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Homem, maquina e meio ambiente em



perfeita harmonia

MELSERVO-J4 — tecnologia confidvel que dé um salto evolutivo a frente

Apresentando a série MELSERVO-J4. Oferecendo mais do que um desempenho melhorado, esses servos sao
projetados para conduzir as industrias de amanha. Apoiado pela lideranca da Mitsubishi em tecnologia digital
total, MELSERVO tornou-se um dos nomes mais respeitados no mundo em automacao de fabrica. E agora —
com a seguranga, facilidade de uso e design energeticamente eficiente da nova série MELSERVO-J4

— homem, méaquina e meio ambiente podem finalmente trabalhar juntos em perfeita harmonia.



Uma completa linha de sistemas para atender as suas necessidades

Respondendo as crescentes aplicagdes, como fabricacdo de semicondutores e LCD, ferramentas de maquina, robos e maquinas de processamento de al
produtos da Mitsubishi Electric, como controladores de movimento, redes de sistema de servo, bem como displays e controladores programaveis. MELS

I/F HOMEM MAQUINAI

GOT1000 Computador compativel PC/AT

SOFTWAREI V7

MELSOFT
-,

Platform

CONTROLADOR I Motion Controller Controlador programavel
S
MELSEC Série Q MELSEC Série L
|
| 1
el Médulo de posicionamentc
compativel com SSCNET IlI/H
Médulo de movimento
Q173DSCPU compativel com SSCNET Ill/H
QD77MS4
QD77MS2
REDE I Bus serial SSCNET IlI/H Entrada de trem de pulso

SERVO AMPLIFICADOR I

SERVO MOTORI

Servo amplificador

compativel com SSCNETIII/H  compativel com SSCNETIll/H  compativel com SSCNET Ill/H

MR-J4-B

Servo motor rotativo

Pequena capacidade,
baixa inércia
Série HG-KR

Capacidade: 50 a 750 W

MR-J4-A

Servé rde2eixos  Servo amplificador de 3 eixos

MR-J4W2-B MR-J4W3-B MR-J4-A

Servo ampﬁcad‘tve com

interface de finalidade geral

Pequena capacidade,  Média capacidade,
ultra-baixa inércia média inércia
Série HG-MR Série HG-SR

Capacidade: 50 a 750 W Capacidade: 0.5 a 7 kW L

Servo motor linear

Tipo de ntcleo
Série LM-H3
Classificagdo: 70 a 960 N
Tipo de nicleo com contr
forca de atragdo magnétic
Série LM-K2

Classificagao: 120 a 2400

soruciol

eHfactory

Solucao de FA integrada da Mitsubishi Electric para
alcancar uma colaboragao de informagao sem igual
entre sistemas de informacao e sistemas de controle,
permitindo ainda a integracgéo lateral dos locais de
producao.



de producao e manufatura

imentos, MELSERVO-J4 colabora flexivelmente com as linhas de
ERVO-J4 permite criar livriemente um avangado sistema servo. i N D I C E

mpieglegelenoenanaiee mELsoFT MT Works2
Software de engenharia de CLP —— MELSOFT GX Works2
Software de configuracéo de servo— MELSOFT MIR Conﬁguratorz 5. 74
= : i SSCNETI”/H ...................................... p.9
Software de selegdo de capacidade

jHarmonia com maquina

Desempenho béSiCO ........................... p. 6
Funcao de ajuste de ganho de servo - p. 7

jHarmonia com homem

Fungéo de seguranga -« eeeeeeeeeeees p.12
- 1A Fungdo de manutengao e p.13
LefaTohusee Facilidade de uso (software) - p.15

MELSEC Série FX .
jHarmonia com o meio ambiente

Servo amplificador multi-eixos -+ p.18
Sistema de conservacéo de energia - p. 19

- e
) QD70P4/8 I BRI o754 E. FXa-10PG
QD70D4/8 o B (D75D4 ll jHeranca

Reposigéo ............................................. p 22

- MECANISMO DE COMUTACAO DE BAIXA TENSAO I : -
Conformidade com os padroes

globais e regulagoes P22

- Contator magnético Disjuntor de caixa moldada

jLinha de produtos

Servo amplificadores/ servo motores compativeis - P. 23
Servo motores rotativos oo
Servo motores lingares - weeeeeees
Motores de acionamento direto
Motion Controllers ............................... .
Médulos de movimento simples

jPara maior satisfacdo do consumidor

Sistema de suporte a Desenvolvimento/ 3
Producéo e Tecnologia/ Informagéo p.33

Sistema de suporte Global e p.35
Tipo de ntcleo

(resfriamento natural/liquido) . . -
<3 Série LM-F e jEspecificagdes de produto
Classiﬁca(:;eégfzr?aong:ngunzmrah —iw Servo amp“ﬁcadores .......................... p. 1-1

Classificagao: 600 a 2400 N

- . e Servo motores rotativos oo p. 2-1
y — M ggji:rt,&u_c&; Série TM-RFM Servo motores lingares - wweeeeeseees p.3-1
N f g Classificagao: 502 800N 2 Motores de acionamento direto - p.4-1
4 Opcdes/ equipamento periférico - p.5-1
LVS/ ﬁOS ............................................ p 6-1

Plataforma de FA integrada da Mitsubishi Electric Lista de f)rodutos ................................ p-7-1

Platform  P2ra alcancar a integracao lateral de controladores Precaugles o p-8-1

e IHM, ambientes de engenharia e redes nos locais
de producéo.
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de maquina ao mais alto nivel.




Harmonia com Méaquina

A resposta de frequéncia de velocidade de 2,5 kHz, lider da industria*,

com servo amplificadores, servo motores e redes épticas ligadas em

produtividade sinfbnica

*Baseado em pesquisa da Mitsubishi Electric em Abril de 2012.

Desempenho basico lider da indudstria

Resposta de frequéncia de velocidade melhorada de 2,5 kHz

I Nivel lider da industrica em desempenho basico de servo amplificador

Nossa arquitetura de controle de servo de alta velocidade,
original e em constante evolugéo, é aplicada ao motor de modelo anterior]

execugdo dedicada. A resposta de frequéncia de velocidade [MR-J3]

[Comparacédo do tempo de acomodacgao com o

[Motor de execucéo dedicada]

Equipado com o motor de controle de servo com a nossa

arquitetura original.
MRJ4] q 9

é aumentada para 2,5 kHz, atingindo o nivel lider da

Tempode
acomodagdo
eduzido em 40%

jServo amplificador

Motor de execucao dedicada

Servo motor

industria em velocidade*. Servo motores compativeis estdo >> ) Nicleo de servo de alta velocidade
L Contrglg de }_’[ Con(vgle de { Controle de
equipados com um encoder absoluto de alta resolugdo, de = — =T posigho ) 7| velocidade J 7 corrente
4.194.304 pulsos/rev (22 bits), melhorando substancial- — A = I
Tempo de acomodacao Tempo de acomodacao
mente a velocidade de processamento. O desempenho da — Comando —Torque ——Pulsosdroop  —— Em posicio

maguina high-end é utilizado ao maximo.

* Baseado em pesquisa da Mitsubishi Electric em Abril de 2012.

* O resultado ¢é baseado em nossa condigdo de avaliagao.

Encoder absoluto de 4,194,304 pulsos/rev (22-bit) est4 incorporado como padréo.

I Melhorando o desempenho da maquina com motores de alto desempenho

Servo motores rotativos alcangam 0
. L . com o modelo anterior]

posicionamento de alta precisao e rotacao

suave com um encoder de alta resolugéo e

velocidade de processamento melhorada.

[Comparacao de resolucéo

16 vezes 4000000-

‘lencoder de puls

Série MR-J3
18 bits = 262.144 pulsos/rev

Série MR-J4
22 bits = 4.194.304 pulsos/rev

Controle de loop totalmente fechado suportado como padréo. Opere servo motores rotativos, servo motores lineares ou motores de acionamento direto.

I Aplicavel a diversos sistemas de controle e de acionamento

Servo amplificadores de 1-eixo/2-eixos/3-eixos

Para servo amplificadores
compativeis com SSCNET IlI/H,
tipos de 2 eixos e de 3 eixos
estdo disponiveis, além do de
um eixo. O sistema flexivel é
configurado de acordo com o

numero de eixos de controle.
Servo motores compativeis

O servo amplificador da série MR-J4 opera servo motores rotativos, servo
motores lineares* e motores de acionamento direto* como padrao.

* MR-J4-A serd compativel no futuro.

G

Motor de acionamento
direto

Servo motor linear

Servo motor rotativo

Compativel com controle de loop totalmente fechado GEEERD

Servo
amplificador

il Sinal de encoder L}

Os servo amplificadores sao

Controla precisamentea
do lado da carga P

compativeis com sistema de sicéo doladoda carga

controle de loop totalmente
fechado*. O controle
preciso da posicao do lado

7 ‘-4: \
da carga é alcangado. / R d\. et
* MR-J4-A ser4 compativel no Servo motor Cabecote do encoder linear
futuro.

Frequéncia de pulso de comando maximo

Compativel
| com 4 Mpps.

Compativel com interface

Controlador

de finalidade geral, o ‘
| MR-J4-A

|
MR-J4-A suporta frequéncia
de pulso de comando
maxima de 4 Mbps.
Série LM-H3

velocidade maxima de 3 m/s. Maquinas de
alta velocidade sao conseguidas.




O ajuste avancado de ganho do servo permite o controle
preciso de supressao de vibracao com a facilidade de um toque.

Funcdo de ajuste avancado de ganho do servo

I Funcdo avangada de sintonia de um toque -

Os ganhos de servo, incluindo filtro de supressao de ressonancia de méaquina, controle avancado de supresséo de vibracéo Il e filtro
robusto, sdo ajustados simplesmente ligando a fun¢édo de sintonia de um toque. O desempenho da méquina é otimizado ao maximo
usando a funcao avancada de controle de supresséo de vibracao.

Controle de supressao de

—:Comando  —:Operacdo real vibracao simples e ExaHCi:K::;cezed‘ jJanela de sintonia de um toque
filtro robusto ajustavel. Depois positioning,
2! % A 4
?g v v !'; 7 Ter:‘mde" § ;;po de
2 § > § comodaca
e
fme J { fime Tempo s Sintonia de
A operacdo é instavel A Opegafjr:]:jg;egue : um toque
I Controle avancado de supresséao de vibragéo |l =

Devido ao algoritmo de supressao de

vibracao que suporta o sistema ibracio na extremidade
trés-inércia. dois ti d ib 5es d iy de um braco Sem controle de Controle avan¢ado de Controle avancado de
res-inercia, dois tipos de vibracoes de trés-inercia supressdo de vibracio  supressdo de vibracdo  supressao de vibracao Il

baixa frequéncia sdo suprimidos ao

mesmo tempo. O ajuste é realizado com
operacao de um toque. Esta funcdo é Dois tipos de torque

maquina vibragdo sao

eficaz para suprimir a vibragcao na SUPTEESED

mesmo tempo.

extremidade de um braco e na reducédo
da vibragdo residual em uma maquina.

I Filtro robusto

A alta resposta e estabilidade da maquina
sdo alcancadas simplesmente habilitando
esta funcdo para um sistema de alta
inércia com cinta ou engrenagem, como
maquinas de impressao e embalagem.

O torque com ampla faixa de frequéncia é
reduzido, contribuindo para uma maior

estabilidade em comparacdo com o [Filtro robusto]

modelo anterior. Ganho Filtro passa-baixa Controle convencional Com filtro robusto
convencional

Torque

Filtro robusto

Frequéncia

Vibrando



Harmonia com maquina MELSERVO-J4

I Filtro expandido de supressao de ressonancia de maquina -
Com a estrutura avancada de filtro, a faix Fava e fequéncia aplcivel de MRS
de frEquenCIa apllcavel e expandlda dq ¢ expandido. Faixa de frequéncia aplicavel de MR-J3 o nume,ro de filtros
intervalo entre 100 Hz e 4500 Hz para S e — de corte é aumentado
. . L — de dois para cinco. L
entre 10 Hz e 4500 Hz. Além disso, o I [MR-J3] [MR-J4]
numero de filtros simultaneamente L
licaveis & do de doi C/E Filtro Filtro
aplicdveis é aumentado de dois para i
r \ Filtro > Filtro Filtro
cinco, melhorando o desempenho de j x@% [ ] Ao ]
iltro
supressao de vibracées da maquina. r N
10 100 4500 [Hz]

Reduzindo a carga da maquina

Controle efetivo de Aperto & Press-fit

I Funcao de controle de Aperto & Press-fit

O controle de posicao/velocidade muda [Conm"e de Aperto & Press-fit com J

torque de ajuste depois de colisao

suavemente para controle de torque, sem

Feedback Feedback ~Servo motor Controle de
parar ou alterar a velocidade ou o torque de posicao | de posicao Aperto & Press-fit
rapidamente. A carga para a maquina é > > Peca de
reduzida, e a moldagem de alta Comando de Corrente de trabalho
! Motion controller odo de

m motor
qualidade é conseguida para aplicagdes  compativel com SSCNET lll/H controle

onde o controle é chaveado de posicao
para torque, como o controle de Aperto &

) . Controle de posicdo/  Controle de
Press-fit ou a insercao de um trabalho, e velocidade torque
o0 aperto de tampa ou parafuso.

* Disponivel somente em MR-J4_-B.

4 ;
=
il
=
=
E.
o
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47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

A incrivelmente rapida vel

Sistema de alta resposta alcangada com SSCNET Il1/H

I Velocidade de comunicacao trés vezes Ni
mais rapida indstra

I Comunicacdo deterministica e
sincronizada

A velocidade de comunicagdo é aumentada para 150 Mbps full
duplex (equivalente a 300 Mbps half duplex), trés vezes mais
rdpido do que a velocidade convencional. A resposta do sistema é

drasticamente melhorada.

Taxa de
transmissao [Mbps]

jVelocidade de comunicagéo de rede

SSCNET IlI/H
MR-J4

SSCNET Il
MR-J3

50 100 150

I Tempos de ciclo rapidos, de 0.22 ms

O controle suave da maquina é possivel ao usar a comunicacao
serial de alta velocidade, com tempos de ciclo de 0,22 ms.

SSCNET I
o
S
3
a
L)
o
o
T
<
<
£
S
Y N . . N I L
Ciclo de comunicagago ~ Tempo
0.44 ms
v
SSCNET HlI/H
o
S
8
a
v
©
o
°
c
5
£
S
[v]

1 Ciclo de comunicagdo Tempo

0.22ms

Uma completa comunicacdo deterministica e sincronizada é
conseguida com SSCNET IlI/H, oferecendo vantagens técnicas em
maquinas que requerem precisao sincrona, como maquinas de
impressao e processamento de alimentos.

jTempo de processamento do servo amplificador

Comando de trem de pulso (assincrono)

10 eixo de servo

amplificador J—‘_.L.L
Tomodesevo WL WL L
amplificador

3¢ eixo de serve
amplificador
Recebe comando de posigéao.

v

Comando SSCNET IlI/H (sincrono)

1° eixo de servo
amplificador M

20 eixo de servo ; ; ;
amplificador
3¢ eixo de servo ; i ;
amplificador

Recebe comando de posicéo.

I Sem colisao de transmissao

Os cabos de fibra dptica bloqueiam completamente o ruido que entra no
cabo de alimentagdo ou nos dispositivos externos. A imunidade ao ruido é
drasticamente melhorada em comparagdo com os cabos de metal.




Harmonia com maquina

MELSERVO-J4

ocidade e a resposta de redes 6pticas SSCNET IlI/H com taxa de transmissao de 150 Mbps

I Fiacao drasticamente reduzida

I Fiacao de longa distancia até 1600 m -

Conexodes simples com cabos dedicados reduzem o tempo de
fiacdo e as chances de erros de fiagao. Fim da fiagdo complicada.

jComando de trem de pulso j Comando SSCNET IlI/H

P

C Fiagdo complexa )

-
) (__ Conexdo simplescomumcabo )

- Pronto (RD)
- Em posicao (INP)
- Pulso de fase Z de Encoder (0P)
- Limpar (CR)
-Trem de pulso de rotagao avante/
reversa (PP/NP/PG/NG)
-Entrada de alimentagao de I/F digital (Com) ~
-Entrada de alimentagdo de coletor aberto(OPQ)
- I/F digital comum (sG)
- Malha (sD)

- Dados de comando de alta precisa
-Dadosdemonitoramentodeveloddadede
-Dados de monitoramento de valor correnty
-Dados demonitoramente de posigao comen
- Sinal de estado de eixo

(Pronto, Em posicao, etc.)

A fiagao de longa distancia é possivel até 1600 m por sistema
(maximo de 100 m entre as estagdes X 16 eixos). Assim, é
apropriado para sistemas de grande escala.

* Isto é quando todos os eixos sdo conectados via SSCNET IlI/H.

Maximo 16 eixos

Codigo padrao/cabo padrao: Méx. 20 m entre estacoes
Cabo de longa distancia: Max. 100 m entre estacdes

Distancia total maxima por sistema
Cédigo padrao/cabo padréo: 320 m (20 m x 16 eixos)
Cabo de longa distancia: 1600 m (100 m X 16 eixos)

I Controle central com rede

I Produtos compativeis com SSCNET lll/H e compativeis
com SSCNET Il conectados no mesmo sistema

Grandes quantidades de dados de servo sdo trocadas em tempo
real entre o controlador e o servo amplificador.

MR Configurator2 é usado em um computador pessoal que esteja
conectado ao Q17nDSCPU ou QD77MS. Informagdes para servo
amplificadores multiplos estao consolidadas.

Gravagéo de dado:
------ » Leitura de dados

Q17nDSCPU
QD77MS

1-1--147 Reconexao de cabos
| nao requerida.ji
|

47 SSCNETIIH

MR Configurator2

Servo amplificadores compativeis com SSCNET Ill/H e compativeis
com SSCNET Ill estdo conectados no mesmo sistema.

* Ao usar produtos compativeis com SSCNET Ill/H e produtos compativeis com SSCNET Il
em conjunto, a velocidade de comunicagao é de 50 Mbps, e a funcéo e o desempenho
sao equivalentes aos da utilizagdo de MR-J3.

jControlador compativel com SSCNET Ill/H + MR-J4_-B
MR-J4_B

MR-J4_ B MR-J4_-B  MR-J4_-B

Controlador compativel com SSCNET IlI/H

Velocidade de comunicagao: 150 Mbps

jControlador compativel com SSCNET Ill e MR-J3_-B no mesmo sistema*

Controlador compativel com SSCNET lll/H M3;B MJ4;B M3;B MJ4;B

Controlador compativel com SSCNET Il

Velocidade de comunicagédo: 50 Mbps




Avanguardaem segurancae

conveniéncia, projetada para harmonizar

com a sua maneira de trabalhar.

O fécil-de-usar MR-J4 foi criado com as necessidades humanasem
mente. Ele atende aos padrdes de seguranca de classe mundial e é
excepcionalmente simples de manter, garantindo configuracaoiideal
efadilidade de operagdo para o pessoal de projeto e de produgao.




Harmonia com

caracteristicas avancadas para seguranca de classe mundial

Equipado com varias funcdes de seguranca

I Compativel com func¢des de seguranca IEC/EN 61800-5-2 como padrao

Os servo amplificadores da série MELSERVO-J4

integraram as fungdes STO (Desativacao Segura

deTorque) e SS1*1 (Parada Segura 1).

O sistema de seguranca pode ser facilmente

configurado no aparelho. (SIL 2)

dNao é necessario desligar a alimentacao de
controle do servo amplificador, reduzindo o
tempo para o reinicio. Além disso, ndo é
necessario retornar a posicao inicial.

dNé&o é necessario contator magnético
para impedir a partida inesperada do
motor.*?

[Desligamento por fung¢éo STO] [Desligamento por fungdes STO e SS1]

Disjuntor de
caixa moldada (MCCB)

Contator magnético para
—— evitar partida inesperada
; n&o € mais requerido.
(hidhibcndhn e NN

Contator magnético (MC)
para servo alarme*?

Disjuntor de
caixa moldada (MCCB)

Contator magnético para
— evitar partida inesperada
n&o é mais requerido.

Contator magnético (MC)
para servo alarme*?

Equipamento de seguranca

de seguranga, etc.)

Sinal SS1

(MR-J3-D05, controlador programével

*1. Equipamento de seguranca (MR-J3-DO05, etc.) é requerido.

*2. Nao sdo necessarios dois contatores magnéticos quando
a fungao STO é usada. No entanto, neste diagrama, um
contator magnético é usado para desligar a energia na
ocorréncia de alarme.

Pérao
motor

Péra o
motor Servo motor

I Melhorando o nivel de seguranga combinando MR-J4 com Motion controller

Quando combinado com o Motion [Fun¢do de monitoramento de sinal de seguranca)

controller compatlvel com SSCNET I/, Motion controller compativel com SSCNET IlI/H

MR-J4 é compativel com as seguintes

Contator magnético
(MQ)

funcdes definidas como “Funcao de
seguranga elétrica de acionamento de
energia”em IEC/EN 61800-5-2 como padréo.

Funcéo IEC/EN 61800-5-2:2007 controlador controller s

programavel

47 SSCNETIIH

MR-J4_-B

Desligamento de energia (saida STO) Servo motor

STO (Torque Seguro Desativado)
SS1 (Parada Segura 1)
SS2 (Parada Segura 2)

(Entrada

(Entrada

SOS (Parada de Operagéao Segura)

SLS (Velocidade seguramente limitada) Cortina de luz otdo de seguranca

SBC (Controle de Freio Seguro)

SSM (Monitoramento de Velocidade Segura)

I Mais fungdes de seguranca no futuro

Funcdes de seguranca lideres na industria serdo adicionalmente integradas aos nossos produtos.




Facilidade de operacao melhorada e estabilidade de operacao

MELSERI/0-J4

| Funcdo de manutencédo para atingir reducdo do TCO* ... cuommmiseropecue

Detecte mudancas no ambiente operacional para ajustar automaticamente o status de controle de servo. Reduza a perda devido a paradas

do sistema.

I Func¢ado de operacgao robusta

Operagao robusta em vibracao

O filtro de supressao de ressonancia de maquina é reajustado
quando uma vibracdo é detectada pelo comando de corrente
dentro do servo amplificador.

Suprime a vibragdo reajustando
o filtro de supressao de

L ressonancia de maquina.
Vibracao
detectada

Corrente do
motor

Operacao robusta em falha instantanea de energia

O alarme de subtensdo é prevenido pela alteracdo do tempo de
detecdo e limitando o torque quando uma falha instantanea de
energia na alimentagao do circuito principal é detectada.
(Disponivel no futuro)

Velocidade
Falha instantanea

de energia

Deteccdo de
falha instantanea
de energia

Previne o alarme de subtenséo
pela limitacao do torque.

»Tempo

Identifique rapida e precisamente a causa quando um alarme ocorre.

I Gravador de disco de grande capacidade

Patente
pendente

X Dados de servo, como corrente de motor e comando de posicao antes e depois da ocorréncia de alarme, sdo armazenados na memoria

nao-volatil do servo amplificador.

Os dados lidos em MR Configurator2 durante a restauragdo séo utilizados para a anélise da causa.
X Verifique a forma de onda de 16 alarmes no histérico de alarme ((16 bits analégico x 7 canais + 8 canais digitais) x 256 pontos) e o valor

de monitoramento.

Dados além de um certo periodo de tempo sdao armazenados

na memoria.

§Os dados sdo armazenadosem uma memoria
naovoldtil naocoméndadealame.

Ne de Alarme, forma de onda e valor de
onitoramento na ocorréncia de alarm
sao mostrados em MR Configurator2.

=

Visulalizagéo de valor de monitoramento

Visualizacdo de forma de onda

Tenséo de bus abaixada

Revela-se que a energia do
circuito principal é desligada.




Harmonia com homem

Poderosas ferramentas de suporte a monitoramento e manutencao

I Funcao de diagndstico de maquina

Esta funcao detecta alteracoes das pegas de maquina (parafuso da esfera, guia, rolamento, correia, etc.) por meio da analise do atrito de
maquina, momento de inércia de carga, torque desequilibrado e mudancas nos componentes de vibragdo a partir dos dados no interior do
servo amplificador, dando suporte a manutencao tempestiva das pecas de operacao.

As alteraces sdo detectadas

[Monitoramento com MR Configurator2] Informacgdes de maquina automaticamente estimando
R —L T | sédo mostradas e monitorada — | oatrito eavibragdo no
i — interior do servo
Computador/ Motion controller amplificador.
pessoal GOT

compativel com SSCNET llI/H Né&o sdo necessarios medicao

e ajuste em particular.

Comando

I

Dados de
estado de servo

Codificador

parafuso de esfera
Servo motor

Facil resolucéo de problemas

I Alarme de 3 digitos

Na série MR-J4, os servo alarmes sdo mostrados em 3 digitos.
A resolucao de problemas na ocorréncia de alarme é facil.

[Visualizagao de alarme de 3 digitos]

este display é do MR-J4-A.

[Exemplo de janela de alarme]

Al m Decpliy

Mt Eot suurrein e £l cimptedbm ) Cetebed Forrter.
11| | Lrervtage amaeinarae| o ot

Display| Mame
LX)

Chackpain Finding Acthon -

= = CTE T
C | e f o
e from "
i [@rrmrm] [ oo

Para o alarme de subtensao, é identificada pelo N° de
alarme se o mesmo ocorreu no circuito principal ou
no de controle.




Software amigavel para facil configuracao, afinacao e operacao ~ wrsueist

T MR ConfiguratorZ

MELSO version 1

Software de configuracao de servo

MRConfigurator2 .cw. < O =

Afinagdo, visualizacdo de monitoramento, diagnostico, leitura/gravacdo de parametros e operagoes

de teste sdo facilmente executadas em um computador pessoal. _/
Esta ferramenta de suporte a inicializagdo atinge um sistema de maquinas estavel, 6timo controle, N e
S L

e curto tempo de configuragéo.

Preparacao

I Funcdo de assisténcia a servo I Usando MR Configurator2 via Motion controller
Complete a configuragdo do servo amplificador simplesmente seguindo as MR Configurator2 pode ser usado com MT Developer2 em um
telas de orientaco. Ajustes de parametros e afinacao séo faceis, uma vez que as computador pessoal que esteja conectado a um Motion controller.
funcdes relacionadas sdo chamadas a partir de botoes de atalho. Informacodes, como de ajustes de parametros e monitoramento de

multiplos servo amplificadores, sao facilmente consolidadas simplesmente

conectando o Motion controller e o computador pessoal com cabos.

Facil utilizagdo )

Gravagao de dados
----» Leitura de dados

Facil conexao
para multiplos eixo:

econexdo de g
| cabosnao é
: requerida

MR Configurator2

Configuracao e Inicializacao

I Funcao de ajuste de parametros I Funcao de monitoramento
Mostre os ajustes de parametro em lista ou formatos visuais, e Monitore o estado de operagdo na janela "Mostrar tudo". N&o é necessério
defina parametros selecionando a partir de uma lista suspensa. nenhum equipamento de medi¢éo, como medidor de energia elétrica,
Ajuste a faixa em-posicao na unidade de sistema mecanico ( um, uma vez que o consumo de energia é monitorado. Atribuicgo de sinais de
por exemplo). O tempo de leitura/gravacao de parametro é de entrada/saida e monitoramento de estado ON/OFF também sdo
cerca de um décimo do tempo convencional. realizados na janela de "monitoramento de E/S".

[Janela "Mostrar tudo"] [Janela "Monitoramento de E/S"]

Monitore sem
equipamento de
medigao.

Ajuste sem S e

manuais | e Dmmememme
4 s Exiba detalhes de
== = n— parametros relevantes
e 2 - emumajanelade encaixe.

‘
Fiprreciay




MELSERVO-J4

Harmonia com homem

MELSERVO-J4

Ajuste de servo

I Funcao ajuste em um toque @

I Funcao de ajuste

Ajustes, incluindo a estimativa de carga para a taxa de inércia do motor, 0 ajuste de
ganho e a supresséo de vibracdo de maquina, séo realizados automaticamente
para 0 maximo desempenho do servo, simplesmente clicando no botao iniciar.
Confira os resultados do ajuste de tempo de acomodacéo e overshoot.

Fécil ajuste

Mostre os

resultados de gmas Ajuste
ajuste. — B completo.

desempenho com

(dd g

Faca um ajuste fino do ganho de controle do modelo na janela
[Ajuste] manualmente para mais desempenho apds a afinacdo em

um toque.

Busque maior

ajuste manual.

Mostre os
resultados de
ajuste.

I Funcgao Grafico

I Funcao analizador de maquina

O nuimero de canais de medicao estd aumentado para 7 canais para
analdgico e 8 canais para digital. Exiba vérios estados de servo em forma
de onda, em uma s6 medicao, suportando configuracéo e ajustes. Fungoes

Insira torque aleatério no servo motor automaticamente e analise
as caracteristicas de freqtiéncia (0,1 kHz a 4,5 kHz) de um sistema

de maquina simplesmente clicando no botao [Iniciar]. Esta funcao

convenientes, como [Sobre-escrever] para a substituicao de dados suporta o ajuste de filtro de supresséo de ressonancia de

multiplos e [Historico de Grafico] para exibir o histérico de graficos estao maquina, etc.
disponiveis. Medicoes de forma de onda para os eixos conectados sdo T

simultaneamente executadas por meio da comunicacdo com o Motion

controller.

Caracteristicas
mecanicas
mensuraveis

Cheque a operagao
do servo em forma
de onda.

Manutencao

I Fungdo de diagndstico de vida Uttil do servo amplificador I Janela de diagndéstico de maquina @

Prevencgéo de

Da suporte a o de
falhas na maquina

Verifique o tempo de operacao Estime e exiba o atrito e a

manuteng¢ao
. i . ~ . . com avancada
cumulativa e tempos on/off do Pézvseenrvlza vibragcdo da maquina durante a manutencao

relé de inrush. Esta funcéo preventiva

amplificador, operacao normal. Nenhuma

proporciona uma indicacdo do medicao em especial é

tempo de substituicdo das necessaria. O valor da corrente é

pecas do servo amplificador, A ot sl b S comparado com o valor no inicio
Mephacemant i meceomary whea an eier bu loumd

tais como capacitores e relés.

da operacao, e a deterioragao por
envelhecimento da maquina devido ao funcionamento é mensurada,

0 que é eficaz para a manutengdo preventiva.



A nova série MR J4

uma ev-olugéo no design ecoamigavel

/\ -

f "w i
A série MRd4 foi concebida tendo em mente é m'elo amblente :
Além de ajudar a redu2|r 0 seu consumo de energla 0s Servos ;...__ /
MR-J4 tém uma pe_qada pequena e requ|S|tos de ﬁagao simples

que ajudam a economizarespaco e valiQsos recursos. : ﬁ _




O Meio Ambiente

Harmonia com o meio ambiente

MELSERVO-J4

Projetado para cortar o desperdicio e economizar na fiacao, espaco e uso de energia

Servo amplificadores de 2 eixos e 3 eixos

estdo disponiveis para a operacao de dois ou

trés servo motores, respectivamente. Estes

servo amplificadores permitem maquinas
conservadoras de energia, compactas e com
menor custo. Qualquer combinacdo de servo
motores rotativos/lineares ou motores de
acionamento direto é operada.

Compativel com qualquer combinagao
de motores enquanto os motores
forem compativeis com MR-J4.

Servo motor rotativo de eixo A Servo motor linear de eixo B motor de acionamento direto de eixo C

(HG-KR/MR)

(LM-H3/K2/U2)

(TM-RFM)

I Economia de espaco com o menor * tipo de
3 eixos da industria

I Fiaacdo reduzida em aprox. 30% com o

tipo de 3 eixos

O servo amplificador MR-J4W2-B de 2 eixos requer espago de
instalacao 26% menor do que duas unidades MR-J4-B. O servo
amplificador MR-J4W3-B de 3 eixos requer espaco de

instalacdo 30% menor do que trés unidades MR-J4-B.

[Espaco de instalagdo]

MR-J4W3-B

(tipo de 3 eixos)

168 mm

MR-J4W2-B

(tipo de 2 eixos)

168 mm

168 mm

(Profundidade 195 mm)

85
< > > <
spago de ms\a\agaq
100W x 2 200W x 1 750 W x 2 reduzido em
200W x 1 400 W x 2
30%

255 mm =85 mm (largura da unidade) x 3

(Profundidade 195 mm)

60 85
> > ]
0w | 200w | a00w | 7sow [P deinstalacio
X2 X2 X2 X2
26%

265 mm =60 mm (larg. da unid.) x 3 + 85 mm (larg. da unid.) x 1

(Profundidade 135 mm, 170 mm, 185 mm)

40 60
> < P
100W [ 100W | 200W | 200W | 400W | 400W [ 750 W 750 W
< >

360 mm =40 mm (larg. da unid.) x 6 + 60 mm (larg. da unid.) x 2

* Isto é quando duas unidades de 100 W, 200 W, 400 W, e 750 W
cada séo usadas.
* Baseado na pesquisa Mitsubishi Electric de abril de 2012.

No servo amplificador MR-J4W3-B de 3 eixos, 0s trés eixos usam as
mesmas conexodes para a alimentacdo do circuito principal e de
controle, equipamentos periféricos, fio de sinal de controle, etc.

Assim, o nimero de fios e dispositivos é bastante reduzido.

[Comparagdo do nimero de fios e dispositivos]

MR-J4-Bx 3 unidades

Controller

Numerode) |
unidades ) !
Numero E) 1
unidades

Nimerode) |
unidades ) !

§SSCNETIII/H x3(
(
(
( Numerode) i
(
(
(

- Alimentaggo docircuito prinipal X 3
Alimentagdodo ircuitode controle X 3
¢ Conexao de contator magnético x 3
! Controlede contatomagnético x 3 ( Numerode)
! Encoder 523 (o) |
Entradadeenergiademotor x 3

unidades

Numero de) '
eixos 1

| Total 21

(

-

Fiagao
edizidaem

509%

R-J4W3-B (tipo de 3 eixos) x 1 unidade

SSCNET IlI/H

Alimentagao do circuito principal x 1
Alimentagao do circuito de controle x 1
Conexao de contator magnético x 1
Controle de contator magnético x 1
Encoder

Entrada de energia do motor

~

Controller

><1§

x3 |
X3 |

Total 1 |




Desempenho eco-amigavel, projetado para economizar energia em todos os detalhes

Sistema ideal de conservac¢do de energia para seu sistema

I Dando suporte a maquina conservadora de energia usando energia regenerativa

No servo amplificador multi-eixos, a energia
regenerativa de um eixo é usado como a energia
de alimentacéo de acionamento para os outros
eixos, contribuindo para a conservacao de energia
da méquina. A energia regenerativa reutilizavel
armazenada no capacitor € aumentada em
MR-J4AW_ em comparacéo com o modelo anterior.
A opgao regenerativa nao é mais necessaria.

[Energia reusavel]

200W 21) 9J)

* Um resistor regenerativo pode ser necessario, dependendo
das condigoes.

i Energia regenerativa

v .

H Energia !e allmentagao de

Motor do eixo A
acmnamen (o}

.

Motor do eixo B}

Energia de alimentacao de
acionamento

jVelocidade do motor do eixo A

‘Desaceleragéo
Tempo

jVelocidade do motor do eixo B

Aceleracao ‘

v
i:l Motor do eixo C

* No servo amplificador multi-eixos, a quantidade de energia 200W ‘

| 114

regenerativa armazenada temporariamente pode ser aumentada
através da utilizagao de um banco de capacitores. (Disponivel no futuro)
Contate o seu escritdrio de vendas local para obter mais detalhes.

Tempo

jVelocidade do motor do eixo C

Aceleracao ‘

Tempo

I Funcao de monitoramento de alimentagao

A alimentacdo de acionamento e a energia regenerativa sao calculados a partir dos dados no servo amplificador, como a velocidade e a corrente.

O valor atual do motor, o consumo de energia e consumo total de energia séo monitorados com MR Configurator2. No sistema SSCNET llI/H, os

dados séo transmitidos a um Motion controller, e o consumo de energia é analisado e exibido.

Mostra o consumo de energia e o consumo total de energia.

Motion controller
compativel com SSCNET IlI/H

Anédlise por Motion controller

| Exame de sistema de
conservagao de energia

Calcula o consumo de energia

nos servo amplificador.

Energia de alimentacao
de acionamento
—

Energia regenerativa

[Emrgy-cnnservatme Data of Servo Nraah ier]

I Funcao avancada e desempenho para mais conservacao de energia

Perda de energia reduzida de servo amplificador e servo motor

[Servo amplificador]
A eficiéncia é melhorada

Perda reduzida

pela utilizacdo de um novo
modulo de alimentacao.
[Servo motor]

A eficiéncia do motor é

melhorada pelo design
otimizado do circuito
magnético.

Gragas ao sistema de
acionamento configurado
pelo servo amplificador e
pelo servo motor com alto
desempenho a nivel de lider
da industria, o tact time da
maquina e o tempo de
operacao sao reduzidos,
atingindo a conservacao de
energia.

Conservacao de energia devido ao desempenho melhorado da maquina

< >

Reduzido tempo de
pperacao da maquing



The Environment Harmony with the environment

I Sistema de maquina com 6tima conservacao de energia

A energia regenerativa é usada de forma eficiente quando
multiplos servo amplificadores e inversores sao
conectados através de bus PN comum ao conversor
comum de regeneracdo de energia.

*Um sistema apenas com conexao de bus PN comum também é possivel de ser
configurado sem o uso do conversor comum de regeneracao de energia. No
entanto, existem restricdes em funcédo do sistema. Contate o seu escritério de
vendas local para obter mais detalhes.

selegdo do conversor comum de regeneracéo de energia da série FR-CV.

* Consulte o Manual de Instrugées do Servo Amplificador MR-J4-B/A para a Eixo de alimentagég y

Conversor comum
de regeneracao de energia

da série FR-CV
FR-A700

<=

Impressora A energia regenerativa é eficientemente
Servo motor utilizada no sistema com eixo de energia
de acionamento continuo e eixo
regenerativo continuo.

I Conservacao de energia alcancado pela série de servo motor linear LM-H3 @

Reduzida energia de acionamento de motor

A série LM-H3 alcancga 25%* de reducdo de energia de
acionamento do motor devido a forma otimizada do ima e ao
novo desenho magnético. A conservacao de energia é conseguida
para a maquina. Em comparagcao com o modelo anterior, a bobina
do motor é mais leve em cerca de 12%*. A energia necessaria para
acionar a parte moével é reduzida.

* Para servo motor linear de 720 N nominais.

Reduzida em 25%

Corrente de acionamento
do motor

LM-H2 LM-H3

I Contribuicao para economia de recursos

O novo servo motor rotativo amigével
ao meio ambiente da série HG usa
30% menos ima permanente do que a
série HF anterior devido ao desenho
otimizado do circuito magnético. A ’Q
massa total também é reduzida.

Servo motor amigavel
ao meio ambiente

* Para HG-KR43.

Economia de espaco

Para LM-H3, as larguras da bobina do motor e do ima séo
reduzidas em 10% comparado ao modelo anterior. O aumento do
impulso para taxa de corrente resulta na utilizacdo do servo
amplificador em menor capacidade, contribuindo para maquinas
mais compactas (a reducdo de materiais).

[Série LM-H2] Estreitada [Série LM-H3]




Uma heranca de conﬁéhgé’é

continuidade - a marca de

todos os produtos MELSERVO.

A série MR-J4 integra-se perfeitamente aos seus

ativos de producao existentes, garantindo uma

transicdo suave para a velocidade e beneficios

de custo da tecnologia de ponta MELSERVO.




Homem Méquina Meio Ambiente

Homem, Maquina e Meio Ambiente

em perfeita harmonia

A velocidade e os beneficios de custo conseguidos com

os ativos de producao existentes

Perfeita integracao com o sistema existente

I Facil substituicao da série MR-J3

dMR-J4-B/A tem as mesmas dimensdes de montagem* do
MR-J3-B/A. Servo motores rotativos série HG tém as mesmas
dimensdes de montagem e usam os mesmos cabos para a

alimentacéo, o enconder e o freio eletromagnético da série HF.

*Dimensoes de montagem sao menores para servo motor de 5 kW.

esmas dimensdes

de montagem de
MR-J3

Mesmo cabos de
MR-J3

IMesmas dimensdes

Cabo de alimentacédo de
servo motor

de montagem
de servo motor

Cabo de encoder

MR-J4-B/A

Servo motor

dProdutos compativeis com SSCNET IlI/H e SSCNET Ill podem
ser usados juntos.

* Ao usar produtos compativeis com SSCNET Ill/H e SSCNET Il juntos, a velocidade de
comunicagao é de 50 Mbps, e a funcao e desempenho sao equivalentes aos da
utilizagdo de MR-J3.

Controlador compativel com SSCNET lll/H MR-J3_-B MR-J4_-B MR-J3_-B MR-J4_-B
Controlador compativel com SSCNET Il o i i N

dOs parametros de MR-J3-B sdo convertidos para os do MR-J4-B,
utilizando-se a funcdo de conversor de parametro de MELSOFT
MT Works2.

