L1
= 1] (05,3)
48] ||| i 16, L4 L3
. = 45 Fori di montaggio filettati su
0 rol » entrambi i lati N1xM4 incisi, 0
=) =l ﬁl \‘ ) profondita 6 mm —
SV L —1 R =
- ;e — -
= = = —_— S — — —
l ]
7,5) @
i L2 (7.5) @
IR AR o) | |
(NEHIR |
| |
G J
» — — Nz Y — - — R
Spazio08,] |, Spazio08 Unita di misura: mm
Caratteristiche del Disposizione dei pin del Segnali di uscita del sensore Hall
connettore del sensore Hall connettore del motore lineare . ) L -
Numero pin Nome 4 > .Qu.ando il moving C.Oll si spo;ta nella dlrez!one
] - Prolunga: SROC06JMSCN169 indicata dalla freccia nella figura, la relazione
15V (@lmentazione) Tipo di pin: 021.421.1020 tra i segnali di uscita Su, Sv, Sw del sensore
2 Fase U prodotto da Interconnectron Hall e la potenza inversa Vu, Vv, Vw di ciascu-
3 Fase V na fase del motore & quella illustrata nella se-
Tipo di connettore: Connettori uente figura.
17JE-23090-02 (DBC) 4 Fasew Gonnettore: ¢ 9
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione)| SPOCOBKFSDN169 e, —
Connettori 6 Non utilizzato w ]
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numeropin| Nome | Colore filo bt
17JE-13090-02 (D8C) " 1 Fase U Rosso =
Connettore: 17L-002C o| 8 Non utiizzato > Fase V Bianco Potenza W
17L-002C1 9 Non utilizzato inversa Sv]
3 Fase W Blu ) bt bt
4 Non utiizzato| - -
5 [Non utiizzato| - v ISy
6 FG Verde/Giallo 0 180 360 540
7 Non utilizzatol - Angolo elettrico (°)

Traccia magnetica di forza standard: SGLGM-600] ] 1B Traccia magnetica di forza elevata: SGLGM-60[ 1 1B-M

Traccia magnetica di L1 L2 N Peso Traccia magnetica di L1 L2 N Peso
forza standard mm mm approssimativo forza standard mm mm approssimativo
modello SGLGM- kg modello SGLGM- kg
60090B 90 45 2 1,1 60090B-M 90 45 2 1,3
602258 225 180 5 2,6 60225B-M 225 180 5 3,3
60360B 360 315 8 41 60360B-M 360 315 8 5,2
60405B 405 360 9 4,6 60405B-M 405 360 9 5,9
604508 450 405 10 5,1 60450B-M 450 405 10 6,6
L1 :§3 (1 unita)
L1393 (1 unita) % _ ) % 4
o, 7.4 Targa Etichetta di avvertenza V" T—r—t—i

|
I
|
Etichetta di avvertenza o ! 8
® |
i
L e L ,

GO G — OO\ Y

@ @ @ @
N % &7 7 N N7 L] ]
X Passo 45 ] 12,7] Passo 45 ] T
225, L2 22,5) 254 225 L2 31.8
Fori di montaggio Nx¢5,5 (per unita) " Fori di montaggio Nx¢5,5 (per unita)
- o = o —
<272’5 L2 (22,5) g[ ES==1 i su entrambi i lati, ¢10 filettati, profondita 5,4L
Passo 45 ] 54 22,5 L2
‘ EEELE M Passo 45 —‘
|
& & XX ‘ ‘ T T
f\ A @ 6 I o
Viti di NxMS5, profondita 13 mm Unita di misura: mm \ ! Unita di misura: mm
T

Viti di montaggio NxMS, profondita 13 mm
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OMmRON

SGLG[-90 coreless
Moving coil: SGLGW-90A200A[ 1D
Moving coil L1 L2 L3 L4 L5 L6 N1 N2 Peso
modello SGLGW- approssimativo®
kg
90A200A0 199 189 130 40 60 95 3 4 2,2 *Il valore indica il peso del
moving coil con sensore di Hall.
L5 L6 N
95 Viti di montaggio N2xM6,
[ profondita 9 mm
I ——Aa—————ﬂ‘—————%—————e—
2xviti ‘ 1 H ! ! g[
#4-40 UNC ,77%,7777;&,7777%777747
Cavo E?j Di Viti di montaggio 2xN1-M6, profondita 9 mm
UL20276, AWG26 i 2 Targa (su entrambi i lati)
‘ 3 L
\ ‘ i Y, L4 L3
49 T 3 y 65 4m (Vedere nota) l
(©5.3) A =
g | — % ——¢ - — ]+
Cavo g \ \
2 UL2517, AWG15 3 I a
el T Y7
- 12 7/
—L J Ll |
O — O O — 0 — O — O -
Spaziol] Spaziol Nota: il moving coil si sposta nella direzione
118 indicata dalla freccia quando la corrente e X
passa nell'ordine di fase U, V e W. Unita di misura: mm
50,8

Disposizione dei pin del

Caratteristiche del
connettore del sensore Hall

connettore del motore lineare

Prolunga: SROC06JMSCN169

Segnali di uscita del sensore Hall

Quando il moving coil si sposta nella dire-
zione indicata dalla freccia nella figura, la

6 . A A .
9 L Numero pi Nome Tipo di pin: 021.421.1020 relazione tra i segnali di uscita Su, Sv, Sw
1 |sv prodotto da Interconnectron del sensore Hall e la potenza inversa Vu,
<1 2 Fase U Vv, Vw di ciascuna fase del motore &
Connettori i §
quella illustrata nella seguente figura.
Tipo di connettore a pin: 3 Fase V Connettore:
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W SPOCO06KFSDN169
prodotto da DDK Ltd. = Tov = =
i Numeropin| Nome | Colore fil Vu
Connettori 6 Non utilizzato e oo Su
Guscio connettore: 7 Non ufiizzato 1 Fase U Rosso —
17JE-13090-02 (D8C) 2 Fase V Bianco Potenza
Connettore: 17L-002C o 8 Non utilizzato Fase W Bl inversa VV SV
17L-002C1 9 Non utilizzato 3 V) bt ]
4 INon utiizzato - —
5 INon utiizzato - Vw
6 FG Verde/Giallo At ° b
7 INon utiizzato| - 0 180 3§° 540
Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLGM-90[ [ I 1A
Traccia magnetica L1 L2 N Peso approssimativo
modello SGLGM- mm mm kg
90252A 252 189 4 7,3
90504A 504 441 8 14,7
L1334 (1 unita) 138, , 185
Etichetta di avvertenza
0|
[=21Te]
=|o|
L2 R .51‘ 508
\ N-fori di montaggio (per unita)
19 L2 e, o
Passo 63 ‘ 58
. . . D) ssll.
A4 A4 A4 A4
X