Os parametros de MR-J3-A sao convertidos para os do MR-J4-A,
utilizando-se a funcdo de conversor de parametro de MR
Configurator2.

| substituicao da Série MR-J2 Super

dOs parametros de MR-J2S-A séo convertidos para os do MR-J4-A, utilizando-se a fungéo de conversor de parametro de MR Configurator2.

dO MR-J4-B pode ser utilizado como MR-J2S-B sem a conversdo de pardmetros, usando o conversor de rede que conecta o controlador

compativel SSCNET e MR-J4-B.

Conformidade com as normas e regulamentos globais

o

Cce@® &

ji
>
i
0

MELSERVO-J4 esta em conformidade com normas globais como padrao.

Servo amplificador

Diretiva de baixa ten:

EN 61800-5-1

Servo motor rotativo

EN 60034-1/EN 60034-5

Diretiva EC

EN 61800-3

EN 60034-1

Europeia

EN SO 13849-1 Categoria 3 PL d/EN 61508 SIL 2/
EN 62061 SIL CL 2/EN 61800-5-2 SIL 2

Diretiva RoHS

Em conformidade

Em conformidade

Normas UL

UL508C

UL1004-1/UL1004-6

Normas CSA

Medidas para Administracao do
Controle de Poluicao de Produtos
Eletronicos de Informacao (RoHS chinés)

CSAC22.2 No.14

Em conformidade (cabos e conectores opcionais)

CSA C22.2 No.100

Em conformidade (cabos e conectores opcionais)

certificado Comulsério da China (CCC) N/A

N/A

Lei de Ondas de Radio da Coreia (KC)

Em conformidade N/A

*1. Consulte o "Manual de Instru¢oes do Servo Amplificador" e as "Diretrizes para Instalagao EMC", quando o seu sistema necessita atender a diretiva EMC.

*2. Ao exportar o produto, siga as leis e regulamentos locais.




Uma ampla linha para atender a virtualmente todas as necessidades de cont

A nova linha da série MR-J4 inclui servo amplificadores
e servo motores para atender a praticamente todas as

necessidades de producao - porque cada local de producao

é diferente, com problemas especificos que exigem

! | el
i |

solucdes Unicas e inovadoras.

Tipos de 2 eixos e 3 eixos |
estao disponiveis para seu sistema. M R—J4—B M R—J4W2—B

. Servo amplificador Servo amplificador compativel com
SerVO ampllflcador compativel comSSCNET IlI/H SSCNET Ill/H para operar duas

unidades de servo motor em um

jLinhas de produto

Produtos compativeis com SSCNET lll/H com interface de finalidade geral estao disponiveis. Servomotor compativel

Alimentagao Interface de comando ontroledelooptotalmentefechado™ ' Rotativo Linear Acionamento direto
1 fase 100V CA s (Langado no futuro) s (Langado no futuro) s (Langado no futuro) s (Langado no futuro)
MR-J4-B 3 fases 200V CA d d d d
3 fases 400V CA SSCNET IlI/H S (Lancado no futuro) s (Lancado no futuro) *35 (Langado no futuro) -

1fase 100V CA s (Langado no futuro) s (Lancado no futuro) s (Lancado no futuro) s (Lancado no futuro)
Trem de pulso de finalidade geral/

MR-J4-A - P
J 3 EEEs ATV tensdo analdgica -
3 fases 400V CA s (Langado no futuro) s (Lancado no futuro) s (Langado no futuro) -

s (Disponivel no futuro) d s (Disponivel no futuro) s (Disponivel no futuro)

*1. Apenas o encoder linear do tipo de dois fios é compativel. Contate o seu escritério de vendas local para o tipo de quatro fios e para compatibilidade com encoder linear de tipo de saida diferencial de fase A/B/Z.

5. I Serélangado nofuturo.

I e ] b S s el I




Homem, Maquina, Mei biente FEEERVo T4
Homem Ma’quina Meio Ambiente em perfeita harmonia MELSERV/0J

role de acionamento

MR-J4W3-B MR-J4-A

Servo amplificador compativel com Sevo amplificador compativel com interface de finalidade geral
SSCNET IlI/H para operar trés Compativel com a frequéncia de pulso de comando maximo
unidades de servo motor em um de 4 Mpps. ——

Capacidade*

0.120.4 kW

0.1a7kW " t0 22 kW
] 06222 kW ]
0.2a1 kW

;

f ‘

] O.Ia7kW ‘ 10 22 kW

‘ ‘
0.1 kW 1 kW 10 kW 100 kW

*2. Contate o seu escritorio de vendas local para obter mais detalhes. *3. Disponivel somente em alguns modelos. *4. Fungdes descritas como "Disponivel no futuro" neste catélogo estarao disponiveis dentro de 2012.




Servo motores de alta velocidade, alto torque para operacao de maquina rapida e precisa

Servo motor rotativo

seie HG

série HG-KR/HG-MR

Velocidade nominal: 3000 r/min

Velocidade maxima: 6000 r/min
O torque maximo é 350%* do torque nominal, e o alto torque é
atingido durante a alta velocidade. * Disponivel apenas em HG-KR.

[Alta velocidade] [Alto torque]
Comparagao com motores de veloc. max. de 4500 r/min Para HG-KR43 Torque
s maximo
0,
g [ 6000 empo de posicionamerito 4 Faixa i s0decirtad 350%
< mais curto £ aixa de operagao de cyrta dura i
@ z 3 v
|  J———— \ v
o 3
2 \ g2
2 2
K 1 ’ . -
N Faixa de operag&o continua
A H
0 ‘ 4= Tempo 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

Velocidade r/min

série HG-SR

Este servo motor de média inércia permite a operacao estavel.

O comprimento mais curto da industria é alcangado pela
otimizagao do desenho estrutural.




Ho
Homem Ma’quina M

io Ambiente

m, Maquina, Meio A
em Perfeita Harmo

I Linhas de produto

Modelos de pequena capacidade estao disponiveis em dois tipos: ultra-baixa inércia e baixa inércia.

|
‘

Série HG-SR: 0.5 a 7 kW. :
! 0.5 a 22 kW (Lancado no futuro)

0.1 kw

1kw

10 kW 100 kW

I Equipado com encoder absoluto de alta resol

ucao

Servo motores sdo equipados com um encoder absoluto de alta resolu¢do de 4.194.304 pulsos/rev (22 bits) como padrao. A precisdo de

posicionamento é aumentada.

I Seguranga ambiental melhorada

I Reduzida oscilagao de torque durante a conducao

HG-KR/HG-MR e HG-SR séo
classificados IP65 e IP67,
espectivamente.

* A porgao entre-eixos é excluida.

Protege de dgua
e poeira.

Ao otimizar a combinacao do nimero de pélos do motor e o niimero de slots,
a oscilacdo de torque durante a conducdo é consideravelmente reduzida. A
operacao de maquina com velocidade constante e suave é conseguida.

jOscilagao de

[Modelo anterior (Série HF-KP)]

torque
I Direcao de guia do cabo A
Y
O cabo de energia, o cabo de Diregao de montagem cambiavel v
. N m .- (Comparado a série
encoder e o cabo do freio N - [Novo modelo (Série HG-KR)] anterior)
eletromagnético séo guiados —
para fora tanto na direcéo do lado
da carga quanto na direcao Na direcéo Na direcio oposta H—
oposta, de acordo com os cabos do lado da carga do lado da carga
selecionados. “Parad00W
I Exemplos de aplicacao
Para vérias aplicagdes de todos os tipos de maquina.
Sistemas de manufatura de Montadores/coladores Mesas X-Y Robos

semiconductor/LCD/fotovoltaico

"

Carregadores/descarregadores,
alimentadores
e escorregadores

Maquinas de processamento de alimento
(maquina de enchimento, misturador,
maquina de medicao, etc)

Maquinas de embalagem de alimentos | Maquinas de tric6 e bordado




Servo motores para sistemas de acionamento linear de alta velocidade e alta precisao

Servo motor linear

seie| M

I Desempenho sofisticado

X Velocidade méxima: 3 m/s (série LM-H3)
Faixa de impulso maximo: 150 N a 7200 N

O pequeno tamanho e o alto impulso sdo conseguidos pelo aumento

da densidade de enrolamento e pela otimizacdo da geometria dos
nucleos e imas, usando a analise de campo eletromagnético.

X Quatro séries estao disponiveis: tipos com nucleo, sem nucleo e
de nucleo refrigerado a liquido e tipo com ntcleo com
contra-forca de atracdo magnética.

X Os servo motores lineares sao compativeis com uma variedade de
encoders lineares de interface serial com faixa de resolucao a partir
de 0,005 um e acima.

* Contate o seu escritdrio de vendas local para compatibilidade com enconders lineares
de tipo de saida diferencial de fases A/B/Z.

X Sistemas de alto desempenho, como alta precisao de controle
sincrona conjunto séo obtidos utilizando MR-J4 servoamplificador
série e um SSCNET Ill / H controlador de movimento compativel.

I Alcancando maquinas de alto desempenho

Para desempenho de maquina mais alto

X Produtividade melhorada devido a pega de acionamento de alta velocidade.
X Posidonamentodealta predsao porsistema de controle deloop totalmentefechado.

Para uso mais facil

X O servo motor linear permite maquina simples e compactas,
com alta rigidez.
X Operagéo suave e sistema limpo sdo conseguidos.

Para configuracées de maquina flexiveis

X Sistemas multi-cabecote e tandem sao facilmente configurados.
X O servo motor linear é apropriado para aplicacdes de longo curso.

[Oferece mais vantagens do que os sistemas convencionais
de acionamento de parafuso de esfera]

—)

[CIYE_Ty
=




Homem, maquina, meio ambiente " old
Homem Maquina Meio Ambiente em perfeita harmonia MELSERI/0J

I Linhas de produto

Quatro séries estao disponiveis dependendo das aplicagbes.

A

Impulso

série LM-F
Velocidade méxima: 2 m/s Alimentadores
Impulso nominal: 300 Na 1200 N (resfriamento natural) de prensa

600 N a 2400 N (resfriamento a liquido)
Impulso méx.: 1800 Na 7200 N (resfriamento natural/a liquido)

I Tipo com ncleo (resfriamento natural/a liquido)

Servo motor linear do tipo com nticleo compacto.
O sistema integrado de resfriamento a
liquido duplica o impulso

continuo. -

Ferramentas
de maquinas NC

Manuseio de
materiais —
Sistemas de
Tipo sem nicleo montfggm de L
Série LM' U 2 —_— Tipo com nicleo com contra-forca
de atraga éti
Velocidade maxima: 2 m/s e’a‘raijoMmaglzazlca
Impulso nominal: 50 N a 800 N Série -
Impulso méx.: 150 N a 3200 N X ) Velocidade maxima: 2 m/s
Tipo com nucleo el
Sem cogging, pequena flutuagéo de velocidade. L . Impulso nominal: 120 N a 2400 N
serie LM-H3 Sistemas de .
Sem forca de atragdo magnética, vida mais montagem de Impulso max.: 300 N a 6000 N
longa dos guias lineares. Velocidade méaxima: 3 m/s semicondutor Vida mais longa das guias lineares 7

Sistemas de e Impulso nominal: 70 N a 960 N

. n devido a estrutura de contra-forca
impressao de telas e : Impulso méx.: 175 N a 2400 N de atragio magnética.
Sistemas de exposicao i K - = Tipo com ntideo adequado para economia de espaco, Baixo ruido audivel.
aescaneamento g X -
" alta velocidade e alta aceleragao/
p:= desaceleragao.

<« orientado para velocidade de alimentagao

Orientado para posicionamento P>

I Exemplos de Aplicacao

Ideal para um sistema de agao direta que requer alta velocidade e alta precisdo. Consiga facilmente uma configuracao tandem ou
multi-cabecote.

Configuracéo tandem Configuracdo multi-cabecote

vy
~ Os servo motores lineares configurados em - Sistemas multi-cabecote permitem o
tandem sdo adequados para sistemas de controle de duas bobinas do motor de
grande porte que necessitam de operacao forma independente, simplificando assim
sincrona de alta preciséo entre dois eixos. 0s mecanismos da maquina. Este sistema é
indicado para maquinas que requerem tact |
time curto.
Estagio XYZ de dispositivos de ferramenta | Sistemas de fabricagdo de semiconductor/LCD Sistemas de impressao de telas e revestimento de
de maquina Sistemas de montagem/fabricacao de pecas elétricas grandes LCDs

J e 7

// y Y

Sistemas de manuseio de materiais Manuseio de materiais multi-cabegote entre maquinas

)




Motores de acionamento direto compactos e robustos para aplicagoes de alta precisao

Motor de acionamento direto

«TM RFM

I Desempenho sofisticado

Alto desempenho devido as mais recentes tecnologias

O nosso mais recente desenho magnético e as tecnologias de enrolamento
permitem uma densidade de alto torque. Além disso, a rotagao extremamente
suave é conseguida através da minimizacéo da oscilagdo de torque.

Encoder absoluto de alta resolucao de 20 bits

O servo motor esta equipado com o encoder absoluto de alta
resolucédo de 20 bits (1.048.576 pulsos/rev) como padréo.
Uma maquina de alta precisao é conseguida.

Desenho compacto de de perfil baixo

Devido ao alto nivel da tecnologia de desenho estrutural, um desenho
compacto e de baixo perfil é alcancado. Este desenho permite um
pequeno espaco de montagem e um baixo centro de gravidade.

Faixa de diametro de eixo oco: 220 mm a 104 mm

O motor esta equipado com um grande eixo oco, resultante do
uso de rolamentos e do encoder com diametro grande. Ele
permite que cabos e tubos de ar passem por ele.

I Alcancando maquinas de alto desempenho

Para desempenho de maquina mais alto

X Adequado para operacdes de baixa velocidade e de alto torque.
X Um posicionamento de alta preciséo é conseguido porque o
motor estd diretamente conectado a pega de acionamento.

Para uso mais facil

X Como o mecanismo de transmissao nao é mais necessario, ndo
ocorre folga nem abrasdo, permitindo a operagao suave com
menos ruido audivel, sistema limpo e facil manutencao.

X Menos componentes sdo necessarios para o sistema.

Para configuracao de maquina flexivel

X Uma maquina simples, compacta e rigida é conseguida.

X A estabilidade da maquina é reforcada devido ao desenho de
perfil baixo e ao baixo centro de gravidade.

X O motor tem um rotor interno com eixo 0co que permite que
cabos e tubos passem por ele.

[Sem mecanismo de transmissao, contribuindo para que néo hajaempenamento ou distorgéo]

~—— ~——Motor de acionamento direto

- —
Motor convencional+ ;

mecanismo de transmissao ddd

(engrenagem, correia, etc.) . [—
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I Linhas de produto

12 modelos com 4 diferentes diametros estao disponiveis.

Diametro p -y 1
erno do moto a de saida de torque

2 N-m a6 N-m | -
6 N-m a 18 N-m : Torque nominal
T i KTorque méaximo —
6 N-ma 18 N-m :
2180 mm 18 N-m a 54 N-m |
12 N-m a 72 Nem |
36 N-ma 216 N-m

! 40 N-m a 240 N-m
2330 mm : ! 120 N-m a 720 N-m

1N-m T0N-m 100 N-m 1000 N-m

2130 mm

2230 mm

I Exemplos de aplicacdo T

Adequado para aplicagdes de baixa velocidade e alto torque.

Mesa de indexagéo para ferramentas de maquina Eixo rotativo para robds de manuseio de materiais | Sistemas de pintura e deposicao de vapor

Sistemas de limpeza do tipo spin Sistemas de teste de LCD/semicondutor Eixos rotativos para sistemas de polimento
para LCD/semicondutor (mesas XYq) T

Manuseio de materiais/
pegas de carga

o
e
=

A

Ny
Peca de polimento >




Motion controller mais avan¢ado

Q173DSCPU
Q172DSCPU

Motion controller é um maédulo de CPU usado com a CPU do CLP para controle
demovimento. O controle de alta velocidade é conseguido umavezque o
Motion controller com o programa SFC de movimento controla moédulos de
forma independente, como mddulos de entrada/saida, a partirda CPU do CLP.

[CPU de CLP] [CPU de Movimento]

Programa de sequénci Execute comandos dedicados de SFC de movimento

‘ } [ Movimento, como SFC de Movimento
»
<

Intercdmbio de dados com
area de comunicagéo de alta
velocidade com multi-CPU, etc.

SSCNET llI/H

Para servo amplificador

Exemplo de configuragdo de sistema

Q173DSCPU Q172DLX
Q172D5CPU Q172DEX
Q173DPX
CPUdeCLP Gerador de Encoder smcrono Encoder sincrono
pulsos manual ABS serial
MR-HDPO1 Q171ENC-W8

0% 3

Destinacao de entrada de sinais de servo externo (FLS, RLS, STOP, DOG) 8 eixos/unidade ‘

MR-J4-B MR-J4-B MR-J4W2-B

UsB
Ethernet
RS-232

[ Destinacao de entrada de
sinais de servo externo
FLS, RLS, DOG

Ambiente de engenharia

MELSOFT

Ambiente de engenharia de Motion controller

MELSOFT MIT Works2 Servo motor Motor de Servomotor  Servomotor  Servo motor
(MELSOFT MR Configurator2 standard) rotativo acionamento rotativo linear rotativo
direto

Q173DSCPU: 2 sistemas (Até 32 eixos), Q172DSCPU: 1 sistema (Até 16 eixos)

4{ Entrada de parada forcada EMI (24 V DC) |

Software de programacéo de CLP

MeLsofT GX Works2

Comparagdo com QD77MS: [ | Superior [ | Equivalente QOutros

Q173DSCPU Q172DSCPU

Numero de eixos
de controle

T
0'22 Teouman

Linguagem de N

programagao SFC de movimento

Modos de " ) p
Controle de posigao Controlede velocidade [Novo]]  Controle de torque (NovoJ} Controle de aperto & Press-fit (Novo) Controle sincrono Controle Cam

Controle de Interpolacao linear Interpolagao circular Controle de trajetoria Interpolagao helicoidal Controle de follow-up de posi¢ao

posicionamentd Controle de oscilagéo de

alta velocidade velocidade/posicao

Fungao de parada forcada JFungiodelimite de cursode hardware | Funcao delimite de cursode software | Sistema de posicao absoluta | Fungao de operacio sem amplificador

Funcéo de monitoramento = B B A A P g P " PP
Funcao de detegdo de marca] Fungao de operagao ROM JFuncéo de saida de cddigo M| Histérico de erros Funcéo osciloscopio digital
Conexao de sistema Vision _ Fungéo de leitura de alta veloc. | Fungao de saida de chave limite

16 eixos

Sub fungoes
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Avancado mas simples como

um modulo de posicionamento Q :)77MS'] 6
QD77MS4 *
QD77MS2

Omaédulo de Simples Movimento € um maédulo de fungao inteligente controlado
pela CPU do CLR,que facilmente executa o controle de posicionamento. O controle
sincrono, que ndo estava disponivel anteriormente com o médulo de
posicionamento convencional, esta agora disponivel com este modulo de Simples
Movimento justamente como o médulo de posicionamento.

[CPU do CLP] [Médulo de Simples Movimento]
Sinal de saida ON/OFF

Programa de sequénci Sinal de entrada/saida

Gravando dados na meméria buffer X32 pontos L
Y32 pontos
.
.

Referéncia para sinal de entrada

Memoéria buffer
Lendo dados da memoria buffer

SSCNET llI/H

Para servo amplificador

Exemplo de configuragdo de sistema .

CPU de CLP Série Q QD77MS16/QD77MS4/QD77MS2

Conectando tanto um gerador de
pulsos manual (MR-HDPO1) ou

@ = ) um encoder sincrono incremental

Sinal de comando externo/Sinal de comutagéo (4 pontos)
FLS, RLS, DOG, Sinal de parada, Entrada de parada forcada (24V DC)

USB MR-JAW2-B
Ethernet k ] - [
RS-232 s E Sinal de entrada externo
| de servo amplificador
FLS, RLS, DOG

Ambiente de engenharia

MELSOFT
MELSOFT GX Works2

Ferramentas de Configuragao de Mddulo de
Simples Movimento estd incluido com
MELSOFT GX Works2 como padréao

Servo motor Motor de acionamento Servo motor Servo motor Servo motor
rotativo direto rotativo linear rotativo

mELsOFT MR Configurator2 ]

Software dando suporte ao servo amplificador|
desde a inicio até a manutengao

Comparagao comQ17nDSCPU: [ | Superior [ | Equivalente Outros (.

QD77MS16 QD77MS4 QD77MS2

der:oe:ﬁrdcﬁe = 16 eixo {0V 4 eixos 2 eixos
clo de
operag
Linguagem de .
programag;
CMO?]‘::’OSISQ Controle de posicao Controle de velocidadeNovolf ~ Controle de torque Controle de aperto &Press-fit (Novo/f  Controle sincrono Controle Cam (Novo
el Interpolagao linear Interpolagao circular Controle de trajetoria 52?;2?53‘5;%’;?2;3‘3&2?
ici Controle de comutacao de | Controle de comutacao de
AR
Fungéo de parada forada | Fungiodelimite de cursode hardware | Fungiode limitede cursode software | Sistema de posicao absoluta F‘;’;ﬁ::‘ﬁg:zzéf NOvo)
= Funcao de monitoramento, " " " N " " " N D
Sub fungoes g dados opcional _10v0] Funcio dedeteciodemarcd Novo Backup Flash ROM [Funcéo de saida de codigoM]  Histérico de erros Fungéo osciloscdpio digital (Novo




Como reconhecido lider em automacao fabril, a Mitsubishi Electric esta

empenhada em manter um nivel global de satisfacao do cliente em todas

as areas de desenvolvimento, producao e servicos.

Inigualavel qualidade de engenharia e mao-de-obra apoiada em mais de 80 anos de

experiéncia comprovada

Ha mais de 80 anos, desde o inicio das operagdes em 1924, a Mitsubishi Electric Nagoya Works tem fabricado varios dispositivos universais,
incluindo motores, controladores programaveis e inversores. A histéria de producao do servo CA em Nagoya se extende por mais de 30
anos. Nos expandimos nosso sistema de producdo com base na tecnologia e tradicdo acumulada durante este tempo, e incorporamos
pesquisa e desenvolvimento de classe global para criar produtos de de alto desempenho e alta qualidade, que podem ser fornecidos por

um longo tempo.

Sistema de produgao

Para garantir a alta qualidade e desempenho do MELSERVO, a Mitsubishi
Electric criou um sistema cooperativo de trés instalagdes - Shinshiro Factory,
uma fabrica filial da Nagoya Works; Mitsubishi Electric Dalian Industrial
Products Co., Ltd., uma base de producao; e a Nagoya Works, no nucleo. A
Mitsubishi Electric responde a vérias necessidades em todo o mundo, unindo
tecnologias e know-how dessas instalacdes. As solu¢des de energia de FA da
Mitsubishi Electric, o "e&eco-F@ctory", estdo implementados na fabrica de
servo motores em Nagoya Works. Eles estdo sendo usados para aumentar a
utilizacdo da capacidade e a qualidade do produto, e reduzir o consumo de
energia.

Sistema de desenvolvimento

Para expandir os sistemas de servo avancados para o
mundo o mais rapido possivel, a Mitsubishi Electric
criou centros de desenvolvimento relacionadas com FA
em Nagoya Works e na América do Norte e Europa.
Além disso, estabelecemos fortes conexdes entre o
nosso Centro P&D de Tecnologia Avancada, que
impulsiona o desenvolvimento de tecnologia para
além dos limites de FA, e o Centro P&D de Tecnologia
da Informacdo. Estamos avancando com o
desenvolvimento de novos produtos que reflitam as
ultimas orientacdes tecnologicas e as aspiracdes dos
clientes.

Implementacédo de e&eco-F@ctory

EDC (Centro de Desenvolvimento da Europa)
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Promovendo a popularidade do SSCNET no Japao e em volta do mundo

I Associacao de Pareceiros do SSCNET (SNP) == AT it 1

A Associacao de Parceiros do SSCNET (SNP) realiza atividades para apresentar a avancada rede controladora de sistema servo "SSCNET "
e produtos compativeis para muitos usudrios. Em cooperacao com as empresas parceiras, a SNP promove amplamente o desempenho
que se pode atingir com SSCNET. Nos ultimos anos, a SNP vem promovendo encontro de parceiros no Japao e no exterior, como Taiwan e
india. A SNP visa tornar o SSCNET a mais global rede controladora de sistema servo.

Transicao de nimero de nédulos SSCNET introduzidos
(No. de nédulos)

2,200,000

2,000,000

1,500,000

Excedeu
2.200.000
nédulos
em FY2010!

1,000,000

500,000

02 03 04 05 06 07 08 09 10 (AnoFiscal)




Uma rede de suporte global para usuarios MELSERVO

Em todo o mundo, os Centros FA oferecem aos clientes assisténcia local para compra de produtos Mitsubishi
Electric, com servico pds-venda. Para permitir que as filiais nacionais e representantes locais trabalhem em
conjunto para responder as necessidades locais, temos desenvolvido uma rede de servigos em todo o mundo.
Provemos reparos, suporte de engenharia no local, e vendas de pecas de reposicdo. Também oferecemos varios
servicos, desde consultoria técnica por nossos engenheiros especializados, até treinamento prético para a
operacao de equipamentos.

P i

Hatfield, Reino Unido Krakowska, Polonia ‘StPetersburg, leS?l?‘w_ .‘_G:Urg%“on, India Bangkok, Tailandia
UK FA Center Russian FA Center =~ ‘India FA Center Thailand FA Center

European FA Center (Poland) =

a &
L
Ratingen, Alemanha i °7 -,
German FA Center/ i -
Centro de Desenvolvimento da . .°
Europa v L %
\ ] | ,w"
o \ s
\ // "
: = gy i - \ L . x
\\.-v’-‘..-. " 3
’ ~ -
R . =~ BN = & &
Praga, Repub!lca Checa N\ o '-.\_f; ;“‘.,.,.’ ‘:'i-;—:"f.__‘ L
Czech Republic FA Center ! s 3 o L IS N
| CL . S —— —-'-/2 —_— Sy
t “ 7. A
§ / L '
. / .
1 o ~ - . [
\ o
-"/ -—F’-—/A-J/f
-
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Beijing, China

Dalian, China

Beijing FA Center
China Local Factory

Mitsubishi Electric Dalian
Industrial Products Co,, Ltd.

Tianjin, China “_

Shanghai, China

Tianjin FA Center i
1 Shanghai FA Center

@ Fuzhou

Guangzhou, China L @ Taipei
"o O Taichung
Guangzhou FA Center S SO g kong
Atende as normas EN, A série MELSERVO-J4 atende as normas globais.
Conformidade com UL e CSA (C'UL) *Este produto nao esta sujeito a Certificacado Compulséria da China (CCC).

*Consulte o "Manual de Instrugées do Servo Amplificador” e "Diretrizes para Instalagao EMC", quando o
seu sistema necessitar atender a diretiva EMC.

*Consulte "Conformidade com as normas e regulamentos globais" na pag. 22 neste catalogo para
as normas correspondentesA

normas globais
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@ Centro FA Global
Bl Instalacées Fabris

Seoul, Coreia
Korean FA Center

® Centro Satélite FA (China)

Centro de Desenvolvimento

iy )

Nagoya,Japao
Nagoya Works

Base de Servico de Mecatronica (China)

Taiwan
Left: TaiwanFA Center (Taipei) /

Right: Taiwan FA Center

(Taichung)

Chicago IL, EUA

North American FA Center/
Centro de Desenvolvimento da
América do Norte

Singapura
Centro FA da Asia

Sao Paulo SP, Brasil
Centro FA do Brasil

Regido | Centro FA Global Tel/Fax Regions | Global FA Center Tel/Fax
Shanghai FA Center Tel: 86-21-2322-3030/Fax: 86-21-2322-3000 fsial ASEAN FA Center Tel: 65-6470-2480/Fax: 65-6476-7439
i Beijing FA Center Tel: 86-10-6518-8830/Fax: 86-10-6518-3907 fndia India FA Center Tel: 91-124-4630300/Fax: 91-124-4630399
ina
Tianjin FA Center Tel: 86-22-2813-1015/Fax: 86-22-2813-1017 A“;i)’::/dc 2‘:22 ::emre'ica" Tel: 1-847-478-2100/Fax: 1-847-478-2253
Guangzhou FA Center Tel: 86-20-8923-6730/Fax: 86-20-8923-6715 Ceg:ljal/ Brazil FA Center Tel: 55-11-3146-2200/Fax: 55-11-3146-2217
Taiwan | Taiwan FA Center Tel: 886-2-2299-9917/Fax: 886-2-2299-9963 European FA Center Tel: 48-12-630-47-00/Fax: 48-12-630-47-01
Coreia | Korean FA Center Tel: 82-2-3660-9630/Fax: 82-2-3663-0475 German FA Center Tel: 49-2102-486-0/Fax: 49-2102-486-1120
Tailandia| Thailand FA Center Tel: 66-2906-3238/Fax: 66-2906-3239 Europa | UK FA Center Tel: 44-1707-27-6100/Fax: 44-1707-27-8695

Atende a Diretiva de Restricao
de Substancias Perigosas (RoHS).

Czech Republic
FA Center

Russian FA Center

Tel: 420-251-551-470/Fax: 420-251-551-471

Tel: 7-812-633-3497/Fax: 7-812-633-3499

Amigavel ao ser humano e ao meio ambiente, a série MELSERVO-J4 atende a Diretiva RoHS.

Sobre a Diretiva RoHS

A Directiva RoHS exige que paises membros garantam que os equipamentos elétricos
e eletrénicos vendidos no mercado ap6s 1° de Julho de 2006 néo contenham chumbo,

cadmio, mercurio, cromo hexavalente, e retardantes de chama bifenilos polibromados
(PBB) e éter difenil polibromados (PBDE). A marca <G> que indica a conformidade com

a Diretiva RoHS é impressa na embalagem.

*Consulte 0 "Manual de Instrugées do Servo Amplificador" e
"Diretrizes para Instalacao EMC", quando o seu sistema necessitar
atender a diretiva EMC.

Nossos cabos e conectores opcionais atendem as "Medidas
para Administracao do Controle de Polui¢do de Produtos

Eletronicos de Informacao"” (RoHS chinés).

Escritérios de Vendas Mitsubishi
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Servo Amplificadores

Servo Amplificadores

MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B MR-J4-A

Linhas de produto

Numero de eixos SRS
Servo amplificador de Saida nominal [kW] Neta 1)

de controle . .
alimentacao

) 3 fases I

I
_ |
= }
3 l
& :

B 02 1
A |MR-JAW2-B 2 eixos 3 fases }
§ 200V CA 1
& |
:| |
= |
T !
|

o 02 04

. ) . ases |
MR-J4W3-B 3 eixos 200V CA i
I
I
I
|
!
I
I

. 3 fases

|e49D apepijeul
9p ddeIAU|

Notas: 1.0Os valores na tabela mostram a saida nominal dos servo amplificadores. Consulte "Combinacdes de Servo Amplificador e Servo Motor" para o servo motor compativel.
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Caracteristicas
MR-J4-B (Interface SSCNET IlI/H)

- Velocidade de transferéncia de 150 Mbps e ciclo de comunicagdo de 0,22 ms.
« Fiacdo de longa distancia de no maximo 6400 m. (Max. 100 m entre estacdes x 64 eixos Mot )
« Substituir MR-J3-B por MR-J4-B é facil, pois os servo amplificadores usam os mesmos cabos de fibra dtica.
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MR-J4W2-B/MR-J4W3-B (Inteface SSCNET Ill/H, Servo amplificador multi-eixos):
+ MR-J4W_-B tem o mesmo alto desempenho, funcionalidade e usabilidade do MR-J4-B. Uma unidade do servo amplificador opera duas ou
trés unidades de servo motores.
- O espaco de montagem é menor em cerca de 25% a 30% com o MR-J4W2-B e cerca de 30% com MR-J4W3-B, em comparacdo com MR-J4-B.
A maquina pode ser mais compacta e com menos fiagao.

MR-J4-A (Interface de finalidade geral):
- O trem de pulso e a entrada de tensao analdgica estdo disponiveis para o comando de interface como padrao.
» O modo de controle de posicao, velocidade ou torque sdo comutéveis.
» Compativel com frequéncia de pulso de comando de 4 Mpps.

Notas: 1.0 nimero de eixos conectaveis depende das especificagdes do controlador.

Ambiente
Temperatura |Operacao 0°Ca 55 °C (ndo congelante)
ambiente Armazenamento -20°Ca 65 °C (ndo congelante)
Umidade Operacao . <
. el 90 %RH méximo (ndo condensante)
ambiente Armazenamento
Ambiente Interno (sem luz do sol direta); Sem gas corrosivo, gas inflamavel, vapor de éleo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracao 5.9 m/s?a 10 Hz até 55 Hz (direcdes de eixos X, Y e Z)
@: Compativel, O: Disponivel dentro do ano de 2012, -:Nao compativel
Interface de comando Modo de controle Série de servo motor compativel
) 3
= o' 0w g9
218 | & | & 5 52 o
; N S = 5 o3 T [ =
Z | a | s |3 |2 |8 |5 |28/ |8 |8 |8 |g|&8|z=/|;%
m = 2 2z @, = i ; i : 7 :
= o ) = o & 5 T e e = % &5 n S S z
= < [*} T Q. A —
I z Q@ [<Y o 59
o o o o O
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Servo Amplificadores

Designacao de Modelo de Servo Amplificador de 1 Eixo
MR-J4-108B -
Simbolo Especificagao Especial
Nenhum Padréo
ervo amplificador ED Sem um freio dinamico Meta )
CA de finalidade Simbolo Interface
geral Mitsubishi A Finalidade geral
MELSERVO-Série B SSCNET I/H
14 Simbolo Saida nominal [kW]
10 0.1
20 0.2
40 0.4
60 0.6
70 0.75
100 1
200 2
350 35
500 5
700 7
Designacdo de Modelo de Servo Amplificador Multi-Eixos
MR-J4W2-22B-
Simbolo Especificacdo especial
Nenhum Padrao
ervo amplificador ED Sem um freio dinamico Mota "
CA de finalidade
geral Mitsubishi Simbolo Interface
MELSERVO-Série B SSCNET Hi/H
J4
) Rated output [kW]
Slmb()lo Eixo A (Nota 2) Eixo B (Nota2) Eixo C (Nota 2)
. . . 22 0.2 0.2 -
Simbolo Numero.de eixos a4 04 04 B
w2 2 eixos 77 075 075 -
W3 3 eixos 1010 1 1 3
222 0.2 0.2 0.2
444 0.4 0.4 04

Notas: 1. Ao usar o servo amplificador sem um freio dinamico, o servo motor ndo para imediatamente na ocorréncia de alarme ou de falha de energia. Tome medidas para garantir a seguranca
em todo o sistema.
2. Eixo A, eixo B e eixo C indicam os nomes dos eixos do servo amplificador multi-eixos. O eixo C esté disponivel para o servo amplificador de 3 eixos.



Combinagdes de Servo Amplificador de 1 Eixo e Servo Motor

Com servo amplificador MR-J4-B

MELSERVOJ4 e |

MR-J4-B MR-J4-A

Servo amplificador

Servo motor rotativo

Servo motor linear (lado primario) MNeta

Motor de acionamento direto

LM-FP4D-24M-1550

HG-KR053, 13
hilis Sl HG-MRO053, 13 ) )
HG-KR23 LM-U2PAB-05M-0550
hilis il HG-MR23 LM-U2PBB-07M-1550 TM-RFM002C20
LM-H3P2A-07P-BSSO
HG-KRA3 LM-H3P3A-12P-CSSO
MR-J4-40B HG-MRA3 LM-K2P1A-01M-2551 TM-RFM004C20
LM-U2PAD-10M-0SS0
LM-U2PAF-15M-0SS0
TM-RFM006C20
MR-J4-60B HG-SR51, 52 LM-U2PBD-15M-1550 TM-REMOOGE20
LM-H3P3B-24P-CSS0
HG-KR73 LM-H3P3C-36P-CSSO TM-RFMO12E20
MR-J4-70B HG-MR73 LM-H3P7A-24P-ASS0 TM-RFM012G20
LM-K2P2A-02M-1551 TM-RFMO040J10
LM-U2PBF-22M-1550
MR-J4-1008B HG-SR81, 102 - TM-RFMO18E20
LM-H3P3D-48P-CSSO
LM-H3P7B-48P-ASSO
LM-H3P7C-72P-ASS0
MR-J4-2008 HG-SR121, 201, 152, 202 LVLEP2B-06M-1550 -
LM-K2P1C-03M-25S1
LM-U2P2B-40M-2550
LM-H3P7D-96P-A
LM—K;PZCD—O976M—1 22? TM-RFM048G20
MR-J4-3508 HG-SR301, 352 TM-RFM072G20
LM-K2P3C-14M-1SS1 TM-REM120J10
LM-U2P2C-60M-255S0
LM-FP2D-12M-1550
LM-FP4B-12M-1550
MR-J4-5008 HG-SR421, 502 LM-K2P2E-12M-1551 TM-RFM240J10
LM-K2P3E-24M-1551
LM-U2P2D-80M-2550
MR-J4-700B HG-SR702 LM-FP2F-T8M-1550 -

Com servo amplificador MR-J4-A

Servo amplificador

Servo motor rotativo

Servo motor linear (lado primario) ot

Motor de acionamento direto

HG-KR053, 13
Chesal HG-MR053, 13

HG-KR23
MR-J4-20A HGMR23

HG-KR43
MR-J4-40A HG-MRA3
MR-J4-60A HG-SR51, 52

HG-KR73
MR-J4-70A HG-MR73
MR-J4-100A HG-SR81, 102
MR-J4-200A HG-SR121, 201, 152, 202
MR-J4-350A HG-SR301, 352
MR-J4-500A HG-SR421, 502
MR-J4-700A HG-SR702

Disponivel no futuro

Disponivel no futuro

Notas: 1. Modelos do lado priméario do servo motor linear estdo listados nesta pagina. Para os modelos compativeis de lado secundario, consulte "Combinagoes de Servo Motor Linear e Servo
Amplificador" na secdo 3 Servo Motor Linear neste catalogo.
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Servo Amplificadores

Combinacgdes de Servo Amplificador Multi-Eixos e Servo Motor

Com servo amplificador MR-J4W2-B

MR-J4W-B

Servo amplificador

Servo motor rotativo

Servo motor linear (lado primario) Nt

Motor de acionamento direto

HG-KR053, 13, 23

LM-U2PAB-05M-0SS0

HG-SR51, 81, 52,102

LM-K2P2A-02M-15S1

LM-U2PAD-10M-0SSO
LM-U2PAF-15M-0SS0
LM-U2PBD-15M-1SS0
LM-U2PBF-22M-1S50

MR-JaW2-228 HG-MR053, 13, 23 LM-U2PBB-07M-1550 TV-RFM002€20
LM-H3P2A-07P-BSSO
LM-H3P3A-12P-CSSO
LM-K2P1A-01M-2551
HG-KR053, 13, 23,43 TM-RFM002C20
MR-J4W2-44B o LM-U2PAB-05M-0S50
HG-MR053, 13, 23,43 LM-U2PAD-10M-0550 TM-RFMO004C20
LM-U2PAF-15M-0SS0
LM-U2PBB-07M-1550
LM-H3P2A-07P-BSSO
LM-H3P3A-12P-CSSO
LM-H3P3B-24P-CSS0 TM-REM004C20
LM-H3P3C-36P-CSSO TM-REMO06C20
HG-KR43, 73 LM-H3P7A-24P-ASS0 TM-RFMOOGE20
MR-J4W2-77B HG-MR43, 73 LM-K2P1A-01M-2551 TMLREMO12E20
HG-SR51, 52 LM-K2P2A-02M-15S1
TM-RFM012G20
LM-U2PAD-10M-0SS0 TM-RFM040J10
LM-U2PAF-15M-0SS0
LM-U2PBD-15M-1550
LM-U2PBF-22M-1550
LM-H3P2A-07P-BSSO
LM-H3P3A-12P-CSSO
LM-H3P3B-24P-CSS0 TM-RFM004C20
LM-H3P3C-36P-CSSO TM-RFM006C20
HG-KR43, 73 LM-H3P7A-24P-ASS0 TM-RFMOO6E20
MR-J4W2-1010B HG-MR43, 73 LM-K2P1A-01M-2551 TM-RFMO12E20

TM-RFMO18E20
TM-RFM012G20
TM-RFM040J10

Com servo amplificador MR-J4W3-B

Servo amplificador

Servo motor rotativo

Servo motor linear (lado primario) Nota®

Motor de acionamento direto

MR-J4W3-222B

HG-KR053, 13, 23
HG-MRO053, 13, 23

LM-U2PAB-05M-0SS0
LM-U2PBB-07M-1550

TM-RFM002C20

MR-J4W3-444B

HG-KR053, 13, 23,43
HG-MR053, 13, 23,43

LM-H3P2A-07P-BSSO
LM-H3P3A-12P-CSSO
LM-K2P1A-01M-25S1
LM-U2PAB-05M-0SSO
LM-U2PAD-10M-0SSO
LM-U2PAF-15M-0SS0
LM-U2PBB-07M-15S0

TM-RFM002C20
TM-RFM004C20

Notas: 1. Modelos do lado primario do servo motor linear estdo listados nesta pagina. Para os modelos compativeis de lado secundario, consulte "Combinagoes de Servo Motor Linear e Servo

Amplificador" na secdo 3 Servo Motor Linear neste catalogo.
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Conexodes de MR-J4-B com Equipamentos Periféricos Nota D 4-B "
o
Equipamentos periféricos sdo conectados ao MR-J4-B como descritos abaixo. Conectores, cabos, opgdes e outros equipamentos necessarios s
estao disponiveis, de modo que os usudrios possam facilmente configurar o servo amplificador e comecem a usé-lo imediatamente. 5
=1
Visor (Nota2) {::\h
Mostra o estado do Peca de configuragdo de eixo N2 3
servo amplificador e Selecione um eixo com a chave rotativa de selecao de eixo &

numero de alarme. (SW1) e as chaves de configuracdo de nimero de eixo auxiliar

Disjuntor de caixa moldada (MCCB)

Isto protege a linha de alimentagao de
energia.