\

{

Viti di montaggio N-M6, profondita 14,5

Unita di misura: mm
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OMmRON

SGLF[1-20 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-20A I JACID

Moving coil L1 L2 L3 N Peso approssimativo

modello SGLFW- kg

20A090A0 91 36 72 2 0,7

20A120A0 127 72 108 3 0,9

50 min,
30| 30
32y, 2 Trace . Sensore Hall 5
¢S o i_ raccia magnetica o'
o] -~ - _ _ PR N —
q = I R ; £
- o =
g9 e SI [ — - i - 3
8 s R i 2
05 o vl 3| g (]
) Bl . / S 4m (Vedere nota) E
34 4,2: con copertura magnete) o2 .
(4: senza copertura magnete) zzti(z(‘)hUNC > \e/me;e tl;).ﬂgure o @
10.2: con copertura magnete) \ (Spazio 0,8: con copertura magnete) L3
(10: senza copertura magnete) (Spazio 1: senza copertura magnete) ) k
450.1 @@, 30 min. \ ;5 W]

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

@ SGLFW-20A090ACD @ SGLFW-20A120A00D
Fori filettati 2xM4, profondita 5,5 Fori filettati 3xM4, profondita 5,5
I [ o (N
« [T S N [ ka) Sre
g T ]
ZT o Unita di mi
o .
o 30|, 36 o 30| 36 nita di misura: mm
72 N
Disposizione dei pin del - ’
Caratteristiche del connettore del motore lineare Segnali di uscita del sensore Hall
connettore del sensore Hall 1 Quando il moving coil si sposta nella dire-
9 6 Numeropin]  Nome Prolunga: SROCOGIMSCN169 zione indicata dalla freccia nella figura, la
Hﬁm 1 |+5V (alimentazione)| Tipo ‘up'g' ?2'1 421 '102:’ relazione tra i segnali di uscita Su, Sv, Sw
5 La—nJ, 2 Fase U prodotto da Interconneciron del sensore Hall e la potenza inversa Vu,
3 Fase V Connettori Vv, Vv_v di ciascuna fase del ‘motore é
Tipo di connettore: 2 Fase W Connettore: quella illustrata nella seguente figura.
17JE-23090-02(DBC) SPOCOBKFSDN169
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione) ¥ ¥
Connettori 6 | Non utilizzato Numeropin| Nome | Colore filo WSy
Guscio connettore: 7 Non utilizzato 1 Fase U Rosso ,\v
17JE-13090-02(D8C) m "
Connettore: 17L-002C o 8 Non utilizzato 2 Fase V Bianco r;‘?/ggéa Vv S
17L-002C1 9 Non utilizzato 3 Fase W Blu v) bt 4
4 INon utiizzato| - -
5 INon utiizzato| - vw S
" ft &
6 F.G Verde/Giallo 0 180 360 540
7 [Non utiizzato - Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLFM-200 ][] JA
Traccia magnetica L1 'g’; L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLFM- e kg
20324A 324 270 (54 x 5) (331,6) 6 0,9
20540A 540 486 (54 x 9) (547,6) 10 14
20756A 756 702 (54 x 13) (763,6) 14 2
(L3)
Moving coil 9,9
- = Fori di montaggio
E g 2xNx¢4,8
— -
%] A & R R R R
- d o g S JRaYSTrg)
g AR NJE L]
A r3 o 4 4 4 R &4 " 14
@] )
m’ A
6 4 < o "
P Segni di riferimento Targa Segno di riferimento S_feg‘no dlt
o 64 (sono incisi due segni da ¢4). 54 (54) | fiferimento
0
- L2
\ | spaziot) 30.8-02 E (30.8)
45+0,1 L1.03

Vite

L Altezza testa della vite: 4,2 mm max.

di montaggio

Unita di misura: mm

Nota: 1. E possibile collegare pili tracce magnetiche SGLFM-2000000JA. 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 puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.

Motori lineari Sigma
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SGLF[1-35 con nucleo in

ferro

Moving coil: SGLFW-35[ [ 11" JACID

Moving coil L1 L2 L3 N Peso approssimativo
modello SGLFW- kg
3500120A0D 127 72 108 6 1,3
350230A0D 235 180 216 12 2,3
50 min. L1
30,1, 30, L2 2
S Hall, 36 I
(32),,.2 Traccia magnetica ensore na % g" o)
0 = ~
b | =
B = T T W fq
2| 1 g i
gl 3l glult o R i EJ?L,@ NI O
g I < g re] ' Al — ® @ '
e L i - =)
= 3 e 7
6),4 - oxviti ) Vedere le figure @ e @ sotto. =
(4,2: con copertura magnete) vitl OF .
34 (4 senza copertura magnete) 440UNC D | N L3 7
(10,2: con copertura magnete) (Spazio 0,8: con copertura magnete) 30 min\ {12
(10: senza copertura magnete) | 4 (Spaziot: senza copertura magnete) Q></°J° / : | -
40,1 o Il moving coil si sposta nella
direzione indicata dalla freccia
0 quando la corrente passa
Wl nell'ordine di fase U, V e W.

® SGLFW-350120A0D
Fori filettati 6xM4, profondita 5,5

@ SGLFW-350230A0D

Fori filettati 12xM4, profondita 5,5

_ [rl &1 o1 _ e Sl &1 el 51 1
o] &1 %) 12T ol @ & 4) 12f 19 (4] r
@ o =
| - gI o ) gI
!
al @ 30| 36 oo 20 364’]
T 72 . 180 (36 x 5)
Unita di misura: mm
SGLFW-35A000AOD SGLFW-35DO0O0OAOD o )
Caratteristiche del Disposizione dei pin del connettore Disposizione dei pin del connettore Segnali di uscita del sensore Hall
connettore del sensore Hall del motore lineare da 200 V del motore lineare da 400 V Quando il moving coil si sposta nella
[Numero pin| Nome 2 irezi indi ; o
- & Prolunga: SROCOBJMSCN169 5 Prolunga: LRRAGGAMRPN1g2  Cirezione indicata dalla freccia nella fi
aﬁa 1 sV Tipo di pin: 021.421.1020 5 1 Tipo di pin: 021.147.2000 gura, la relazione tra i segnali di uscita
5 L=, 2 Fase U prodotto da Interconnectron prodotto da Interconnectron Su, Sv, Sw del sensore Hall e la poten-
3 FaseV 2 za inversa Vu, Vv, Vw di ciascuna fase
Tipo di connettore: " Frse W Connettori Connetior_ del motore & quella illustrata nella se-
7JE-23090-02 (D8C) ase Connettore: Connetiore: guente figura.
prodotto da DDK Ltd. 5 0V (alimentazione) SPOCOBKFSDN169 LPRAOSBFRBN170
Connettori 6 Non utilizzato - Vu
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Numeropin] Nome Numero pin :lomz
17JE-13090-02(D8C) ™ 1 Fase U 1 -ase
8 Non utilizzato Potenza
Connettore: 17L-002C o 2 FaseV 2 Fase V inversa
17L-002C1 9 Non utilizzato (V)
3 Fase W 4 Fase W
4 |Non utizzato| 5 [Nonutiizato yaN
5 |Nonutiizzato| 6 [Nonutiizzato v ]
ft &
6 FG @D Messaatera) 0 180 360 540
7 [Non utilizzato| Angolo elettrico (° )
Traccia magnetica: SGLFM-35[ [ [ JA
Traccia magnetica L1 'g'; L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLFM- 4 kg
35324A 324 270 (54 x 5) (334,4) 6 1,2
35540A 540 486 (54 x 9) (550,4) 10 2
35756A 756 702 (54 x 13) (766,4) 14 2,9
L3
Moving coll . z:,’\“:lld'j"s’“agg“’
:D{ — - — -
= Ed ka % & \
4 5 ] HIEIEIER,
J | I B 3 o Ff NG Sr e 7
- ; DL Il
& & + > 2 ST 1S
ﬂ m
<]
6, 4 Segno di
- . Segno di riferimento
Segni di rif 1 Targa
19l 34) (son0 incis Qe Segni da 4) 54 ¢ (4 erimento
(Spaziot) 228, L2 32,2
45401 L1834