(SW2-3 e SW2-4)

Conector de comunicagao USB (CN5)
Conecte a um computador pessoal e use o MR Configurator2.

Parametrizacdo e monitoramento sao possiveis. Utilize um
cabo USB opcional (MR-J3USBCBL3M).

@,
0

Contator magnético (MC)
Isto desliga a alimentagao do servo
amplificador quando um alarme é
disparado.

Conector de sinal E/S (CN3)

Este conector é utilizado para sinais de entrada de parada
forcada, em-posicao, interlock de freio eletromagnético e mau
funcionamento.

Conector de sinal E/S STO (CN8)

Conecte a unidade l6gica de seguranga MR-
J3-D05 ou um relé de seguranca externo. Use
um cabo STO opcional (MR-DO5UDL3M-B).

Reator CC de melhoria de fator de
poténcia (optional)

Isto aumenta o fator de poténcia do
servo amplificador e reduz a capacidade | !
de fornecimento de energia.

Opcao regenerativa
(opcional)

Cabo de alimentacao do servo motor
(optional)

Cabo SSCNET Il

(opcional)

Controlador de sistema servo compativel com SSCNET IlI/H
Q173DSCPU QD77MS
Q172DSCP

Lampada de carga

A lampada se acende quando a
alimentacao do circuito principal é
carregada.

Conector do Encoder (CN2)
Conecte o encoder do servo motor —
utilizando um cabo opcional ou um
conjunto de conector.

Cabo SSCNET Il
(opcional)

Conector de bateria (CN4)

Conecte a bateria MR-BAT6V1SET ao configurar o
sistema de detecdo de posicao absoluta.

Conector SSCNET IllI/H (CN1A)

Conecte o controlador do sistema servo ou o eixo do
servo amplificador anterior.

Cabo de encoder (optional)

Conector SSCNET IlI/H (CN1B)

Conecte o eixo do proximo servo amplificador.
Coloque uma tampa no eixo final.

Servo motor
(A foto é do
HG-KR053.)

Notas: 1. A conexdo com o equipamentos periféricos é um exemplo para o servo amplificador MR-J4-350B ou menor. Consulte "Manual de Instrucées do Servo Amplificador MR-J4-_B" para as
conexdes reais.
2. Esta figura mostra quando a tampa do visor é aberta.
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Servo Amplificadores

Especificacdes do MR-J4-B (Interface SSCNET llI/H) R-J4-B
Servo amplificador modelo MR-J4- 108 | 20B | 40B | 60B | 70B | 100B | 2008 | 350B | 5008 | 700B
Saida Tensao nominal 3fases 170V CA
Corrente Nominal mwl 11 [ 15 [ 28 | 32 | 58 60 [ 110 [ 170 [ 280 [ 370
Tensao/frequéncia Mo D 3 fases ou 1 fase 200V CA 2240V CA, 3 fases 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
i 50/60 Hz
25';“;:“' Corrente nominal A o9 | 15 [ 26 [32me9] 38 50 | 105 [ 160 | 217 [ 289
circuito | FUtuacdo detensao 3 fases or 1 fase 170V CA to 264V CA 3 fases 170V CA t0 264V CA
oo permissivel
principal = —
Flutue.aga'o de Frequéncia +50% méaximo
permissivel
Tensao/frequéncia 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
. Corrente nominal [A] 0.2 0.3
Alimenta- Flutuacao de tens
cdo de utuagao de tensao 1fase 170V CA a 264V CA
S permissivel
circuito de - —
—— Flutus.:u;efo de Frequéncia +5% maximo
permissivel
Consumo de poténcia [W] 30 45
Alimentacao de interface 24V CC + 10% (capacidade de corrente requerida: 0.3 A (incluindo sinal do conector CN8))
Método de controle Método de controle PWM de onda senoidal/controle de corrente
Poténcia regenerativa toleravel de
resistor regenerativo incorporado [W] - 10 10 10 20 20 100 100 130 170
(Nota 2, 3)
Freio dinamico Incorporado Nota4)
Ciclo de comunicacdo de comando
SSCNET ll/H Nota 12 0.222 ms, 0.444 ms, 0.888 ms
Funcdo de comunicacao USB: Conecte um computador pessoal (compativel com MR Configurator2)
Pulso de saida de encoder Compativel com (pulso de fase A/B/Z)
Monitor analégico 2 canais
Controle de loop totalmente fechado Mot 10 Disponivel (Nota 11
Interface de encoder do lado da carga Mot2® Comunicacao serial de alta velocidade Mitsubishi

Desligamento por sobrecorrente, desligamento por sobretenséo regenerativa, desligamento por sobrecarga (eletronica
térmica), protegdo contra superaquecimento de servo motor, protegao contra erro de encoder, protecdo contra erro
regenerativo, protecao contra subtensao, protecao contra falha instantanea de energia, protecao contra sobrevelocidade,
protecdo contra erro excessivo, protecao contra deteccéo de pdlo magnético, protecao contra falha de controle de servo linear

Funcdes protetoras

Funcéo de seguranga STO (IEC/EN 61800-5-2)
Normas certificadas por CB EN ISO 13849-1 Categoria 3 PLd, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL 2, EN 61800-5-2 SIL 2
Desempenho de resposta 8 ms ou menos (Entrada STO OFF X desligamento de energia)
Entrada de pulso de teste Frequéncia de pulso de teste: 1 Hza 25 Hz
Desempenho |(STO) (Nota7) Tempo de desativacdo de pulso de teste: 1 ms maximo
de Tempo médio para falha )
sequrana | perigosa (MTTFd) 100 anos ou mais
Cobertura de diagnéstico (DC) Médio (90% a 99%)
Probabilidade de Falha Perigosa 0
Y ! 1.68 X 10'°[1/h]
Conformidade com normas Consulte "Conformidade com normas globais e regulamentos" na pag. 22 neste catalogo.
Estrutura (classificagao IP) Resfriamento natural, aberto (IP20) Resfriamento forcado, aberto (IP20) Resfnar(\::rgg;o(rgi:(;aberto
Montagem préxima Possive| Nota6) Né&o possivel
Massa [kg] 0.8 0.8 1.0 1.0 1.4 1.4 2.1 23 4.0 6.2

Notas: 1. A saida nominal e a velocidade de um servo motor rotativo e um motor de acionamento direto, e o impulso nominal e a velocidade méaxima de um servo motor linear séo aplicaveis
quando o servo amplificador, combinado com o servo motor, é operado dentro da tensédo de alimentacéo e frequéncia especificadas.
2. A opgdo regenerativa ideal varia para cada sistema. Selecione a op¢ao regenerativa mais adequada para o seu sistema com o nosso software de selecdo de capacidade.
. Consulte "Opcao regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opcédo regenerativa é usada.
. Ao usar o freio dindmico incorporado, consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Amplificador MR-J4-_B" para a carga permissivel de taxa de inércia do motor e a carga permissivel
para a relagdo de massa.
Blocos terminais estdo excluidos.
. Quando os servo amplificadores estdo montados préximos, mantenha a temperatura ambiente dentro de 0 °C a 45 °C, ou utilize-os com 75% ou menos da taxa de carga efetiva.
. Esta funcao executa um diagnostico de falha nos contatos, incluindo circuitos externos, desligando instantaneamente os sinais de um controlador para um servo amplificador em
periodo constante quando os sinais de entrada do amplificador servo estéo ligados.
8. Nao é compativel com interface de trem de pulso (tipo de saida diferencial de fase A/B/Z).
. A corrente nominal é de 2,9 A quando o servo amplificador é usado com servo motor em conformidade com UL ou CSA.
10. O encoder do lado da carga e o encoder do servo motor sao compativeis apenas com método de comunicagao do tipo de dois fios.
11. O controle de loop totalmente fechado é compativel com os servo amplificadores com software versédo A3 ou posterior.
12. O ciclo de comunicagdo de comando depende das especificagdes do controlador e do nimero de eixos conectados.
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Alimentacdo do
circuito principal
Conexéao de alimentacdo de circuito

Exemplo de Diagrama de Fiacao Padrao para MR-J4-B

Servo amplificador
MR-J4-B

Conexao de servo motor
A conexao difere de acordo com cada um servo motor.

principal/de controle L2
A conexao difere de acordo com a tensao de L3
alimentagéo. . Alimentacao do
" B i B circuito de controle
Consulte "Exemplo de Conexao de Alimentagao L11
de Circuito Principal/de Controle" neste catélogo. 121
CN3
Alimentacéo 24V CC para interface E }7 DICOM 5
—_____|bocom 3
Pulso de fase Z do encoder T Lz 8
(driver de linha diferencial) = LZR 8
Pulso de fase A do encoder 1 6

(driver de linha diferencial)

Pulso de fase B do encoder

(driver de linha diferencial)

-
:
[l [ LA
:i‘l ——LB
>+ LBR

Comum de controle <+———————LG

Saida de monitoramento analdgico

P LD

e
I
Tenséo de saida: +10V I : T : — MO1 4
Corrente de saida méxima: 1 mA ; ; ; LG 1
| |
Tensdo de saida: +10V I T MO2 14
Corrente de saida méxima: 1 mA : :
el |
fs———|SD Plate
2moumenor K———{ |
10 m ou menor
(Nota 7)
Alimentacao do circuito principal (Nota 5)
Parada forcada 2 -~ {2 20 =
Limite de curso superior (FLS) DIt 2 =
(Nota 4) Limite de curso inferior (RLS) DI2 12 P2
Dog de proximidade (DOG) - ———{bi3 19 I
DOCOM 3
10 m ou menor
— DICOM 10
Mau funcionamento % ALM 15 %5
Em-posicao i INP 9 ﬁg < [
Interlock de freio eletromagnético 1 : 1 MBR 13 ix; [
(Nota 1) Cabo MR-J3BUS_M,
Controlador VR J3BUS MATD -
-Q173DSCPU j:]:‘;—g"j:{ =
- Q172DSCPU O (Nota 3)
-QD77MS

2. Conexodes para o segundo eixo e os seguintes sao omitidos.

Consulte "Exemplo de Conexao de Servo Motor" neste

u catélogo.

v

w Cabo de alimentacao
©)

CN2

L]

Cabo de encoder

Servo motor

Nota 6
(Nota 6) Conexéo do conector CN8

Consulte "Exemplo de Conexao de Conector de
Sinal E/S STO (CN8)" neste catalogo.

CN8

L]

CN4

1 BAT
2 LG

Monte uma bateria opcional
(MR-BAT6V1SET) para o sistema de detecgao
de posicéo absoluta.

Computador pessoal

Notas: 1.Para mais detalhes sobre os controladores, consulte o manual de programagao ou o manual do usuério dos controladores.

3. Até 64 eixos sao definidos usando uma combinacao de uma chave rotativa de selecao de eixo (SW1) e chaves de configuragao de nimero de eixo auxiliar (SW2-3 e SW2-4).
Note que o nimero dos eixos conectaveis depende das especificagdes do controlador.
4. Os dispositivos podem ser atribuidos para DI1, DI2 e DI3 com configuragao no controlador. Consulte os manuais de instru¢ées do controlador para obter detalhes sobre a

configuragéo.
5. Isto é para a fiagao NPN. Fiacao PNP também é possivel.

6. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungdo STO ndo é usada.
7. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentacéo do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.

n
z
v Cabo USB Software de configuragdo
MR-J3USBCBL3M MR Configurator2
Servo amplificador (Nota2)
Cabo MR-J3BUS_M, MR-J4-B, MR-J4AW_-B
MR-J3BUS_M-A/-B
2] <
g TP——=1}z
“ | Cabo MR-J38US_M,
MR-J3BUS_M-A/-B 2]
:@ =
O
I Servo amplificador (Nota2)
MR-J4-B, MR-JAW_-B
<
(Nota 3) =z
SW1 Coloque uma tampa O
7T~ | noconectornéo usado.
\DD @
N % g

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instruc¢des para a fiacdo e a utilizagdo reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um

conhecimento completo do equipamento, informacgdes e instrucoes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Conexao do Conector de Sinal E/S STO(CNS)
X Quando usado com MR-J3-D05

Servo amplificador
MR-J4-B
MR-J4-A

MR-J4W2-B
MR-J4W3-B

Consulte "Unidade Légica de Seguranga" neste
catalogo para a conexao de cada sinal.

CN8
TOFB1

Unidade Légica de TOFB2
STOA —7——1  Seguranca TOFCOM

STO2A —+H | sz
MR-J3-D05 Cabo STO STO1

MR-DO5UDL3M-B [l STO2
STOCOM

wun|p (0N (o

(Note 2)
Alimentacao do
circuito principal

(Nota 3, 4) Parada for¢ada 2 T EM2
DOCOM

X Ao usar uma porta de seguranca

Servo amplificador
MR-J4-B
MR-J4-A

MR-J4W2-B
MR-J4AW3-B

CN8
TOFB1 .
TOFB2 %,
TOFCOM i

ﬁ\\(Nota 1)

‘ STO1
5702 ~(Nota1) 7O 5T02

; : ] STOCOM
24V0C g <+, Aberto
'

(Nota 2)
Alimentagéo do
circuito principal (Nota 5)

(Nota 3, 4) Parada forgada 2 T EM2
DOCOM

‘wm#m\lm
%\x
W

Notas: 1. Ao usar a fungdo STO, desligue STO1 e STO2 ao mesmo tempo. Certifique-se de desligar STO1 e STO2 apds a parada do servo motor em estado servo-off ou apds a parada do servo
motor com a desaceleragao, desligando EM2 (Parada forcada 2).
2. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentagao do circuito principal for desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.
3. Se o controlador ndo tem uma fungao de parada forgada, instale uma chave de parada forcada 2 (contato normalmente fechado).
4. Ligue EM2 (Parada forcada 2) antes de iniciar a operagao.
5. O conector e o nimero de pinos para cada sinal varia dependendo do servo amplificador. Consulte neste catalogo o exemplo de diagrama de fiagao padrdo para o servo amplificador
relevante para detalhes.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiagdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informagdes e instrugcoes de seguranca.




Exemplo de Conexdo de Alimentacao de Circuito Principal/ de Controle
X Para 1 fase 200V CA

MCCB

Servo amplificador
MR-J4-B
MR-J4-A

Alimentagao __
I-fase 200VCA 1
a240V CA |

(Nota 1) X

Reator CCde |
melhoria de ((Nota )
fator de poténcia
FR-HEL

Opgao regenerativa |
(Nota 3) i

|
L11 1 Resistor

| regenerativo

O servo amplificador pode ser
danificado se a opcao regenerativa
ou o reator CC for conectado
incorretamente.

X Para 3 fases 200V CA 5 kW

Mau funcionamento

RA1
<
Chave de parada

de emergéncia

Servo amplificador

MR-J4-B

off MR-J4-A

mees (] [ MC

Alimentaggo X _~ 7

3fases200VCA —X : >

aMOVCA < g
Reator CCde

A

Notas: 1.Para uma fase de 200V CA a 240V CA, conecte a fonte de alimentacao aos terminais L1 e L3. Nao conecte nada a L2. As conexdes sao diferentes dos servo amplificadores da série MR-
J3.Tenha cuidado para nao cometer um erro de conexao ao substituir MR-J3 por MR-J4.

O servo amplificador pode ser
danificado se a op¢ao regenerativa

melhoria de --
fator de poténcia | (Nota2)
FR-HEL i

Opgéo regenerativa |
(Nota3) i~ |

Resistor
regenerativo
incorporado

ou o reator CC for conectado
incorretamente.

Alimentagao

3fases200VCA —x

a240VCA

MR-J4-B MR-J4-A

X Para 3 fases 200V CA 3.5 kW ou menor

Mau funcionamento

M{
Chave de parada

wees I [

Off

de emergéncia

Servo amplificador

MR-J4-B

—x

ReatorCCde

melhoria de [y

fator de poténcia :~
FR-HEL

Opcéo regenerativa |”
(Nota 3) 1,2

L1

O servo amplificador pode ser
danificado se a opgao regenerativa
ou o reator CC for conectado
incorretamente.

X Para 3 fases 200V CA 7 kW

Alimentacéo
3 fases 200V CA
a240VCA

Mau funcionamento

RA1
Emergency

Off

Servo amplificador

MR-J4-A

|
| Resistor

I regenerativo
~ " incorporado

MR-J4-B
MR-J4-A

stop switch
mece (] ] mc
=y =g
— g

A

2. Desconecte a barra de curto-circuito entre P3 e P4 ao utilizar o reator CC de melhoria de fator de poténcia.
3. Desconecte a barra de curto-circuito entre P+ e D ao conectar a opgdo regenerativa externamente.
4. Desconecte os fios para o resistor regenerativo incorporado (P e C) ao conectar a op¢ao regenerativa externamente.

5. Os servo amplificadores MR-J4-B/A tém P3 e P4 na ascendente do circuito de supressao de corrente de influxo. Eles sao diferentes de P1 e P2 (na descendente do circuito de supressao

Opgao regenerativa!™
(Nota 4) i/

melhoria de J(Nota b))

FR-HEL

Reator CCde -

N-
P3 |

|
P4

O servo amplificador pode ser
danificado se a op¢ao regenerativa
ou o reator CC for conectado
incorretamente.

de corrente de influxo) dos servo amplificadores MR-J3-B/A. Consulte o Manual de Instrugées do Servo Amplificador pertinente para detalhes..

TE3
(Nota 5)

TE2

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacgdes e instrugcoes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Conexao do Servo Motor
(Servo Motor Rotativo, Sistema de Controle de Loop Semi-Fechado)
X Para série HG-KR/HG-MR

Servo amplificador
MR-J4-B
MR-J4-A

Servo motor rotativo

@ (Nota 3) &)
@ 24V CCparao
freios oo BIGL
eletromagnético RA B2
(Nota5) =~~~ — T T .

eletromagnético

Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando o
uma chave externa de ALM (Mau funcionamento) ou o (Nota 2)
parada de emergéncia. MBR (interlock de freio eletro-

magnético) se desligar.
CN2
P5
LG
MR
MRR
BAT
Plate SD

(Nota 6)

O | & (W[N] =
19podu]

X Para série HG-SR

Servo amplificador
MR-J4-B
MR-J4-A

Servo motor rotativo

__ _|_.CNP3 (Nota4)

| ! u

| ] v

|

| ! w

| T

@ - (Nota 3) [©)

@ 24V CCparao S B1 ,

— (Nota 3) f@o RA B
eletromagnetlco>'”’/'””””’/ ””””””” 2 s
(Nota5)  / / F‘few »

Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando o eletromagnetico
uma chave externa de ALM (Mau funcionamento) ou o (Nota 2)
parada de emergéncia. MBR (interlock de freio eletro-

magnético) se desligar.

Blwin|=

Plate

Notas: 1. 0Os sinais apresentados sao aplicaveis quando se usa um cabo de encoder do tipo de dois fios.
2. Isto é para o servo motor com freio eletromagnético. Os terminais do freio eletromagnéticos (B1, B2) nao tém polaridade.
3. Conecte o fio de aterramento ao terminal de terra de protecao (PE) do gabinete através do terminal de terra de protecéo (PE) do servo amplificador para o aterramento.
4. Terminais U,V e W estdo disponiveis em TE4 para MR-J4-500B/A e em TE1 para MR-J4-700B/A.
5. Nao use a fonte de alimentacéo de interface de 24 V CC para o freio eletromagnético. Providencie uma fonte de alimentacao dedicada ao freio eletromagnético.
6. O cabo do encoder esta disponivel como opgao. Consulte o "Manual de Instru¢des do Servo Motor (Vol. 3)", quando da fabricagao dos cabos.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizagdo reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacgdes e instrugcoes de seguranca.




MELSERVOJ4 I

Exemplo de Conexao do Servo Motor MR-J4-B MR-J4-A

(Servo Motor Rotativo, Sistema de Controle de Loop Totalmente Fechado)
X Para série HG-KR/HG-MR

Servo amplificador
MR-J4-B

w
o
I
<
S
>
3
yol
=
0
Q
o
9)
=
o
w

Servo motor Rotativo

u
\
w
(Nota 3) &)
24V CCparao
— (Nota 3) fr§i0> ”””””””””” F; A”"""""’T"’
eletromagnético i
(Nota 5) / /
Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando o eletromagnético
uma chave externa de ALM (Mau funcionamento) ou o (Nota 2)
parada de emergéncia. MBR (interlock de freio eletro-
CN2 magnético) se desligar.
1 P5 (Nota 1)
2 LG "
3 MR >
4 | MRR (Nota 7) 3
7 MX %
8 MXR =
9 BAT
Plate Cabo de jungéo para controle de loop totalmente fechado
MR-J4FCCBLO3M
Encoder Linear
(Nota 6)

Consulte "Exemplo de Conexao de Encoder Linear" neste

* Compativel apenas com MR-J4-B. , - y
catalogo para conectar sinais com um encoder linear.

MR-J4-A sera compativel no futuro.

X Para série HG-SR

Servo amplificador
MR-J4-B

Servo motor rotativo

(Nota 3) D

24VCCparao. ] B1
— (Nota 3) fr?|o RA g2
eletromagnético > ==~ —— """ttt Tt
(Nota 5) / »
Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando eletromagnético
uma chave externa de o ALM (Mau funcionamento) ou (Nota 2)
parada de emergéncia. o MBR (interlock de freio eletro-

magnético) se desligar.

(Nota 1)

(Nota 7)

19podu]

0 [0 [N [+ |wro|—
=
=
=

Plate Cabo de jungéo para controle de loop totalmente fechado

MR-J4FCCBLO3M

Encoder linear
(Nota 6)

- Consulte "Exemplo de Conexao de Encoder Linear" neste
* Compativel apenas com MR-J4-B. catélogo para conectar sinais com um encoder linear.
MR-J4-A serd compativel no futuro.

Notas: 1. Para o controle de loop totalmente fechado, o encoder do lado da carga e o encoder do servo motor sao compativeis apenas com o método de comunicagao do tipo de dois fios. O tipo de
quatro fios ndo pode ser usado.
2. Isto é para o servo motor com freio eletromagnético. Os terminais do freio eletromagnéticos (B1, B2) nao tém polaridade.
3. Conecte o fio de aterramento ao terminal de terra de protecao (PE) do gabinete através do terminal de terra de protecao (PE) do servo amplificador para o aterramento.
4. Terminais U,V e W estdo disponiveis em TE4 para MR-J4-500B/A e em TE1 para MR-J4-700B/A.
5. Nao use a fonte de alimentacao de interface de 24 V CC para o freio eletromagnético. Providencie uma fonte de alimentacao dedicada ao freio eletromagnético.
6. Para encoders lineares, consulte "Lista de Encoders Lineares" na se¢ao 3 deste catalogo: Servo Motores Lineares.
7.0 cabo do encoder esta disponivel como opgao. Consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)", quando da fabricagao dos cabos.
8. Os cabos de encoder linear necessarios variam, dependendo do encoder linear. Consulte o "Manual de Instrugées do Encoder Linear".

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucoes para a fiagao e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacdes e instrugcdes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Conexao de Servo Motor (Servo Motor Linear)
X Para série LM-H3/LM-F/LM-K2/LM-U2

Servo amplificador
MR-J4-B

Servo motor linear

(Nota 1)

Termistor

CN2
1 P5
2 LG
3 MR R . (Nota 3)
4 MRR Cabo de juncéo para servo motor linear (NOta
5 THM1 MR-J4THCBLO3M
6
7 Encoder Linear
Nota 7,
8 ( ) (Nota 2)
Plate

Consulte "Exemplo de Conexao de Encoder Linear" neste
catéalogo para conectar sinais com um encoder linear.

* Compativel apenas com MR-J4-B.
MR-J4-A sera compativel no futuro.

X Exemplo de Conexao de Encoder Linear

Lado do cabo de jun¢ao Lado do cabo de juncao
(Nota 4) (Nota 4
5 THM1 2z 5 THM1
6 THM2 55 6 THM2 | To=
2 LG ‘ 6 |55 2 LG I 89
1 P5 Ps |% 5o 1 P5 +5V 283
3 MR 18 ! 3 MR SD/RQ 5 5
4 MRR /RQ Ed 4 MRR -SD/-RQ |8
Plate | 50 - U[FG | S Pate | D - UFG
Lado do cabo de jun¢ao
(Nota 4
5 THM1 ("3:' z Lado do cabo de jungdo
6 THM2 | g5 (Nota 4) (Nota 6)
2 LG ffov |2 & 5 THM1 o7
1 P5 5V |35 6 THM2 | g
7 MX ‘ SD | % 2 LG (16 22
8 MXR /SD 1 PS5 P5 E
3 MR fr11RQ 3 MR MR ]
4 MRR /RQ 4 MRR MRR
Pate | SD |- FG Plate | s T{cCasesp

Notas: 1.Conecte o fio de aterramento ao terminal de terra de protecéo (PE) do gabinete através do terminal de terra de protegao (PE) do servo amplificador para o aterramento.
2. Para encoders lineares, consulte "Lista de Encoders Lineares" na secao 3 deste catdlogo: Servo Motores Lineares.
3. O cabo de juncao para servo motor linear (MR-J4THCBLO3M) é compativel tanto com encoders lineares do tipo de 2 fios quanto de 4 fios.
4. Para o numero de pares de fios para LG e P5, consulte o "Manual de Instrugées do Encoder Linear".
5. Os terminais U,V e W estdo disponiveis em TE4 para MR-J4-500B e em TE1 para MR-J4-7008B.
6. A fiacdo varia, dependendo da série do encoder linear. Consulte o "Manual de Instru¢oes do Encoder Linear" para mais detalhes.
7. Os cabos de encoder linear necessarios variam, dependendo do encoder linear. Consulte o "Manual de Instru¢oes do Encoder Linear".

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrugdes para a fiagao e a utilizagao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informagoes e instrugcdes de seguranca.




Exemplo de Conexao de Servo Motor (Motor de Acionamento Direto)

X Para série TM-RFM (sistema incremental)

Servo amplificador

MR-J4-B
Motor de acionamento direto
r Ul
|
| v B
| w
| C
@ (Nota4)@P
CN2
1 P5 Ps ol
2 | 16 G 10| 2
3 | MR MR 8
4 | MRR (Nota 2) MRR|8 | =
Plate | SD FG
5 | THWI -
Termistor
6 |THW2 THM1| 6 | o
THM2| 11
* Compativel apenas com MR-J4-B.
MR-J4-A sera compativel no futuro.
X Para série TM-RFM (sistema de deteccao de posicdo absoluta)
Servo amplificador
MR-J4-B
CNP3 (Nota3) Motor de acionamento direto
N U
v
w
(Nota 4) ©
Unidade de armazenamento
— (Nota4) de posicdo absoluta
MR-BTASO1 (Nota 1)
CN2
1 | P5 P5 | 9 9 | P5 P5 | 9
2 |16 G | 10 10 | LG G |10
m
3 | MR MR 7 | MR MR |7| 3
4 | mrr LNot22 Wvirr | 8 8 | MRR lLNota2) W vRR | 8 %
9 | BAT BAT | 2 2 | BAT BAT 2| =
1 | vB VB |1
Plate | SD FG | 5 5 | FG FG |5
5 |[THWI THM1| 6 6 |THM1 o
6 |THM2 THM2| 11 11 | THM2 THM1 | 6 )
THM2 | 11
CN4 (Nota 1)
1 | BAT
2 | e

* Compativel apenas com MR-J4-B.
MR-J4-A sera compativel no futuro.

Notas: 1. A unidade de armazenamento de posicao absoluta MR-BTASO1 e a bateria MR-BAT6V1SET opcionais sdo necessarias para o sistema de deteccao de posicéo absoluta. Consulte o
Manual de Instrugoes do Servo Amplificador pertinente e o "Manual de Instrugdes do Motor de Acionamento Direto" para detalhes.
2. Confeccione este cabo de encoder. Consulte o "Manual de Instru¢ado do Motor de Acionamento Direto" para confeccionar o cabo de encoder.
3. Os terminais U, V e W estdo disponiveis em TE4 para MR-J4-5008B,
4. Conecte o fio de aterramento ao terminal de terra de protecao (PE) do gabinete através do terminal de terra de protecao (PE) do servo amplificador para o aterramento.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informagdes e instrugoes de seguranca.
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Dimensoes de MR-J4-B
X MR-J4-10B (Nota

MR-J4-208B (ot )

Furo de montagem o6

Aprox. 80

Arranjo de terminais

L
] PE
L2
CNP1 CN5 Pl 1
B E
CNP1 —
CN3
L— N- Tamanho do parafuso: M4
NP2 cng ° sl
T 1 - Pa Tamanho do parafuso
] | A 2| g
- = H Il = de montagem: M5
HI 1 HH P+
CN1B , —
C
CN2
| — LI NP2 D
| CN4 . il L1
© (\ = 121
S| Aomontar SO U
SPE MR-BAT6V1SET —
CNP3 v
S W
((,
i
[Unidade: mm]
X MR-J4-40B (Nota D
X MR-J4-60B (Nota
rox. 80 170
Furo de montagem 26 }‘
= . Arranjo de terminais
. o m
L
K
NP1 |, CN5 |ﬂ ﬂs M PE
B — L2
CN3 L3
b CNP1 —
N- Tamanho do parafuso: M4
CNP2 CN8
I A P3
9 | cN1A S| P4 Tamanho do parafuso
< g | 8
CNP3 ¥ - — de montagem: M5
CN1B P+
o [
CN2 L
r CNP2 D
CN4
— L11
© L21
S Ao montar u
MR-BAT6V1SET
S PE NP3 v
w

[Unidade: mm]

X MR-J4-70B (Nota
X MR-J4-100B (ot

Furo de montagem @6

Aprox. 80

156

CNP1
—

CNP2 |
—

CNP3_ |\
—

168

ﬁ Exaustao

S PE_~A

(21)

Ao montar

MR-BAT6V1SET

28 |

ﬁ Entrada de ar
Ventoinha

OOQQ ol
ool
0ooo|

S

Arranjo de tel

L1

L2

L3
CNP1 —

CNP2

U
CNP3 \
w

rminais

Tamanho de parafuso: M4

anho de parafuso

demontagem: M5

[Unidade:

Notas: 1.0Os parafusos CNP1, CNP2 e CNP3 (tipo de insercao) sao fornecidos com o servo amplificador.
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Dimensoes de MR-J4-B

X MR-J4-2008 (Nota

MELSERVOJ4 e |

90
85 Aprox. 80 195
Furo de montagem o6 45 ﬁ Arranjo de terminais
Exaustdo —
° = u
N = 1 P
gt W | S SIS '™ | o
BEz i - ] &
Ni= [|| | — L = CNP1 1
. ﬁg : 1 ens ; = ® L Tamanho de parafuso: M4
CNP2 |* ol r gpe— - P3
g —— | aN1A o b e e
) E p | 1A © § ',2 B P4 Tamanho de parafuso
CNP3 j E : ﬁcma 3:”5 p— de montagem: M5
= jias 77 il
AN e == [0 gy IO <]
1 il e o NP2 D
© G, 4 -
A = ol
© PE NN s M N Entrada de ar ]
MR-BAT6V1SET 69.3) v tﬁ N 121
6 (385) entoinna p—
6.1 78 |6 == 1700000000 H u
\\ I 000 s NP3 v
- JERTID | 000g ™ XN o
iy o L ) A
0 00000004 llleS=e
10| dbabdbooo 60000 =4
Sl [Unidade: mm)]
K MR-J4-3508 (ot
90
85 Aprox. 80 195 Arranjo de terminais
Furo de montagem 45 ﬁ Exaustao T
. : o]
5 0O B
= = || CN3 . CNP1 —
Ril=a aT * |
ilt=s cNg : P
2 CNP3 & Tana g g [pa
wp2 : % | v furo de 013 T NP2
> L i N2 ] Dimensdes do furo de montagem o0 T
BN e [ o
o I T 1 o
AL =
© PE (} tl‘“’ 8} Aomontar X i¥ J ﬁ Entrada de ar e
MR-BAT6V1SET oa
6 (385) (69.3) Ventoinha
6 78 6 00000000[ H

00000[=[

Tamanho do parafuso: M4

Tamanho do parafuso de montagem: M5

[Unidade: mm]

Notas: 1.0Os parafusos CNP1, CNP2 e CNP3 (tipo de insercdo) sao fornecidos com o servo amplificador.
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Servo Amplificadores

Dimensélﬁ de MR.J4-B

K MR-J4-5008

Arranjo de terminais
uros de montagem g6 6 93 | 6
T
TE2 —U !
©n PE
~ L21
—Y ol
_Y_m L1
L2 Tamanho de parafi
TE1 — de terminal
13| ~ determinal
| — TE1: M4
ol N- TE2:M3.5
|~ TE3: M4
P3
— PE: M4
TE3 P4 Tamanho de parafuso
Ao montar P+ de montagem: M5
MR-BAT6V1SET
=1l C
I el
D
- ]
g s v
TE4 —
v
w

[Unidade: mm]

Diagrama de terminais
(com tampa frontal aberta)

OHHHHHHHHHHHH

n
~

I Tamanho de parafuso de terminal
TE1: M4

TE2:M3.5

TE3: M4

PE: M4

300
285

& |Tamanho do parafuso de montagem: M5
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MR-J4W_-B Conexao com Equipamentos Periféricos Nota

wv

o

Equipamentos periféricos sdo conectados ao MR-J4W_-B como descritos abaixo. Conectores, cabos, opgdes e outros equipamentos necessarios s
estao disponiveis de modo que os usudrios possam facilmente configurar o servo amplificador e comecar a usa-lo imediatamente. §
T

Lampada de carga Visor (Nota2 7

A lampada se acende quando a Mostra o estado do servo Peca de configuragdo de eixo N2 3
alimentacéo do circuito principal é amplificador e nimero de 2

Selecione um eixo com a chave rotativa de selecdo de eixo
carregada. I alarme. (SW1) e as chaves de configuracdo de nimero de eixo auxiliar
(SW2-5 and SW2-6).

Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)

Isto protege a linha de alimentagao de
energia

Conector de comunicagao USB (CN5)

Conecte a um computador pessoal e use o MR Configurator2.
Parametrizacdo e monitoramento sao possiveis. Utilize um
cabo USB opcional (MR-J3USBCBL3M).

Contator magnético (MC)

Isto desliga a alimentacédo do servo ampli-
ficador quando um alarme é disparado.

Reator CA de melhoria de fator de

poténcia (optional)
Isto aumenta o fator de poténcia do servo amplifica
e reduz a capacidade de fornecimento de energia.

Conector de sinal E/S (CN3)

Este conector é utilizado para sinais de entrada de parada
forcada, em-posicao, interlock de freio eletromagnético e

mau funcionamento.

Conector de sinal E/S STO (CN8)

Conecte a unidade l6gica de seguranga MR-

Opcao regenerativa

(opcional) J3-D05 ou um relé de seguranca externo. Use
um cabo STO opcional (MR-DO5UDL3M-B).
<[5
Cabo de encoder A Cabo SSCNET Il
(opcional) E (opcional)
B
Cabo de Controlador de sistema servo compativel com SSCNET IlI/H
alimentacio ! Q173DSCPU QD77MS
de servo | Katrriion : Q172DSCP
motor R-Jdw2-228 S o
(opcional) Dee)
(Nota 3)
Cabo de =
alimentacéo —| —
de servo
motor
(opcional) Cabo de encoder (opcional)
Cabo SSCNET I
/ (opcional)
Conector do encoder (CN2A/B)
Conecte o encoder do servo motor utilizando um Conector SSCNET III/H (CN1A)
cabo opcional ou um conjunto de conector. Conecte o controlador do sistema servo ou o eixo do
Servo motor servo amplificador anterior.
(A foto é do
HG-KR053.)
Conector SSCNET IllI/H (CN1B)

Conector de bateria (CN4)

A caixa de bateria (VR-BT6VCASE) e as
baterias (MR-BAT6V 1) sdo necessarias durante
a configuracéo de sistema de deteccao

de posicédo absoluta com um servo motor
rotativo ou um motor de acionamento direto.

Conecte o eixo do proximo servo amplificador.
Coloque uma tampa no eixo final.

Bateria

Caixa de bateria

Notas: 1. A conexdo com o equipamentos periféricos € um exemplo para MR-J4W2-22B. Conectores CNP3C e CN2C estao disponiveis para servo amplificadores MR-J4W3-B . Consulte
"Manual de Instrugoes do Servo Amplificador MR-J4-_B" para as conexdes reais dos servo amplificadores multi-eixos.
2. Esta figura mostra quando a tampa do visor é aberta.
3. Conecte o terminal de aterramento do servo motora (@de CNP3A, CNP3B e CNP3C. Conecte o terminal de terra de protegéo (PE) ( @ ) localizado na parte inferior frontal do servo
amplificador ao terra de protecéo (PE) do gabinete.
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Servo Amplificadores

Especificacdes do MR-J4W2-B (2 eixos, Interface SSCNET IlI/H)

MR-J4W-B

Servo amplificador modelo MR-J4W2- 22B 44B 77B 1010B
Saida nominal [kW] 0.2 0.4 0.75 1
Saida Tensdo nominal 3 fases 170V CA
Corrente nominal (cada eixo) [A] 1.5 ‘ 2.8 ‘ 5.8 6.0
Tensao/frequéncia Nota ) 3 fases ou 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz 3 fases 200V CAa 240V
Alimenta- CA, 50/60 Hz
cdo de Corrente nominal [A] 29 ‘ 5.2 ‘ 7.5 9.8
q{cu@ FIutufzgélo de tensao 3 fases ou 1 fase 170V CA a 264V CA 3fases 170V CAa 264V
principal permissivel CA
Flutuacdo de Frequéncia permissivel +5% maximo
Tensao/frequéncia 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
A~Iimenta— Corrente nominal [A] 04
gf‘ao d.e Flutuagéo de tensao permissivel 1fase 1770V CAa 264V CA
circuito de
COnITole Flutuagao de frequéncia permissivel +5% ma’ximo
Consumo de poténcia [W] 55
Alimentagao de interface 24V DC + 10% (capacidade de corrente requerida: 0.35 A (incluindo sinal do conector CN8))
Método de controle Método de controle PWM de onda senoidal/controle de corrente
Energia regenerativa Ul 17 1 a4
reusave| Not2s)
Momento de inércia (J)
Regeneracdo |equivalente a quantidade de carga 3.45 4.26 8.92
de capacitor  |permissivel Not2®  [x 10*kg-m?]
Massa equivalentea  |LM-H3 3.8 47 9.8
uantidade de carga =
germissivel (Nota?) g[kg] tmﬁzz 8.5 10.5 22.0
Pot.éncia regener:{tive? toleravel de W] 2 100
resistor regenerativo incorporado MNota2.3)

Freio dinamico

Incorporado (Nota4)

Ciclo de comunicag&o de comando
SSCNET Ill/H Nota13)

0.222 ms, 0.444 ms, 0.888 ms

Funcdo de comunicacao

USB: Conecte um computador pessoal (compativel com MR Configurator2)

Pulso de saida de encoder

Compativel com (pulso de fase A/B/Z)

Monitor analégico

Nenhum

Controle de loop totalmente fechado Mota11)

Disponivel| (Nota12)

Interface de encoder do lado da carga o9

Comunicacao serial de alta velocidade Mitsubishi

Fung¢des protetoras

Desligamento por sobrecorrente, desligamento por sobretenséo regenerativa, desligamento por sobrecarga (eletronica
térmica), protecao contra superaquecimento de servo motor, protecao contra erro de encoder, protecéo contra erro
regenerativo, protecao contra subtensao, protecao contra falha instantanea de energia, protecao contra sobrevelocidade,
protegao contra erro excessivo, protegao contra deteccdo de pdlo magnético, protecao contra falha de controle de servo linear

Funcdo de seguranca

STO (IEC/EN 61800-5-2) (Nota10)

Normas certificadas por CB

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PLd, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL 2, EN 61800-5-2 SIL 2

Desempenho de resposta

8 ms ou menos (Entrada STO OFF K desligamento de energia)

Entrada de pulso de teste (STO) (Neta®

Frequéncia de pulso de teste: 1 Hza25Hz Tempo de desativacdo de pulso de teste: 1 ms maximo

Desempenho
de seguranca

Tempo médio para falha
perigosa (MTTFd)

100 anos ou mais

Cobertura de diagnéstico (DC)

Médio (90% a 99%)

Probabilidade de Falha
Perigosa por Hora (PFH)

1.68 x 100 [1/h]

Conformidade com normas

Consulte "Conformidade com normas globais e regulamentos” na pag. 22 neste catalogo.

Estrutura (classificagao IP)

Resfriamento natural, aberto (IPZO)‘ Resfriamento forcado, aberto (IP20)

Montagem préxima

Possivel

Massa [kal

15 \ 2.0 2.0




Notas:
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13.

. A saida nominal e a velocidade de um servo motor rotativo e um motor de acionamento direto, e o impulso nominal e a velocidade maxima de um servo motor linear sao aplicaveis

quando o servo amplificador, combinado com o servo motor, é operado dentro da tenséao de alimentacéo e frequéncia especificadas.

A opcéo regenerativa ideal varia para cada sistema. Selecione a op¢ao regenerativa mais adequada para o seu sistema com o nosso software de selecao de capacidade.

Consulte "Opgao regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opgdo regenerativa é usada.

Ao usar o freio dindmico incorporado, consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para a carga permissivel de taxa de inércia do motor e a carga permissivel
para a relagao de massa.

Para servo motores rotativos e motores de acionamento direto, a "energia regenerativa" é a energia gerada quando uma maquina, que tem um momento de inércia equivalente a
quantidade de carga permissivel, desacelera a partir da velocidade nominal até parar. Para servo motores lineares, a "energia regenerativa” é a energia gerada quando uma maquina,
que possui uma massa equivalente a quantidade de carga permissivel, desacelera a partir da velocidade méaxima até parar.

Isto é aplicavel para o servo motor rotativo e o motor de acionamento direto. Quando dois eixos sdo simultaneamente desacelerados, a quantidade de carga admissivel é equivalente
para os momentos de inércia total dos dois eixos. Caso contrario, a quantidade de carga permissivel é equivalente ao momento de inércia de cada eixo.

Isto é aplicavel para o servo motor linear. A massa do lado primério (bobina) esta incluida. Quando dois eixos sdo simultaneamente desacelerados, a quantidade de carga permissivel
é equivalente ao total de massa dos dois eixos. Caso contrario, a quantidade de carga permissivel é equivalente a massa de cada eixo.

Esta fungdo executa o diagnéstico de falha nos contatos, incluindo circuitos externos, desligando instantaneamente os sinais de um controlador para um servo amplificador em
periodos constantes, quando os sinais de entrada do servo amplificador estiverem ligados.
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. Néo é compativel com interface de trem de pulso (tipo de saida diferencial de fase A/B/Z).

STO é comum para todos os eixos.

. O encoder do lado da carga e o encoder do servo motor sdo compativeis apenas com método de comunicagéo do tipo de dois fios.

O controle de loop totalmente fechado é compativel com os servo amplificadores com software versao A3 ou posterior.
O ciclo de comunicagéo de comando depende das especificagdes do controlador e do niimero de eixos conectados.
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Servo Amplificadores

Especificacdes do MR-J4W3-B (3 eixos, Interface SSCNET IlI/H)
Servo amplificador modelo MR-J4W3- 222B 444B
Saida nominal [kW] 0.2 0.4
Saida Tensao nominal 3fases 170V CA
Corrente nominal (cada eixo) [A] 1.5 ‘ 2.8
Alimenta- | Tensdo/frequéncia etV 3 fases ou 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
cdo de Corrente nominal [A] 43 ‘ 7.8
circuito Flutuagao de tensao permissivel 3 fases ou 1fase 170V CAa 264V CA
principal |Flytuacio de frequéncia permissivel +5% maximo
Tensdo/frequéncia 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
A!imenta— Corrente nominal [A] 0.4
(c;?rgudifo de Flutuacéo de tensao permissivel 1fase 170V CAa 264V CA
@erielE Flutuagao de frequéncia permissivel +5% maximo
Consumo de poténcia [W1] 55
Alimentacao de interface 24V DC + 10% (capacidade de corrente requerida: 0.45 A (incluindo sinal do conector CN8))
Método de controle Método de controle PWM de onda senoidal/controle de corrente
S : 0
Momento de inércia (J)
Regenera?géo sz;l;lseicéle(zo?:gntldade de carga 4.26 6.08
de capacitor [x 10kg-m?]
Massaequivalentea | LM-H3 4.7 6.7
uantidade de carga g
germissivel (Nota 7>g[kg] ::M-LKJzz 10.5 15.0
Pot.éncia regenera.tiva. toleravel de W] 30
resistor regenerativo incorporado Motz 2.3
Freio dinamico Incorporado (Neta4)

Ciclo de comunicagdo de comando

SSCNET Ill/H (Nota 10) 0.222 ms Neta 1) ' 0.444 ms, 0.888 ms

Fungédo de comunicagdo USB: Conecte um computador pessoal (compativel com MR Configurator2)
Pulso de saida de encoder Néo compativel

Monitor analégico Nenhum

Controle de loop totalmente fechado Néo compativel

Desligamento por sobrecorrente, desligamento por sobretenséo regenerativa, desligamento por sobrecarga (eletronica
térmica), protecao contra superaquecimento de servo motor, protecao contra erro de encoder, protecéo contra erro
regenerativo, protecao contra subtensao, protecao contra falha instantanea de energia, protecao contra sobrevelocidade,
protecéo contra erro excessivo, protegao contra deteccdo de pdlo magnético, protecao contra falha de controle de servo linear

Funcées protetoras

Funcdo de seguranca STO (IEC/EN 61800-5-2) Nota9)
Normas certificadas por CB EN ISO 13849-1 Categoria 3 PLd, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL 2, EN 61800-5-2 SIL 2
Desempenho de resposta 8 ms ou menos (Entrada STO OFF K desligamento de energia)
Entrada de pulso de teste (STO) (Neta® Frequéncia de pulso de teste: 1 Hza 25 Hz  Tempo de desativacao de pulso de teste: 1 ms maximo

Desempenho | Tempo médio para falha

deseguranca |perigosa (MTTFd) 100 anos ou mais

Cobertura de diagnéstico (DC) Médio (90% a 99%)
e
Conformidade com normas Consulte "Conformidade com normas globais e regulamentos” na pag. 22 neste catalogo.
Estrutura (classificagao IP) Resfriamento forcado, aberto (IP20)
Montagem préxima Possivel
Massa [kg] 1.9 1.9
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Notas:
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. A saida nominal e a velocidade de um servo motor rotativo e um motor de acionamento direto, e o impulso nominal e a velocidade maxima de um servo motor linear sao aplicaveis

quando o servo amplificador, combinado com o servo motor, é operado dentro da tenséao de alimentacéo e frequéncia especificadas.

A opcéo regenerativa ideal varia para cada sistema. Selecione a op¢ao regenerativa mais adequada para o seu sistema com o nosso software de selecao de capacidade.

Consulte "Opgao regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opgdo regenerativa é usada.

Ao usar o freio dindmico incorporado, consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para a carga permissivel de taxa de inércia do motor e a carga permissivel
para a relagao de massa.

Para servo motores rotativos e motores de acionamento direto, a "energia regenerativa" é a energia gerada quando uma maquina, que tem um momento de inércia equivalente a
quantidade de carga permissivel, desacelera a partir da velocidade nominal até parar. Para servo motores lineares, a "energia regenerativa” é a energia gerada quando uma maquina,
que possui uma massa equivalente a quantidade de carga permissivel, desacelera a partir da velocidade méaxima até parar.
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. Isto é aplicavel para o servo motor rotativo e o motor de acionamento direto. Quando trés eixos sao simultaneamente desacelerados, a quantidade de carga admissivel é equivalente

para os momentos de inércia total dos trés eixos. Caso contrario, a quantidade de carga permissivel é equivalente ao momento de inércia de cada eixo.

Isto é aplicavel para o servo motor linear. A massa do lado primério (bobina) esta incluida. Quando trés eixos sao simultaneamente desacelerados, a quantidade de carga permissivel é
equivalente ao total de massa dos trés eixos. Caso contrario, a quantidade de carga permissivel é equivalente a massa de cada eixo.

Esta fungéo executa o diagnéstico de falha nos contatos, incluindo circuitos externos, desligando instantaneamente os sinais de um controlador para um servo amplificador em
periodos constantes, quando os sinais de entrada do servo amplificador estiverem ligados.

. STO é comum para todos os eixos.

O ciclo de comunicagao de comando depende das especificacoes do controlador e do nimero de eixos conectados.

. O servo amplificador com a versao de software A3 ou posterior é compativel com o ciclo de comunicagao de comando de 0,222 ms. No entanto, note que as seguintes fungdes

nao estao disponiveis quando 0,222 ms é usado: auto ajuste (tempo real, de um toque e controle de supressao de vibragao), filtro adaptativo Il, operagao resistente a vibragao e
monitoramento de energia.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Diagrama de Fiacao Padrao para MR-J4W2-B

Servo amplificador

MR-J4W2-B
(Nota 8) (1° e 2° eixos) Conexao de servo motor
AND mau funcionamento Off A conexao difere de acordo com cada um servo motor.
RAT 7 U Consulte "Exemplo de Conexao de Servo Motor" neste
®@ - v catélogo.
Chave de parada de emergénc|
w Cabo de alimentagao
Alimentagao mccs D mC ©
3fases 200VCA —X__— ‘ L1 1 S}
TP 200VEA 58 B : -
ase ! :
a2d0vCA = 3 CN2A/CN2B
(Nota 9) j 1
Opcao regenerativa 1A Cabo de encoder
(Nota 7) 2A ]
il
L11 1B | Resitor Servo motor
L21 2B | regenerativo
N- 3B incorporado
CNg (MNotalD)  conexao do conector CN8
- CN3 |::| Consulte "Exemplo de Conexéo de Conector de
Pulso de fase A do encoder para eixo A ::i:i LA-A 3 Sinal E/S STO (CN8)" na pag. 1-9 neste catalogo.
(driver de linha diferencial) LAR-A 16
Pulso de fase B do encoder para eixo A LB-A 4
(driver de linha diferencial) LBR-A 17

o sistema de detecgdo de posigdo absoluta.

W

T
i

i i

. ; ; CN4 Monte uma caixa de bateria opcional
Pulso de fase A do encoder para eixo B :i LA-B 5 )
! ! MR-BT6VCASE) e bat MR-BAT6V1
(driver de linha diferencial) : : LAR-B 18 BAT ¢ ) e baterias ( ) para
1 =

i
i

Pulso de fase B do encoder para eixo B : LB-B 6
(driver de linha diferencial) L LBR-B 19
Comum de controle +—————— LG 14
10 m ou menor 3D Plate
e Computador pessoal
. m (Nota 6) ——]
AND mau funcionamento Ty CALM n ix; @
Tt (Nota 10) 24 }5 n
' - : S ] z|[| Tw—— [ Software de configuracdo
Interlock de freio eletromagnético para eixo A MBR-A 12 “ u[ D / gurac
) o ) P ) ke g Pz Cabo UsB —— MR Configurator2
Interlock de freio eletromagnético para eixo B $—¢——4—¢ MBR-B 25 » z MR-J3USBCBL3M
Alimentagao 24V CC F} DICOM 23
para interface > DOCOM 26 .
Alimentacéo déota 12 Servo amplificador (Nota 3)
ircuito principal _)4- _ -
(Nota 1)Parada forcada 2 princp T EM2 10 = ﬁxﬁ;ﬁ;ﬁf;? MR-J4-8, MR-JAW_-B
Limite de curso superior para eixo A (FLS) DI1-A 7 = o B <
Limite de curso inferior para eixo A (RLS) DI2-A 8 =1 6[ D}:@ =
(Nota 5) Dog de proximidade para eixo A (DOG) DI3-A 9 =1 Cabo MR-J3BUS_M, ©
Limite de curso superior para eixo B (FLS) DI1-B 20 = MR’BBUS—M%@ =
Limite de curso inferior para eixo B (RLS) DI2-B 21 = ]
Dog de proximidade para eixo B (DOG) ———DI3-B 22 =
s ——
10 m oumenor N Servo amplificador (Nota3)
ControladorNota2) MR-J4-B, MR-J4W_-B
Cabo MR-J3BUS_M, _
- Q173DSCPU MR-J3BUS_M-A/-B < <
-Q172DSCPU M Z  (Nota4) (Notad) :@ >
-QD77MS Sw2 SW1 v
! Coloque uma tampa
no conector nao usado\[:{] =
725 EEe | NV g

Notas: 1.0 sinal de parada forcada é emitido para dois eixos do servo amplificador. Para o sistema em geral, aplique a parada de emergéncia no lado do controlador.

Para mais detalhes sobre a configuragéo dos controladores, consulte o manual de programagéao ou o manual do usuario dos controladores.

. Conexdes para o terceiro eixo e 0s seguintes sao omitidos.

Até 64 eixos sao definidos usando uma combina¢ao de uma chave rotativa de selecao de eixo (SW1) e chaves de configuragdo de nimero de eixo auxiliar (SW2-5 and SW2-6). Note

que o nimero dos eixos conectaveis depende das especificagdes do controlador.

Os dispositivos podem ser atribuidos para DI1-A/B, DI2-A/B and DI3-A/B com configuragao no controlador. Consulte os manuais de instrugdes do controlador para obter detalhes

sobre a configuragao.

. Isto é para a fiagao NPN. Fiagdo PNP também é possivel.

. Quando néo estiver utilizando uma opcao regenerativa, conecte uma barra de curto-circuito entre P+ e D para usar o resistor regenerativo incorporado. Ao utilizar uma opcao
regenerativa, desconecte a barra de curto-circuito entre P+ e D, e depois conecte a opgao regenerativa a P+ e C.

. Selecione uma das seguintes fun¢des para CALM (AND mau funcionamento) com o controlador.

1) O contato se abre quando um alarme ocorre em um dos eixos.
2) O contato se abre quando um alarme ocorre em todos os eixos.

. Para uma fase de 200V CA a 240 V CA, conecte a fonte de alimentagédo aos terminais L1 e L3. Nao conecte nada a L2. As conexdes séo diferentes das dos servo amplificadores
da série MR-J3W-B. Tenha cuidado para nao cometer um erro de conexao ao substituir MR-J3W-B por MR-J4W2-B. Consulte "Especificagbes do MR-J4W2-B (2 eixos, Interface
SSCNET Ill / H)" deste catalogo para especificagdes de fornecimento de energia.

10. CINP (AND em-posicao) € atribuido a este pino como padrao. O dispositivo para este pino pode ser alterado por [Pr. PD07], [Pr. PD08] ou [Pr. PD09].

11. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungdo STO nao é usada.

12. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentacéo do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.
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©

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucoes para a fiagdo e a utilizagao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacdes e instrugcdes de seguranca.
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Exemplo de Diagrama de Fiacao Padrao para MR-J4W3-B

(Nota 8)

AND mau funcionamento off

Servo amplificador
MR-J4W3-B
(10, 2° e 3° eixos)

RA1
Chave de parada de emergéncia
Alimentagéo Mccs D MC
3fases200VCA —X . L1 1
2240V CA — - > i L2 2
1fase200VCA x| ! L3 3
a240VCA
(Nota 9) CNP2
Opcéo regenerativa | 1A
(Nota7)  '~-t--4C 2A
D 3A
L11 1B | Resitor
121 2B _regenerativo
N- 3B incorporado
. CN3 (Nota 6)
AND mau funcionamento ﬂgﬁ—ﬁ CALM e
| i (Nota 10) 24 };ﬁ
Interlock de freio eletromagnético para eixo A A MBR-A 12 j VA [
Interlock de freio eletromagnético para eixo B $——7A—3 MBR-B 25 i I
Interlock de freio eletromagnético para eixo C * : T MBR-C 13 ﬁﬁ z !
Alimentagéo 24V CC F} DICOM 23
para interface - DOCOM 26
Alimentacao do(Nota 12)
ircuito principal
(Nota 1) Parada forcada 2 ¢—— T EM2 10 ﬁ}’—‘:’—‘
Limite de curso superior para eixo A (FLS) - —— TN 7 HZ_‘:'_‘
Limite de curso inferior para eixo A (RLS) r  ~ DI2-A 8 =1
Dog de proximidade para eixo A (DOG) ¢—_———DI3-A 9 =
(Nota 5) Limite de curso superior para eixo B (FLS) ¢—F—~—IDI1-B 20 (=t
ota Limite de curso inferior para eixo B (RLS) $——~———— I DI2-B 21 =
Dog de proximidade para eixo B (DOG) $—_————DI3-B 22 =
Limite de curso superior para eixo C (FLS) $—F—~———DI1-C 1=
Limite de curso inferior para eixo C (RLS) y——F—~— 1DIR-C 2 =
Dog de proximidade para eixo C (DOG) —— ——DI3-C 15 [H—=—

10 m ou menor

Controlador (Nota2)

Cabo MR-J3BUS_M,
+Q173DSCPU MR-J3BUS_M-A/-B
-Q172DSCPU j:]:wlfé é{wj:ﬁ
-QD77MS

CN1A

(Nota 4)
SW2

T35 435

< C

® ®

CN5

CN1B

(Nota 4)

SWi1

)
N %

MR-J4W-B

Conexao de servo motor
A conexao difere de acordo com cada um servo motor.
Consulte "Exemplo de Conexao de Servo Motor" neste
catalogo.
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Cabo de alimentagao

CN2A/CN2B/CN2C
|

I

Cabo de encoder

Servo motor

CN8 (Nota 11)

]

Conexao do conector CN8
Consulte "Exemplo de Conexao de Conector de
Sinal E/S STO (CN8)" na pag. 1-9 neste catalogo.

CN4 Monte uma caixa de bateria opcional

BAT (MR-BT6VCASE) e baterias (MR-BAT6V1) para

o sistema de deteccdo de posicdo absoluta.
LG
Computador pessoal
O 0 oftware de configuragao
Cabo USB —— MR Configurator2
MR-J3USBCBL3M

Servo amplificador (Nota 3)

Cabo MR-J3BUS_M, MR-J4-B, MR-J4AW_-B

MR-J3BUS_M-A/-B

=1

Cabo MR-J3BUS_M,

MR-J3BUS_M-A/-B D

m Servo amplificador (Nota 3)

MR-J4-B, MR-J4W_-B

Coloque uma tampa

no conector nao usade.\DD

CN1B  CN1A

CN1B  CN1A

Notas: 1.0 sinal de parada forcada é emitido para dois eixos do servo amplificador. Para o sistema em geral, aplique a parada de emergéncia no lado do controlador.
2. Para mais detalhes sobre a configuracao dos controladores, consulte o manual de programagéo ou o manual do usuério dos controladores.

3. Conexodes para o quarto eixo e os seguintes sdo omitidos.

4. Até 64 eixos sao definidos usando uma combinagédo de uma chave rotativa de selecao de eixo (SW1) e chaves de configuracao de nimero de eixo auxiliar (SW2-5 and SW2-6). Note
que o numero dos eixos conectaveis depende das especificagdes do controlador.
5. Os dispositivos podem ser atribuidos para DI1-A/B, DI2-A/B and DI3-A/B com configuragao no controlador. Consulte os manuais de instrugdes do controlador para obter detalhes sobre a configuragao.

6. Isto é para a fiagao NPN. Fiagao PNP também é possivel.

7.Quando néo estiver utilizando uma opcao regenerativa, conecte uma barra de curto-circuito entre P+ e D para usar o resistor regenerativo incorporado. Ao utilizar uma opg¢éo
regenerativa, desconecte a barra de curto-circuito entre P+ e D, e depois conecte a opgao regenerativa a P+ e C.
8. Selecione uma das seguintes fungdes para CALM (AND mau funcionamento) com o controlador.

1) O contato se abre quando um alarme ocorre em um dos eixos.
2) O contato se abre quando um alarme ocorre em todos os eixos.

9. Para uma fase de 200 V CA a 240 V CA, conecte a fonte de alimentagdo aos terminais L1 e L3. Nao conecte nada a L2. Consulte "Especificacdes do MR-J4W3-B (3 eixos, Interface
SSCNET Ill / H)" deste catalogo para especificacoes de fornecimento de energia.
10. CINP (AND in-position) is assigned to this pin as default. Device for this pin can be changed by [Pr. PD07], [Pr. PD08], or [Pr. PD09].
11. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungao STO néo é usada.
12. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentagéo do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacdo reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informagdes e instrugdes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Conexao do Servo Motor

(Servo Motor Rotativo, Sistema de Controle de Loop Semi-Fechado)

X Para série HG-KR/HG-MR

Servo amplificador

(Nota 5)

Servo motor rotativo

MR-J4W2-B
MR-J4W3-B
CNP3A/CNP3B/CNP3C
1B | U
28| v
1A | w
[ 2A | ©

®®

ﬁNota 3)

[CI RN NP

Plate

X Para série HG-SR

Servo amplificador
MR-JAW2-B

1B

CN2A/CN2B/CN2C
(Nota 1)

24V CCparao

freio >~ =" Tt e
eletromagnético > ___

(Nota 4)

Contato deve ser aberto por

uma chave externa de
parada de emergéncia.

(Nota 5)

CNP3A/CNP3B

/

T —

Contato deve ser aberto quando eletromagnético
0 CALM (AND de mau funciona- (Nota 2)

mento) ou o MBR-_ (interlock de
freio eletro- magnético) se
desligar.

Servo motor rotativo

2B

1A

=

®®

(Nota 3)

w}—T@§<c

CN2A/CN2B

O [+ |wN|—
=
=)

Plate SD

Notas: 1. 0Os sinais apresentados sao aplicaveis quando se usa um cabo de encoder do tipo de dois fios.

(Nota 1)

U
\
w
(Nota 3) &)
24V CCparao
freio > oo ] B1

eletromagnético N
(Nota 4)

Contato deve ser aberto por

uma chave externa de
parada de emergéncia.

eletromagnético

Contato deve ser aberto quando
q (Nota 2)

0 CALM (AND de mau funciona-
mento) ou o MBR-_ (interlock de
freio eletro- magnético) se
desligar.

2. Isto é para o servo motor com freio eletromagnético. Os terminais do freio eletromagnéticos (B1, B2) nao tém polaridade.
3. Conecte o terminal de aterramento do servo motor a @ de CNP3A, CNP3B, e CNP3C. Conecte o terminal de terra de protecao (PE) (@) localizado na parte inferior frontal do servo

amplificador ao terra de protecao (PE) do gabinete.

4. Nao use a fonte de alimentacdo de interface de 24V CC para o freio eletromagnético. Providencie uma fonte de alimentagéo dedicada ao freio eletromagnético.

5. Os conectores CNP3C e CN2C estao disponiveis para o servo amplificador MR-J4W3-B.
6. O cabo do encoder esté disponivel como opgao. Consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)", quando da fabricacdo dos cabos.

MR-J4W-B

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucoes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacdes e instrugcdes de seguranca.
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MELSERVO-J4

Exemplo de Conexdo do Servo Motor
(Servo Motor Rotativo, Sistema de Controle de Loop Totalmente Fechado)
X Para série HG-KR/HG-MR

Servo amplificador
MR-JAW2-B (Nota 8)

Servo motor rotativo
CNP3A/CNP3B
B | U Y
B | v v
W
1A W (Nota 3)
ota
o {A[S =
&) 24V CCparao
P | (Nota3) freip > -==-==m=mmmmmemmmmmemeeeenaann Bl
- eletromagnético> ... ........RA_
(Nota 4) / / Freio
Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando eletromagnético
uma chave externa de 0 CALM (AND de mau funciona- (Nota 2)
parada de emergéncia. mento) ou o MBR-_ (interlock de
freio eletro- magnético) se
CN2A/CN2B desligar.
1 P5 (Nota 1)
2 LG m
3 MR 5
4 MRR (Nota 6) 3
: &
9
Plate Cabo de juncéo para controle de loop totalmente fechado
MR-J4FCCBLO3M
Encoder linear
(Nota 5)

e

Consulte "Exemplo de Conexdo de Encoder Linear" neste
catalogo para conectar os sinais com um encoder linear.

X Para série HG-SR

Servo amplificador
MR-JAW2-B (Nota 8)

Servo motor rotativo
CNP3A/CNP3B
B | U Y
B | v v
w
1A W (Nota 3)
ota
e ©
@ ) (Nota 3) 24vCC pafra,o S B1
— reio
- eletromagnético> ... .........RA | 3:7] s
(Nota 4) / Freio
Contato deve ser aberto por Contato deve ser aberto quando eletromagnético
uma chave externa de 0 CALM (AND de mau funciona- (Nota 2)
parada de emergéncia. mento) ou o MBR-_ (interlock de
freio eletro- magnético) se
CN2A/CN2B desligar.
1 P5 (Nota 1)
2 LG "
3 MR a
4 MRR (Nota 6) 3
7 MX Q
8 [ MXR 2
9 BAT
Plate Cabo de jungéo para controle de loop totalmente fechado
MR-J4FCCBLO3M
Encoder linear
(Nota 5)

e

Consulte "Exemplo de Conexdo de Encoder Linear" neste
catalogo para conectar os sinais com um encoder linear.

Notas: 1. Para o controle de loop totalmente fechado, 0 encoder do lado da carga e o encoder do servo motor sao compativeis apenas com o método de comunicagao do tipo de dois fios. O tipo de quatro fios ndo pode ser usado.
2. Isto é para o servo motor com freio eletromagnético. Os terminais do freio eletromagnéticos (B1, B2) nao tém polaridade
3. Conecte o terminal de aterramento do servo motora @ de CNP3A, CNP3B, e CNP3C. Conecte o terminal de terra de protecao (PE) ( @) localizado na parte inferior frontal do servo
amplificador ao terra de protecéo (PE) do gabinete
4. Nao use a fonte de alimentacao de interface de 24 V CC para o freio eletromagnético. Providencie uma fonte de alimentacdo dedicada ao freio eletromagnético.
5. Para encoders lineares, consulte "Lista de Encoders Lineares" na secéo 3 deste catélogo: Servo Motores Lineares.
6. O cabo do encoder esta disponivel como opcao. Consulte o "Manual de Instru¢des do Servo Motor (Vol. 3)", quando da fabricacao dos cabos.
7. Os cabos de encoder linear necessarios variam, dependendo do encoder linear. Consulte o "Manual de Instru¢des do Encoder Linear".
8. MR-J4W3-B ndo é compativel com controle de loop totalmente fechado.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrugdes para a fiagao e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacdes e instru¢cdes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Conexao de Servo Motor (Servo Motor Linear)
X Para série LM-H3/LM-K2/LM-U2

Servo amplificador

MR-J4W2-B
MR-J4W3-B
CNP3A/CNP3B/CNP3C  (Nota5) servo motor linear
1B U
2B Vv
1A w
@ oA @ (Nota 1)
@L 7] (Nota 1)

Thermistor
6

CN2A/CN2B/CN2C  (Nota 5)

Cabo de jungéo para servo motor linear (Nota 3)

MR-J4THCBLO3M

Encoder linear

~Nov|u|s [win =
=
=
=

(Nota 2)

Plate

Consulte "Exemplo de Conexao de Encoder Linear" neste
catédlogo para conectar os sinais com um encoder linear.

X Exemplo de Conexao de Encoder Linear

Lado do cabo de jun¢ao Lado do cabo de jungao
(Nota 4) (Nota 4]
5 THM1 5 § 5 THM1 Bl
6 THM2 23 6 THM2 | 25
2 LG ‘ G |87 2 LG fiov R
1 P5 Ps _|® 8 1 P5 +5V. a2
3 MR FRQ g 3 MR frsDRQ |~ °
4 MRR /RQ = 4 MRR -SD/-RQ g
Pate | b Yra s Pate | s UFG
Lado do cabo de jun¢ao
(Nota 4
5 THM1 Lado do cabo de juncéo (Nota 6)
6 THM2 e Sz (Nota 4)
2 LG frfov 18 g 5 THM1 =2
1 P5 5V |3 = 6 THM2 | 2z
7 MX fr1so 85 2 LG e 3z
8 MXR /SD_| % 1 P5 P5 s
3 MR [1RQ 3 MR fr MR =
4 MRR /RQ 4 MRR MRR
Pate | so __H Yra Plate | s - T{cCasesD

Notas: 1.Conecte o terminal de aterramento do servo motor a @ de CNP3A, CNP3B, e CNP3C. Conecte o terminal de terra de protegdo (PE) ( @) localizado na parte inferior frontal do servo
amplificador ao terra de protecao (PE) do gabinete.
2. Para encoders lineares, consulte "Lista de Encoders Lineares" na secao 3 deste catalogo: Servo Motores Lineares.
3. 0 cabo de juncéo para servo motor linear (MR-J4THCBLO3M) é compativel tanto com encoders lineares do tipo de 2 fios quanto de 4 fios.
4. Para o numero de pares de fios para LG e P5, consulte o "Manual de Instru¢ées do Encoder Linear".
5. Os conectores CNP3C e CN2C estéo disponiveis para o servo amplificador MR-J4W3-B.
6. Afiagao varia, dependendo da série do encoder linear. Consulte o "Manual de Instrugées do Encoder Linear" para mais detalhes.
7. 0s cabos de encoder linear necessarios variam, dependendo do encoder linear. Consulte o "Manual de Instru¢oes do Encoder Linear".

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informacdes e instru¢cdes de seguranca.
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Exemplo de Conexdo de Servo Motor (Motor de Acionamento Direto)

X Para série TM-RFM (sistema incremental)

Servo amplificador

MR-JAW2-B
MR-J4W3-B , )
Motor de acionamento direto
CNP3A/CNP3B/CNP3C (Nota 4)
B | U U fa
v
28 B
w
1| w d
@ A @ (Nota3) @ P
@ )j:(Nota 3)
CN2A/CN2B/CN2C (Nota 4)
1 P5 P5 |9
2 | 16 LG [10] %
3 MR (Nota 1) MR |7 a
4 | MRR MRR |8 2
Plate | SD FG |5
I M) Termistor
6 |THM2 6
THM1 | 6 ﬂ
THM2 |11
X Para série TM-RFM (sistema de deteccao de posicdo absoluta)
Servo amplificador
MR-JAW2-B _ )
MR-J4W3-B Motor de acionamento direto
CNP3A/CNP3B/CNP3C (Nota 4)
1B u U
v
2B | Vv B
w
1A | w C
@ oA @ (Nota3) © P
@ | (Nota 3)
- Unidade de armazenamento
de posicao absoluta
CN2A/CN2B/ MR-BTASOT  (Nota2)
CN2C (Nota 4)
1 P5 Ps | 9 9 | Ps5 P5 |9
2 | e G | 10 10 | LG G |10
3 | MR MR | 7 7 | MR MR [7] 2
4 | MRR M (Nota1) WIMRR| 8 8 |MRR M (Nota1) MIMRR [8| &
9 | AT BAT | 2 2 |BAT BAT |2 %
1 | vB VB |1
Plate | sD FG | 5 5 | FG FG |5
5 |THMI THM1 | 6 6 [THM1 Ferrmistor
6 |THM2 THM2 | 11 11 [THM2 0
THMT | 6 ﬁ
THM2 [11
CN4 Estojo de bateria (Nota 2)
1| BAT CN10 MR-BT6VCASE
2 | 1c N
Bateria (Nota 2)
MR-BAT6V1 x 5 pcs

Notas: 1. Confeccione este cabo de encoder. Consulte o "Manual de Instrugdo do Motor de Acionamento Direto" para confeccionar o cabo de encoder.
2. A unidade de armazenamento de posi¢do absoluta MR-BTASO1, o estojo de bateria MR-BT6VCASE e a bateria MR-BAT6V1SET opcionais sdo necessarias para o sistema de detecgdo de

posicao absoluta. Consulte o Manual de Instrucbes do Servo Amplificador pertinente e o "Manual de Instru¢bes do Motor de Acionamento Direto" para detalhes.

MR-J4W-B

3. Conecte o terminal de aterramento do servo motora @ de CNP3A, CNP3B, e CNP3C. Conecte o terminal de terra de protecéo (PE) ( @) localizado na parte inferior frontal do servo

amplificador ao terra de protecéo (PE) do gabinete.

4. Os conectores CNP3C e CN2C estao disponiveis para o servo amplificador MR-J4W3-B.

ZAN

Be sure to read through Instruction Manual for the actual wiring and use. Use the equipment after you have a full knowledge of
the equipment, safety information and instructions.
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Servo Amplificadores

Dimensodes de MR-J4W2-B

X MR-J4W?2-22B (Nota 1)
X MR-J4W?2-44B (Nota 1)

60 Aprox. 80 195
Ventoinha
Furo de montagem 06 _| 6 Exaustao ﬁ 6. -
CN5 - (Apenas para MR-J4W2-44B) Arranjo de terminais
©. > ~ =[] [
NP1 P 0 l—/D—[
CNP1 CNP2
= @ oo % -
| @0 «j - : d w P+ | L1T 1
& cne 7 d
CNP2 E*ﬁ 7 C L21 |2
£z Iy
8| conp3a E—" 2 3 oI p
cness RIS <ME e
et
=z et
}m CNP3A CNP3B
[==)) 1 —
PE\ D'g( D w u |1 w u 1
CN4 <
1171
] M } ] o @)
fel
T A 8 A 8
Entrada de ar ﬁ
6 PE
e &
i gopl BOCO | 0000

DU HIT ] A i I Tamanho de parafuso: M4
Gﬁmﬂm W “v,lllllll P
U000 ooonstouonoto

=]
i

Tamanho do parafuso de montagem: M5

[Unidade: mm]

X MR-J4W?2-77B (Nota 1)
X MR-J4W2-1010B MNota )

Aprox. 80 195
& Ventoinha
Furo de montagem 26 6 ﬁ Arranjo de terminais
Nl Exaustédo
CN5
©. 1 | ~ CNP1 CNP2
NP1 = 1 Pr [ L1
M= pES ﬁC'\B
> @o
“rE b [
ki cng
CNP2 —
El==E ) CN1A 3 eN P
© oUnooO| L A B
2| CNP3A 5 @
u 1 -
cne3g  1BSISEE | s CNP3A CNP3B
B T con o Twlel
= CN2B
pe = Dl [@v]
T CN4
® A B A B
© )
wE
6 PE
. =
Tamanho de parafuso: M4
000 000000000 P
0o =
_ DDD Tamanho do parafuso de montagem: M5

[Unidade: mm]

Notas: 1.0Os parafusos CNP1, CNP2, CNP3A e CNP3B (tipo de insercao) sao fornecidos com o servo amplificador.
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Dimensoes de MR-J4W3-B

X MR-J4W3-222B Nota1)
X MR-J4W3-444B (Nota1)

85
Furodew%fﬁ CNS
O S <
NP e |
! B = CN3
™ @o —
=3 5
NP2 i | e
Let
||| .
2] cnp3a Eﬁ» 3
[eTew i CN1B
cNp3g  [lOSISO) E};
: CN2A
oo0o0)|v
CNp3c |IEEEREl @}/ CN2B
Ereram 5 CN2C
PE [Eleie= 4 =) v
N L Na
01—
’ ]
) Tk
v
6
6 73

Aprox. 80

195

Ventoinha

Exaustdo

Arranjo de terminais

o) [l
"IN | . B e
Entrada de ar ﬁ o

D =
=
=
=
|
]
=]
] )
| ] )
|

0000000000

i e e T
oo
oo R

0000000000

000 000 DDEDDDDDDDED

Tamanho de parafuso: M4

Tamanho do parafuso de montagem: M5

[Unidade: mm)]

Notas: 1.0Os parafusos CNP1, CNP2, CNP3A e CNP3B (tipo de insercao) sao fornecidos com o servo amplificador.
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Servo Amplificadores

MR-J4-A Conexao com Equipamentos Periféricos Nota

MR-J4-A

Equipamentos periféricos sdo conectados ao MR-J4-A como descritos abaixo. Conectores, cabos, opcdes e outros equipamentos necessarios
estao disponiveis de modo que os usudrios possam facilmente configurar o servo amplificador e comecar a usa-lo imediatamente.

Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)

Isto protege a linha de alimentagao de
energia.

Contator magnético (MC)
Isto desliga a alimentagao do servo
amplificador quando um alarme é
disparado.

Visor (Neta2)

Sao mostrados o
status do servo
amplificador,
Parametros e

Reator CC de melhoria de fator de

poténcia (optional)

Isto aumenta o fator de poténcia do servo \
amplificador e reduz a capacidade de ~ ;-------3----- .
fornecimento de energia.

Opcao regenerativa

(opcional)

Cabo de alimentacao do servo motor

(opcional)

Lampada de carga

A lampada se acende quando a
alimentacéo do circuito principal é
carregada.

Conector de encoder (CN2)

AVTO01001

Conecte o encoder do servo motor
utilizando um cabo opcional ou um
conjunto de conector.

Conector de bateria (CN4)

numero de alarme.

Secéo de configuragdo Now2)

Configuracao de parametros e monitoramento, etc. sdo
executados com botbes de pressao.

Conector de comunicagao USB (CN5)

Conecte um computador pessoal e realize o monitoramento,
gravcao e salvamento de pardmetro em lote, display grafico e
operacéo de teste com MR Configurator2. Utilize um cabo USB
opcional (MR-J3USBCBL3M).

Conector de saida de monitoramento analégico (CN6)

Velocidade e torque sdo enviados com sinais de tensdo
analdgica. (ch2)

Conector de comunicagdo RS-422 (CN3)
Conecte GOT.

GOT

Conector de sinal E/S STO (CN8)

Conecte a unidade légica de seguranca MR-
J3-D05 ou um relé de seguranca externo. Use
um cabo STO opcional (MR-DO5UDL3M-B).

Conector de sinal E/S (CN1)

Conecte a bateria MR-BAT6V1SET ao configurar o
sistema de detecéo de posicao absoluta.

Cabo de encoder (opcional)

Servo motor
(A foto é do
HG-KR053.)

Conecte a um controlador Mitsubishi ou qualquer
controlador de saida de trem de pulso.

FXon-_GM FXan-_PG QD70P_  QD70D_
QD75P_N QD75D_N

LD75P_ LD75D_

Conecte todos os sinais via bloco de terminal de
juncao.

Conecte a uma porta de E/S de controlador
programavel ou o gabinete de controle de uma
maquina

Notas: 1. A conexdo com o equipamentos periféricos é um exemplo para o servo amplificador MR-J4-350A ou menor. Consulte "Manual de Instru¢des do Servo AmplificadorMR-J4-_A" para as
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conexdes reais.
2. Esta figura mostra quando a tampa do visor é aberta.



Especificacdes do MR-J4-A (Interface de Finalidade Geral)

MELSERV0J4 e | ! 1

MR-J4-A

Servo amplificador modelo MR-J4-

10A | 20A | 40A | 60A | 70A | 100A | 200 | 350A | 500A | 700A

. Tensédo nominal 3fases 170V CA

Corrente Nominal w| 11 | 15 | 28 | 32 | s8 60 | 110 [ 170 | 280 | 370
Alimenta- | Tensdo/frequéncia (et V 3 fases ou 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz 3 fases 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
ciode |Corrente nominal A 09 | 15 | 26 [320m8] 38 50 | 105 [ 160 | 217 | 289
circuito Flutuacao de tenséo permissivel 3 fasesor 1fase 170V CA to 264V CA 3fases 170V CA to 264V CA
principal  [gjytyacio de Frequéncia permissivel +5% méximo

Tensao/frequéncia 1 fase 200V CA a 240V CA, 50/60 Hz
A~|imenta- Corrente nominal [A] 0.2 ‘ 0.3
E:'Zjifo de Flutuacao de tenséo permissivel 1fase 170V CAa 264V CA
@il Flutuacao de Frequéncia permissivel +5% maximo

Consumo de poténcia [W] 30 ‘ 45
Alimentacao de interface 24V CC + 10% (capacidade de corrente requerida: 0,5 A (incluindo sinal do conector CN8))
Método de controle Método de controle PWM de onda senoidal/controle de corrente
Poténcia regenerativa tolerével de Wi ) 10 10 10 2 20 100 100 130 170

resistor regenerativo incorporado o223

Freio dinamico

Incorporado Neta4)

Func¢do de comunicacéo

USB: Conecte um computador pessoal (compativel com MR Configurator2)

Comunicacdo RS-422:1:n (até 32 eixos) Neta 1)

Pulso de saida de encoder

Compativel com (pulso de fase A/B/Z)

Monitor analégico

2 canais

:Zjiurremzc'a e pism aloee - 4 Mpps (ao usar receptor diferencial), 200 kpps (ao usar coletor aberto)
Pulso de feedback de posicao Resolucao de encoder: 22 bits
Modo de |Fator demultiplicaao de pulso de Multiplo A/B de engrenagem eletrdnica, A: 1a 16777216, B: 1 a 16777216, 1/10 < A/B < 4000
controle de |comando
posisao ARG EB L 0 pulso a £65535 pulsos (unidade de pulso de comando)
completo
Erro excessivo +3 rotagdes
Limite de torque Definido por parametros ou entrada analdgica externa (0V CC a +10V CC/torque maximo)
Faixa de controle de velocidade Comando de velocidade analégica 1:2000, comando de velocidade interna 1:5000
Modo de Entrafja e coménf:lo it 0V CCa+10V CC/velocidade nominal (Velocidade a 10V é cambiavel com [Pr. PC12].)
controle de velocidade analdgica
velocidade Taxa de flutuagao de +0.01% maximo (flutuacdo da carga 0% to 100%), 0% (flutuacéo de poténcia: +10%)
velocidade +0.2% maximo (temperatura ambiente: 25 °C + 10 °C) apenas ao usar comando de velocidade analdgica
Limite de torque Set by parameters or external analog input (0 V DC to +10 V DC/maximum torque)
Torque Analog torque command input 0V DC to +8 V DC/maximum torque (input impedance: 10 kQ to 12 kQ)
control mode |Speed limit Definido por parametros ou entrada analdgica externa (0V CC a +10V CC/torque maximo)

Controle de loop totalmente fechado ot 10

Disponivel no futuro

Interface de encoder do lado da carga (Neta9)

Comunicacao serial Mitsubishi de alta velocidade

Fungdes protetoras

Desligamento por sobrecorrente, desligamento por sobretensao regenerativa, desligamento por sobrecarga (eletronica térmica),
protegéo contra superaquecimento de servo motor, protegao contra erro de encoder, protecdo contra erro regenerativo, protecao
contra subtensdo, protecao contra falha instantanea de energia, protegao contra sobrevelocidade, protecao contra erro excessivo

Funcdo de seguranca

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Normas certificadas por CB

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL 2, EN 61800-5-2 SIL 2

Desempenho de resposta

8 ms ou menos (Entrada STO OFF K desligamento de energia)

Entrada de pulso de teste (STO) Nota?)