L'altezza massima della testa della vite deve essere di 4,2 mm.

Dimensioni del gruppo

Unita di misura: mm

Nota: 1. E possibile collegare piu tracce magnetiche SGLFM-35C10ICJA. 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 puod avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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OMmRON

SGLF[1-50 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-50L 11 /B[ID

Moving coil L1 L2 L3 N Peso approssimativo

modello SGLFW- kg

500200B0OD 215 120 180 6 3,5

500380B0D 395 300 360 12 6,9

50 min. L1
30 55 L2 40
(40) 3 X . Sensore Hall 60 :
Traccia magnetica &l B ©
~ I 19 = | o
= —) £
ol | 8w 8 ey gl B Wl @] g
N < & < 0
NeLE p e a @ @@ ) 7
—= £ =+ s
< o o <
© 05 2ait Vedere le figure £ moving coil si sposta nella direzione | $
(5,2: con copertura magnete) @ e @ sotto. indicata dalla freccia quando la corrente
43 5. senza copertura magnete) L3 passa nell'ordine di fase U, V e W. 10
o 0
ol o)
(Spazio 0,8: con copertura magnete) ~

(Spaziot: senza copertura magnete)

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

® SGLFW-5000200B0D
6xfori filettati, profondita 7

@ SGLFW-5000380BOD
12xfori filettati, profondita 7

A i eyl 51 &l 7yl Bl
& o) & —t| -[€
o] w & ol fo} o :_A &1 r 2r &1 &1 12
~| @
R ~| Sy eyl Sl 3l el Sl 31
fot fol ol 2 ) ] [N &1 &1 A
i Il Il
| w i Y 30 60
20 60 e 300 (60 x 5) N
120 Unita di misura: mm
[ |
. | SGLFW-50A000AOD SGLFW-50D000AOD s idi ita del Hall
Caraltenslhche del Hall Disposizione dei pin del connettore Disposizione dei pin del connettore egnali di uscita del sensore Hal
connettore del sensore Hal del motore lineare da 200 V del motore lineare da 400 V Quando il moving coil si sposta nella
9 5 Numeropin] _Nome 1 2 SROCORIMSCN1E Prounas: LARAGGAMAPN162 direzione indicata dalla freccia nella
1 [+5V (alimentazione) rolunga: rolunga: figura, la relazione tra i segnali di
o 3 Tipo di pin: 021 4211020 1_"Tipo di pin: 021.147.2000 9 o Su. Sv Sw del 9 Hall
5 2 Fase U prodotto da Interconnectron prodotto da Interconnectron uscita Su, _V' W Cel sensore _a_ e
3 FaseV > la potenza inversa Vu, Vv, Vw di cia-
Tipo di connettore: Connettori Connettori scuna fase del motore e quella illu-
7JE-23090-02 (D8C) 4 FaseW Connetiore: Connettore: strata nella seguente figura.
prodotto da DDK Ltd. 5 |0V (alimentazions) SPOCOBKESDN169 LPRAO6BFRBN170 - —
Connettori 6 Non utilizzato N
i : i Numeropin| Nome Nome U sy
Guscio connettore: 7 Non utilizzato p {1
17JE-13090-02 (D8C) " 1 Fase U 1 Fase U =
Connettore: 17L-002C o 8 Non utilizato FasoV Potenza
17L-002C1 9 | Non utilizzato 2 | FaseVv 2 ase inversa Vv S
3 Fase W 4 Fase W V) [ It
4 [Non ufilizzatol 5 [Nonutilizzato| ()
5 |Non utiizzato] 6 [Nonutlizzato \ IS
6 FG @ Messaatera 5 \1’0 360 \5’0
7 INon utiizzato| Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLFM-500 ][I JA
Traccia magnetica L1 'g’; L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLFM- ~ kg
50405A 405 3375 (67,5x5) | (416,3) 6 28
50675A 675 607,5 (67,5 x9) (686,3) 10 4,6
50945A 945 877,56 (67,5 x13) | (956,3) 14 6,5
)
Fori di montaggio
Moving coil &l 2xN-05,8
*“ i 9 B - A - -
T 576 11 4 ggﬁﬁﬂ%
o B H 2 Ll
el & o % % e Py
o)
2 4.5 Segni di riferimefto Targa
1413 (sono incisi due segni da 64) 67.5 Segno di riferimento (67.5) Segno di
(Spazio) 3949, L2 (39.4)
58+0,1 1184

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 piu tracce magnetiche SGLFM-50C0000A. 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 puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
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OMmRON