Frequéncia de pulso de teste: 1 Hza 25 Hz Tempo de desativacao de pulso de teste: 1 ms maximo

Desempenho
de seguranca

Tempo médio para falha
perigosa (MTTFd)

100 anos ou mais

Cobertura de diagnéstico (DC)

Médio (90% a 99%)

Probabilidade de Falha
Perigosa por Hora (PFH)

1.68 x 100 [1/h]

Conformidade com normas

Consulte "Conformidade com normas globais e regulamentos” na pag. 22 neste catalogo.

Estrutura (classificagao IP)

Resfriamento forcado,

Resfriamento natural, aberto (IP20) aberto (IP20) Notas)

Resfriamento forcado, aberto (IP20)

Montagem préxima

Possive| Nota®) Néo possivel

Massa

0.8 1.0 1.0 1.4 1.4 23 4.0 ‘ 6.2
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o Amplificadores

Notas: 1.A saida nominal e a velocidade de um servo motor rotativo séo aplicaveis quando o servo amplificador, combinado com o servo motor, é operado dentro da tensdo de alimentagao e
frequéncia especificadas.
2. A opgéo regenerativa ideal varia para cada sistema. Selecione a op¢ao regenerativa mais adequada para o seu sistema com o nosso software de selecao de capacidade.
3. Consulte "Opgao regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opgédo regenerativa é usada.
4. Ao usar o freio dinamico incorporado, consulte o "Manual de Instru¢ées do Servo Amplificador MR-J4-_A" para a carga permissivel de taxa de inércia do motor.
5. Os blocos de terminal estao excluidos.
6. Quando os servo amplificadores estdo montados proximos, mantenha a temperatura ambiente dentro de 0 °C a 45 °C, ou use-0s com 75% ou menos da taxa de carga efetiva.
7. Esta funcao executa o diagnoéstico de falha nos contatos, incluindo circuitos externos, desligando instantaneamente os sinais de um controlador para um servo amplificador em
periodos constantes, quando os sinais de entrada do servo amplificador estiverem ligados.
8. A corrente nominal é 2.9 A quando o servo amplificador é usado com servo motor em conformidade com UL ou CSA.
9. Nao é compativel com interface de trem de pulso (tipo de saida diferencial de fase A/B/Z).
10. O controle de loop totalmente fechado sera compativel somente com método de comunicagao do tipo de dois fios.
11. A comunicagao RS-422 é compativel com os servo amplificadores com software de versao A3 ou posterior.



Exemplo de Diagrama de Fiagcao Padrao para MR-J4-A: Operacdo de Controle de Posicao

Conectando a QD75D (servo de posicao, incremental)

Servo amplificador

MR-J4-A Conexao de servo motor
A conexao difere de acordo com cada um servo motor.
Conexao de alimentacao de circuito | g g U 1Co1nzsultet Exe;rT\lpIo de Conexéo de Servo Motor" nas pags. 1-11 e
L Alimentacio do -12 neste catalogo.
principal/de controle cireutso pr|§ncipal 0 v
A conexdo difere de acordo com a tensao de
alimentagao. L3 w Cabo de alimentagao
Consulte "Exemplo de Conexao de Alimentagao @
de Circuito Principal/de Controle" na pag. 1-10 Alimentacdo do L [©)]
neste catalogo circuito de controle -y | 5 =
| CC f ’7‘C\N2
Alimentacao 24V CC para interface
CN1 | |
- Cabo de encoder -
Name Pin No. e +— DICOM 20
3 | CLEARCOM __14 T DOCOM | 46 oy ]
Z | CLEAR __13 - i R 41 [t
3. | RDY COM __12 o ‘ o Servo motor
u;z READY 11 - - RD 49}
PULSE F+ 15 - T =
R e 6 R ';2 :(1) £ CN8 (Nota4) conexdo do conector CN8
o — ! ! Consulte "Exemplo de Conexao de Conector de
g |PULSER = = I e ) L Sinal /S STO (cﬁs)" na pag. 1-9 neste catalogo
© | PULSER- _ 18— b NG 36 pag- 90
S| pGo_ __9 ! ‘ ! Lz 8
PGO COM __10 s T LZR 9
Comum a controle *+——————————x,—LG 3
(Notat) A CN3  Rs4p (Nota2)
Pulso de fase A do encoder i 3 i 3 LA 4 5 | SDP ‘( RDP
(driver de linha diferencial) = LAR 5 4 | SDN J RDN
Pul'so de fa'se B dc.> enco#er ::‘ii—#h_‘i th 6 3 | RDP ‘( SDbpP
(driver de linha diferencial) T 7 5 RDN ] SDN
Comum a controle i
et § 1 LG f GND
Comum a controle £ ‘ £ ‘ LG 34 7 c L GND
Pulso de fase Z do encoder 1 ' 1 ' OoP 33 ‘Hﬁ; 7 = !
(Coletor aberto) T~ 1sD Plate
[
‘ 2 m ou menor 30 m ou menor
10 m ou menor
Alimentacao do circuito principal (Nota 5) Nota3)
ota CN4
Parada forcada 2 —— —————— —{EM2 42 ey
aradatorcada - SON 15 - Monte uma bateria opcional (MR-BAT6V1SET)
Servo-on = 1 BAT para o sistema de detecgao de posicao absoluta.
Reset ; RES 19 =1 B G
Controle proporcional PC 17 =
Selecéo de limite de torque externo TL 18 =1
Fim de curso de rotagio avante T LSp 43 o
Fim de curso de rotacao reversa T LSN 44 =t Computador pessoal
) DOCOM 47
‘ 10 m ou menor
DICOM 21
Mau funcionamento & 1 ALM 48 i %[ abo US ' é%software de _conﬁguragéo
Deteccao de velocidade zero {5+ 7Sp 23 ‘Hf;; MR-J??UgBCBBM MR Configurator2
Torque de limitacdo i+ TLC 25 *H:;;
Faixa Em-posicao T INP 24 ‘%
& |
CN6 ) ) .
Saida de monitoramento analdgico
P15R 1 3 Mo1 > X Tensao de saida: £10V
Limite de torque analégic TR = 1 LG 4 » ¥ Corrente de saida maxima: 1 mA
+10 V/torque maximo I % %l fri%l 2 | mo2 [ Tensio de saida: £10V
ensao de salda: £
SD Plate J_> Corrente de saida maxima: 1 mA
2 m ou menor )‘2—"

mou menor

Notas: 1.Esta conexdo nao é necessaria para moédulo de posicionamento QD75D. Note que a conexao entre LG e o terminal de controle comum é recomendado para alguns médulos de

posicionamento para melhorar aimunidade a ruidos.

2. Também é possivel conectar um computador pessoal ao conector CN3 com um cabo de conversdo RS-422/RS-232C. No entanto, a interface USB (conector CN5) e a interface RS-422 (conector
CN3) sdo mutuamente exclusivos. Nao os utilize ao mesmo tempo. Consulte "Produtos no Mercado para Servo Amplificadores” neste catalogo para o cabo de conversao RS-422/RS-232C.

3.Isto é para a fiagdo NPN. Fiagao PNP também é possivel.

4. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungdo STO néo é usada.
5. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentacao do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um

conhecimento completo do equipamento, informacdes e instrugdes de seguranca.
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Servo Amplificadores

Exemplo de Diagrama de Fiagdo Padrao para MR-J4-A: Operagao de Controle de Velocidade

Servo amplificador

MR-J4-A Conexao de servo motor
A conexdo difere de acordo com cada um servo motor.
A_Iimetntar;_éo do | Consulte "Exemplo de Conexao de Servo Motor" nas pags.
circuito principa <
Conexao de alimentacéo de circuito princip L v 1-11 e 1-12 neste catalogo.
principal/de controle L2 v
A conexao difere de acordo com a tenséo de L3 w Cabo de alimentagao
alimentagao. . A!imgntagéo dlo ©)
Consulte "Exemplo de Conexao de Alimentagao drciito de confrole L11 ©)
de Circuito Principal/de Controle" na pag. 1-10 21 =
neste catalogo.
9 N2
CN1 ’74 1
Cabo de encoder
Alimentacao 24 V CC para interface E}i DICOM 20
DOCOM | 46 ]
Servo motor
Pulso de fase Z do encoder :ﬁ LZ 8
(driver de linha diferencial) i L i — LZR 9 CN8 Nota3) conexao do conector CN8
Pulso de fase A do encoder ::Ejii LA 4 e | ~
(driver de linha diferencial) = TTAR 5 |::| Cf)nsu te "Exemp o”de Corjexao de Conectf)r de
Pulso de fase B do encoder AN T 6 Sinal E/S STO (CN8)" na pag. 1-9 neste catélogo.
(driver de linha diferencial) i 4| LBR 7
Comum a controle “i:::‘
Comum a controle ;' | ;' | '(')G 34
P 33
Pulso de fase Z do encoder Q,,,\‘k e
(Coletor aberto) SD Plate Nota 1
e— |
2'm ou menor CN3 RS-422 (Nota 1)
10 m ou menor 5 | SDP ‘( RDP
Alimentacao do (\ota 4) 4 | SDN )( RDN
circuito principal (Nota 2) 3 | RDP ‘ SDP
Parada forgada 2 EM2 42 =1 6 | RDN 1 7 SDN
Servo-on SON 15 %=1 1 LG 7 GND
Reset RES 19 =1 7 LG [T GND
Selecao de velocidade 1 SP1 Al = 8 | TRE
Selecéo de velocidade 2 SP2 16 P Eam
Inicio de rotagdo avante ST1 17 = 30 m ou menor
Inicio de rotacao reversa ST2 18 [——=—
Fim de curso de rotagdo avante LSP 43 e
Fim de curso de rotagao reversa LSN 44 =1
Do 4 Computador pessoal
10 m ou menor ——
DICOM 21
Mau funcionamento ALM 48 L&
< . | A
Deteccdo de VE|OCId.ad.e zeuro ZsP 23 ‘Hf % Software de configuragao
Torque de limitagéo 4 TLC 25| &5 Cabo USB - MR Configurator2
4 MR-J3USBCBL3M
(Ll
Pronto RD 49 ‘L‘;
Velocidade atingida SA 24 %
=
. 10 m ou menor
Ajuste de limite superior
Limite d o T T PIsR !
|m|1t; Vitorque analégic L ‘ L TLA 57 NG
[ I
+ orque maximo - Ly 28 Saida de monitoramento analdgico
CPL% 3 Mo1 ’ I Tensao de sal'dla::10'\/_
Comando de velocidade analégico 1 LG o Corrente de saida maxima: 1 mA
+10 V/velocidade nominal 2 ‘D‘C%l ﬂi? 2 | MO2 (—» I Tensao de saida: +10V
(neste diagrama de fiacao, Plate] J_, Corrente de saida maxima: 1 mA
+10 V/velocidade nominal)
2 m ou menor 2'm ou menor

Notas: 1. Também é possivel conectar um computador pessoal ao conector CN3 com um cabo de conversao RS-422/RS-232C. No entanto, a interface USB (conector CN5) e a interface RS-422 (conector
CN3) séo mutuamente exclusivos. Nao os utilize ao mesmo tempo. Consulte "Produtos no Mercado para Servo Amplificadores” neste catalogo para o cabo de conversao RS-422/RS-232C.

2. Isto é para a fiagao NPN. Fiagao PNP também é possivel.

3. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungdo STO néo é usada.
4. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentacéo do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um
conhecimento completo do equipamento, informagdes e instrugcoes de seguranca.
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Exemplo de Diagrama de Fiagcao Padrao para MR-J4-A: Operacao de Controle de Torque

Servo amplificador

MR-J4-A Conexao de servo motor
A conexdo difere de acordo com cada um servo motor.
Alimentacédo do " < " .
. ) . o circuito pgrincipal 0 U Consulte ExemPIo de Conexao de Servo Motor" nas pags. 1-11
Conexao de alimentagao de circuito e 1-12 neste catélogo.
principal/de controle L2 v . .
A conexao difere de acordo com a tensao de L3 w Cabo de alimentacao
alimentagao. _ Alimentacdo do ()
" . ' . dcircuito de controle
Consulte "Exemplo de Conexdo de Alimentacao L11 ©)
de Circuito Principal/de Controle" na pag. 1-10 121 =
neste catalogo. CN2
1
CN1 [4 |
Cabo de encoder
Alimentacéo 24 V CC para interface DICOM 20
DOCOM | 46 ]
Pulso de fase Z do encoder "“HT“ Lz 8
(driver de linha diferencial) m LZR 9 Servo motor
Pulso de fase A do encoder ::Hil—: LA 4
R Nota 3 3
(driver de linha diferencial) = AR 5 CN8 ) Conexéo do conector CN8
Pulso de fase B do encoder iﬁ}— LB 6 |::| Consulte "Exemplo de Conexao de Conector de
(driver de linha diferencial) : ; : ; LBR 7 Sinal E/S STO (CN8)" na pag. 1-9 neste catalogo.
Comum a controle —
Comum a controle }'T i 7}' LG 34
Pulso de fase Z do encoder 0P 33 A
(Coletor aberto) Jsb Plate
o
2'm ou menor
10 m ou menor CN3 RS-422 (Nota1)
4
Alimentacdo do  (\ota 4) 5 | SDP ‘ RDP
circuito principal (Nota2) 4 | SDN J RDN
Parada forcada 2 EM2 42 B RDP ‘( SDP
Servo-on SON 15 . 6 | RDN 1 ) SDN
Reset RES 19 = 1 LG i GND
Selecao de velocidade 1 SR H g 7 LG GND
Selecao de velocidade 2 SP2 19 z 8 TRE
Selecdo de rotacao avante R51 18 5§ |
Selecéo de rotacao reversa RS2 17 = 30 m ou menor
DOCOM 47
10 m ou menor
DICOM 21
Mau funcionamento T_%@_T ALM 48[ Computador pessoal
Deteccdo de velocidade zero * 5} T ZSP 23 ‘L“é |
Torque de limitagao A VLC 25| £ | @
b R 0 —
” 5[ O I oftware de configuragao
Pronto : & s RD 9y MRS?B?BUCSBBBM - MR Configurator2
m
Comando de torque analdgico Ajuste de limite superior
+8 V/torque maximo P15R 1
(neste diagrama de fiacao, TC 27
+8 V/torque max.) G 28
CN6 . ) -
Saida de monitoramento analdgico
3 MO1 4P 1 Tenséo de saida: +10V
Limite de velocidade analégica 1 LG > Corrente de saida maxima: 1 mA
X . VLA 2 7
+10 V/velocidade nominal /
SD Plate “:'L? 2 | MO2 Tensao de saida: 10V

(neste diagrama de fiagao,

+10V/velocidade nominal)  k 5|
2 m ou menor

I

Corrente de saida maxima: T mA

2 m ou menor

Notas: 1.Também é possivel conectar um computador pessoal ao conector CN3 com um cabo de conversao RS-422/RS-232C. No entanto, a interface USB (conector CN5) e a interface RS-422 (conector
CN3) séo mutuamente exclusivos. Nao os utilize ao mesmo tempo. Consulte "Produtos no Mercado para Servo Amplificadores" neste catalogo para o cabo de converséo RS-422/RS-232C.

2. Isto é para a fiagao NPN. Fiacao PNP também é possivel.

3. Conecte um conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungéo STO nao é usada.
4. Configure um circuito para desligar EM2 quando a alimentagéo do circuito principal é desligada para evitar um reinicio inesperado do servo amplificador.

Certifique-se de ler completamente o Manual de Instrucdes para a fiacdo e a utilizacao reais. Use o equipamento depois que vocé tiver um

conhecimento completo do equipamento, informacgdes e instrugcoes de seguranca.
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MR-J4-A

{
i

[n]
s}
=)
o
T

Furo de montageln 06 40 Aprox. 80 135 Arranjo de terminais
6_
LN
N S L
< S o PE
g E ¢ CNP1 T
|| ] CN3 Tamanho de parafuso: M4
|| ol e P3
CNP2 - Bn N | CN8 il
~Jr | A0] Pa Tamanhg/de parafuso de montagem: M5
8 B el 8 —
~| CNP3 | o CN1 -
i | P+
o 5] “%
o||@ol C
=t il i e V7l CNP2 D
[=]) % -
CN4 L
|~ I
o 5 L21
©
1L - —
N Ao montar v
o PE MR-BAT6V1SET CNP3
el w
(38.5)
=
000
e [Unidade: mm]
X MR-J4-40A (Nota 1)
X MR-J4-60A (Nota 1
40 Arranjo de terminais
Furo de montagem 26 - Aprox. 80 170
/‘ 8]
] PE
) 3% L2
CNP1 CN5 N L3
vorm M
- N6 CNP1 N
@0| - Tamanho de parafuso: M4
\ oo H N3
— oo A 73]
CNP2 Hhse CN8 L al=innlEl§ N 4 Tamanho de parafuso de montagem: M5
J HEET—L 5 ol
b o 5 8 i \
2 enez | ﬁu Nt 2| 2 ] \ Py
: | = b |
@ ! . h C
&0 ; AHHHEA N
o N2 :;J’l [ CNP2 5. | D
=" " Hell [HEH =
CN4 V. L1 \%7%
O ual JR—
b g i u
IR “‘7 Ao montar | 7]\[ [
@ MR-BAT6V1SET . NP3 v
] 777777\4 w
(38.5) —
(
[Unidade: mm]
X MR-J4-70A (ota 1
X MR-J4-100A (Nota
60 Aprox. 80 185 Arranjo de terminais
Furo de mont: P
N {] Bdystao 8]
] PE
0. [ [ L2
e R E
k CNP1 —
i N- Tamanho de parafuso: M4
CNP2 P3
g P4 Tamanho de parafuso de montagem: M5
—| CNP3 p—
P+
C
CNP2 D
= L
< I
@ pE_~ ﬁ Entrada de ar L21
6 Ventoinha U
NP3 \
‘N = —
I00F T 4 ) w
I [Nl -}

[Unidade: mm]

Notas: 1.0Os parafusos CNP1, CNP2 e CNP3 (tipo de insercdo) sao fornecidos com o servo amplificador.
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MELSERVOJ4 e |

Dimensoes de MR-J4-A

w
[}
<
X MR-J4-200A (Nota 1 5
>
3
90 °
85 Aprox. 80 195 =
Furo de montagem 06 45 Arranjo de terminais Q.
ﬁ Exaustéo 8_
0! n L _O‘
i CN5 ] PE ™
NP oan == 1 12 w
= | CN6 —
= K oN3 L3 @ @
@4 THT o CNP1 —
@ CN8 N-
n ol e — [ Tamanho de parafuso: M4
avez 28 [ =
2 s o) s 7/ P3
- BIIE ﬁ - = B I P4 Tamanho de parafuso de montagem: M5
2R i i
CNP3 |t , — RS
=== . 7y ! p—
[ kil L/ ] P+
@0 =k g il —
o) CN4 - =] d
1y g 3 o CNP2 D
O { | —
1 Zatand = Neo h
D PE Ui I 0 montar ) - B ﬁ Entrada de ar L1
R-BAT6V1SET T .
6 (385) (69.3) Ventoinha L21
u
v

6 78 6 g oooooooo] H
B -
jE“E {1 s _g) i
0

0 e ==
000 000007=hH

6.0 [Unidade: mm

/

X MR-J4-350A (Nota 1

920
85 Aprox. 80 195 Arranjo de terminais
Furo de montagem 45 T
ﬁ Exaustédo :
° * - 5]
i N5 1 CNP1 —
et ||| [ CN6 & L s
— & fler| N3 ; ° —
Hils= 41 cng b 1P
fli=3 | g P4
gl anes [T 2 R P < i Furo 013 ]
2 ﬁb = ( © ; 3 U CNP2
ii== g | Dimensoes do furo de [ ]
NP2 |+ b ] V| A | wgl montagem CNP3 |V
= IO -
g | cna ;
0. ) = 1 P
& PE_A &A‘U% g Ao montar . i/ ﬁ Entrada d
MR-BAT6V1SET - niradadear
(385) (69.3) Ventoinha
6 L - I = Tamanho de parafuso: M4
6 78 6 e J=pL00000000] H
o
\ DDD G Tamanho de parafuso de montagem: M5
I HHHK@ %ﬁ
apanan
I S=
00 fibaodoooo ooooo =1
\ sl (Unidade: mm]

Notas: 1.0s parafusos CNP1, CNP2 e CNP3 (tipo de inser¢ao) sao fornecidos com o servo amplificador.



Dimensoes de MR-J4-A
X MR-J4-500A

105 Aprox. 80 200
2 furos de montagem 96 6 93 I 6 28] 6
Ventoinha
N / Exaustao ﬁ ) Arranjo de terminais
= ] TEe . T] ™
=y [T Clle 7
[ 0 21
(B4 = —
Ul n S
X ,;:"A;Zi [k
L2 | Tamanho de parafuso de terminal
28 — 1 T T TEI:
ala /7 4 3 1:M4
5 e ol
( ’ I N- TE3: M4
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Caracteristicas

Todas as séries de servo motor rotativo sdo equipadas de série com encoder absoluto/incremental de 22 bits (4.194.304
pulsos/rev) para extrema precisdo. O comprimento do motor esta na menor classe da indUstria. A substituicdo da série HF

anterior com essa nova série HG é facil, uma vez que a série HG tem as mesmas formas de flange e dimensdes, e também

usam os mesmos cabos de alimentagao, de encoder, e eletromagnético dos modelos anteriores.

+ Rapido - as séries HG-KR/HG-MR atingem a velocidade maxima de 6000 r/min.

« Alto torque - A série HG-KR atinge 350% do torque nominal maximo.
« Operacdo estavel - A série HG-SR fornece controle estavel de baixas a altas velocidades.
« Cabeamento flexivel - Para as séries HG-KR/HG-MR, cabos de alimentacéo, de encoder e eletromagnético sdo conduzidos para fora, tanto

em direcdo quanto na direcdo oposta ao lado da carga.

« Alto nivel de protecdo contra poeira e 4gua - IP67 para HG-SR e IP65 para HG-KR/HG-MR. (Neta 1)

Notas: 1. A porcao entre-eixos estd excluida. Consulte o asterisco 7 de "Anotagdes para Especificagdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para a parte do entre-eixos.

Os servo motores sdo compativeis com os padrées globais.
Consulte a "Conformidade com os padrdes e regulamentos globais" na pag. 22 neste catélogo.
@: Disponivel, -: Nao disponivel
Tipo de servo motor
Saida nominal Com freio Com redutor | Com redutor | Classificacdo IP Série,s . Caracteristicas Exemplo§ de
kW] eletromagnético (@G1) (G5, G7) (Nota 2) compativeis aplicacéo
(B) (Nota 1) (Nota 1)
« Correias de transmissao
+ Robos
« Montadores
- Maquinas de costura
. R » Mesas X-Y
5 tipos Baixa inércia Maquinas de proces-
0.05,0.1,0.2, IP65 HF-KP Perfeito para maquina | 0 P
. ) samento de alimentos
0.4,0.75 industrial em geral. .
» Equipamento
de fabricacao de
semicondutores
« Maquinas de tric6 e
bordado
. Ultra-baixa inércia
> tipos Bem adequado para |- Insersores
0.05,0.1,0.2, - - IP65 HF-MP 'equado p
04 0.75 operagodes de alto « Montadores
o rendimento.
6 tipos
0.5,0.85,1.2, - - P67
2.0,3.0,4.2
Média inércia - Sistemas de manuseio
HE-SP Esta série esta de material
disponivel com duas |+ Robds
velocidades nominais. |« Mesas X-Y
7 tipos
0.5,1.0,1.5, P67
2.0,3.5,5.0,7.0

Notas: 1.G1 para maquinas industriais gerais. G5 e G7 para aplicacdes de alta precisdo.

2. A porgéao entre-eixos esta excluida. Consulte o asterisco 7 de "Anotag¢des para Especificagdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para a porgao entre-eixos. Para o
servo motor engrenado, a classificacao IP da porcao do redutor é equivalente a IP44.
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Servo Motores Rotativos

Designagao de Modelo

HG-KR 053B OO

;

Simbolo Redutor (Netas)
Nenhum Nenhum
Com redutor para
G1 maquinas industriais gerais,

montagem de flange

Simbolo Ponta de eixo
Nenhum | Padréo (eixo reto) MNota?)
K Eixo chave (com/sem
chave) (Neta®)
D Eixo de corte D Neta8)

GTH

Com redutor para
maquinas industriais gerais,
montagem de pé Nota6)

G5

Com redutor do tipo
de flange de saida para
aplicagdes de alta preciséo,
montagem de flange

G7

Com redutor do tipo de eixo

de saida para aplicagées de

alta precisao, montagem de
flange

—eSimbolo Retentor de 6leo
Nenhum Nenhum
J Instalado (Neta2.3.4)
Simbolo| Freio eletromagnético
Nenhum Nenhum
B Instalado MNota D
Simbolo| Velocidade nominal [r/min]
1 1000
2 2000
3 3000
Simbolo Saida nominal [kW]
05 0.05
1a8 0.120.85
10a70 1.0a7.0
Simbolo Inércia/capacidade
HG-KR | Baixa inércia, pequena capacidade
HG-MR | Ultra-baixa inércia, pequena capacidade
HG-SR Média inércia, média capacidade

Notas: 1. Consulte as especificacdes de freio eletromagnético de cada série de servo motor neste catédlogo para os modelos disponiveis e especificagdes detalhadas.
2. Disponivel na série HG-KR/HG-MR de 0,1 kW ou mais e toda a série HG-SR.
3. O retentor de 6leo nao estd instalado no servo motor engrenado.

4. Dimensoes para série HG-KR/HG-MR com retentor de 6leo sao diferentes dos modelos padrao. Contate o seu escritorio de vendas local para obter mais detalhes.
5. Consulte "Especificacdes de Servo Motor Engrenado" neste catalogo para os modelos disponiveis e especificacdes detalhadas.
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6. Disponivel apenas na série HF-SR 2000 r/min.

7.HG-SR G1/G1H padrao tem um eixo chave (com chave).
8. Consulte as especificacoes de ponta de eixo especial de cada série de servo motor neste catalogo para os modelos disponiveis e as especificacoes detalhadas.
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Combinagdes de Servo Motor Rotativo e Servo Amplificador

Com servo amplificador MR-J4

Servo motor rotativo .
Servo amplificador
HG-KR HG-MR HG-SR
053,13 053,13 - MR-J4-10B/A
23 23 - MR-J4-20B/A
43 43 - MR-J4-40B/A "
[0}
- - 51,52 MR-J4-60B/A 3
73 73 - MR-J4-70B/A z
- - 81,102 MR-J4-100B/A g
- - 121,201, 152, 202 MR-J4-200B/A o
(o]
- - 301,352 MR-J4-350B/A g
- - 421,502 MR-J4-500B/A S
- - 702 MR-J4-700B/A
Com servo amplificador MR-J4W2
Servo motor rotativo Servo amplificador
HG-KR HG-MR HG-SR Modelo Eixo
(Nota 1)
053,13, 23 053,13,23 - MR-J4W2-22B A/B
053,13, 23,43 053,13, 23,43 - MR-J4W2-44B A/B
43,73 43,73 51,52 MR-J4W2-77B A/B
43,73 43,73 51,81,52,102 MR-J4W2-1010B A/B
Com MR-J4W3 servo amplificador
Servo motor rotativo Servo amplificador
HG-KR HG-MR HG-SR Model (Qf:i)
053, 13,23 053,13, 23 - MR-J4W3-222B A/B/C
053, 13, 23,43 053,13, 23,43 - MR-J4W3-444B A/B/C

Notas: 1.Eixo A e eixo B indicam nomes de eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinagdo dos servo motores esta disponivel, como servo motor rotativo para eixo A e servo
motor linear ou motor de acionamento direto para eixo B. Consulte "Combinacdes de Servo Amplificador Multi-Eixos e Servo Motor" na pag. 1-5 neste catélogo.
2. Eixo A, eixo B e o eixo C indicam nomes de eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinacao dos servo motores esté disponivel, como servo motor rotativo para eixo A,
servo motor linear para eixo B e motor de acionamento direto para eixo C. Consulte "Combinacdes de Servo Amplificador Multi-Eixos e Servo Motor" na pég. 1-5 neste catalogo
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Servo Motores Rotativos

Especificacbes da Série HG-KR (Baixa Inércia, Pequena Capacidade)

Servo motor rotativo modelo HG-KR 053(B) ‘ 13(B) ‘ 23(B) ‘ 43(B) ‘ 73(B)
Servo amplificador compativel modelo mﬁﬁw - Consulte "Combinagées de Servo Motor Rotativo e Servo Amplificador" na pag. 2-4 neste catélogo.
Capacidade de fornecimento de energia "' [kVA] 0.3 0.3 0.5 0.9 13
Taxa de operacao Saida nominal [W] 50 100 200 400 750
continua Torque nominal Meta3) [Nem] 0.16 0.32 0.64 1.3 24
Torque méximo [Nem] 0.56 1.1 2.2 4.5 8.4
Velocidade nominal [r/min] 3000
Velocidade maxima [r/min] 6000
Velocidade instantanea permissivel [r/min] 6900
Taxa de poténcia |Padrao [kW/s] 5.63 13.0 18.3 437 45.2
a torque nominal i
o nt?nu 5 EIZ r;;:::;néﬁco [kW/s] 537 12,1 16.7 413 416
Corrente nominal [A] 0.9 0.8 13 2.6 4.8
Corrente maxima [A] 3.2 2.5 4.6 9.1 17.2
Frequéncia MR-J4- [vezes/min] (Nota 4) (Nota 4) 453 268 157
de frenagem
regenerativa 2 |MR-J4W_- [vezes/min] 2500 1350 451 268 393

Padrao [x 10 kg-m?] 0.0450 0.0777 0.221 0.371 1.26
M(’)m.ento de Com freio
inércia J . [x 10* kg-m?] 0.0472 0.0837 0.243 0.393 1.37
eletromagnético
Carga recomendada para taxa de inércia do motor (Neta ) 17 vezes ou menos 26 vezes ou menos |25 vezes ou menos| 17 vezes ou menos
Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 22-bit (resolugao: 4194304 pulsos/rev)
Retentor de 6leo Nenhum Nenhum (Servo motores com retentor de éleo estao disponiveis. (HG-KR_J))
Classe de isolacao 130 (B)
Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificagdo IP: IP65) Nota2)
Temperatura ambiente 0°Ca40 °C(ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente = Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragéo ™ X:49 m/s?Y: 49 m/s?
Classe de vibracao V106
Carga L [mm] 25 25 30 30 40
permissivel Radial [N] 88 88 245 245 392
paraoeixo™ ||mpulso IN] 59 59 98 98 147
Massa Padrao [ka] 0.34 0.54 0.91 1.4 2.8
Com freio eletromagnético [kal 0.54 0.74 13 1.8 38

Notas: 1.Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.

2. A porgao entre-eixos estd excluida. Para servo motor engrenado, a classificagao IP da porcéo do redutor é equivalente a IP44. Consulte o asterisco 7 de "Anotagdes para Especificacoes
do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catdlogo para a parte entre-eixos.

3. Quando um torque desequilibrado é gerado, como numa maquina de elevacéo vertical, recomenda-se que o torque desequilibrado da maquina seja mantido abaixo de 70% do
torque nominal do servo motor.

4. Quando o servo motor desacelera para uma parada a partir da velocidade nominal, a frequéncia regenerativa nao serd limitada se o torque efetivo esta dentro da faixa de torque
nominal. Quando o servo motor desacelera para uma parada a partir da velocidade méaxima, a frequéncia regenerativa nao sera limitada se os seguintes requisitos forem encontrados.
+ HG-KRO53(B): A carga para a taxa de inércia do motor é 8 vezes ou menos, e o torque efetivo esta dentro da faixa de torque nominal.
+HG-KR13(B): A carga para a taxa de inércia do motor é 4 vezes ou menos, e o torque efetivo esta dentro da faixa de torque nominal.

Consulte "Anotagdes para Especificagdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para os asteriscos 1 a 6.

Especificacdes do Freio Eletromagnético da Série HG-KR Nota 1)

HG-KR
Modelo

0538 \ 138 238 438 738
Tipo Freio de seguranca do tipo acionado por mola
Tensao nominal 24V CC..3%
Consumo de poténcia [W]la20°C 6.3 6.3 7.9 7.9 10
Torque de fr[cgao estatica de freio [Nem] 032 032 13 13 24
eletromagnético
Trabalho de frenagem Por frenagem [J] 5.6 5.6 22 22 64
permissivel Por hora ] 56 56 220 220 640
Vida util do freio Numero de vezes [Vezes] 20000 20000 20000 20000 20000
eletromagnético Neta2 Trabalho por frenagem  [J] 5.6 5.6 22 22 64

Notas: 1.0 freio eletromagnético é para detencao. Nao deve ser usado para aplicacoes de desaceleracao.
2. A folga do freio nao é ajustavel. A vida util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o reajuste seja necessario.
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Caracteristicas de Torque da Série HG-KR Nota3)

HG-KR053(B) Nota 1.2

G —— — —
Faixa de operagdo de curta duragao
E 04
z
[
=]
g 0.2
s o
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continua
0 I I

1000 2000 3000 4000 5000 6000
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continua
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Especificacbes de Ponta de Eixo Especial da Série HG-KR

Motores com as seguintes especificacdes também estéo disponiveis.

HG-KR23(B) Meta1.2

25
20 " N
Faixade operagao\
15 de curta duragao N
~N

™~N

Torque [Nem]

1.0
0.5 - =
Faixa de operacao —
continua [ [
1000 2000 3000 4000 5000 6000
Velocidade [r/min]
Notas: 1. : Para 3 fases 200V CA ou 1 fase
230V CA.
2. : Para 1fase 200V CA.

3. O torque cai quando a tensdo de alimentagéo
éinferior ao valor especificado.

Eixo de corte D Motah: 50 W e 100 W 2251 ;
205
] i . r
| _|o8hs
[Unidade: mm)]
Eixo de chave (com chave) Netat.2: 200 W, 400 W, e 750 W A
Q
Dimensoes variaveis
Modelo
T S R Q W QK QL U Y
QK
23(B)K, Parafuso M4 LA
13B)K 5 14h6 | 30 26 5 20 3 3 Profund.: 15
HG-KR —
Parafuso M5 —
73(B)K 6 19h6 | 40 36 6 25 5 35 Profund.: 20 A

[Unidade: mm]

Notas: 1.0Os servo motores com ponta de eixo especial ndo séo adequados para aplicagdes de inicio/parada frequentes.

2. Chave de ponta de duas voltas estd anexada.
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Servo Motores Rotativos

Especificacbes da Série HG-MR (Ultra-Baixa Inércia, Pequena Capacidade)

Servo motor rotativo modelo HG-MR 053(B) ‘ 13(B) ‘ 23(B) ‘ 43(B) ‘ 73(B)
Servo amplificador compativel modelo xgjﬁ;\/ - Consulte "Combinagdes de Servo Motor Rotativo e Servo Amplificador" na pag. 2-4 neste catalogo.
Capacidade de fornecimento de energia *' [kVA] 0.3 0.3 0.5 0.9 1.3
Taxa de opera(;éo Saida nominal [W1] 50 100 200 400 750
continua Torque nominal Meta3) [Nem] 0.16 0.32 0.64 1.3 24
Torque méaximo [Nem] 0.48 0.95 1.9 3.8 7.2
Velocidade nominal [r/min] 3000
Velocidade maxima [r/min] 6000
Velocidade instantanea permissivel [r/min] 6900
Taxa de poténcia |Padrdo [kW/s] 15.6 33.8 46.9 114.2 97.3
a torque nominal i
o ntﬁw 5 gl‘; r::;::'a‘;nético [KW/s] 113 280 37.2 98.8 82.1
Corrente nominal [A] 1.0 0.9 1.5 2.6 5.8
Corrente maxima [A] 3.1 25 53 9.0 20
Frequéncia MR-J4- [vezes/min] (Nota 4) (Nota 4) 1180 713 338
de frenagem
regenerativa? |MR-JAW_- [vezes/min] 7310 3620 1170 710 846

Padrao [x 10*kg-m?] 0.0162 0.0300 0.0865 0.142 0.586
Mc?m.ento de Com freio
inércia J - [x 10*kg-m?] 0.0224 0.0362 0.109 0.164 0.694
eletromagnético
Carga recomendada para taxa de inércia do motor Neta D |35 vezes ou menos 32 vezes ou menos
Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 22-bit (resolucao: 4194304 pulsos/rev)
Retentor de 6leo Nenhum Nenhum (Servo motores com retentor de 6leo estao disponiveis. (HG-MR_J))
Classe de isolacao 130 (B)
Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificagdo IP: IP65) Nota2
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragdo * X:49 m/s?Y: 49 m/s?
Classe de vibracao V106
Carga L [mm] 25 25 30 30 40
permissivel para |Radial [N] 88 88 245 245 392
oeixo " Impulso IN] 59 59 98 98 147
Massa Padrao [kal 0.34 0.54 0.91 1.4 2.8
Com freio eletromagnético  [kg] 0.54 0.74 1.3 1.8 3.8

Notas: 1.Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.

2. A porgao entre-eixos estd excluida. Consulte o asterisco 7 de "Anotagoes para Especificacdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catdlogo para a parte entre-eixos.

3. Quando um torque desequilibrado é gerado, como numa maquina de elevacao vertical, recomenda-se que o torque desequilibrado da maquina seja mantido abaixo de 70% do
torque nominal do servo motor.

4. Quando o servo motor desacelera para uma parada a partir da velocidade nominal, a frequéncia regenerativa nao serd limitada se o torque efetivo esta dentro da faixa de torque
nominal. Quando o servo motor desacelera para uma parada a partir da velocidade méaxima, a frequéncia regenerativa néo sera limitada se os seguintes requisitos forem encontrados.
+ HG-MR053(B): A carga para a taxa de inércia do motor é 24 vezes ou menos, e o torque efetivo esta dentro da faixa de torque nominal.
+ HG-MR13(B): A carga para a taxa de inércia do motor é 12 vezes ou menos, e o torque efetivo esta dentro da faixa de torque nominal.

Consulte "Anotagoes para Especificacdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para os asteriscos 1 a 6.

Especificacdes do Freio Eletromagnético da Série HG-MR MNeta D

HG-MR
Modelo

0538 \ 138 238 438 738
Tipo Freio de seguranca do tipo acionado por mola
Tens&o nominal 24V CC,5%
Consumo de poténcia [W]at 20 °C 6.3 6.3 7.9 7.9 10
Torque de fr[c'gao estética de freio (Nem] 032 032 13 13 24
eletromagnético
Trabalho de frenagem Por frenagem [J] 5.6 5.6 22 22 64
permissivel Por hora [J] 56 56 220 220 640
Vida util do freio NUmero de vezes [Vezes] 20000 20000 20000 20000 20000
eletromagnético (Net22 Trabalho por frenagem [J] 5.6 5.6 22 22 64

Notas: 1.0 freio eletromagnético é para detencao. Nao deve ser usado para aplicagoes de desaceleracao.
2. A folga do freio ndo é ajustavel. A vida util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o reajuste seja necessario.
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Caracteristicas de Torque da Série HG-MR (Nota3)

HG-MRO53(B) (Nota1,2)
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continua
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Especificacdes de Ponta de Eixo Especial da Série HG-MR S

Motores com as seguintes especificacdes também estéo disponiveis.