SGLF[1-1Z con nucleo in ferro
Moving coil: SGLFW-1Z[ [ 11'1B[ 1D

Moving coil L1 L2 L3 N Peso approssimativo
modello SGLFW- kg
1Z0200B0OD 215 120 180 8 6,4
1ZD380BOD 395 300 360 18 11,5
50 min., L1
y " 30 55 L2 40
Traccia magnetica Sensore Hall 50 al p
e D s S e e =]
® B | © ® ® J
1 I
g I B pLot e o
g I ﬁqr & 1
I i
@
B B3 ® | 8 8 |® |
2xviti / E a2
4-40 UNC L Ve e i @ I moving coil si sposta nella direzione B
/ @eder@e; @ igure  “indicata dalla freccia quando la =
A e (@ sotto. corrente passa nell'ordine di fase
(5,2: con copertura magnete) )
(5: senza copertura magnete) \,/\‘ > 50 min, | 25, L3 UVeW. 10
(Spazio 0,8: con copertura magnete) AP a9
58 +0.1 | (Spaziot: senza copertura magnete)
(14,2: con copertura magnete) ~]
(14: senza copertura magnete) AA
I I I 1
, . , .
® SGLFW-1ZO200BOD @ SGLFW-1zD380BOD
9xfori filettati M5, profondita 7 18xfori filettati M5, profondita 7
e o Sl
o . o B} -G
By 51 31 el
8| 2 tr & 8| 0¥ fo} fel ot ol fol ol
& ol 1 3l 8
fo &} &) i fo}———{op-——-[a} - fel-—1g}
EE Aol
<+| - < ¥
- 55 60 | - 55, ._JGO
120 300 (60x5) L
Unita di misura: mm
SGLFW-1ZA200A0D SGLFW-1ZDOOOAOD
Caratteristiche del Disposizione dei pin del connettore Disposizione dei pin del connettore Segnali di uscita del sensore Hall
connettore del sensore Hall del motore lineare da 200 V del motore lineare da 400 V/ Quando il moving coil si sposta nel-
o L N~ !
9 = fumeropiy _ Nome Prolunga: SROCOBJMSCN169 6 Prolunga: LRRAOGAMRPN1g2 |2 direzione indicata dalla freccia
Hﬂ‘a 1 45V (alimentazione) Tipo di pin: 021.421.1020 1 Tipo di pin: 021.147.2000 n_ella flgura, la relazione tra i segnali
5 =1 2 Fase U prodotto da Interconnectron prodotto da Interconnectron di uscita Su, SV{ Sw del sensore
3 FaseV 2 Hall e la potenza inversa Vu, Vv, Vw
Tipo di connettore: ase Connettori Connettori _ di ciascuna fase del motore & quella
17JE-23090-02(D8C) 4 Fase W Connetore: Eg;r:)?éiRBN 170 illustrata nella seguente figura.
prodotto da DDK Ltd. 5 |0V (alimentazione)| SPOCOBKFSDN169 — —
i 6 Non utilizzato
Connettori - Numero pin| Nome Numero pin] Nome vu
Guscio connettore: 7 Non utilizzato ] Fase U 1 Fase U
17JE-13090-02(D8C) 8 Non utilizzato Potenza
Connettore: 17L-002C o - 2 Fase V 2 FaseV inversa v
17L-002C1 9 Non utilizzato 3 Fase W 4 |Fasew V)
4 Non utilizzato 5 [Non uilizzato)
5 Non utilizzato 6 [Non utiizzato W s
6 FG @  |Messaatera) B \1/80 360 \5’40
7 Non utilizzato Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLFM-1Z[ L1 JA
Traccia magnetica L1 'g'; L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLFM- e kg
1Z405A 405 337,5(67,5x5) | (423,9) 6 73
1Z675A 675 607,5 (67,5 x9) (693,9) 10 12
1Z945A 945 877,5 (67,5 x13) | (963,9) 14 17
(L3)
86" 2xN-¢7, fori di montaggio
Moving coil 4 85 g: 01",05[" ;l‘:s‘at;ra contatore,
3 k
& 6> B
,,j, @) o)
- ‘ EREE i W [ N
i @) of
. 8 M ! W / MM / ” ” ” ”
& 4 == = ® & 3
s g
4], (43) 67,5 Segno di riferimento A%é]_. Segrodi
(Spaziot) 4328, L‘Z “3,2)
58101 Segni di riferimento L183

(sono incisi due segni da ¢4),

Unita di misura: mm

L'altezza massima della testa della vite deve essere di 6,7 mm.

Dimensioni gruppo
Nota: 1. E possibile collegare pili tracce magnetiche SGLFM-1ZOOOA. 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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OMmRON

SGLT[I-35 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-35D[ [ I IHC 1D

Moving coil L1 L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLTW- kg
35D320HOD 315 288 (48 x 6) 17) 14 8,8
Fori filettati NxM86, profondita 12
70
56 O P] 30 L1
ol 3 621 s Traccia magnetica 130 T / L2 {L3)
|l [——» ‘u_
[ 4y ¢ o o 6 & o o
~ _ £
ol 8 & ol & 2o % A g
RS o & """ R ¢ (7]
SEEEE - g 7
S
4 4 4 6 b L o
5 o @’g Il moving coil si sposta nella direzione (2]
= ] § 551 indicata de_ll\a freccia quando la corrente
gg E g Tubetto di protezione passa nell'ordine di fase U, V e W.
gz %8 2xvit
818 olg #4x40 UNC
|8 ol
glg  °l§
35 w3
[ S
e 2 S — |
T sls A
e Cavo (
uL20276, AWG28 | |——+V~—ruw—on" 1 .\
Unita di misura: mm
Segnali di uscita del sensore Hall
" . Quando il moving coil si sposta
Schema di cablaggio s S
del cavo del sensore Hall coﬂ:ﬁgilglefiemd:(loz""::‘are n_ella dlrez!one indicata Qalla frec-
s Numero pin Nome s cia nella figura, la relazione tra i
1 +5Ve.c. 5 1 Numeropin| Nome segnali di uscita Su, Sv, Sw del
2 Fase U 1 Fase U sensore Hall e la potenza inversa
4 2 Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del
3 Fase v 2 | FaseV motore & quella illustrata nella se-
Tipo di connettore: 2 Faso W @ 4 |Fasew et
17JE-23090-02(DEC) jone: L P [rpw— guente figura.
prodotto da DDK Ltd. 5 ov Tipo di pin: 021.147.2000
Connettori 6 | Nonutiizzato | prodotioda 6 [Nonutizeto vu s
Guscio connettore: 7 | Non utilizato Connettori @ |ressaaters
17JE-13090-02(D8C) 8 | Non utilizzato onnettore: Potenza
17L-002C1 9 Non utilizzato (V)
Vw|
0 180 360 0
Angolo elettrico (° )
Traccia magnetica: SGLTM-35[ 1[I 1H 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 07 L2 N Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i
modello SGLTM- -0,3 approssimativo distanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.
ki 2. La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
X s e L T
35324H 324 270 (54 % 5) 8 48 3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
35540H 540 486 (54x9) | 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 dimensioni

specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magnetiche
come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori contrasse-
gnati con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della spedizione.