HG-MR23(B) Meta1.2

Torque [Nem]

2.0

0.5

o

Notas: 1.

2.

3. O torque cai quando a tensao de alimentagao

N

I
| Faixade ope:;lix

de curta duracao

N

N

Faixa de operagéo
contl’nua‘
L

1000 2000 3000 4000 5000 6000
Velocidade [r/min]

: Para 3 fases 200V CA ou 1 fase

230V CA.

: Para 1 fase 200V CA.

é inferior ao valor especificado

Eixo de corte D Motah: 50 W e 100 W 2251 ;
205
] i . r
08h6
[Unidade: mm)]
Eixo de chave (com chave) Neta®.2: 200 W, 400 W, e 750 W A
Q
Dimensoes variaveis
Modelo
T S R Q W QK QL U Y
QK
23(B)K, Parafuso M4 LA
13B)K 5 14h6 | 30 26 5 20 3 3 Profund.: 15
HG-MR —
Parafuso M5 —
73(B)K 6 19h6 | 40 36 6 25 5 35 Profund.: 20 A

[Unidade: mm]

Notas: 1.0Os servo motores com ponta de eixo especial ndo séo adequados para aplicagdes de inicio/parada frequentes.

2. Chave de ponta de duas voltas estd anexada.
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Servo Motores Rotativos

Especificacdes da Série HG-SR 1000 r/min (Média Inércia, Média Capacidade)

Servo motor rotativo modelo HG-SR 51(B) ‘ 81(B) ‘ 121(B) ‘ 201(B) ‘ 301(B) ‘ 421B)
Servo amplificador compativel modelo mﬁﬁw - Consulte "Combinagdes de Servo Motor Rotativo e Servo Amplificador" na pag. 2-4 neste catalogo.
Capacidade de fornecimento de energia ! [kVA] 1.0 1.5 2.1 35 4.8 63
Taxa de operacdo |Saida nominal [kwW] 0.5 0.85 1.2 2.0 3.0 42
continua Torque nominal MNeta3) [Nem] 4.8 8.1 11.5 19.1 28.6 401
Torque méaximo [Nem] 14.3 24.4 344 57.3 85.9 120
Velocidade nominal [r/min] 1000
Velocidade maxima [r/min] 1500
Velocidade instantanea permissivel [r/min] 1725
Taxa de poténcia |Padrao [kW/s] 19.7 41.2 28.1 46.4 82.3 107
a torque nominal i
o ntﬁw 5 EIZ '::;E'a‘;nético Tkw/s] 165 36.2 232 414 753 99.9
Corrente nominal [A] 2.8 52 7.1 9.4 13 L
Corrente maxima [A] 9.0 16.6 227 30.1 41.6 608
Frequéncia MR-J4- [vezes/min] 77 114 191 113 89 76

de frenagem

regenerativa MR-J4W_- [vezes/min] 392 286 - - - -
Padrao [x 10* kg-m?] 11.6 16.0 46.8 78.6 99.7 151
!Vlom.ento de Com freio
inércia J - [x 10* kg-m?] 13.8 18.2 56.5 88.2 109 161
eletromagnético
Carga recomendada para taxa de inércia do motor MNota D 17 vezes ou menos 15 vezes ou menos
Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 22-bit (resolucao: 4194304 pulsos/rev)
Retentor de dleo Nenhum (Servo motores com retentor de 6leo estao disponiveis. (HG-SR_J))
Classe de isolacéo 155 (F)
Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificagdo IP: IP67) Nota2
Temperatura ambiente 0°C a 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente 3 Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracdo X:24.5m/s?Y: 24.5 m/s? X:24.5 m/s?Y: 49 m/s? X:24.5m/s?Y:29.4 m/s?
Classe de vibracao V10°e
Carga L [mm] 55 55 79 79 79 7
permissivel para |Radial [N] 980 980 2058 2058 2058 2058
oeixo Impulso [N] 490 490 980 980 980 980
Padrao [kal 6.2 73 1 16 20 27
Massa
Com freio eletromagnético [kal 8.2 93 17 22 26 33

Notas: 1.Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
2. A porgao entre-eixos esta excluida. O servo motor com retentor de dleo é também classificado como IP67 (excluindo a porgao entre-eixos). Consulte o asterisco 7 de "Anotagdes para
Especificagdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para a porgao entre-eixos.
3. Quando um torque desequilibrado é gerado, como numa méquina de elevacéo vertical, recomenda-se que o torque desequilibrado da maquina seja mantido abaixo de 70% do
torque nominal do servo motor.

Consulte "Anotagdes para Especificagdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para os asteriscos 1 a 6.

Especificacdes do Freio Eletromagnético da Série HG-SR 1000 r/min (Neta D

HG-SR
Modelo

588 | 8B | 121B 2018 3018 4218
Tipo Freio de seguranca do tipo acionado por mola
Tens&o nominal 24V CC,%%
Consumo de poténcia [W]at 20 °C 20 20 34 34 34 34
Torque de fr[c.gao estatica de freio [N-m] 85 85 44 44 44 44
eletromagnético
Trabalho de frenagem Por frenagem [J1 400 400 4500 4500 4500 4500
permissivel Por hora [J] 4000 4000 45000 45000 45000 45000
Vida util do freio Nimero de vezes [Vezes] 20000 20000 20000 20000 20000 20000
eletromagnético MNeta2) Trabalho por frenagem  [J] 200 200 1000 1000 1000 1000

Notas: 1.0 freio eletromagnético é para detencao. Nao deve ser usado para aplicagoes de desaceleracao.
2. A folga do freio nao é ajustavel. A vida util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o reajuste seja necessario.

2-9



Caracteristicas de Torque da Série HG-SR 1000 r/min (Nota4)

HG-SR51 (B) (Nota 1,2, 3)

15 E
————tgm=—-n
T\ss
N
ss
| Faixa de operagaoNy_ .

e 10

g de curta duragdo \

3 ‘

g

) 5

.9 ;.____T____q~~~-
~

Faixa de operagdo
o continu:

500 1000 1500
Velocidade [r/min]

HG-SR201(B) (o2

60 ‘
Faixa de operacéo|
de curta duragdo
‘e 40
z
v
g
5 2 ‘
Faixa de operacéo|
continua
0

L
500 1000 1500
Velocidade [r/min]

Especificacdes de Ponta de Eixo Especial da Série HG-SR 1000 r/min

HG-SR81(B) Mot

30

T 20 Faixa de operacaq

= de curta duragao

v

g

5 1

o 0
Faixa de operacaq
continua

500 1000 1500
Velocidade [r/min]

HG-SR301(B) Nota®

920 '
Faixa de operagéo
de curta duracao
T 60
z
V
g
S 30
Faixa de operagéo
continua
0 n

500 1000 1500
Velocidade [r/min]

Motores com as seguintes especificacdes também estdo disponiveis.

Eixo de chave (sem chave) MNeta1.2

Dimensoes variaveis

HG-SR121(B) MNota

40
30 r-Faixa de operagac
E de curta duragao
=
- 20
3
<3
2 10
Faixa de operagéo
continua

500 1000 1500
Velocidade [r/min]

HG-SR421(B) Meta

150
€ 100 Faixade operat-;éoi
= de curta duragao
P
g
S 50
Faixa de operagao
continua
500 1000 1500
Velocidade [r/min]
Notas: 1. : Para 3 fases 200V CA.
2. ====: Para1fase 230V CA.
3. — : Para 1fase 200V CA.

Esta linha é desenhada apenas onde
difere das outras duas linhas.
4. O torque cai quando a tensdo de alimentagao
é inferior ao valor especificado.

Modelo
S R | Q W QK | QL V] r Y
51(B)K, 81(B)K 24h6 55 | 50 s | 36| 5| ¢ 702 | 4 |Parafuso
e M8
LCSR B B Profund.:
121(B)K, 201(B)K, 35 10010 | oo | oo 0 55| 5 s 102 | ¢ 8
301(B)K, 421(B)K 0 -0.036 0 20

Notas: 1.0Os servo motores com ponta de eixo especial ndo séo adequados para aplicagdes de inicio/parada

frequentes.

2. A chave néo é fornecida com o servo motor. A chave deve ser instalada pelo usuério.

R
Q
E‘QK‘QL y
e
- M=t = Q)3
\ ‘ L
A\ AA Y

[Unidade: mm)]
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Servo Motores Rotativos

Especificacdes da Série HG-SR 2000 r/min (Média Inércia, Média Capacidade)

Servo motor rotativo modelo HG-SR 52(B) ‘ 102(B) ‘ 152(B) ‘ 202(B) ‘ 352(B) ‘ 502(B) 702(B)
rs:g\ézlz:)mpllﬂcador et m’;j:/v: Consulte "Combinagdes de Servo Motor Rotativo e Servo Amplificador" na pag. 2-4 neste catalogo.
Capacidade de fornecimento de energia "' [kVA] 1.0 1.7 2.5 35 55 75 1o
Taxa de operagéo Saida nominal [kW] 0.5 1.0 1.5 2.0 3.5 50 70
continua Torque nominal Meta3) [Nem] 24 4.8 7.2 9.5 16.7 29 334
Torque méaximo [Nem] 7.2 14.3 215 28.6 50.1 716 100
Velocidade nominal [r/min] 2000
Velocidade maxima [r/min] 3000
Velocidade instantanea permissivel [r/min] 3450
Taxa de poténcia |Padrao [kW/s] 7.85 19.7 321 19.5 35.5 57.2 740
i ;z;mznommal EIZ :;::Z;nético kw/sl| 601 165 282 16.1 317 52.3 69.4
Corrente nominal [A] 2.9 5.6 94 9.6 14 22 26
Corrente maxima [A] 9.0 174 29.1 30.7 448 704 832
Frequéncia MR-J4- [vezes/min] 31 38 139 47 28 2 s
de frenagem
regenerativa "2 |MR-J4W_- [vezes/min] 154 96 - R R _ R

Padrao [x 10 kg-m?] 7.26 11.6 16.0 46.8 78.6 99.7 151
Momento de -
inércia J Com freio [x10%kg-m?2| 948 138 182 56.5 88.2 109 161
eletromagnético
Carga recomendada para taxa de inércia do motor (Neta ) 15:1?:;% 17 vezes ou menos 15 vezes ou menos
Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 22-bit (resolucao: 4194304 pulsos/rev)
Retentor de 6leo Nenhum (Servo motores com retentor de 6leo estdo disponiveis. (HG-SR_J))
Classe de isolacéo 155 (F)
Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificagéo IP: IP67) (Neta2
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente 3 Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracao X:24.5m/s?Y: 24.5 m/s? X:24.5 m/s?Y: 49 m/s? X:24.5 m/s?Y:29.4 m/s?
Classe de vibracao V10°e
Carga L [mm] 55 55 55 79 79 7 7
permissivel Radial [N] 980 980 980 2058 2058 2058 2058
paraoeixo™ ||mpulso [N] 490 490 490 980 980 980 980
Padrao [kgl 4.8 6.2 73 1 16 20 2
Massa
Com freio eletromagnético [kg] 6.7 8.2 93 17 22 26 33

Notas: 1.Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
2. A porgao entre-eixos esta excluida. O servo motor com retentor de dleo é também classificado como IP67 (excluindo a por¢do entre-eixos), e para servo motor engrenado, a classificagao
IP da porcao do redutor é equivalente a IP44. Consulte o asterisco 7 de "Anotagoes para Especificacoes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catélogo para a por¢ao entre-
eixos.
3. Quando um torque desequilibrado é gerado, como numa maquina de elevacéo vertical, recomenda-se que o torque desequilibrado da maquina seja mantido abaixo de 70% do
torque nominal do servo motor.

Consulte "Anotacdes para Especificacdes do Servo Motor Rotativo" na pag. 2-13 neste catalogo para os asteriscos 1 a 6.

Especificacbes do Freio Eletromagnético da SérieHG-SR 2000 r/min MNeta D

HG-SR
Modelo

528 | 1028 | 1528 | 2028 3528 5028 7028
Tipo Freio de seguranca do tipo acionado por mola
Tensao nominal 24V CC,5%
Consumo de poténcia [W]at 20 °C 20 20 20 34 34 34 34
Torque de fn’c.gao estatica de freio (Nem] 85 85 85 44 a4 44 44
eletromagnético
Trabalho de frenagem Por frenagem [J] 400 400 400 4500 4500 4500 4500
permissivel Por hora [J] 4000 4000 4000 45000 45000 45000 45000
Vida util do freio NUmero de vezes [Vezes] 20000 20000 20000 20000 20000 20000 20000
eletromagnético Neta2 Trabalho por frenagem  [J] 200 200 200 1000 1000 1000 1000

Notas: 1.0 freio eletromagnético é para detencao. Nao deve ser usado para aplicacoes de desaceleracao.
2. A folga do freio nao é ajustavel. A vida util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o reajuste seja necessario.



Caracteristicas de Torque da Série HG-SR 2000 r/min Nota4)

HG'SRSZ(B) (Nota 1,2, 3)
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Especificacdes de Ponta de Eixo Especial da SérieHG-SR 2000 r/min

Motores com as seguintes especificacdes também estdo disponiveis.

Eixo de chave (sem chave) Neta1.2)

Dimensoes variaveis

HG-SR152(B) Nota

24 ]

Faixa de operacdo
— de curta duragao
e 16
z
v
g
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Faixa de operagdo

continua

1000 200 3000
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HG-SR502(B) MNota

75 ‘
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E 50
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g
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continua
|

1000 2000 3000
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Notas: 1. : Para 3 fases 200V CA.
3. = : Para 1fase 200V CA.
Esta linha é desenhada apenas onde
difere das outras duas linhas.
4. O torque cai quando a tensao de alimentagéo
é inferior ao valor especificado.

Modelo
S R | Q W QK | QL U r Y
52(B)K, 102(B)K, 0 L 02 Parafuso
152(8)K 24h6 55 | 50 o036 | 365 o 4 i
HGSR B)K, 352(BK Profund.:
202(B)K, 352(B)K, 3 10010 | oo | oo 0 55| 5 s 102 | ¢ i B
502(B)K, 702(B)K 0 -0.036 0 0

Notas: 1.0Os servo motores com ponta de eixo especial ndo séo adequados para aplicagdes de inicio/parada

frequentes.

2. A chave néo é fornecida com o servo motor. A chave deve ser instalada pelo usuério.

R
Q
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- e \—;—ég
‘
A\ Aa Y

[Unidade: mm)]
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Servo Motores Rotativos

Anotacdes para Especificacdes de Servo Motor Rotativo

* 1. A capacidade de alimentacéo varia de acordo com a impedancia da fonte de alimentagao.

* 2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o servo motor, sem uma carga e uma opgao regenerativa, desacelera a partir da velocidade nominal
até parar. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor sera o valor da tabela/(m +1), onde m = Momento de inércia da carga/Momento de inércia do servo motor.
Quando a velocidade de operacao excede a velocidade nominal, a frequéncia de frenagem regenerativa é inversamente proporcional ao quadrado de (velocidade operacional/
velocidade nominal). Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operagao abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado em especial quando
a velocidade de operacao muda com frequéncia, ou quando a regeneragao é constante (como em alimentagoes verticais). Selecione a opgao regenerativa mais adequada para o seu
sistema com o nosso software de selecdo de capacidade. Consulte "Opg¢ao Regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] das opgoes regenerativas.

. No ambiente onde o servo motor é exposto a névoa de 6leo, 6leo e/ou dgua, um servo motor de especificagao padrao pode nao ser utilizavel. Contate o seu escritério de vendas local
para obter mais detalhes.

. A direcdo de vibracdo é mostrada no diagrama abaixo. O valor numérico indica o valor méximo do componente (normalmente o suporte na direcao oposta do eixo
do servo motor).
O desgaste ocorre mais provavelmente no rolamento quando o servo motor péra. Assim, mantenha o nivel de vibracdo em aproximadamente metade do valor admissivel.

*

w

*

IS

—
x| v

*

wn

. Consulte o diagrama abaixo para a carga permissivel para o eixo. Ndo aplique uma carga superior ao valor especificado na tabela sobre o eixo. Os valores na tabela séo aplicaveis
quando cada carga é aplicada individualmente.

L
“—T t Carga radial

Sttt — -— L: Distancia entre a superficie de montagem de flange e o centro da carga
Carga de impulso

*6.V10 indica que a amplitude do servo motor em si é de 10 pm ou menos. A seguir € mostrada a postura de montagem e a posicdo de medicédo do servo motor
durante a medicao:

Servo motor

/
I

<— Posicao de medicao

* 7. Consulte o diagrama abaixo para a porcao entre-eixos.

Porcao entre-eixos




Dimensoes da Série HG-KR/HG-MR (Nota 1,5, 6)

X HG-KR053(B), HG-KR13(B)
X HG-MR053(B), HG-MR13(B)

25 2 furos de montagem ¢4.5

Use parafusos de

207

38.8 (Nota 3)
36

21

4.9

274

Conector de encoder,

KL

T

08h6 T
T

@30h7

Conector de alimentacao

Conector de freio eletromagnético
(Nota 3)

Conector de|

cabeca hexagonal.

139 |
27.5

~—Quando os cabos sao conduzidos para fora em direcéo oposta a do lado da carga ——

Conector de
alimentagdo

Conector de freio

Conector de alimentacéo

Pino No.| Nome do sinal
1 D PP
2 U
3 Vv
4 w
Conector de freio eletromagnético No2
Pino No.| Nome do sinal
1 B1
2 B2
Dimensdes
Modelo variaveis (Nota4)
L KL
HG-KRO53(B) 66.4 278
HG-MR053(B) (107) '
HG-KR13(B) 82.4 308
HG-MR13(B) (123)

encoder /| 58.8 (Nota 3) Al
eletromagnético (Nota 3)
21.7
[Unidade: mm)]
X HG-KR23(B)I HG_KR43(B) Conector de alimentacéo
Pino No.| N do sinal
X HG-MR23(B), HG-MR43(B) ino No.  Nome dosina
30 4 furos de montagem 25.8 hi 1 @ PP
71 3 Use parafusos de 2 U
2% cabeca hexagonal.
Ja [ 3 v
- q ‘ 4 w
T 3
J I N R - S
| | ) eletromagnético Not22
é&? 3 s Pino No.| Nome do sinal
I 1 B1
= i 2 B2
| B Conector de . s
encoder Conector de alimentagao
13_; 110 1.8 11,271 s 192 e Dimensdes
] 578 (Nota 3) KL - Modelo variaveis Mot 4
Conector de freio indo os cabos sdo conduzidos para foraem direcdo oposta a dolado da carga L KL
eletromagnético (Nota 3)
" HG-KR23(B) 76.6
: 1 364
HG-MR23(B) (113.4)
| Conector de
! AU alimentacao
[+ Conector de 11.8 | 11.7 183 95 HG-KR43(B) 983
i encoder Nota3) — 58.1
QN Conector de freio HG-MR43(B) (135.1)
57.8 (Nota 3) eletromagnético (Nota 3)

[Unidade: mm)]

X HG-KR73(B)
X HG-MR73(B)

56

13.7

T
. Conector de encoderjfi_| |
10.7

11.8

112(152.3) (Nota 4) 40
4 furos de montagem 26.6| "
8.3 Use parafusos de 25
36 cabeca hexagonal.
[
E—
<
N SN O O B s
R
iy _
i ~
B
[l o
p g
Conector dp ©
117 alimentaca

21.7

63.1 (Nota 3)

Conector de freio
eletromagnético (Nota 3)

Conector de
encoder

AL
1.8

63.1 (Nota 3)

il

Conector de
alimentacao

9.5

Conector de freio

eletromagnético (Nota 3)

Conector de alimentacéo

Pino No.| Nome do sinal

1 D PP

2 U

3 \

4 w
eletromagnético (Nota2
Pino No.| Nome do sinal

1 B1

2 B2

[Unidade: mm]

Notas: 1.Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral.
2. Os terminais de freio eletromagnético (B1, B2) ndo tém polaridade.
3. Apenas para os modelos com freio eletromagnético.

4. Dimensoes dentro de () sao para os modelos com freio eletromagnético.

5. Use um acoplamento de friccdo para prender uma carga.
6. Servo motores com retentor de dleo (HG-KR_J e HG-MR_J) tém dimensoes diferentes. Contate o seu escritdrio de vendas local para obter mais detalhes.
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Servo Motores Rotativos

Dimensoes da Série HG-SR (Nota1,5)

X HG-SR51(B), HG-SR81(B)
X HG-SR52(B), HG-SR102(B), HG-SR152(B)

L 55
382(435) 12
(Nota 4) 50
(Nota 3)
_F 1 T Nl
% 2
I
S
S|~
<
-2
)
@ o i T{{No(a 3)
2] o
o
s -
- T [
Q oy
=l VB
| Conector de encoder/|13] j
fj CMVI-R10P 55 tota3)/ | j
= Conector de freio eletromagnético 209
(Nota 3) CMV1-R2P (Nota 3) ==
(Nota 3) Conector de alimentacdo KL

MS3102A18-10P

h130

4furos de montagem 09

950

Use parafusos de
cabeca hexagonal.

Dimensoes variaveis

Ch: incipal
Crave il Modelo
(Nota 2) 1000 r/min 2000 r/min L KL
Freio eletromagnético
Conector de freio eletromagnético Conector de alimentacao _ ¥
Diregdo da flange do servo motor —= Diregdo da flange do servo motor —= HG-SR52(B) 1185(153) | 57.8
HG-SR51(B) HG-SR102(B) 132.5(167) | 71.8
HG-SR81(B) HG-SR152(B) 146.5(181) | 85.8
[Unidade: mm]
X HG-SR121(B), HG-SR201(B), HG-SR301(B), HG-SR421(B)
X HG-SR202(B), HG-SR352(B), HG-SR502(B), HG-SR702(B)
L 79 h176 4furosdemontagem 9135
385 18 oo Use parafusos de
(45.5) 75 & cabega hexagonal.
(Nota 4)
[]|(Nota3) e — g Vg2 @O 3
il fa e[ 2 NP
I : B
= §L (Nota3) - _ Q 55 Q%
o i ©
E L3 it *5 -
& a *28 ] "o A
Conector de enrndpr/ 13 / (Nota3)
CMV1-R10P 66.5
(Nota 3)
(Nota3) | 44 Conector de freio eletromagnético KA 82
(Nota 3) CMV1-R2P (Nota 3) KL
Conector de alimentagao
MS3102A22-22P (3.5 kKW ou menor, e 5 kW)
MS3102A32-17P (4.2 kW e 7 kW) Chave principal Modelo Dimensées variveis (t24)
Marca de posicao
(Nota 2) 1000 r/min 2000 r/min L KL KA KB
Freio @
eletromagnético 7 138.5
. - ’ . HG-SR121(B) HG-SR202(B) 748
Conector de freio eletromagnético Coenctor de alimentagdo (188)
Direcéo da flange do servo motor —  Diregdo da flange do servo motor —
*1,%2,*3,*4,*5 and *6 sao furos de parafuso (M8) para olhal. HG-SR201(B) HG-SR352(B) 162.5 98.8 24.8 140.9
*HG-SR201(B), 301(B), 352(B), 502(B):*1, 2 (212)
*HG-SR421(8B), 702(B): *3, *4, *5, *6
178.5
HG-SR301(B) HG-SR502(B) (228) 114.8
2185
HG-SR421(B) HG-SR702(B) (268) 146.8 32 149.1

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral.
2. Os terminais de freio eletromagnético nao tém polaridade.
3. Apenas para os modelos com freio eletromagnético.
4. Dimensoes dentro de () sao para os modelos com freio eletromagnético.
5. Use um acoplamento de friccdo para fixar uma carga.



Especificacbes do Servo Motor Engrenado Série HG-KR

Com redutor para maquinas industriais gerais: G1

Momento de inércia J . »
Taxa de [ 104 kgem?] (o Carga permissivel para taxa de Massa [kg]
Saida Taxa de B inércia do motor (Not22) Método de Direcéo de
Modelo N reducdo X . -
[W] reducdo ~ Com freio (Quando convertido para o ~ Com freio lubrificacdo montagem
real Padrao - ) Padrao .
eletromagnético eixo do servo motor) eletromagnético
1/5 9/44 0.0820 0.0840 14 1.6
HG-KR053(B)G1 50 1/12 49/576 0.104 0.106 5 vezes ou menos 18 20 K
1/20 25/484 0.0860 0.0880 ’ ’ S
1/5 9/44 0.115 0.121 1.6 1.8 §
HG-KR13(B)G1 100 1/12 49/576 0.137 0.143 5 vezes ou menos 20 22 3
1/20 25/484 0.119 0.125 ' ’ &
1/5 19/96 0.375 0.397 33 37 G Oual ;OU
S
HG-KR23(B)G1 200 112 961/11664 | 0418 0.440 7 vezes ou menos reaxa uaiquer g
39 43 (preenchida) direcéo =
1/20 513/9984 0.391 0413 ]
1/5 19/96 0.525 0.547 37 4.1
HG-KR43(B)G1 400 1712 961/11664 0.568 0.590 7 vezes ou menos 43 4.7
1/20 7/135 0.881 0.903 54 58
1/5 1/5 1.68 1.79 6.0 7.0
HG-KR73(B)G1 750 1/12 7/87 235 2.46 5 vezes ou menos 71 8.1
1/20 625/12544 24 2.52 10 1
Item Especificagoes
Método de montagem Montagem de flange
Direcdo de rotacao do eixo de saida Mesma da direcao do eixo de saida do servo motor
Folga (Neta4) 60 minutos ou menos no eixo de saida do redutor
Toraue maximo Trés vezes o torque nominal
9 (Consulte as especificagdes da série HG-KR neste catalogo para o torque nominal.)
Velocidade permissivel (no eixo do servo motor) 4500 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 5175 r/min)
Classificacao IP (parte do redutor) Equivalente a IP44
Eficiéncia do redutor (Neta3) 45% a 75%

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sao os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
3. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de reducao. Também muda dependendo das condigoes de utilizacao, como o torque de saida, velocidade e temperatura.
Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles néo séo valores garantidos.
4. A folga pode ser convertida: 1 minuto = 0.0167°



Servo Motores Rotativos

Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR (Neta',5)
Com redutor para maquinas industriais gerais
X HG-KR_(B)G1

O desenho é apenas esquematico, e as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor. Consulte o "Manual
de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Dire¢do de rotagao
Para comando de rotagao reversa
—

L LR Para comando de rotacao avante
—

Conector de|}
encoder )’

Conector de freio eletromagnético (Nota 3)

Conector de alimentacdo

Pino No[Nome do sinal
1 D (PE)
2 U
3 \
4 W

io eletromagnético "et22)

Pino No.Nome do sinal

Conector de alimentagao 1 B1
) . 2 B2
Conector de encoder Conector de freio eletromagnético
(Nota 3)
[Unidade: mm]
Taxa de reducio Dimensdes variaveis (Nota 4)
Modelo
(Taxa de redugéo real) L LA LC LD LE s LH LK KL LG Q LR [ KA K8 i LP
15 1101
675
(9/44) (150.7)
112
HG-KR053(B)G1
(49/576) 1289
863
1720 (169.5)
(25/484) 371 -
75 60h7 65 52 16h6 65 8 345 25 605 7 36 n7
1/5 1261 (388) (58.8)
835
(9/44) (166.7)
112
HG-KR13(B)G1
(49/576) 144.9
1023
1720 (185.5)
(25/484)
1/5 1298
896
(19/96) (166.6)
112
HG-KR23(B)G1
(961/11664) 1496
1094
1/20 (186.4)
100 82h7 EY 76 25h6 8 38 35 74
(513/9984) " 47.1 -
15 1515 (47.1) (57.8)
113
(19/96) (1883)
10 9
112 1713
HG-KR43(B)G1 1310 1.8
(961/11664) (208.1)
1/20 1753
85 95 135.1
(7/135) 212.1)
15 177
15 95h7 100 32h6 1346 39 50 90
/) 2173)
87 10
112 199 57.1 -
HG-KR73(B)G1 156.6 56
(7/87) (2393) (57.1) (63.1)
1720 212
140 115h7 120 104 40h6 s 15 1696 45 60 106 14
(625/12544) (2523)

Notas: 1. Para dimensoes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensoes indicadas, uma vez que o quadro exterior do
redutor é feito por fundigédo. Faga provisao para as dimensdes reais no projeto de uma maquina.
2. Os terminais do freio eletromagnético (B1, B2) nao tém polaridade.
3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.
4. Dimensodes dentro de () sdo para modelos com freio eletromagnético.
5. Use um acoplamento de friccao para fixar uma carga.



Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR

Com redutor do tipo de saida de flange para aplicaces de alta precisdo, montagem de flange: G5

Momento de inércia J o M ke
[ 104 kgem?] (ota ) Carga permissivel para taxa assa [kg]
Saida - de inércia do motor (Neta2) Método de Direcédo de
Modelo Taxa de reducao N ) ) .
[W] e Com freio (quando convertido no eixo e Com freio lubrificacdo montagem
adrao eletromagnético do servo motor) adrao eletromagnético
1/5 (40 x 40) 0.0485 0.0507 0.55 0.75
1/5 (60 x 60) 0.113 0.115 1.1 13
1/9 0.0475 0.0497 0.56 0.76
HG-KR053(B)G5 50 /1 0.105 0.107 10 vezes ou menos
1/21 0.0960 0.0980
1.2 1.4
1/33 0.0900 0.0920
1/45 0.0900 0.0920
1/5 (40 x 40) 0.0812 0.0872 0.75 0.95
1/5 (60 x 60) 0.146 0.152 13 1.5
/11 0.138 0.144
HG-KR13(B)G5 100 10 vezes ou menos 14 16
1/21 0.129 0.135
1/33 0.140 0.146
26 2.8
1/45 0.139 0.145
1/5 0.422 0.444 1.8 2.2 Graxa Qualquer
1/11 0.424 0.446 1.9 23 (preenchido) direcéo
HG-KR23(B)G5 200 1/21 0.719 0.741 14 vezes ou menos
1/33 0.673 0.695 34 38
1/45 0.672 0.694
1/5 0.572 0.594 23 2.7
/1 0.947 0.969 39 43
HG-KR43(B)G5 400 1/21 0.869 0.891 14 vezes ou menos ) ’
1/33 0.921 0.943
6.0 6.4
1/45 0.915 0.937
1/5 1.91 2.02 4.8 58
/11 1.82 1.93 5.1 6.1
HG-KR73(B)G5 750 1/21 2.01 212 10 vezes ou menos
1/33 1.79 1.90 7.2 8.2
1/45 1.79 1.90
Item Especificagoes

Método de montagem

Montagem de flange

Direcédo de rotacao do eixo de saida

Mesma da diregao do eixo de saida do servo motor

Fo|ga (Nota 4)

3 minutos ou menos no eixo de saida do redutor

Torque maximo

Trés vezes o torque nominal
(Consulte as especificagdes da série HG-KR neste catalogo para o torque nominal.)

Velocidade permissivel (no eixo do servo motor)

6000 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 6900 r/min)

Classificagao IP (parte do redutor)

Equivalente a IP44

Eficiéncia do redutor Not23

1/5 (60 x 60), 1/11, 1/21, 1/33 e 1/45 de HG-KR053(B)G5: 22% a 41%
1/5 (40 x 40) e 1/9 de HG-KR053(B)G5, e HG-KR13(B)G5 a HG-KR73(B)G5: 58% a 87%

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sao os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.

3. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de reducao. Também muda dependendo das condices de utilizagao, como o torque de saida, velocidade e temperatura.

Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles néo séo valores garantidos.

4. A folga pode ser convertida: 1 minuto = 0.0167°
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Servo Motores Rotativos

Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR MNota D)

Com redutor do tipo de saida de flange para aplicacbes de alta precisdo, montagem de flange
X HG-KR_(B)G5

O desenho é apenas esquematico, e as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor. Consulte o "Manual
de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Diregéo de rotagdo
Para comando de rotacao reversa
—

Para comando de rotagao avante
—

Parafuso N-P hLD

K| LH Profundidade R

LM

i
T
oLF
[ty
oLE
olC

KB

(Nota 5)

s
Conec(\ordg alimentacao
KL

el\mNota 3)

Conector de encoder Conector de freio eletromagn

Conector de alimentacao

Pino No.[Nome do sinal
1 D (PE)
4 2 U
3 \
4 W

io eletromagnético M2

Pino No.Nome do sinal

B B i 1 B1
Conector de encoder / i 2 B2
LP (Nota 3) Conector de freio eletromagnético
(Nota 3)
[Unidade: mm]
Model Taxa de reducs Dimensoes variaveis (Nota 4)
odelo axa de reducao
¢ L LA LB LC LD LE LF LG LH LK M KL P R M KA KB LT LP
1059 4025
1/5 (40 x 40) (1465) 46 18 40h7 40 24 SH7 | 15 0% 25 5 345 633 6 34
1304 w04
1/5 (60 x 60) (Nota 5) am 70 30 56h7 60 40 14H7 |21 3 8 56 878 7 55
1059 025
HG-KR053(B)G5 19 (1465) 46 18 40h7 40 24 5H7 15 02 25 5 345 63.3 6 34
1/11 (Nota 5)
1/21 (Nota 5) 1304 w04 m4
70 30 56h7 60 40 14H7 | 21 7 3 8 56 87.8 7 55 371 -
1/33 (Nota 5) a7) 36 388) n7 588)
1/45 (Nota 5) ’ ’
1219 1025
1/5 (40 x 40) (1629) 46 18 40h7 40 24 sH7 | 15 0% 25 5 345 793 6 34
1/5 (60 x 60) (Nota 5) 1464
HG-KR13(B)G5 1/11 (Nota 5) (18%) 70 30 56h7 60 40 14H7 |21 Yt 3 8 56 1038 7 55
1/21 (Nota 5)
1/33 (Nota 5) 1489 w04
a5 (ot 5) (1895) 105 45 85h7 90 59 24H7 | 27 07 8 10 56.5 106.3 M6 10 9
ota
1/5 1406 ‘04
T 1774 70 30 56h7 60 40 14H7 | 21 01 3 8 56 100.4 M4 7 55
HG-KR23(B)G5 1/21 (Nota 5) 76
1/33 (Nota 5) (1844) 105 45 85h7 90 59 2417 |27 0% 8 10 61 107.4 M6 10 9
1/45 (Nota 5) 471
1623 o4 46 |
15 (199 70 30 56h7 60 40 14H7 | 21 07 3 8 56 1221 M4 7 55 47.) (57.8)
m 1693 o4
HG-KR43(B)G5 7 2061) 105 45 85h7 90 59 24H7 | 27 ¢ 8 10 61 1291 3 10 9 1.8
1/33 1813 w04
s 218 135 60 115h7 120 84 32H7 |35 0% 13 13 70 1411 M8 12 il
1/5 190 o4
T 2303 105 45 85h7 90 59 24H7 | 27 08 8 10 68 1476 M6 10 9
57.1 -
HG-KR73(B)G5 1/21 56
200 <04 (57.1) (©3.1)
1/33 (2103 135 60 115h7 120 84 32H7 |35 0% 13 13 75 1576 M8 12 il
1/45

Notas: 1.Para dimensoes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoes reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensdes indicadas, uma vez que o quadro exterior do
redutor é feito por fundicdo. Faca provisao para as dimensoes reais no projeto de uma maquina.
2. Os terminais do freio eletromagnético (B1, B2) ndo tém polaridade.

3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.
4. Dimensoes dentro de () sao para modelos com freio eletromagnético.

5. Guie para fora o cabo de alimentacéo na direcao oposta ao eixo do motor.
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Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR

Com redutor do tipo de saida de flange para aplicacbes de alta precisdo, montagem de flange: G7

Momento de inércia J
[ 104 kgem?] (ota ) Carga permissivel para taxa de Massa [kg]
Saida - inércia do motor Not22) Método de Direcéo de
Modelo Taxa de reducao . ) L
[W] B Com freio (quando convertido no eixo B Com freio lubrificagdo montagem
dedie eletromagnético do servo motor) fac eletromagnético
1/5 (40 x 40) 0.0512 0.0534 0.58 0.78
1/5 (60 x 60) 0.119 0.121 1.2 1.4
1/9 0.0492 0.0514 0.58 0.78
HG-KR053(B)G7 50 /1 0.106 0.108 10 vezes ou menos
1/21 0.0960 0.0980
1/33 0.0900 0.0920 13 12
1/45 0.0900 0.0920
1/5 (40 x 40) 0.0839 0.0899 0.78 0.98
1/5 (60 x 60) 0.152 0.158 1.4 1.6
/11 0.139 0.145
HG-KR13(B)G7 100 10 vezes ou menos 15 17
1/21 0.129 0.135
1/33 0.141 0.147
1/45 0.139 0.145 30 32
1/5 0.428 0.450 1.9 23 Graxa Qualquer
1/11 0.424 0.446 2.0 24 (preenchido) direcdo
HG-KR23(B)G7 200 1/21 0.721 0.743 14 vezes ou menos
1/33 0.674 0.696 38 4.2
1/45 0.672 0.694
1/5 0.578 0.600 24 2.8
/1 0.955 0.977 43 47
HG-KR43(B)G7 400 1/21 0.871 0.893 14 vezes ou menos
1/33 0.927 0.949
7.4 7.8
1/45 0.918 0.940
1/5 1.95 2.06 52 6.2
/11 1.83 1.94 55 6.5
HG-KR73(B)G7 750 1/21 2.03 2.14 10 vezes ou menos
1/33 1.80 1.91 8.6 9.6
1/45 1.79 1.90
Item Especificagoes

Método de montagem

Montagem de flange

Direcdo de rotacao do eixo de saida

Mesma da diregao do eixo de saida do servo motor

Fo|ga (Nota 4)

3 minutos ou menos no eixo de saida do redutor

Torque méaximo

Trés vezes o torque nominal
(Consulte as especificagdes da série HG-KR neste catalogo para o torque nominal.)

Velocidade permissivel (no eixo do servo motor)

6000 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 6900 r/min)

Classificagao IP (parte do redutor)

Equivalente a IP44

Reducer efficiency Not23

1/5 (60 x 60), 1/11,1/21, 1/33 e 1/45 de HG-KR0O53(B)G7: 22% a 41%
1/5 (40 x 40) e 1/9 de HG-KR053(B)G7, e HG-KR13(B)G7 a HG-KR73(B)G7: 58% a 87%

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sao os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.

3. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de reducao. Também muda dependendo das condices de utilizagao, como o torque de saida, velocidade e temperatura.

Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles néo séo valores garantidos.

4. A folga pode ser convertida: 1 minuto = 0.0167°
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Servo Motores Rotativos

Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR MNeta1.5,7)

Com redutor do tipo de saida de eixo para aplicagdes de alta precisao, montagem de flange
X HG-KR_(B)G7

O desenho é apenas esquematico, e as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor. Consulte o "Manual
de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Direcao de rotagao
Para comando de rotagéo reversa
—

Para comando de rotagao avante
—

T
2S5
<
oLE
olC

Conector de encoder

Conector de alimentacao

Pino No.Nome do sinal
1 D (PE)
2 8]
3 \Y
4 W

io eletromagnético Met22

Pino No.Nome do sinal
1 B1
2 B2

Conector de encoder /

Conector de freio ete
(Nota 3)

amagnético

[Unidade: mm
Dimensoes variveis (Nota 4)
Modelo Taxa de reducdo
L LA LC LD LE s LG LH Q LR LK LM KL M KA KB T Lp
1059
1/5 (40 x 40) 46 40h7 40 29 10h7 15 25 20 42 5 345 633 34
(146.5)
1304
1/5 (60 x 60) (Nota 6) am 70 56h7 60 40 16h7 21 3 28 58 8 56 87.8 55
1059
HG-KR053(B)G7 1/9 (1465 46 40n7 40 29 10n7 15 25 20 42 5 345 633 34
1/11 (Nota 6)
1/21 (Nota 6) 1304
70 56h7 60 40 16h7 21 3 28 58 8 56 87.8 55 371 -
1/33 (Nota 6) a7n) 36 17
(388) (58.8)
1/45 (Nota 6)
1219
1/5 (40 x 40) 46 40h7 40 29 10n7 15 25 20 42 5 345 793 34
(162.5)
1/5 (60 x 60) (Nota 6) 1464
HG-KR13(B)G7 1/11 (Nota 6) 115%; 70 56h7 60 40 16h7 21 3 28 58 8 56 1038 55
1/21 (Nota 6)
1/33 (Nota 6) 1489
105 85h7 90 59 25h7 27 8 42 80 10 56.5 1063 9
1/45 (Nota 6) (189.5)
/5 1406
70 56h7 60 40 16h7 21 3 28 58 8 56 1004 55
m (177.4)
HG-KR23(B)G7 1/21 (Nota 6) 476
1/33 (Nota 6) (184'4) 105 85h7 % 59 25h7 27 8 22 80 10 61 1074 9
1/45 (Nota 6) )
47 -
1623 46
75 (199 70 56h7 60 40 16h7 21 3 28 58 8 56 1221 55 (47.1) (57.8)
m 1693
HG-KR43(B)G7 105 85h7 90 59 25h7 27 8 42 80 10 61 129.1 9 18
1721 (206.1)
1/33 1813
135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 70 1411 1
1/45 (218.1)
/5 190
105 85h7 % 59 25h7 27 8 42 80 10 68 1476 9
1 (230.3) 571
HG-KR73(B)G7 1721 56 ’
200 (57.1) (63.1)
1/33 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 75 1576 n
Va5 (240.3)

Notas: 1.Para dimensoes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensoes indicadas, uma vez que o quadro exterior do
redutor é feito por fundicdo. Faga provisao para as dimensdes reais no projeto de uma maquina.
2. Os terminais do freio eletromagnético (B1, B2) nao tém polaridade.
3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.
4. Dimensodes dentro de () sdo para modelos com freio eletromagnético.
5. Use um acoplamento de friccao para fixar uma carga.
6. Guie para fora o cabo de alimentacéo na direcao oposta ao eixo do motor.
7. HG-KR_ (B) G7K também esta disponivel para o motor de eixo chave (com chave). Consulte a pagina seguinte para a forma da ponta de eixo.

2-21



Especificacbes de Ponta de Eixo Especial do Servo Motor Engrenado da Série HG-KR

HG-KR_ (B) G1 padrédo (com redutor para maquinas industriais gerais) tem um eixo reto. Eixo chave (com chave) também esta disponivel como
uma especificacdo especial. Contate o seu escritério de vendas local para obter mais detalhes.

HG-KR_ (B)G7 padrao (com redutor do tipo de saida de eixo para aplicagdes de alta precisdo, montagem de flange) tem um eixo reto.

HG-KR_ (B)G7K também esta disponivel para o motor de eixo chave (com chave). Consulte a seguir para a forma da ponta de eixo.

Eixo chave (com chave) Nota1.2,3)

wn
Dimensdes variaveis D)
Modelo Taxa de S
redugdo S Q W | QK u T Y =<
1/5 Parafuso M3 9
(40 x 40) 10 20 4 15 25 4 Profundidade: 6 %
1/5 Parafuso M4 ;
oxe0) | ° | B | 5| >3 > | Profundidade:8 2
Parafuso M3 =
<
HG-KR053(B)G7K 1/9 10 20 4 15 25 4 Profundidade: 6 e
1/11
1/21 Parafuso M4
1/33 16 8 > % 3 > Profundidade: 8 —
1/45 ] Q
1/5 Parafuso M3
. K U
(40 x 40) 10 20 4 15 25 4 Profundidade: 6 Q —
1/5
(60 x 60) Parafuso M4 = ~ i
HG-KR13(B)G7K 1/11 16 28 > % 3 > Profundidade: 8 | S— S @
1/21 -
1733 Parafuso M6 J»T — O\
1/45 » 2 8 * 4 7 Profundidade: 12
1/5 Parafuso M4
16 28 5 25 3 5 - -
/11 Profundidade: 8 [Unidade: mm]
HG-KR23(B)G7K 1/21 "
T 283 | Parafuso M6
WVEE = 42 8 3 4 7 Profundidade: 12
1/45
Parafuso M4
Ve 16 B 5 = 3 5 Profundidade: 8
/11 Parafuso M6
HG-KR43(B)G7K | 2P BB T bofundidade 12
1/33 Parafuso M10
1/45 4 82 12 70 > 8 Profundidade: 20
1/5 Parafuso M6
E 428364 T b fundidade: 12
HG-KR73(B)G7K 1/21 Parafuse M10
arafuso M1
1/33 40 82 12 70 5 8 Profundidade:20
1/45

Notas: 1. Os servo motores com ponta de eixo especial ndo sao adequados para aplicagées de inicio/parada frequentes.
2. Uma chave de ponta simples estd anexada.
3. As dimensdes ndo mencionadas nos desenhos séo as mesmas das do eixo reto. Consulte as dimensdes do HG-KR_(B)G7 neste catalogo.
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Servo Motores Rotativos

Especificacbes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de flange: G1

Mome:to de iznii‘caiiJ Carga permissivel para Massa [kg]
. [x 10 kg-m?] taxa de inércia do motor Método de o
Saida . X - Direcao de
Modelo kW] Taxa de redugéo ) (Nota2) . lubrificagao -
Padrio Com freio (quando convertido no Padrio Com freio (Nota's) 9
eletromagnético eixo do servo motor) eletromagnético
1/6 8.08 10.3
/11 7.65 9.85
18 20
117 7.53 9.73 G |
HG-SR52(B)G1 05 1/29 7.47 9.67 4 vezes ou menos raxa Qualquer
(preenchido) direcao
1/35 8.26 10.5
1/43 8.22 10.4 27 29
1/59 8.18 10.4
1/6 14.8 17.0
/11 133 15.5 G |
117 129 15.1 30 32 rexa Qualquer
(preenchido) direcédo
HG-SR102(B)G1 1.0 1/29 12.6 14.8 4 vezes ou menos
1/35 12.6 14.8
1/43 13.8 16.0 49 51 Oleo Mo Eixo horizontal
1/59 19.1 213 81 83 (Nota4)
1/6 19.2 214 G Oual
111 177 199 31 33 raxa vaiquer
(preenchido) diregao
117 17.3 19.5
HG-SR152(B)G1 1.5 1/29 184 20.6 4 vezes ou menos 50 52
1/35 183 20.5 Oleo Mot Eixo horizontal
1/43 236 258 (Nota 4)
82 84
1/59 235 257
1/6 50.0 59.4 G Oual
711 484 57.8 36 42 raxa ualquer
(preenchido) direcao
117 48.1 57.5
HG-SR202(B)G1 2.0 1/29 54.8 64.2 4 vezes ou menos
1/35 54.5 63.9 57 93 Oleo Mot Eixo horizontal
1/43 54.3 63.7 (Nota 4)
1/59 54.2 63.6
1/6 87.1 96.5
/1 82.8 92.2 60 66
117 81.5 90.9 Oleo MNota3) Eixo hori |
t
HG-SR352(B)G1 35 1/29 86.6 96.0 4vezes ou menos - o8 PO oronta
1/35 86.3 95.7
1/43 105 114 )
134 140 Oleo
1/59 104 113
1/6 126 135
/1 114 123 96 102 Oleo (Nota3)
117 110 119 Eixo hori |
t
HG-SR502(B)G1 50 1/29 141 150 4vezes oumenos PO oronta
1/35 140 150
165 171 Oleo
1/43 139 149
1/59 138 147
1/6 177 187 103 109 Oleo Now3)
/1 190 199
145 151
117 182 192 Eixo hori |
t
HG-SR702(B)G1 7.0 1/29 192 202 4vezes oumenos ) PO oonta
172 178 Oleo (Notad)
1/35 192 201
1/43 267 277
240 246
1/59 266 275

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sao os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
3. Use servo motores lubrificados a graxa (especificacdo especial) em vez dos lubrificados a dleo para aplicacdes onde os servo motores se movimentam.
4. Nao monte o servo motor de modo inclinado em relagao a direcao do eixo ou a direcao de rotacao do eixo. Consulte o asterisco 1 de "Anotagdes para Especificagdes do Servo Motor
Engrenado’, na pag. 2-33 neste catélogo. Consulte o "Manual de Instrugées do Servo Motor (Vol. 3)" ao montar o servo motor de modo que ndo seja com o eixo horizontal.
5. Certifique-se de preencher o redutor com éleo lubrificante uma vez que o éleo é removido antes do embarque.
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Especificacdes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de flange: G1

Item Especificagdes
Método de montagem Montagem de flange
Direcédo de rotacao do eixo de saida Oposto da direcao do eixo de saida do servo motor
Folga (Neta3) 40 minutos a 2° no eixo de saida do redutor (Neta2)

A Trés vezes o torque nominal
Torque maximo

(Consulte as especificagoes da série HG-SR 2000 r/min neste catalogo para o torque nominal.)
Vel el i (e e dlo SR feer) Para lubrificacdo a graxa: 3000 r/min (Velocidade instantdnea permissivel: 3450 r/min)
P Para lubrificagao a éleo: 2000 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 2300 r/min)
Classificacao IP (parte do redutor) Equivalente a IP44
Eficiéncia do redutor Net2 D 85% a 94%

Notas: 1. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de redugao. Também muda dependendo das condi¢oes de utilizagdo, como o torque de saida, velocidade e temperatura.
Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles ndo séo valores garantidos.
2. Este é um valor projetado, nao valor garantido.
3. Afolga pode ser convertida: 1 minuto =0.0167°
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Servo Motores Rotativos

Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-SR (Neta1.5)
Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de flange
X HG-SR_(B)G1

O desenho é apenas esquematico, e as tampas de 6leo, as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor.
Consulte o "Manual de Instrucdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Direcao de rotagao
Para comando de rotagéo reversa
—

L LR
hKC KL KA Para comando de rotagao avante
KB LP(Nota3) H Q N
KD LT LG E
50.9 3

 ——— ] K

‘ S

(d E
- 2o @iz 3
- RN N O S

Hour® T 1

Conector de encoder

. CMV1-R10P
(Vista lateral somente do motor) - Conector de freio eletromagnético — v
CMV1-R2P (Nota 3) Chave principal
Conector de alimentacdo Marca de posicdo
MS3102A18-10P (1.5 kW ou menor)
MS3102A22-22P (2 kW a 5 kW)
MS3102A32-17P (7 kW)
Freio eletromagnético (Nota 2)
Conector de freio eletromagnético Conector de alimentacao
Direcéo da flange do servo motor —= Diregéo da flange do servo motor —= A-A
[Unidade: mm)]
Dimensoes variaveis (Nota 4)
Modelo Taxa de redugao
L LA|LC| |6 |LK|LW]|IE KL KA LP i) W | LS | KE z K E | H KB KD kK| |ak|s |T]|Uu|w Y
1/6
/1
75 134 [ 110|160 | 9 | 150 | 48 | 119 607 209 | (59 82 Vi35 | @o)| 58 | aen | 45 | 3 |08 | 1125 (799) (13035 [ 32| 28| 7 | 4 |8
117 (309.5) (952) 3.5)
Parafuso M8
- 1/29
RSS2 / Profund.: 20
1/35
1/43 275 yg0 | 140 | 210 | 13 | 204 | 69 | 132 607 209 | (59) 82 i35 o) | s8 | een | 30 | 4 |117| 1128 (799) [130| 55 | 50 |38 | 8 | 5 |10
(302) (952) - s | @ - -
1/59
1/6
/1
E ; i
n7 815 g0 | 140 | 210 | 13 | 204 | 69 | 132 607 209 | (59 B2 35| o] 58 | 611 | 30 | 4 | 17| 125 | @99 |130| 55 | 50|38 | 8 | 5 | 10 |FAuOMS
316) (952) (435) Profund.: 20
1/29
HG-SR102(B)G1 735
1/43 (Nota 6) 327 230 | 200 | 260 | 15 | 230 | 76 | 145 607 209 | (59) 82 35| o) | 58 | o1 | 60 | 4 |164| 1125 (799) | 130 | 70 | 56 | 50 | 9 | 55| 14
o 3615 (952) - 435) M - - - Pa;::‘$5°
3845 60.7 382
1/59 (Nota 6) 310 | 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 192 209 | (59) 135((9) | 58 | 611 | 60 | 4 [219| 1125 (799) [130| 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 |Profund:18
(419) (95.2) (43.5)
1/6
. ¥ . i
1 2955 g0 | 140 | 210 | 13 | 204 | €9 | 132 co7 209 | (59 382 35| @9)| 58 | een | 30 | 4 [117| 1125 | @99 |130| 55 | s0| 38| 8 | 5 | 10 [AuOMS
(330) ©52) (435) Profund.: 20
117
LCERIS2BN 1/29 Noto ©) = 230 [ 200 | 260 | 15 | 230 | 76 | 145 €07 209 | (59 382 1135 @o)| 58 | e | 60 | 4 164 | 1125 (799) [130| 70 | 56 | 50 | 9 |55 | 14
1/35 (Nota 6) 375.5) (952) g (43.5) - A . Parafuso
M0
1/43 (Nota 6) . ; . :
3985 | 310 | 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 192 c07 209 | (59 82 i35 o] 58 | een | 60 | 4 |29 | 1125 (79.9) | 130 | 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 |Profund:18
1/59 (Nota 6) (433) (95.2) (43.5)
1/6
/1 3955 | 180 | 140 | 210 | 13 | 204 | 69 | 142 7 248 | (665) 383 0 | @] 8 | 6ol | 30 | 4 |117| 1409 ©69) |176 | 55 | so | 38 | 8 | 5 | 10 |efusoMe
(355) 132) - - 4s5) ¢ - - Profund.: 20
117
HG-SR202(B)G1 1/29 (Nota 6)
1/35 (Nota 6) 4025 637 385 Parafuso
310 [ 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 181 248 | (665) 0 | (44| 82 | 611 | 60 | 4 |219| 1409 (969) [176| 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 M10
1/43 (Nota 6) (452) (113.2) (45.5)
Profund.: 18
1/59 (Nota 6)
1/6 (Nota 6)
1/11 (Nota 6) 372 230 | 200 | 260 | 15 | 230 | 76 | 145 637 248 | (665) 385 0 | @] 82 | 611 | 60 | 4 |164| 1409 969) | 176 | 70 | 56 | 50 | 9 | 55| 14
o2 (4215 132) : - (4s5) @ - - - Parafuso
1/17 (Nota 6) M10
HG-SR352(B)G1 1/29 (Nota 6) 4265 637 385 Profund.: 18
310 | 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 181 248 | (665) 0 | (44| 82 | 611 | 60 | 4 |219| 1409 (969) [176| 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18
1/35 (Nota 6) (476) (1132) (45.5)
/43 (Nota ©) 466 360 | 316 | 400 | 22 | 340 | 94 | 181 637 248 | (665) 382 0 | (4| 82 | 814 | 225 | 5 |258 | 1409 ©969) |176| %0 | 80 | 70 | 12 | 75 | 20 |PeRsOMI2
1/59 (Nota 6) (515.5) (113.2) i i (45.5) ¢ i i i i Profund.: 24
1/6 (Nota 6) Parafuso
4425 637 385
1/11 (Nota 6) 310 | 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 181 248 | (665) 0 | (4| 82 | 611 | 60 | 4 |219| 1409 (©969) [176| 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 m10
(492) (113.2) (45.5)
1/17 (Nota 6) Profund.: 18
HG-SR502(B)G1 1/29 (Nota 6)
1/35 (Nota 6) 506 637 385 Parafuso
390 | 345 | 430 | 22 | 370 | 110 | 176 248 | (665) 0 |(a)| 82 | 818 | 225 | 5 |279| 1409 (969) [176 | 110 | 100 | 80 | 14 | 9 | 22 M2
1/43 (Nota 6) (555.5) (113.2) (45.5)
Profund.: 24
1/59 (Nota 6)
482. 7 .
1/6 (Nota 6) 25 1 310 | 270 | 340 | 20 | 300 | 89 | 181 7 32 | (665) 383 0 |(a)| 82| 611 | 60 | 4 |219| 1491 ©69) |176| %0 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 | PRSI0
(532) (1212 (455) Profund.: 18
111 (Nota ©) 52 360 | 316 | 400 | 22 | 340 | 94 | 181 77 32 | (665) 38 0 |(a4)| 82 | 814 | 225 | 5 |258| 1491 (969) | 176 | 90 | 80 | 70 | 12 | 75 | 20
1/17 (Nota 6) (571.5) (121.2) - (45.5) @ - . . L Pa;::‘;so
HG-SR702(B)G1 1/29 (Nota 6) 546 77 385 .
390 | 345 | 430 | 22 | 370 | 110 | 176 32 | (665) 0 |(a)| 82 | 818 | 225 | 5 |279| 1491 (969) [ 176 | 110 | 100 | 80 | 14 | 9 | 22 |Profund:24
1/35 (Nota 6) (595.5) (1212 (45.5)
1/43 (Nota 6) 602 77 385 Parafuso M20
450 | 400 | 490 | 30 | 430 | 145 | 210 32 | (66.5) 0 | (4| 82 | 12918 | 15 | 6 |320| 1491 (969) [176 | 135 | 125| 95 | 14 | 9 | 25
1/59 (Nota 6) (651.5) (1212) (45.5) Profund.: 34

Notas: 1.Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensoes indicadas, uma vez que o quadro exterior do
redutor é feito por fundigdo. Faga provisao para as dimensdes reais no projeto de uma maquina.

2. Os terminais do freio eletromagnético nao tém polaridade.

3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.

4. Dimensodes dentro de () sdo para modelos com freio eletromagnético.

5. Certifique-se de preencher o redutor com dleo lubrificante uma vez que o éleo é removido antes do embarque.

6. Ndo monte o servo motor de modo inclinado em relagao a direcao do eixo ou a direcdo de rotacdo do eixo. Consulte o asterisco 1 de "Anotac¢des para Especificacdes do Servo Motor
2-25 Engrenado’, na pag. 2-33 neste catalogo. Consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" ao montar o servo motor de modo que néo seja com o eixo horizontal.



Especificacdes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de pé: GTH

Momejto de izn:ixi: J Carga permissivel para Massa [kg]
. [x 10 kg-m?] taxa de inércia do motor Método de L
Saida B R Direcao de
Modelo kW] Taxa de redugéo . (Nota2) . lubrificagéo o
Padrao GomiiiE® (quando convertido no Padrio Com freio (Nota's) 9
eletromagnético eixo do servo motor) eletromagnético
1/6 8.08 10.3
111 7.65 9.85 &
20 2 2
117 7.53 9.73 . S
HG-SR52(B)G1H 05 1/29 7.47 967 4 vezes ou menos @ ] Qualquer direcio | IES
(preenchido) =)
1/35 8.26 10.5 o
1/43 8.22 10.4 28 30 &
1/59 8.18 104 g
1/6 148 17.0 =
<
/1 133 155 e
Graxa N
117 129 15.1 31 33 K Qualquer direcéo
(preenchido)
HG-SR102(B)G1H 1.0 1/29 12.6 14.8 4 vezes ou menos
1/35 12.6 14.8
1/43 13.8 16.0 50 52 Oleo Mo Eixo horizontal
1/59 19.1 213 86 88 (Nota4)
1/6 19.2 214 G
7 17.7 19.9 2 34 raXa - qualquer direcao
(preenchido)
117 17.3 19.5
HG-SR152(B)G1H 1.5 1/29 18.4 20.6 4 vezes ou menos 51 53
1/35 183 20.5 Oleo Mot Eixo horizontal
1/43 236 258 (Nota )
87 89
1/59 235 25.7
1/6 50.0 59.4 G
7 484 57.8 37 43 raXa | Qualquer direcao
(preenchido)
117 48.1 57.5
HG-SR202(B)G1H 2.0 1/29 54.8 64.2 4 vezes ou menos
1/35 54.5 63.9 9 o8 Oleo Mot Eixo horizontal
1/43 543 63.7 (Nota 4)
1/59 54.2 63.6
1/6 87.1 96.5
/11 82.8 92.2 61 67
117 81.5 90.9 Oleo Mota3) Eixo hori |
t
HG-SR352(B)GTH 35 1/29 866 96.0 4vezes ou menos o 103 PO oronta
1/35 86.3 95.7
1/43 105 114 .
137 143 Oleo
1/59 104 113
1/6 126 135
/11 114 123 101 107 Oleo (Nota3)
117 110 119 Ei0 hortzontal
t
HG-SR502(B)GTH 5.0 1729 141 150 4vezes ou menos PO oronta
1/35 140 150
178 184 Oleo
1/43 139 149
1/59 138 147
1/6 177 187 108 114 Oleo (Nota3)
/11 190 199
148 154
117 182 192 Eixo hori |
t
HG-SR702(B)GTH 70 1729 192 202 4vezes ou menos . PO oronta
185 191 Oleo (Nota4)
1/35 192 201
1/43 267 277
256 262
1/59 266 275

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sao os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
3. Use servo motores lubrificados a graxa (especificacao especial) em vez dos lubrificados a dleo para aplicacdes onde os servo motores se movimentam.
4. Nao monte o servo motor de modo inclinado em relagao a direcao do eixo ou a direcao de rotacao do eixo. Consulte o asterisco 1 de "Anotacdes para Especificagdes do Servo Motor
Engrenado’, na pag. 2-33 neste catalogo. Consulte o "Manual de Instrugées do Servo Motor (Vol. 3)" ao montar o servo motor de modo que ndo seja com o eixo horizontal.
5. Certifique-se de preencher o redutor com éleo lubrificante uma vez que o dleo é removido antes do embarque.
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Servo Motores Rotativos

Especificacbes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de pé: GTH

Item

Especificagdes

Método de montagem

Montagem de pé

Direcdo de rotagao do eixo de saida

Oposto da direcao do eixo de saida do servo motor

Folga (Nota 3)

40 minutos a 2° no eixo de saida do redutor (Nta2

Torque maximo

Trés vezes o torque nominal
(Consulte as especificagoes da série HG-SR 2000 r/min neste catalogo para o torque nominal.)

Velocidade permissivel (no eixo do servo motor)

Para lubrificagdo a graxa: 3000 r/min (Velocidade instantdnea permissivel: 3450 r/min)
Para lubrificagdo a éleo: 2000 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 2300 r/min)

Classificagao IP (parte do redutor)

Equivalente a IP44

Eficiéncia do redutor Net2 D

85% a 94%

Notas: 1. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de redugao. Também muda dependendo das condigdes de utilizagdo, como o torque de saida, velocidade e temperatura
Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles ndo séo valores garantidos.

2. Este é um valor projetado, nao valor garantido.
3. Afolga pode ser convertida: 1 minuto =0.0167°
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Dimensdes do Servo Motor Engrenado da Série HG-SR MNeta1.5)

Com redutor para maquinas industriais gerais, montagem de pé
X HG-SR_(B)G1H

O desenho é apenas esquematico, e as tampas de 6leo, as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor.
Consulte o "Manual de Instrucdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Direcao de rotagao

L Para comando de rotagao reversa
hKC KL KA —
KB LP (Nota 3) H Q Para comandittlim\tagao avante x
KD LT QK 2
50.9 ‘)13 Oil cap —H— o
o
=
o
=
(1]
w
= x
L=ty g..
th— -G —3 =3
<
o
w
]
N <
(Nota 3) 3
(Vista lateral somente do motor) )
|
Conector de encoder 7
CMV1-R10P [
Conector de freio eletromagnético ‘
CMV1-R2P (Nota 3) Chave principal
. . Marca de posicao
Conector de alimentagao
MS3102A18-10P (1.5 kW ou menor)
MS3102A22-22P (2 kW a 5 kW)
MS3102A32-17P (7 kW)
Freio eletromagnético (Nota 2)
Conector de freio eletromagnético Conector de alimentacao AA
Dire¢ao da flange do servo motor —= Dire¢ao da flange do servo motor —=
[Unidade: mm]
Dimensoes variaveis (Nota 4)
Modelo Taxa de reducéo
L LA | 1B | LK | LS i) P | w H KL KA | KB KD | KC |KE| Z | FA FB | FC | FD | FE | FF | FG | FH | Q | QK | s | T|U |W Y
1/6
/11 323 382 60.7
100 | 219 | 150 | (29) (59) | 135 | 121 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 11| 45 | 135 | 60 |15 | 12|40 | 75 | 180 [ 35 | 32 | 28| 7 | 4 | 8
117 (357.5) (43.5) 952) Parafuso
HG-SR52(B)G1H 1/29 e
1735 [Profund.: 20
1/43 3365 1 150 | 252 | 208 | @) | B2 | s9) | 135 | 607 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 14 | 575 | 155 | 82 |20 | 15| 55| 95 | 230 | 55 | 50 |38 8 | 5 |10
(371) (435) (952)
1/59
1/6
mn Parafuso
3505 382 60.7
117 Gasy | 10| 2| 204 @) | 0] 69 | 135 | 13 (952 | 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 14 | 575 | 155 | 82 | 20| 15|55 95 | 230 | 55 | S0 | 3|8 |5 |10 M8
1/29 ) Profund.: 20|
HG-SR102(B)GTH 1/35
1/43 (Nota 6) 8 N aso | 205 | 230 | @9 | B2 | 9 | 135 | 10 07 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 18 | 725 | 195 | 100 | 25 | 22 | 65 | 145 | 330 | 70 | 56 | 50 | 9 | 55| 14
o (437.5) (3.5) ) (95.2) - ) ) ’ i Panr::l:o
4735 382 60.7
1/59 (Nota 6) 160 | 352 | 300 | (29) (59) | 135 | 218 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 18 | 75 | 238 | 139 | 44 | 25| 75 | 185 | 410 | 90 | 80 | 60 | 11 | 7 | 18 Profund. 18
(508) (435) (952)
176 Parafuso
364.5 382 60.7
/11 Gogy | 10| 22| 2041 @) | 0| 69 | 135 | 13 (952 | 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 14 | 575 | 155 | 82 | 20| 15|55 95 | 230 | 55 | 50 |38 |8 |5 |10 M8
117 ) ) Profund.: 20
HG-SR152(B)GTH 1/29 Wota ) 47 1 iso | 205 | 230 | o) | B2 | o) | 135 | 170 co7 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 18 | 725 | 195 | 100 | 25 | 22 | 65 | 145 | 330 | 70 | 56 |50 | 9 | 55| 14
1/35 (Nota6) | (451.5) (43.5) : 95.2) - - - - Parafuso
M10
1/43(Nota6) | 487. . .
( 75 1 160 | 352 [ 300 | o) | B2 | 59 | 135 | 218 607 209 | 1125 | (799) | 130 | 58 | 18 | 75 | 238 | 139 | 44 | 25| 75 | 185 | 410 | 90 | 80 |60 | 11 | 7 | 18 [Profund:18
1/59 (Nota6) | (522) (435) (952)
1/6 Parafuso
3745 385 637
/1 ey | 120|262 | 204 | @8 | 0 665) | 0 31|15y | 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 14 | 575 | 155 | 82 | 20 | 15| 55| 95 | 230 | 55 | 50 |38 |8 |5 |10 M8
117 ) ) Profund.: 20|
HG-SR202(B)G1H 1/29 (Nota 6)
1/35 (Nota 6) 4915 385 63.7 Parafuso
160 | 341 | 300 | (44) ©65) | © 218 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 18 | 75 | 238 | 139 | 44 | 25 | 75 | 185 | 410 | 90 | 80 |60 | 11| 7 |18 | MO
1/43 (Nota 6) (541) (45.5) (113.2)
Profund.: 18
1/59 (Nota 6)
1/6 (Nota 6)
1/11 (Nota 6) M8 | aso | 205 | 230 | ey | 22 | 65| o 170 637 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 18 | 725 | 195 | 100 | 25 | 22 | 65 | 145 | 330 | 70 | 56 |50 | 9 | 55| 14
@ @97.5) @ss) | (1132) - - - - : Parafuso
1/17 (Nota 6) M10
HG-SR352(B)G1H 1/29 (Nota 6) 515.5 385 63.7 Profund.: 18
160 | 341 | 300 | (44) ©65) | © 218 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 18 | 75 | 238 | 139 | 44 | 25 | 75 | 185 | 410 | 90 | 80 |60 | 11| 7 |18
1/35 (Nota 6) (565) (45.5) (113.2)
143 (Nota 9 50 | 500 | 381 | 340 | ey | 22 | 65| o 262 637 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 22 | 1375 | 335 | 125 | 30 | 30 | 80 | 190 | 430 | 00 | 0 |70 | 12 |75 | 20 [PRHEM2
1/59 (Nota6) | (609.5) (45.5) i (1132 i i : [Profund.: 24
1/6 (Nota 6) Parafuso
5315 385 637
V11 (Nota) | ooy | 160 | 341 | 300 | (@4) | | (665) | O 218 | 0o | 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 18 | 75 | 238 | 139 | 44 | 25 | 75 | 185 | 410 | 90 | 80 | 60 | 11| 7 |18 | M0
1/17 (Nota 6) ) ) Profund.: 18
HG-SR502(B)G1H 1/29 (Nota 6)
135 (Nota6) | 616 385 637 Parafuso
220 | 405 | 370 | (44) ©65) | 0 279 248 | 1409 | (969) | 176 | 82 | 22| 160 | 380 | 145 | 30 | 30 | 85 | 210 | 470 | 110 | 100 | 80 | 14| 9 |22 | M2
1/43 (Nota 6) (665.5) (45.5) (113.2)
IProfund.: 24
1/59 (Nota 6)
5715 385 717
1/6 (Nota 6) 160 | 341 | 300 | (44) ©65) | 0 218 32 | 1491 | (969) | 176 | 82 | 18 | 75 | 238 | 139 |44 |25 | 75 | 185 | 410 | 90 | 80 |60 [ 11| 7 |18
(621) (455) (121.2) Profund. 1
| MWeta® | 616 | 00 | s | 340 @y | 85 s | o 262 n7 32 | 1491 | (969) | 176 | 82 | 22 | 1375 | 335 | 125 | 30 | 30 | 80 | 190 | 430 | 90 | 80 | 70 | 12 [ 75 |20
1/17 (Nota6) | (665.5) (45.5) g 121.2) . § - E Parafuso
Y M12
RCSRIC2BICTS 1/29 (Nota 6) 656 385 77 .
220 | 405 | 370 | (44) ©65) | 0 279 32 | 1491 | (969) | 176 | 82 | 22 | 160 | 380 | 145 | 30 | 30 | 85 | 210 | 470 | 110 | 100 | 80 | 14 [ 9 | 22 [Profund::24
1/35 (Nota6) | (705.5) (455) 121.2)
1/43 (Nota 6) 747 385 7
250 | 465 | 430 | (44) ©65) | 0 330 32 | 1491 | (969) | 176 | 82 | 26 | 190 | 440 | 170 | 30 | 35 | 90 | 240 | 530 | 135 | 125 | 95 | 14 | 9 |25
1/59 (Nota6) | (796.5) (455) (1212) IProfund.: 34

Notas: 1. Para dimensées sem tolerdncia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensdes indicadas, uma vez que o quadro exterior do

redutor é feito por fundicdo. Faga provisao para as dimensdes reais no projeto de uma maquina.

2. Os terminais do freio eletromagnético nao tém polaridade.

3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.

4. Dimensodes dentro de () sdo para modelos com freio eletromagnético.

5. Certifique-se de preencher o redutor com 6leo lubrificante uma vez que o 6leo é removido antes do embarque.

6. Ndo monte o servo motor de modo inclinado em relagao a direcao do eixo ou a direcdo de rotacdo do eixo. Consulte o "Manual de Instru¢des do Servo Motor (Vol. 3)" ao montar o
servo motor de modo que néo seja com o eixo horizontal. 2-28



Servo Motores Rotativos

Especificacbes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor do tipo de saida de flange para aplicacbes de alta precisdo, montagem de flange: G5

Momeito de iznﬁ:iii J Carga permissivel para Massa [kg]
. [x10*kg-m?] taxa de inércia do motor ) -
Saida - Método de Direcéo de
Llocte [kW1] TR G el frei e frei lubrificacao montagem
Padrao Som re'?_ (quando convertido no Padrao Com reu:':' < 9
eletromagnético e &t Sane mEen) eletromagnético
1/5 791 10.1 7.6 9.5
1/11 7.82 10.0 7.8 9.7
HG-SR52(B)G5 0.5 1/21 10.2 124 10 vezes ou menos
1/33 9.96 12.2 12 14
1/45 9.96 12.2
1/5 123 14.5 9.0 1
/11 14.9 171 13 15
HG-SR102(B)G5 1.0 1/21 14.5 16.7 10 vezes ou menos
1/33 16.3 185
23 25
1/45 16.2 18.4
1/5 16.7 18.9 1 13
1/11 193 215 14 16
HG-SR152(B)G5 1.5 1/21 21.7 239 10 vezes ou menos
1/33 20.7 229 24 26 G Oual
1/45 20.6 228 raxa' u.a qEJer
(preenchido) direcao
1/5 51.4 61.1
19 25
/11 51.2 60.9
HG-SR202(B)G5 2.0 1/21 53.2 62.9 10 vezes ou menos
1/33 52.2 61.9 29 35
1/45 52.2 61.9
1/5 83.2 92.8 24 30
HG-SR352(B)G5 3.5 /11 86.7 96.3 10 vezes ou menos 34 20
1/21 85.0 94.6
1/5 110 119 36 42
HG-SR502(B)G5 5.0 10 vezes ou menos
1/11 108 117 38 44
HG-SR702(B)G5 7.0 1/5 161 171 10 vezes ou menos 43 49
Item Especificagdes
Método de montagem Montagem de flange
Direcdo de rotacao do eixo de saida Mesma da direcao do eixo de saida do servo motor
Folga (Nota4) 3 minutos ou menos no eixo de saida do redutor
Torque maximo Trés vezes o torque nominal
q (Consulte as especificagoes da série HG-SR 2000 r/min neste catalogo para o torque nominal.)
Velocidade permissivel (no eixo do servo motor) 3000 r/min (Velocidade instantdnea permissivel: 3450 r/min)
Classificacao IP (parte do redutor) Equivalent to IP44
Eficiéncia do redutor Not23) 77% a 92%

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sdo os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritorio de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
3. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de reducdo. Também muda dependendo das condicdes de utilizacdo, como o torque de saida, velocidade e temperatura.
Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles néo séao valores garantidos.
4. A folga pode ser convertida: 1 minuto = 0.0167°
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Especificacbes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR (Nota 1)

Com redutor do tipo de saida de flange para aplicacbes de alta precisdo, montagem de flange

X HG-SR_(B)G5

O desenho é apenas esquematico, e as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor. Consulte o "Manual

de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Dire¢édo de rotagao
Para comando de rotagao reversa

L LG —
LH Para comando de rotagao avante 4-gM
T LM LK do de rot
T
[P
Parafuso N-P profundidade R
f oH-H
E @
] ]
1 o
Z|
1 =1
Q|88
o [
9 q ]
a
4
[5 gl
. ] il
X |
T
3
P 1
(Nota 3) KL
Vista frontal A
Conector delf';Eio Diregéo de rotagao
Conector de encoder/ eletromagnético Para comando de rotacao reversa
CMV1-R10P CMV1-R2P (Nota 3) —
L Para comando de rotacao avante
Power connector Chave principal w @ (PE) Parafuso N-P profundidade R 4-0M
MS3102A18-10P (1.5 kW ou menor) Marca de posicao hLD
MS3102A22-22P (2 kW a 5 kW)
MS3102A32-17P (7 kW)
Freio eletromagnético (Nota 2) V4 a
Conector de freio eletromagnético Conector de alimentacao I
Dire¢aodaflange do servomotor —=  Diregao da flange do servo motor —= &
BN
X
o
Vista frontal B (Nota 6)
[Unidade: mm]
_y Taxa de Dimensoes variaveis (Nota 4) Vista
lodelo
redugao L LA LB LC LD LE LF LG LH K | M i KL LP w LS T N P R M KB KD KC KE | frontal
1/5 2135 04 382
105 45 | 85h7 | 90 59 | 24H7 | 27 8 10 85 1528 | (59) | 135 | (29 5 6 M6 10 9 1125 | (799) | 130 58 A
m (248) 05 (43.5)
HG-SR52(B)G5 1/21
2255 104 382
1/33 a0 | 1® 60 | 115h7 | 120 84 | 32H7 | 35 1| 13 13 9 | g | 1648 | 69 | 135 | @9 5 6 M8 12 " 1125 | (799) | 130 58 A
1/45 ’
2275 04 382
15 105 45 | 85h7 | 90 59 | 24H7 | 27 8 10 85 1668 | (59 | 135 | (29 5 6 M6 10 9 1125 | (799) | 130 58 A
(262) o (435)
HG-SR102(B)G m 295 | 3 60 | 115h7 | 120 84 | 3H7 | 35 Toi| 13 13 9 82 1 y7e8 | 59 | 135 | @9 5 6 ) 12 " 1125 | (799) | 130 58 A
A | @ 0s ws) | 7 - s
1/33 2555 105 382
190 | 100 | 165h8 | 170 | 122 | 47H7 | 53 ‘o5 | 13 16 | 107 1948 | (59) | 135 | (29 7 14 M8 12 14| 125 | (799) | 130 58 B
1/45 (290) (43.5)
2415 04 382
15 105 45 | 8sh7 | 90 59 | 24H7 | 27 1| 8 10 85 1808 | (59) | 135 | (29 5 6 M6 10 9 1125 | (799) | 130 58 A
(276) (43.5)
2535 04 382
m 135 60 | 115h7 | 120 84 | 32H7 | 35 01| 13 13 94 1928 | (59) | 135 | (29 5 6 M8 12 " 1125 | (799) | 130 58 A
HG-SR152(B)G5 (288) (43.5)
1/21
2695 05 382
1/33 oqy | 190 | 100 |1eshe | 70 | 122 | azh7 | sz 13 16| 107 | L | 2088 | 69 | 135 | @) 7 14 m8 12 14| 125 | (799) | 130 58 B
1/45 )
1/5 267.5 04 16 | 385
135 60 | 115h7 | 120 84 | 32H7 | 35 Y| 13 13 2038 | (665) 0 (44) 5 6 M8 12 n 1409 | (969) | 176 | 82 A
111 (317) (Nota5) | (45.5)
HG-SR202(B)G5 1721
287.5 105 133 | 385
1/33 190 | 100 | 165h8 | 170 | 122 | 47H7 | 53 13 16 2238 | (665) 0 (44) 7 14 M8 12 14| 1409 | (969) | 176 | 82 B
(337) o8 (Nota5) | (45.5)
1/45
2915 04 16 | 385
15 135 60 | 115h7 | 120 84 | 32H7 | 35 0| 13 13 2278 | (665) 0 (44) 5 6 ) 12 " 1409 | (969) | 176 | 82 A
HG-SR352(B)G5 (341) (Nota 5) | (45.5)
111 3115 105 133 | 385
190 | 100 |16s5h8 | 170 | 122 | 47H7 | 53 o3| 13 16 2478 | (66.5) 0 (44) 7 14 M8 12 14| 1409 | (969) | 176 | 82 B
1721 (361) (Nota5) | (45.5)
1/5 3275 w05 133 | 385
- 190 1 165h8 | 17 122 | 47H7 1 1 2638 5) (44) 7 14 m8 12 14| 1409 | (96 17¢ 2 B
HG-SR502(B)G5 Py o 0 00 8 0 53 s 3 5 | Notas)| ss) 3. (66.5) 0 (44) 0. (96.9) 6 8
3675 05 133 | 385
- 15 190 | 100 | 165h8 | 170 | 122 | 47H7 | 53 13 16 2958 | (665, 0 (44) 7 14 m8 12 14| 1490 | (969) | 176 | 82 B
SRR ! 17) o8 (Nota5) | (45.5) 6 “ ©69)

Notas: 1. Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensdes indicadas, uma vez que o quadro exterior do

redutor é feito por fundigéo. Faga provisao para as dimensoes reais no projeto de uma maquina.
2. Os terminais do freio eletromagnético nao tém polaridade.
3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.
4. Dimensoes dentro de () sao para modelos com freio eletromagnético.
5. 0s modelos com (Nota 5) na coluna LM da tabela de dimensdes variaveis tém a dimensao maxima
6. Para a vista frontal B, os parafusos nao sao colocadas em intervalos iguais.

de 180 mm x 180 mm nesta parte.
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Servo Motores Rotativos

Especificacbes de Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

Com redutor do tipo de saida de eixo para aplicagdes de alta precisao, montagem de flange: G7

Momeito de iznﬁ:iii J Carga permissivel para Massa [kg]
. [x10*kg-m?] taxa de inércia do motor ) -
Saida - Método de Direcéo de
Llocte [kW1] TR G el frei e frei lubrificacao montagem
Padrio Com re'?_ (quando convertido no Padrio Com reu:':' < 9
eletromagnético e &t Sane mEen) eletromagnético
1/5 7.95 10.2 8.0 9.9
/11 7.82 10.0 8.2 11
HG-SR52(B)G7 0.5 1/21 10.2 124 10 vezes ou menos
1/33 9.96 12.2 13 15
1/45 9.96 12.2
1/5 123 14.5 9.4 12
1/11 15.0 17.2 15 17
HG-SR102(B)G7 1.0 1/21 14.5 16.7 10 vezes ou menos
1/33 16.3 185
26 28
1/45 16.3 185
1/5 16.7 18.9 11 13
1/11 19.4 21.6 16 18
HG-SR152(B)G7 15 1/21 217 239 10 vezes ou menos
1/33 20.7 229 27 29 |
1/45 207 229 Graxa Qualquer
(preenchido) direcédo
1/5 51.7 61.4 20 26
1/11 513 61.0 21 27
HG-SR202(B)G7 2.0 1/21 533 63.0 10 vezes ou menos
1/33 52.2 61.9 32 38
1/45 52.2 61.9
1/5 83.5 93.1 25 31
HG-SR352(B)G7 35 /11 87.0 96.6 10 vezes ou menos 37 a3
1/21 85.1 94.7
1/5 111 121 39 45
HG-SR502(B)G7 5.0 10 vezes ou menos
/11 108 117 41 47
HG-SR702(B)G7 7.0 1/5 163 173 10 vezes ou menos 46 52
Item Especificagoes
Método de montagem Montagem de flange
Direcdo de rotacao do eixo de saida Mesma da direcdo do eixo de saida do servo motor
Folga (Neta®) 3 minutos ou menos no eixo de saida do redutor
Torgue méximo Trés vezes o torque nominal
q (Consulte as especificagbes da série HG-SR 2000 r/min neste catalogo para o torque nominal.)
Velocidade permissivel (no eixo do servo motor) 3000 r/min (Velocidade instantanea permissivel: 3450 r/min)
Classificagao IP (parte do redutor) Equivalent to IP44
Eficiéncia do redutor (et23) 77% a 92%

Notas: 1.0s momentos de inércia na tabela sdo os valores que sdo convertidos no eixo do motor para o servo motor com redutor (e com o freio eletromagnético).
2. Contate o seu escritério de vendas local se a carga para a taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
3. A eficiéncia do redutor varia dependendo da taxa de reducdo. Também muda dependendo das condi¢des de utilizacao, como o torque de saida, velocidade e temperatura.
Os valores na tabela representam os valores tipicos ao torque e velocidade nominais e a temperatura normal. Eles néo séao valores garantidos.
4. A folga pode ser convertida: 1 minuto = 0.0167°



Especificacbes de Servo Motor Engrenado da HG-SR Neta1.5.7)

Com redutor do tipo de saida de eixo para aplicagdes de alta precisao, montagem de flange
X HG-SR_(B)G7

O desenho é apenas esquematico, e as formas ou os parafusos de fixacdo podem diferir daqueles reais do servo motor. Consulte o "Manual
de Instrugdes do Servo Motor (Vol. 3)" para obter detalhes.