5. Usare delle viti a esagono incassato di una forza minima pari a 10,9 per
montare le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.
L1538
1532 L2 (54) |,
54
L L L L L L J
3 NUER IR RN It
i Hhd i ihi e e B 4 &
70, o = =
e 338 L2 30,6)
3 Bl ‘L,‘ Moving coil 54 54
(=)
= = T == R
5 L : y
P ! 1)
£51 2 F—h 8 8 L "
8% o ‘ oS T| e A
B an ‘ ‘ | L
o — 1 i * @ _ - 1
¥ - s Rrr==E ] —-@ nt._ﬁj
< T_@ES ] Fori di montaggio 2xN-¢7 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).
8 3 8 Bz e
Distanziali: non rimuoverli finché il moving coil
{ Spazio 2xFori filettati N-M6, profondita 8 i non é montato sulla macchina.
Include una copertura magnete spessa 0,2 mm. ‘9‘9 4 ;“—" 4 4 tr =
2, I
- b i| & i| & | & | & i| &
2_ ¥2.4:03 | | m W ‘ W

]
) 398, L2 54) |
(12) L1833

W

Montare latraccia magnetica Nontare l traccia magnetica
inmodo che e superfci #9040,3 in modo che le superfici
linea deltangolo siano n lnea
con il gradino interno. con i radino intemo,
Di ioni del gruppo
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OMmRON

SGLT[I-50 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-50D[ I THCID

(19,1)

(23.1: senza copertura magnefe)

(23,3: con copertura magnete)

(Distanza 0,8 con copertura magnete)
(Distanza 1 senza copertura magnete)

Schema di cablaggio
del cavo del sensore Hal

Moving coil L1 L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLTW- kg
50D170HOD 170 144 (48 x 3) (16) 8 6
50D320HOD 315 288 (48 x 6) 17) 14 11
Fori filettati NxM8, profondit 12
L 02 [X (8851) .30 L1
o = 10 / L2 (L3)
gs = S 2 s, | I
| 5 ¢+ © % \
3| 3 T 1 pes E ”
84 . |4=4 ¢  — g L A
- Ll I S . .

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

Tubetto di protezione nell'ordine di fase U,V e W.
500150 =

2xviti

#4x40 UNC ;
7

500:50 ! —

Cavo

(04.2)

UL20276, AWG28

Disposizione dei pin del

Unita di misura: mm
Segnali di uscita del sensore Hall

Quando il moving coil si sposta
nella direzione indicata dalla frec-

Numeropil ~ Nome connettore del motore lineare cia nella figura, la relazione tra i
. 1 +5Vec. Numeropin] Nome segnali di uscita Su, Sv, Sw del
] Fase U sensore Hall e la potenza inversa
2 Fase U Vu, Vv, Vw di ciascuna fase del
Tibod 3 FaseV 2 |FaseVv motore & quella illustrata nella se-
1TIE-23000-0(05C) 4 FasoW oner L . 4 |FaseW guente figura.
prodotto da DDK Ltd. 5 ov Tipo di pin: 021.147.2000 5 onuiizzdy
Connettori 6 | Nonutiizzato | prodotio da 6 [Nonuliizalo Vu
Guscio connettore: 7 Non utilizzato Connetiori © |Messaatera
17JE-13090-02(D8C) - -
Connettore: 17L-002C o 8 Non utiizzato Eﬂnne“me' 70 iﬁ:‘?,(:rr;zaa W
17L-002C1 9 | Non utiizzato. PRARRETRET )
Vw|
0 180 360 540
Angolo elettrico (° )
Traccia magnetica: SGLTM-500 1 1H 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 L1007 L2 N Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i
modello SGLTM- 3 approssimativo distanziatori finché il moving coil non &€ montato su una macchina.
kg 2. La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
50324H 324 270 (54 x 5) 6 8 una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
40H 4 4, 4 % 1 1 ; . > iy
50540 540 86 (54 x 9) 0 3 4. Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le
50756H 756 702 (54x13) | 14 18 tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensioni

19,1501

specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magnetiche
come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori contrasse-
gnati 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.

#90:0.3

*91,56+1 (preshipment)

*Massimo 131 (preshipment)

19,1401

Fori di montaggio 2xN-07 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).

Distanziali: non rimuoverli finché il moving coil
non & montato sulla macchina.

s
T b .. !’—cn ==
i .
e e e e el e +)
IPIRIE NI
. (N 1
Fori filettati 2xN-M6, 54 ‘
profondita 8 455, L2 (54)
8 L1835
Montare la traccia magnetica Montare la traccia magnetica
inmodo che e superfici %90:0.3 in mado che e superici
dell e in linea con — in linea con
il gradino intemo. il gradino inteno,
Dimensioni gruppo

160

Servosistemi c.a.



OMmRON

SGLT[-40 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-40D[ [ 1[1B[]

Moving coil L1 L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLTW- kg
40D400B0O 395 360 (60 x 6) (15) 14 20
40D600B0O 585 540 (60 x 9) (25) 20 30
(83) Sensore Hall Fori filettati NxM8, profondita 16 mm
78 63 L1
= 75 Presa 20 / L2 (L3) .
g 16, |, Traccia magnetica 40 { 60 g
AN W S T S S S £
7]
a o < .a
HE 8 — - S
= @
o n
O e S S S S S S S S
=] ) % sxviﬁ « Il moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia quando
2 = 2|8 la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.
Zl 2 9|E 64 min
EEHE
SEEIH
HERLS : o T e e e e e e
2|2 8|8 !
alg 5|5
1 . S U
4 %% Targa Unita di misura: mm
- X L o Segnali di uscita del sensore Hall
Caratteristiche del Disposizione dei pin del . . .
connettore del sensore Hall connettore del motore lineare Quando il moving coil si sposta nella
Numero pin Nome Numero pin| Nome direzione |nd|lcata dal!a frecc@ rl1ella Afl-
PR PvP— A Fase U gura, la relazione tra i segnali di uscita
DO O A B Fase V Su, Sv, Sw del sensore Hall e la po-
2 Fase U co o8 tenza inversa Vu, Vv, Vw di ciascuna
C Fase W N .
o . 3 Fase V fase del motore & quella illustrata nella
Tipo di connettore: D |Messaaterm| te fi
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W Tipo di presa: MS3102A-22-22P seguente figura. —
prodotto da DDK Ltd. 5 |0V (alimentazione))  prodotta da DDK Ltd.
Connettori 6 Non utilizzato Connettori vu Sul
Guscio connettore: 7 Non utilizzato
Connettore angolato: )
17JE-13099-02 (D8C) 8 Non utilizzato MS3108E22-228 Potenza W
Connettore: 17L-002C o inversa Svi
17L-002C1 9 Non utilizzato v) kt {4t
=
vw 3
0 180 360 540
Angolo elettrico (°)
Traccia magnetica: SGLTM-401 1A 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 L1017 L2 N Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i
modello SGLTM- -0,3 approssimativo distanziatori finché il moving coil non € montato su una macchina.
kg 2. La traccia magnetica puo avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
40405A 405 337,5(67,5%5) | 6 9 3 gEna dls_tgrza rlrlunlma :ﬂ 2|00 n(;m dtalla traccia m?gaet(ljc;a.
. ossibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
40675A 7 7,5 (67,5 x 1 1 possibtie co ;
0675 675 607,5 (67,5 x 9) 0 5 4. Le dimensioni contrassegnate con un asterisco (*) sono quelle tra le
40945A 945 |877,5(67,5x13)| 14 21 tracce magnetiche. Assicurarsi di attenersi esattamente alle dimensioni

specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magnetiche
come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori contrasse-
gnati 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.

L83
15.8 L2 (67.5)
67,5
TTT TTT TTT TTT TTT TIT
gl [k [
SR S S L o g
i S *heShes
©3) . | | R |
63 A 37.5.82, L2 N
ht Moving coil 67.5
< 7 r = 5 =
B === 016U e —
Sl g ——‘—'—{‘ 5 T T T T T
2| & o 2 o ‘ : ‘
glel ¢ 3l = ‘ I ‘ ' ! ! !
213 & I 3| 5 |
> 8 ﬂfff‘fm 2 N
ol = o ' o
olml ¢ g i s W | REEE
2|y & C o ¥ ' L ‘ L
2| e | B e e e e e B e e
* ; ;* C)V 48 (15) 36,1 Fori di montaggio 2xN-¢9 (fare riferimento alla vista in sezione per la profondita).
_ o o N Distanziali: non rimuoverli finché il moving coil non & montato sulla
macchina.
—e—-- Viti 2xN-Ms, profondita 10 13793 ' N .
) [ 56 N L | ‘|+‘|‘ N
1 : =) == =
V‘ i < S WQ W¢ W¢ W{} S
AT g| 1403 i i i i i i | |
77707777477 K S N N N AN 0 N1 A
100*8© ichs oo 675
itgea | |emesmenieen| gy L 675)
Dimensioni del gruppo (7.6) L1:33

Unita di misura: mm
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OMmRON

SGLT[1-80 con nucleo in ferro
Moving coil: SGLTW-80D[ I B[]

Moving coil L1 L2 (L3) N Peso approssimativo
modello SGLTW- kg
80D400B0 395 360 (60 x 6) (15) 14 30
80D600B0 585 540 (60 x 9) (25) 20 43
Sensore Hall Fori filettati NxM8, profondita 16
(120)
115 Presa 63 L1
g 75 Moving coil 20 / L2 (L3)
] 40 60
RN S e S S S S S S S S

(111,8)

(19,1)

(25,3: con copertura magnete)

(25,1: senza copertura magnete)
(Spazio 1,2: con copertura magnete)
(Spazio 1,4: senza copertura magnete)

Caratteristiche del

$ 5 % %+ + + & %

« I moving coil si sposta nella direzione indicata dalla freccia quando

la corrente passa nell'ordine di fase U, V e W.

connettore del sensore Hall
6

9
Numero pin| Nome
4 1 +5Ve.c.
2 Fase U
Tipo di connettore: 3 FaseV
17JE-23090-02 (D8C) 4 Fase W
prodotto da DDK Ltd. 5
Connettori 6 Non utilizzato
Guscio connettore: 7 Non utilizzato
17JE-13090-02 (D8C) —
Connettore: 17L.-002C o| 8 Non utilizzato
17L-002C1 9 Non utilizzato

Traccia magnetica: SGLTM-80[ L [ JA

Disposizione dei pin del
connettore del motore lineare

Unita di misura: mm
Segnali di uscita del sensore Hall

Quando il moving coil si sposta nella
direzione indicata dalla freccia nella fi-

Numero pin| Nome gura, la relazione tra i segnali di uscita
0o oA A Fase U Su, Sv, Sw del sensore Hall e la poten-
co o8 B FaseV za inversa Vu, Vv, Vw di ciascuna fase
del motore & quella illustrata nella se-
C_|FaseW guente figura.
Tipo di presa: MS3102A-22-22P P Messa a terra = =
prodotta da DDK Ltd. Vu
Sul
Connettori bt
Connettore angolato: Potenza -
MS3108E22-228 inversa Vv S
V) bt {4
=
/w S
ft fd
0 180 360 540
Angolo elettrico (°)
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 07 L2 L3 N1 | N2 Peso montati dei distanziatori sulle tracce magnetiche. Non rimuovere i
modello SGLTM- -03 approssi- distanziatori finché il moving coil non & montato su una macchina.
mativo 2. La traccia magnetica pud avere degli effetti sui pacemaker. Tenersi a
kg una distanza minima di 200 mm dalla traccia magnetica.
80405A 405 337,5 337,5 11 14 3. E possibile collegare tra loro due tracce magnetiche di un gruppo.
(675 x9) | 38,75 x10) b acon magnaliche. ASsetrirs: ot ationors castamane alls dmension
T iche. icurarsi di rsi i ioni
80675A 675 607,5 607,5 10| 19 24 specificate nella figura riportata sopra. Montare le tracce magnetiche
(67,5x9) | (33,75x18) come illustrato nelle figura Dimensioni del gruppo. | valori contrasse-
80945A 945 877,5 887,5 14 | 27 34 gnati con un asterisco (*) sono le dimensioni prima della spedizione.
(67,5 x 13)| (33,75 x 26) 5. Utilizzare viti a brugola con una forza minima pari a 10,9 per montare
le tracce magnetiche. Non utilizzare viti in acciaio inossidabile.
L1gl
16,982 L2 (67.5)
67.5
R T
I el LI L L
020, o el el el Gl e )
_ o peelees  ladsdacasnes TATH
g , — 1V 3948, - L3 o e 37.9) i
2| § o2 ' 33,75 67.5
R EREE = — - T = —
. P el snan s a s it
HEGE 2 N O I
P ot b L
z 5 @ I h " RN S S N N N
T - e R ek -
:‘: 37.9 Fori di montaggio 2xN2-¢9 (fare riferimento alla vi§la in _se;ione per la pro_lqndi@_
Distanziali: non rimuoverli finché il
Targa | moving coil non & montato sulla
Viti 2 x N1-M8, profondita 10 — "/ "7 macchina -
o s T BI FTE T TR R T R
gm0 1 om0 " N R O LA 0 O 1 1
) 0 67,5
Dimensioni del gruppo 50.6-02 L2 (67.,5)
(11,3) L1831

Unita di misura: mm
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Modulo serial converter

JZDP-A008-[][ ]

Specifiche Caratteristiche
Caratteristiche Tensione di 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: 0,4 V ... 1,2 V Livello segnale di ingresso: 1,5V ... 3,5V
(cos, sin, rif)
Segnale diingresso per sensori polari|Livello CMOS .
Segnali di uscita™ Dati di posizionamento, informazioni sul sensore di Hall e allarmi g
Metodo di uscita Trasmissione di dati seriali [formato di protocollo HDLC (High-level Data Link Control) con E
codici Manchester] o
Ciclo di trasmissione 62,5 us g
Circuito di uscita Resistenza del terminale interno del ricetrasmettitore bilanciata (SN75LBC176 o equivalente): 120 Q g
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 ambientali [Temperatura durante il 0°C..55°C
funzionamento
Temperatura di stoccaggio -20°C ... +80 °C
Umidita 20% ... 90% (senza formazione di condensa)
Connettore di ingresso del
segnale del sensore Hall lato
linear scale (CN3)
2x4-40 fori filettati UNC \ 2Foroxod2  4xo4.2,foro Targa
Connettore di uscita dei dati x
seriali lato SERVOPACK (CN1) &a
T NG| dgortsll]
N T ‘
v’ D 300+30
65£0,3 3
1.5 72 Connettore di ingresso del
3 82+0.3 > \ segnale analogico lato linear
14,35+0.4 | 90 " scale (CN2)
Lo
| | &
— —
Fori filettati 4xM5, profondita 10 |
RT:) I
I
- AQ R J N Unita di misura: mm
Numero pin Segnale Numero pin Segnale Numero pin Segnale
Uscita dati seriali 1 +5V Lnng;ﬁ)sgsigodgllls‘?i%gale 1 Ingresso /cos (V1-) Ingresso del segnale del 1 +5V
lato SERVOPACK 2 Uscita fase S della linear scale 2 Ingresso /sen (V2-) ﬁgg;f’sec;:g” alla fine della 2 Ingresso fase U
3 Vuoto 1 3 Ingresso Ref (V0+) 3 Ingresso fase V
9 4 Vuoto 4 +5V 4 Ingresso fase W
5 ('A% 5 5V 5 oV
6 Uscita /fase S 6 Vuoto 6 Vuoto
6 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
11 Ingresso /Ref (V0-)
12 ('A%
13 oV
14 Vuoto
15 Interno
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 specifiche di origine.
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Modelli disponibili

Configurazione del sistema

SERVOAZIONAMENTO
Sigma-Il o XtraDrive

Cavo di
alimentazione

Cavo serial
converter Sigma-Il

Serial

converter
Cavo di
g:;’g or Cavo del cavod (al modulo Serial Converter)
Hall avo di —_—
(al modulo Serial Converter) % :‘.;\::Liga) f:;ﬁ’r";'a alimentazione —5
—_——
. % Alimentazione * ¢ Cavo di
= d alimentazione
Alimentazione [
Encoder
lineare
Moving coil
SGLTW
\ saLew \ Traccia magnetica Traccia magnetica
Traccia magnetica SGLFM SGLTM @
SGLGM @ @
MOTORE LINEARE MOTORE LINEARE
MOTORE LINEARE SGLFO sGLTO

SGLGO

Modello coreless SGLGW/SGLGM (200 V)

Con tracce magnetiche di forza standard - monofase 230 Vc.a.

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forza di (1) Moving coil (2) Traccia magnetica | (3) Serial converter (4) Servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma I XtraDrive
0000 135N 40N SGLGW-30A050BPD SGLGM-30108A JZDP-A008-158 SGDH-ASAE-OY XD-P5-MNO1
27N 80N SGLGW-30A080BPD SGLGM-30216A JZDP-A008-156 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
SGLGM-30432A
47N 140N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090B JZDP-A008-001 SGDH-01AE-OY XD-01-MNO1
93N 280 N SGLGW-40A253BPD ggtgm-jggggg JZDP-A008-002 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
140N 420N SGLGW-40A365BPD SOLOMA0405B JZDP-A008-003 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
SGLGM-40450B
73N 220 N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090B JZDP-A008-004 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
147N 440 N SGLGW-60A253BPD ggtgm-gggggg JZDP-A008-005 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
220N 660 N SGLGW-60A365BPD SOLOM.60405B JZDP-A008-006 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-60450B
325N 1.300N | SGLGW-90A200APD SGLGM-90252A JZDP-A008-101 SGDH-15AE-S-OY -
SGLGM-90504A

Con tracce magnetiche di forza elevata - monofase 230 Vc.a.

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi (1) Moving coil (2) Traccia magnetica | (3) Serial converter (@) Servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma Il XtraDrive
@@@@ 57 N 230 N SGLGW-40A140BPD SGLGM-40090B-M JZDP-A008-063 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
114N 460 N SGLGW-40A253BPD ggtgm-jggggg-m JZDP-A008-059 SGDH-04AE-OY XD-04-MNO1
171 N 690 N SGLGW-40A365BPD SGLGM-404058-M JZDP-A008-060 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
SGLGM-40450B-M
89N 360 N SGLGW-60A140BPD SGLGM-60090B-M JZDP-A008-061 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
178 N 720 N SGLGW-60A253BPD ggtgm-gggggg-m JZDP-A008-062 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
267 N 1.080 N SGLGW-60A365BPD SGLGM-604058-M JZDP-A008-047 SGDH-15AE-S-0OY -
SGLGM-60450B-M
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Modello con nucleo in ferro SGLFW/SGLFM

Monofase 230 Vc.a.

Simbolo Caratteristiche Modello
Forza | Forzadi (1) Moving coil (2 Tracciamagnetica| (3) Serial converter (@) servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma || XtraDrive
0000 25N 86 N SGLFW-20A090APD SGLFM-20324AC JZDP-A008-017 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
40N 125 N SGLFW-20A120APD SGLFM-20540AC JZDP-A008-018 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
SGLFM-20756AC
80N 220N SGLFW-35A120APD SGLFM-35324AC JZDP-A008-019 SGDH-02AE-OY XD-02-MNO1
160 N 440 N SGLFW-35A230APD SGLFM-35540AC JZDP-A008-020 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MNO1
SGLFM-35756AC
280N 600 N SGLFW-50A200BPD SGLFM-50405AC JZDP-A008-181 SGDH-08AE-S-OY XD-08-MN
560 N 1.200 N SGLFW-50A380BPD SGLFM-50675AC JZDP-A008-182 SGDH-15AE-S-OY -
SGLFM-50945AC
560 N 1.200 N SGLFW-1ZA200BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-183 SGDH-15AE-S-OY -
SGLFM-1Z675AC
SGLFM-12945AC
Trifase 400 Vc.a.
Simbolo Caratteristiche Modello
Forza Forza di (1) Moving coil (2 Tracciamagnetica| (3) Serial converter (@) Servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma Il XtraDrive
000, 80N 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-50405AC JZDP-A008-189 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
560 N 1.200 N SGLFW-50D380BPD SGLFM-50675AC JZDP-A008-190 SGDH-15DE-OY XD-15-TN
SGLFM-50945AC
560 N 1.200 N SGLFW-1ZD200BPD SGLFM-1Z405AC JZDP-A008-191 SGDH-15DE-OY XD-15-TN
1120N | 2.400N SGLFW-1ZD380BPD SGLFM-1Z675AC JZDP-A008-192 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
SGLFM-1Z945AC

Modello con nucleo in ferro SGLTW/SGLTM

Trifase 400 Vc.a.
Simbolo Caratteristiche Modello
Forza [ Forza di (1) Moving coil (2) Tracciamagnetica| (3) Serial converter (4) Servoazionamento
nominale | picco Serie Sigma || XtraDrive
00600 300 N 600 N SGLTW-35D170HPD SGLTM-35324HC JZDP-A008-193 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
600 N 1.200 N SGLTW-35D320HPD SGLTM-35540HC JZDP-A008-194 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-35756HC
450 N 900 N SGLTW-50D170HPD SGLTM-50324HC JZDP-A008-195 SGDH-10DE-OY XD-10-TN
900 N 1.800 N SGLTW-50D320HPD SGLTM-50540HC JZDP-A008-196 SGDH-20DE-OY XD-20-TN
SGLTM-50756HC
670N 2.600 N SGLTW-40D400BP SGLTM-40405AC JZDP-A008-197 SGDH-30DE-OY XD-30-TN
1.000N | 4.000N SGLTW-40D600BP SGLTM-40675AC JZDP-A008-198 SGDH-50DE-OY -
SGLTM-40945AC
1.300N | 5.000 N SGLTW-80D400BP SGLTM-80405AC JZDP-A008-199 SGDH-50DE-OY -
2.000N | 7.500N SGLTW-80D600BP SGLTM-80675AC JZDP-A008-200 SGDH-75DE-OY -
SGLTM-80945AC

Cavi di alimentazione

Simbolo |Caratteristiche

Modello Aspetto

@ Per servomotori a 200 V
SGLGW-30ACICICIBLID
SGLGW-40AICICIBLID
SGLGW-60ACICICIBCID
SGLFW-20ACICICIACID
SGLFW-35ACICICJACID

3m |R88A-CAWAOQ03S-DE

5m |R88A-CAWA005S-DE

10 m [R88A-CAWAO010S-DE

15 m |R88A-CAWAO015S-DE

20 m |R88A-CAWA020S-DE

Motori lineari Sigma
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Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
@ Per servomotori a 200 V 3m |R88A-CAWBO003S-DE
SGLGW-90A200BL1D 5m |R88A-CAWB005S-DE
SGLFW-50ACILILIBLID 10 m |R8BA-CAWB0105-DE
SGLFW-12A200BLD 15 m |R88A-CAWB015S-DE
20 m |R88A-CAWB020S-DE
Per servomotori a 400 V 3m |R88A-CAWKO003S-DE
SGLFW-35DLILILIACID 5m |R88A-CAWKO005S-DE
SGLFW-50D200L1D 10 m |R8BA-CAWKO105-DE
gggw:ggg:;g:gg 15 m |R88A-CAWK015S-DE
20 m |R88A-CAWKO020S-DE
Per servomotori a 400 V 3m |R88A-CAWL003S-DE
SGLFW-50D380[1D 5m |R88A-CAWL005S-DE
SGLFW-1ZDLLLILIBLID 10 m |R8BA-CAWLO010S-DE
SGLTW-35D320HLID 15 m |R88A-CAWL015S-DE
SGLTW-50D320HC1D
20 m |[R88A-CAWL020S-DE
Per servomotori a 400 V 3m |R88A-CAWDO003S-E
SGLTW-40DLICICIBL] 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGLTW-80DLLLBU 10 m |R8BA-CAWDO105-E
15 m |R88A-CAWDO015S-E
20 m [R88A-CAWDO020S-E
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 —EHI']
15 m |JZSP-CLP70-15-E I
20 m |JZSP-CLP70-20-E
Cavo servoazionamento XtraDrive-serial {3 m (XD-CLP70-03-E
converter 5m |XD-CLP70-05-E
10 m |XD-CLP70-10-E _E’qﬁﬂ'”
15 m |XD-CLP70-15-E
20 m |XD-CLP70-20-E
Cavo encoder lineare-serial converter
Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
@ Cavo di prolunga encoder lineare 1m |JZSP-CLL00-01-E
Renishaw-serial converter 3m |JZSP-CLL0OO0-03-E
(Connettore DB-15) 5m |JZSP-CLLOO-05-E
(Il cavo di prolunga é facoltativo) 10 m [1ZSP-CLLOO-10-E
15 m |JZSP-CLL00-15-E 1
Cavo di prolunga encoder lineare 1m |JZSP-CLL20-01-E
Heidenhain-serial converter 3m |JZSP-CLL20-03-E
(Connatiare DB-19), _ 5m |JZSP-CLL20-05-E
cavo di prolunga & necessario se
:(si utilizza L?na scgla Heidenhain) 10 m |JZSP-CLL20-10-E
15 m |JZSP-CLL20-15-E
Cavo sensore di Hall-serial converter
Simbolo |Caratteristiche Modello Aspetto
Cavo di prolunga encoder lineare-serial |1 m [JZSP-CLL10-01-E
converter 3m [JZSP-CLL10-03-E
(Il cavo di prolunga é facoltativo) 5m |JZSP-CLL10-05-E — ¢
10 m |JZSP-CLL10-10-E
15 m |JZSP-CLL10-15-E
Connettori Software per il dimensionamento
Caratteristica Modello Caratteristiche Modello
Connettore 1/0 di controllo (per CN1) R88A-CNU11C SigmaSize CD MOTION TOOLS
0 JZSP-CKI9

Connettore encoder servoazionamento Sigma Il (per CN2)

JZSP-CMP9-1

Connettore encoder XtraDive (per CN2)

DE9406973

Connettore di potenza Hypertac IP67

(Per bobine del motore a 200 V SGLOW-CIJACCICICICID)

SPOC-06K-
FSDN169

Connettore di potenza Hypertac IP67

(Per bobine del motore a 400 V SGLOW-LJCIDLICILICICID)

LPRA-06B-
FRBN170

Connettore MIL di potenza IP67
(Per bobine del motore SGLTW-40L1/80L])

MS3108E22-22S

Cat. No. 17E-IT-01

Accessori servoazionamento

Nota: per ulteriori informazioni, fare riferimento al capitolo relativo al
servosistema Sigma Il o XtraDrive.

TUTTE LE DIMENSIONI INDICATE SONO ESPRESSE IN MILLIMETRI.
Per convertire i millimetri in pollici, moltiplicare per 0,03937. Per convertire i grammi in once, moltiplicare per 0,03527.

modifiche senza preavviso.

In una prospettiva di miglioria del prodotto, le informazioni contenute nel presente documento sono soggette a
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