Direcao de rotagao
Para comando de rotagao reversa

w
[}
=
<
o
oders =
L LR Para comando de rotacao avante 8
p——— =
i) LM K| LG o
hkC o
LH Q [°]
=r
o
=5
—t— <
i iH— B i
— w
Al
r S N A 1 B S | I P | | Y wl v
° El
o © [
3 it
g iy :
e [} —
4 D | ) —
13
I LP I
Nota 3
LS w ( et )
i Conector de freio .
KE Conector de encode! " KL Chave principal
eletromagnético Marca de posicio
CMV1-R10P !
CMV1-R2P (Nota 3)
Conector de alimentacdo
MS3102A18-10P (1.5 kW ou menor)
MS3102A22-22P (2 kW a 5 kW)
MS3102A32-17P (7 kW)
Conector de freio eletromagnético Conector de alimentagao
Diregéo da flange do servo motor —= Diregéo da flange do servo motor —=
[Unidade: mm)]
Dimensoes variaveis (Nota 4)
Modelo Taxa de redugio
L LA LC LD LE s LG LH Q LR LK M iy KL P w LS M KB KD KC KE
15 2135 105 85h7 LY 59 25h7 27 8 42 80 10 85 382 1528 (59) 135 (29) 9 1125 (79.9) 130 58
/1 (248) (435) . ’ :
HG-SR52(B)G7 1/21
2255 382
1/33 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 94 1648 (59) 135 (29) 1 1125 (79.9) 130 58
(260) (43.5)
1/45
15 275 105 85h7 90 59 25h7 27 8 42 80 10 85 382 1668 (59) 135 (29) 9 1125 (79.9) 130 58
@e2) “35) i - -
HG-SR102(B)G7 v 95 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 94 382 1788 (59) 135 (29) il 1125 (79.9) 130 58
RS 5 @74) @35) : : : :
1/33 2555 382
190 165h8 170 122 50h7 53 13 82 156 16 107 1948 (59) 135 (29) 14 1125 (79.9) 130 58
1/45 (290) (43.5)
2415 382
15 105 85h7 90 59 25h7 27 8 42 80 10 85 180.8 (59) 135 (29) 9 125 (799) 130 58
(276) (43.5)
”mm 35 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 94 382 1928 (59) 135 (29) 1 1125 (79.9) 130 58
HG-SR152(B)G7 (288) (43.5)
1/21
2605 382
1/33 190 165h8 170 122 50h7 53 13 82 156 16 107 2088 (59) 135 (29) 14 1125 (79.9) 130 58
(304) (435)
1/45
1/5
275 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 e 385 2038 (66.5) 0 (44) n 140.9 (96.9) 176 82
11 (317) (Nota6) | (45.5)
HG-SR202(B)G7 1721
2875 133 385
1/33 190 165h8 170 122 50h7 53 13 82 156 16 2238 | (66.5) 0 (44) 14 140.9 (96.9) 176 82
(337) (Nota6) | (455)
1/45
15 213 135 115h7 120 84 40h7 35 13 82 133 13 e 385 2278 | (66.5) 0 (44) 1 1409 (96.9) 176 82
(341) (Nota6) | (45.5)
HG-SR352(B)G7
”m 3115 133 385
190 165h8 170 122 50h7 53 13 82 156 16 2478 | (66.5) 0 (44) 14 140.9 (96.9) 176 82
121 (361) (Nota6) | (455)
1/5 3275 133 385
- 1 1 1 ¥ . (44) 0. X 7
HG-SR502(B)G7 T @ 190 165h8 70 122 50h7 53 3 82 56 16 Nows) | wss) | 2638 | €69 0 (44) 14 140.9 (96.9) 176 82
3675 133 385
- 15 190 165h8 170 122 50h7 53 13 82 156 16 2958 6.5 0 (44) 14 149.1 96.9) 176 82
HG-SR702(B)G7 /! @17) MNota6) | @55) (66.5) (44) (96.9)

Notas: 1. Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoées reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensdes indicadas, uma vez que o quadro exterior do
redutor é feito por fundicdo. Faga provisao para as dimensoes reais no projeto de uma maquina.
2. Os terminais do freio eletromagnético nao tém polaridade.

3. Apenas para modelos com freio eletromagnético.

4. Dimensodes dentro de () sdo para modelos com freio eletromagnético.
5. Use um acoplamento de friccao para fixar uma carga.
6. Os modelos com (Nota 6) na coluna LM da tabela de dimensées variaveis tém a dimensao maxima de 180 mm x 180 mm nesta parte.

7. HG-SR_(B)G7K também esté disponivel para o motor de eixo chave (com chave). Consulte a pagina seguinte para a forma da ponta de eixo.



Servo Motores Rotativos

Especificacdes de Ponta de Eixo Especial do Servo Motor Engrenado da Série HG-SR

HG-SR_(B)G1/G1H padrao (com redutor para maquinas industriais gerais) tem um eixo chave (com chave).
HG-SR_(B)G7 padréo (com redutor do tipo de saida de eixo para aplicagdes de alta precisdo, montagem de flange) tem um eixo reto.
HG-SR_(B)G7K também esta disponivel para o motor de eixo chave (com chave). Consulte a seguir para a forma da ponta de eixo.

Eixo chave (com chave) MNota1.2,3)

Taxa de Dimensdes varidveis
Modelo <
reducao S Q W QK U T Y
1/5 Parafuso M6
/1 » 42 8 6 4 Y Profund.: 12
HG-SR52(B)G7K 1/21 "
Parafuso M10
40 82 12 70 5 8
VEE Profund.: 20
1/45
s 2 " . s B , Parafuso M6
Profund.: 12
1/11 Parafuso M10
- 40 82 12 70 5 8
HG-SR102(B)G7K 5 Profund.: 20 —
1/33 ] a
50 & " 70 55 9 Parafuso M10
1/45 Profund.: 20
QK u
Parafuso M6 e
1/5 25 42 8 36 4 7 Profund.: 12 .
Parafuso M10 1 ~
‘|/‘|‘| 40 82 12 70 5 8 &
HG-SR152(B)G7K Profund.: 20 S—— {_j £
1/21 Parafi M T 7
arafuso M10 J;F Y
1/33 50 82 14 70 55 9 Profund.: 20
1/45
[Unidade: mm]
1/5 Parafuso M10 -
/11 40 82 12 0 5 8 Profund.: 20 JE—
HG-SR202(B)G7K 1/21 Parafuso M10
arafuso
50 82 14 70 55 9
VEE Profund.: 20
1/45
Parafuso M10
1/5 40 82 12 70 5 8 Profund.: 20
HG-SR352(B)G7K
1/11
1/21
1/5 50 82 14 70 55 9 ParanSO M10
HG-SR52(BIG7K Profund.: 20
1/11
HG SR72BIG7K 1/5

Notas: 1. 0Os servo motores com ponta de eixo especial nédo sdo adequados para aplicagdes de inicio/parada frequentes.
2. Uma chave de ponta simples est4 anexada.
3. As dimensdes nao mencionadas nos desenhos sdo as mesmas das do eixo reto. Consulte as dimensées do HG-SR_(B)G7 neste catalogo.

Anotacdes para Especificacdes de Servo Motor Engrenado

*

. Nao monte os seguintes servo motores de modo inclinado em relagéo a direcéo do eixo ou a direcéo de rotagéo do eixo.
«HG-SR102(B)G1/G1H 1/43,1/59
«HG-SR152(B)G1/G1H 1/29, 1/35, 1/43,1/59
« HG-SR202(B)G1/G1H 1/29, 1/35, 1/43,1/59
«HG-SR352(B)G1/G1H - todas as taxas de redugao
« HG-SR502(B)G1/G1H - todas as taxas de reducao
«HG-SR702(B)G1/G1H - todas as taxas de redugao




Exemplo de Dimensionamento do Servo Motor Rotativo

1. Critério de selecao

m

)

Configuragoes
Vo Veloc dedimentaggodapartemovel Vo =30000 mm/min  Ds = diametro do parafuso de esfera 20 mm
Comprim.dealimentagioporddo R =400 mm Le =comprimento do parafuso de esfera 500 mm
Iﬁ Tempo de posicionamento  to =dentrode 1s De1 =didametrodaengrenagem (eixodeservomotor) 25 mm
Numerode vezesdealimentacdo 40 vezes/min De2 = diametrodaengrenagem (eixode carga) 40 mm
e T :E (Ciclo de operacao tr =1.559) Le = grossura do dente da engrenagem 10 mm &
Taxa de redugao 1/n=5/8 g
Taxa de engrenagem 5:8 Massa da parte mével W =60 kg oz
Fidéndadosistemadeadonamento h = 0.8 |
Coeficiente de friccdo p =02 -
Guia de parafuso de esfera  Ps =16 mm %
Velocidade de servo motor (3) Selecione um servo motor §.

Vo 1 30000 8 )
P X s e X 5 =3000 r/min

No=

Constante de tempo de aceleragdo/desaceleracao

R
W -ts=0.05s
ts: tempo de estabilizacdo. Assumido como 0.15's.

tpsa = tpsd =to-

Padréao de operacdo

Velocidade
[r/min]
3000 -——-,
0 Tempo [s]
0.05 0.05 0.15
t t t.
psa t 1.0 psd s
1ciclotr 1.5

2. Selecionando servo motor rotativo
(1) Torque de carga (convertido no eixo do servo motor)

Disténcia de viagem por revolucéo de servo motor

§S =Ps X L:10mm
n
px WxgxsS
T= =0. o
L 2x10°nh 0.23 Nem

(2) Momento de inércia de carga (convertido no eixo do servo motor)

Parte movel
sSx 103

Ju=Wx (
2n

2
) =1.52 x 10 kg-m?
Parafuso de esfera
mXpxLls
32
p =7.8x 10% kg/m? (iron)

Jo=

2
x Dg* X (%) =0.24 X 10 kgem?

Engrenagem (eixo de servo motor)
mxpxLle
32

Ja=

x Dei* =0.03 x 10* kg-m?

Engrenagem (eixo de carga)

mXpXxLle
32

Ju=

2
X Da2* X (%) =0.08 x 10" kg-m?

Momento de inércia de todas as cargas (convertido no eixo do
servo motor)

Critério de selecédo
Torque de carga, torque nominal do servo motor

Momento de inércia de todas as cargas , Js x Momento de inércia do servo motor

Jr: Carga recomentdada para taxa de inércia do motor
Selecione o seguinte servo motor para encontrar o critério acima.
HG-KR23 (torque nominal: 0.64 N-m, torque max.: 2.2 Nem,
momento de inércia: 0.221 x 104 kgem?)

(4) Torque de aceleracao/desaceleracao

Torque requerido durante aceleracdo

_ (Ju+Jm) X No _
M = g s 100 x o T 1o PONM

Jv: momento de inércia do servo motor

Torque requerido durante desaceleracao
(Ju+ Jm) X No
9.55 X 10% X tpsd

Tmd =~ +Tt=-1.10 Nem

O torque exigido durante a aceleracdo/desaceleracéo deve ser
igual ou menor do que o torque méx. do servo motor.

(5) Torque de carga efetiva continua

Tma2 X tpsa + T2 X tc + Tmd? X tpsd

tr

te=to-ts- tpsa - tpsd

=0.38 Nom

O torque de carga efetiva continua deve ser igual ou menor do que o
torque nominal do servo motor.

(6) Padrao de torque

Torque
[N-m]

1.56 L -

023H£—— A ——

005 0.75 005 |0.15
A0 ——=F—mm———— ‘

(7) Resultado

Selecione o seguinte:
Servo motor: HG-KR23
Servo amplificador: MR-J4-20B

0 -Tempo [s]

[Software de selecdo de capacidade livre]

Ju=Ju+Je+ s+ Ju=1.87 X 10* kgem?

O software de sele¢do de capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) faz todos os calculos
para vocé. O software de selecdo da capacidade esté disponivel para download

gratuito. Contate o seu escritdrio de vendas local para obter mais detalhes.
* O software MRZJW3-MOTSZ111E versao C5 ou posterior é compativel.







Linhas de Produto e Caracteristicas.......c.coeeueueee. 3-1

Designacao de Modelo ........enernneneenenserssnsanees 3-3
Combinacgdes de Servo Motor Linear e Servo N
N0 0TS [Tl [o] Sk \;.\\ “
Especificagoes

Série LM-H3 ..o 3-9

SErie LM-F......oeeereeseieeeeeecnsenseienens 3-11

Série LM-K2................ ..3-13

SErIE LIM-U2 ...ooeeeeceierisesiaesssssessssessssessaens 3-15
Dimensbées

SErIE LIM-H3 ...ceeseetseieteesensesseistasenseanes 3-17

SErie LM-F...oeeereeiecrecenecnnsenssennns 3-19

SErHIE LIM-K2..coueeeeeeeeieeiserissesisessssessssessssssaens 3-21

SErIE LIM-U2 .cueeeeeecieesissesisesisssssssessssssiasees 3-23

Lista de Encoders LiNares........c..couweveereeuseesennne 3-25

Exemplo de Dimensionamento ........c..cccceeuvruenenee 3-26

* Consulte a pag. 5-45 neste catalogo para converséo de unidades.

Servo Motores Lineares




Servo Motores Lineares

Servo motores lineares

e

Linhas de produto

Veloci- Método
dade Impulso Impulso de
Séries de servo motor linear X Impulso continuo max. ;
max. IN] IN] resfria-
(m/s] 100N 1000 N 10000 N mento
Série LM-H3 Novo! | | |
70 3 290 i 9 tipos
‘ (Continuo i 70,120, 175,300, | Resfria-
3.0 ! ! ! 240, 360, 600, 900, mento
175 2400 i 480,720,  |1200,1800, | natural
! ) ! 960 2400
1 ‘ 1
! ! !
Série LM-F ! 300 | 1200 ;
| |
| Continuo } 5 tipos Resfria-
2.0 ! ! 300, 600, 1800, 3600, | mento
:! | | .I 72 | ’ ’ '’ ’
3 | | 1800 00 900,1200  |5400,7200 | natural
: ; - . e
3 1 1 s
5 ! 600 | 2400 ;
= | |
& | Continuo | 5 tipos Resfria-
© 2.0 } | } 600, 1200 1800, 3600, | mento a
1800 7200 1 ey
| | | 1800,2400  |5400,7200 | liquido
Série LM-K2 3 3 3
1120 ! 2400 ! S
i ’ i ipos
i Continuo | 120,240,  [300,600, | Resfria-
2.0 ! ! ! 360, 720, 900, 1800, | mento
3 300 3 6000 | 1200, 1440, 3000, 3600, | natural
i Maximo
| 1
| | |
Série LM-U2 3 3 3
o 50 800 ! )
g C ! 9 tipos
o o Nl ; 50,75, 150,225, | Resfria-
3 3 | 20 : : 100,150,  |300,450, | mento
g { i 150 i 3200 i 225,400, 675, 1600, natural
g ‘ ! 600, 800 2400, 3200
|
1
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Caracteristicas

« Quatro séries de servo motores lineares incluem:
Tipo com nucleo, Tipo com nucleo resfriado a liquido, tipo com nucleo com contra-forca de atragdo magnética, e tipo sem nucleo

+ Operacdo de alta velocidade: 3.0 m/s (velocidade maxima para série LM-H3)

- Ampla faixa de impulso méximo com linhas completas de servo motores lineares em quatro séries: a partir de 150 N a 7200 N

« Tamanho pequeno e de alto impulso: conseguido através do aumento da densidade de enrolamento e por meio da otimizacdo das geometrias do

nucleo e do imé usando anélise de campo eletromagnético.

» Compativel com uma variedade de encoders lineares de interface serial com uma resolu¢do minima de 0,005 um para cima.
- Sistema de controle de loop totalmente fechado com o encoder linear permite o posicionamento de alta precisao.

Caracteristicas

Estrutura

Exemplos de Aplicagao

Adequado para
economia de espago.
Tamanho compacto e
alto impulso.

Nucleo laminado

Cobertura de SUS ™ Placa de montagem

« O lado primario do motor é composto por ntcleo
laminado e bobina do motor. A bobina é inserida nas

ranhuras do nucleo. A segao inteira é moldada com resina.

O lado secundario consiste de imas permanentes e placa
de montagem. Os imas permanentes sdo precisamente
posicionados e fixados sobre a placa de montagem, e, em
seguida, cobertos com cobertura de SUS.

« Sistemas de montagem de
semicondutor

- Sistemas de limpeza de
bolacha

+ Maquinas de manufatura de
LCD

+ Manuseio de material

Tamanho compacto.
O sistema de
resfriamento a liquido
integrado dobra o
impulso continuo.

Tubo de resfriamento a liquido

Ncleo laminado Cobertura

Placa de montagem

A estrutura basica é a mesma da série LM-H3. No entanto,
esta série tem um tubo de resfriamento a liquido no lado
primario para suprimir a geracdo de calor.

« Alimentadores de prensa
- Ferramentas de maquina NC
» Manuseio de material

Densidade de alto
impulso.

A estrutura de contra-
forca de atragcao
magnética permite
uma vida mais longa
das guias lineares e
menor ruido audivel.

Placa de montagem
Cobertura

im.

s oge7

[

Nucleo laminado

Bobina do motor

O lado primario do motor é composto por nucleo
laminado e bobina do motor. A bobina é inserida nas

ranhuras do nucleo. A secdo inteira é moldada com resina.

O lado secundario consiste de imas permanentes e placa
de montagem. Os imés permanentes sdo precisamente
posicionados e fixados sobre a placa de montagem, que
estédo localizados em ambos os lados do lado primério, e,
em seguida, cobertos com cobertura de SUS.

« Sistemas de montagem de
semicondutor

« Sistemas de limpeza de
bolacha

« Mdquinas de manufatura de
LCD

Sem cogging e
pequena flutuacao da
velocidade.

A auséncia de
estrutura de forca de
atracdo magnética
prolonga a vida util
dos guias lineares.

Placa de montagem),

fma
permanente

Resina moldada

Bobina do motor

O lado primario do motor consiste de bobina do

motor, sem nucleo laminado. A bobina é posicionada
precisamente sobre a base e moldada com resina.

O lado secundario consiste de imas permanentes e placa
de montagem. Os imés permanentes sdo precisamente
posicionados e fixados, um em frente ao outro, em uma
placa de montagem em forma de U.

« Sistemas de impresséo de tela

- Sistemas de exposicao de
escaneamento

« Sistemas de inspecao

+ Manuseio de material
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Servo Motores Lineares

Designagao de Modelo

X Série LM-H3

LM-H3P2A-07 P- [](Lado primario: bobina)
T Simbolo | Modelo de servo motor linear
BSSO LM-H3P2A-07P
- - — LM-H3P3A-12P
Simbolo | Velocidade méaxima [m/s] LM-H3P3B-24P
P 3.0 CSSo
LM-H3P3C-36P
Simbolo| Impulso continuo [N] LM-H3P3D-48P
07 70 LM-H3P7A-24P
12 120 ASSO LM-H3P7B-48P
L—eSimbolo|  Comprimento (nominal) [mm] 24 240 tm::g;g;i
A 128 36 360
B 224 48 480
C 320 72 720
D 416 96 960
Simbolo| Largura (nominal) [mm]
2 50
3 65
7 100

—— Lado primario (coil)

LM-H3S20-28 8- [](Lado secundario: ima)

;

Simbolo | Modelo de servo motor linear
LM-H3520-288
LM-H3520-384
LM-H3520-480
LM-H3520-768
LM-H3S30-288
LM-H3S30-384
LM-H3530-480
LM-H3530-768
LM-H3S570-288
LM-H3S570-384
LM-H3S570-480
LM-H3570-768

BSSO

Simbolo | Comprimento(hominal)[mm]
288 288 €SS0
384 384

Simbolo| Largura (nominal) [mm] 480 480

2 42 768 768
3 60 ASSO
7 95

—— Lado secundario (ima)
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MELSERVOJ4 e |

Designacao de Modelo
X Série LM-F
LM-FP2B-06 M-15S0 (Lado primario: bobina)

Simbolo Velocidade maxima [m/s]
M 2.0

Impulso continuo [N]

simbolo Resfriamento |Resfiamentoaliquido
06 300 600
Simbolo|  Comprimento(nominal)fmm] 12 600 1200
B 200 18 900 1800
D 530 24 1200 2400

F 770

Simbolo| Largura (nominal) [mm]
2 120
4 200

—— Primary side (coil)

LM-FS20-480-1SS0 (Lado secundario: ima)

Simbolo|  Comprimento (nominal) [mm]

480 480
576 576
Simbolo| Largura (nominal) [mm]
2 120
4 200

—— Lado secundario (ima)

3-4
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Servo Motores Lineares

Designagao de Modelo
X Série LM-K2
LM-K2P1A-01M -

- L]
T

(Lado primario: bobina)

Simbolo | Modelo de servo motor linear
LM-K2P1A-01M
LM-K2P1C-03M
LM-K2P2A-02M
LM-K2P2C-07M
1551 LM-K2P2E-12M
LM-K2P3C-14M

2551

Simbolo|  Veloddademaximalmys]
M 2.0

Simbolo| Impulso continuo [N]

01 120
02 240 LM-K2P3E-24M
L—eSimbolo | Comprimento (nominal) [mm] 03 360
A 138 07 720
C 330 12 1200
E 522 14 1440
24 2400
Simbolo| Largura (nominal) [mm]
1 54
2 74.5
3 114.5

—— Lado primario (bobina)

LM-K2S10-288- [](Ladosecundario:ima)

;

Simbolo | Modelo de servo motor linear
LM-K2510-288
LM-K2510-384

2SS1

LM-K2510-480
LM-K2510-768
Simbolo | Comprimento (nominal) [mm] LM-K2520-288
288 288 LM-K2520-384
384 384 LM-K2520-480
LM-K2520-768
Simbolo| Largura (nominal) [mm] 480 480 1551 S eaoaes

1 46 768 768 - -
2 61 LM-K2530-384
LM-K2530-480

3 101

LM-K2530-768

—— Lado secundadrio (ima)
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Designagao de Modelo

X Série LM-U2 (impulso médio)

LM-U2PAB-05M - Q_ (Lado primario: bobina)

Simbolo

Modelo de servo motor linear

Simbolo|  Veloddademéximalim/s] LM-U2PAB-0SM
M 20 0550 LM-U2PAD-10M
LM-U2PAF-15M
Simbolo| Impulso continuo [N] LM-U2PBB-07M
Simbolo | Comprimento(nomina){mm] 05 50 1550 LM-U2PBD-15M
B 130 07 75 LM-U2PBF-22M
D 250 10 100
F 370 15 150
22 225
Simbolo| Largura (nominal) [mm]
A 66.5
B 86.5
—— Lado primario (bobina)
LM-U2SA0-240- [](Ladosecundario:ima)
L Simbolo | Modelo de servo motor linear
Simbolo | Comprimento (nominal) [mm] LM-U25A0-240
»Simbolo | Largura (nominal) [mm] 240 240 0550 LM-U25A0-300
A 62 300 300 LM-U2SA0-420
B 82 420 420 LM-U2SB0-240
1SS0 LM-U2SB0-300
—— Lado secundario (ima) LM-U2SB0-420
X Série LM-U2 (grande impulso)
LM-U2P2B-40 M- [](Lado primario: bobina)
L Simbolo | Modelo de servo motor linear
Simbolo|  Veloddademéximalm/s] LM-U2P2B-40M
M 50 2550 LM-U2P2C-60M
LM-U2P2D-80M
Simbolo| Impulso continuo [N]
Simbolo | Comprimento (nominal) jmm] 40 400
B 286 60 600
C 406 80 800
D 526
—— Lado primario (bobina)
LM-U2S20-300- [](Lado secundario:ima)
L Simbolo | Modelo de servo motor linear
Simbolo | Comprimento (nominal) [mm] 2550 LM-U2520-300
300 300 LM-U2520-480
480 480

Lado secundario (ima)
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Servo Motores Lineares

Combinagdes de Servo Motor Linear e Servo Amplificador

Com servo amplificador MR-J4

Servo motor linear .
L : - Servo amplificador
Lado primario (bobina) Lado secundario (ima)
LM-H3520-288-BSS0, LM-H3520-384-BSS0,
LM-H3P2A-07P-B550 LM-H3520-480-B5S0, LM-H3520-768-B550 MR-J4-408
LM-H3P3A-12P-CSS0 MR-J4-40B
LM-H3P3B-24P-CSS0 LM-H3530-288-CSS0, LM-H3530-384-CSS0, MR-J4-70B
Série LM-H3P3C-36P-CSS0 LM-H3530-480-CSS50, LM-H3530-768-CSS0 MR-J4-70B
LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSS0 MR-J4-200B
LM-H3P7A-24P-ASS0 MR-J4-70B
LM-H3P7B-48P-ASS0 LM-H3570-288-ASS0, LM-H3570-384-ASS0, MR-J4-200B
LM-H3P7C-72P-ASS0 LM-H3570-480-ASS0, LM-H3570-768-ASSO MR-J4-2008
LM-H3P7D-96P-ASS0 MR-J4-3508
LM-FP2B-06M-1550 MR-J4-200B
s LM-FP2D-12M-1550 LM-F$20-480-1550, LM-F$20-576-1550 MR-J4-5008
L;{": LM-FP2F-18M-1550 MR-J4-700B
LM-FP4B-12M-1550 LM-FS40-480-1550, LM-FS40-576-1550 MR-J4-5008
LM-FP4D-24M-1550 MR-J4-700B
LM-K2P1A-01M-2551 LM-K2510-288-2551, LM-K2510-384-2551, MR-J4-40B
LM-K2P1C-03M-2551 LM-K2510-480-2551, LM-K2510-768-2551 MR-J4-2008B
serie LVROP2A 02NTES! LM-K2520-288-1551, LM-K2520-384-1551 MPReJa-708
LM LM-K2P2C-07M-1551 LM-K2520-480-1551, LM-K2520-768-1551 MR-J4-3508
LM-K2P2E-12M-1551 MR-J4-5008
LM-K2P3C-14M-1551 LM-K2530-288-1551, LM-K2530-384-1551, MR-J4-3508
LM-K2P3E-24M-1551 LM-K2530-480-1551, LM-K2530-768-1551 MR-J4-5008
LM-U2PAB-05M-0550 LM-U25A0-240-0550, LM-U25A0-300-0550 MR- J4-208
LM-U2PAD-10M-0SS0 LM-U2SA0-420-0550 MR-J4-40B
LM-U2PAF-15M-0550 MR-J4-40B
Séri LVPU2PBB-07MA1550 LM-U25B0-240-1550, LM-U25B0-300-1550 M#-Ja-208
erie - -240- , LM- -300- 2
Ll LM-U2PBD-15M-1550 LM-U25B0-420-1550 MR-J4-60B
LM-U2PBF-22M-1550 MR-J4-70B
LM-U2P2B-40M-2550 MR-J4-200B
LM-U2P2C-60M-2550 LM-U2520-300-2550, LM-U2520-480-2550 MR-J4-350B
LM-U2P2D-80M-2550 MR-J4-500B
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Combinagdes de Servo Motor Linear e Servo Amplificador

Com servo amplificador MR-J4W2

MELSERVOJ4 e |

Servo motor linear

Servo amplificador
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Lado primario (bobina) Lado secundario (ima) Modelo Eixo (Nota 1)
LM-H3520-288-BSS0, LM-H3520-384-BSS0, MR-J4W2-44B, MR-J4W2-778,
LM-H3P2A-07P-8550 LM-H3520-480-BSS0, LM-H3520-768-BSSO MR-J4W2-1010B /B
MR-J4W2-44B, MR-J4W2-778
LM-H3P3A-12P-CSS0 ’ ' A/B
Série LM-H3530-288-CSS0, LM-H3530-384-CSS0, MR-J4W2-1010B
LM-H3 LM-H3P3B-24P-CSS0 LM-H3530-480-CSS0, LM-H3530-768-CSS0 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
LM-H3P3C-36P-CSS0 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
LM-H3570-288-AS5S0, LM-H3570-384-ASS0,
LM-H3P7A-24P-ASS0 LM-H3570-480-ASS0, LM-H3570-768-ASS0 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
LM-K2510-288-2551, LM-K2510-384-2551, MR-J4W2-44B, MR-J4W2-778,
Série LM-K2PTA-0TM-2551 LM-K2510-480-2551, LM-K2510-768-2551 MR-J4W2-1010B A/B
LM-K2 LM-K2520-288-1551, LM-K2520-384-1551,
LM-K2P2A-02M-15S1 LM-K2520-480-1551, LM-K2520-768-1551 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
LM-U2PAB-05M-0550 MR-J4W2-22B, MR-J4W2-44B A/B
LM-U2PAD-10M-05S0 LM-U25A0-240-0550, LM-U2SA0-300-0550, m-jm;-?g?brrz-mwz-ns, A/B
LM-U25A0-420-0550 MR-J4W2-44B MR-J4W2-77B
Série N _ N " —HrD, VIR R
“MUo LM-U2PAF-15M-0550 MRJAW2-10108 A/B
LM-U2PBB-07M-1550 LMLU2SB0.240.1550, LMU2SB0.300.1550 MR-J4W2-22B, MR-J4W2-44B A/B
LM-U2PBD-15M-1550 LM-U2SB0-420-1550 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
LM-U2PBF-22M-1550 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
Com servo amplificador MR-J4W3
Servo motor linear Servo amplificador
Lado primario (bobina) Lado secundario (ima) Modelo Eixo (Nota2)
LM-H3520-288-BSS0, LM-H3520-384-BSS0,
Série LM-H3P2A-07P-B550 LM-H3520-480-BSS0, LM-H3520-768-BSSO MR-J4W3-4448 A/B/C
LM-H3 LM-H3530-288-CSS0, LM-H3530-384-CSS0,
LM-H3P3A-12P-CSS0 LM-H3530-480-C550, LM-H3530-768-CS50 MR-J4W3-444B A/B/C
Série LM-K2510-288-2551, LM-K2510-384-2551,
LM-K2 HM-K2PTA- 012551 LM-K2510-480-2551, LM-K2510-768-2551 MR-JaW3-4448 A/BIC
LM-U2PAB-05M-0550 | MLU2SA0.240.0550, LV-U2SA0.300.0550 MR-J4W3-222B, MR-J4W3-444B A/B/C
. LM-U2PAD-10M-0550 LM-U2SA0-420-0550 MR-J4W3-444B A/B/C
LM-U2 LM-U2PAF-15M-0550 MR-J4W3-444B A/B/C
LM-U25B0-240-1550, LM-U25B0-300-1550,
LM-U2PBB-07M-1550 LM-U25B0-420-1550 MR-J4W3-222B, MR-J4W3-444B A/B/C

Notas: 1.Eixo A e eixo B indicam os nomes dos eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinacao de servo motores esta disponivel, como servo motor rotativo para eixo A, e servo

motor linear ou motor de acionamento direto para eixo B. Consulte "Combinacées de Servo Amplificador Multi-eixos e Servo Motor" na pag. 1-5 neste catélogo.

2. Eixo A, eixo B e eixo C indicam os nomes dos eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinagao de servo motores esta disponivel, como servo motor rotativo para eixo A,
servo motor linear para eixo B e motor de acionamento direto para eixo C. Consulte "Combinagdes de Servo Amplificador Multi-eixos e Servo Motor" na pag. 1-5 neste catalogo.
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Servo Motores Lineares

Especificacbes da Série LM-H3

Lado primario LM.H3| P2A-07P- | P3A-12P- | P3B-24P- | P3C-36P- | P3D-48P- | P7A-24P- | P7B-48P- | P7C-72P- | P7D-96P-

(bobina) BSSO CSSo CSSo CSS0 CSSo ASSO ASSO ASSO ASSO
S.ervo motor Lado §20-288-BSS0 $30-288-CSSO S70-288-ASS0
linear modelo - 520-384-B5S0 $30-384-CSSO S70-384-ASSO

secunddrio LM-H3

(im3) §20-480-BS50 S30-480-CSSO S70-480-ASSO

$20-768-BS50 S30-768-CSSO S70-768-ASSO

Servo amplificador compativel |MR-J4- Consulte "Combinagoes de Servo Motor Linear e Servo Amplificador"
modelo MR-JAW_- nas pags. 3-7 e 3-8 neste catalogo.
Capacidade de alimentagao [kVA] 0.9 0.9 1.3 1.9 3.5 1.3 3.5 3.8 5.5
Método de resfriamento Resfriamento natural
Lyaults Continuo [N] 70 120 240 360 480 240 480 720 960

Méximo [N] 175 300 600 900 1200 600 1200 1800 2400
Velocidade maxima (Neta ) [m/s] 3.0
Forca de atracdo magnética [N] 630 1100 2200 3300 4400 2200 4400 6600 8800
Corrente nominal [A] 1.8 1.7 34 5.1 6.8 34 6.8 10.2 13.6
Corrente maxima [A] 5.8 5.0 9.9 149 19.8 9.6 19.1 28.6 38.1
Frequéncia de frenagem |MR-J4- [vezes/min] 175 95 108 78 300 108 308 210 159
regenerativa ot 2 MR-JAW_-  [vezes/min]| 173Mota3) | Q5 Nota4) 271 197 - 241 - - -

Carga recomendada para taxa de massa do motor

Maximo de 35 vezes a massa do lado primario do servo motor linear

Estrutura Aberto (Classificagao IP: IPO0)
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracao 49 m/s?
Lado primario (bobina) [kgl 0.9 1.3 23 33 43 2.2 3.9 5.6 73
288 mm/
pc: 0.7
Lado 384 mm/ 288 mm/pc: 1.0 288 mm/pc: 2.8
Massa secundario [kg] pc: 0.9 384 mm/pc: 1.4 384 mm/pc: 3.7
(im3) 480 mm/ 480 mm/pc: 1.7 480 mm/pc: 4.7
pc: 1.1 768 mm/pc: 2.7 768 mm/pc: 7.4
768 mm/
pc: 1.8

Notas: 1.A velocidade maxima do servo motor linear ou a velocidade nominal do encoder linear, o que for menor, ¢ o limite superior da velocidade do servo motor linear.

2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o servo motor linear, sem uma carga e uma op¢ao regenerativa, desacelera a partir da velocidade
maxima para uma parada. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor sera o valor da tabela/(m+1), onde m = Massa da carga/Massa do lado primério do motor (bobina).
Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operacdo abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado, em especial quando a velocidade de
funcionamento muda com frequéncia, ou quando a regeneragédo é constante (como em alimentagdes verticais). Selecione a opgao regenerativa mais adequada para o seu sistema
com o nosso software de selecao de capacidade. Consulte "Opcao regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] das opgoes regenerativas.

3. Este valor é aplicavel quando MR-J4W2-44B ou MR-J4W3-444B é usado. O valor é 942 para MR-J4W2-77B ou MR-J4W2-1010B.

4. Este valor é aplicavel quando MR-J4W2-44B ou MR-J4W3-444B é usado. O valor é 497 para MR-J4W2-77B ou MR-J4W2-1010B.
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Caracteristicas de Impulso da Série LM-H3 (Nota3)
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Servo Motores Lineares

Especificacbes da Série LM-F

Servo  |Lado primério (bobina) LM-F| P2B-06M-1550 | P2D-12M-1550 | P2F-18M-1550 | P4B-12M-1550 | P4D-24M-1550
motor linear -480- -480-
Servo amplificador compativel modelo MR-J4- Consulte "Combinagoes de Servo Motor Linear e Servo Amplificador” na pag. 3-7 neste catélogo.
Capacidade de alimentacao [kVA] 35 ‘ 55 ‘ 10 7.5 ‘ 18
Método de resfriamento Resfriamento natural ou resfriamento a liquido
Continuo (resfriamento natural) [N] 300 600 900 600 1200
Impulso Continuo (resfriamento a liquido) [N] 600 1200 1800 1200 2400
Maximo [N] 1800 3600 5400 3600 7200
Velocidade maxima (Neta ) [m/s] 2.0
Forca de atracdo magnética [N] 4500 9000 13500 9000 18000
Corrente nominal Resfiamentonatural [A] 4.0 7.8 12 7.8 15
Resfriamentoaliquido [A] 7.8 16 23 17 31
Corrente maxima [A] 30 58 87 57 109
Frequéncia MR-J4- Resfriamentonatural  [vezes/min] 348 264 318 393 169
de frenagem Resfiamentoalicuido  [vezes/min] 671 396 Sem limite 366 224
regenerativa N2 | \MR_JaW - [vezes/min] - - - - -
Carga recomendada para taxa de massa do motor Maéximo de 15 vezes a massa do lado primdrio do servo motor linear
Estrutura Aberto (Classificacdo IP: 1P00)
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (nao condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracao 49 m/s?
Lado primério (bobina) [kg] 9.0 18 27 14 28

Notas: 1. A velocidade méxima do servo motor linear ou a velocidade nominal do encoder linear, o que for menor, é o limite superior da velocidade do servo motor linear.
2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o servo motor linear, sem uma carga e uma opgao regenerativa, desacelera a partir da velocidade
méxima para uma parada. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor sera o valor da tabela/(m+1), onde m = Massa da carga/Massa do lado primario do motor (bobina).
Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operagao abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado, em especial quando a velocidade de
funcionamento muda com frequéncia, ou quando a regeneracédo é constante (como em alimentacdes verticais). Selecione a opc¢éo regenerativa mais adequada para o seu sistema
com o nosso software de selecao de capacidade. Consulte "Opg¢ao regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] das opges regenerativas.



Caracteristicas de Impulso da Série LM-F Nota2)
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Servo Motores Lineares

Especificacbes da Série LM-K2

Lado primario Ma| PTAOTM- | PIC-O3M- | P2A-02M- | P2C-07M- | P2E-12M- | P3C-14M- | P3E-24M-
(bobina) 2551 2551 1551 1551 1551 1551 1551
Servo motor 510-288-2551 520-288-1551 $30-288-1S51
linear modelo | Lado secundario LM-K2 $10-384-2SS1 $20-384-1SS1 530-384-1SS1
(ima) Nota4) $10-480-25S1 $20-480-1SS1 $30-480-1SS1
$10-768-2551 $20-768-15S1 $30-768-15S1
Servo amplificador compativel MR-J4- Consulte "Combinagées de Servo Motor Linear e Servo Amplificador"
modelo MR-JAW_- nas pags. 3-7 e 3-8 neste catalogo.
Capacidade de alimentagao [kVA] 0.9 3.5 1.3 5.5 7.5 5.5 7.5
Método de resfriamento Resfriamento natural
Lyaults Continuo [N] 120 360 240 720 1200 1440 2400
Méximo [N] 300 900 600 1800 3000 3600 6000
Velocidade maxima (Neta ) [m/s] 2.0
Forca de atracdo magnética [N] 0
Corrente nominal [A] 23 6.8 37 12 19 15 25
Corrente maxima [A] 7.6 23 13 39 65 47 79
Frequéncia de frenagem MR-J4- [vezes/min] 111 427 142 281 226 152 124
regenerativa Not22 MR-J4W_- [vezes/min]| 110 Mota3) - 355 - - - -

Carga recomendada para taxa de massa do motor

Méximo de 30 vezes a massa do lado primario do servo motor linear

Estrutura

Aberto (Classificagdo IP: 1P00)

Temperatura ambiente 0°C a 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracdo 49 m/s?
Lado primario (bobina) [kal 2.5 6.5 4.0 10 16 17 27
288 mm/pc: 1.5 288 mm/pc: 1.9 288 mm/pc: 5.5
Massa Lado secundario [kg] 384 mm/pc: 2.0 384 mm/pc: 2.5 384 mm/pc:7.3
(fima) 480 mm/pc: 2.5 480 mm/pc: 3.2 480 mm/pc: 9.2
768 mm/pc: 3.9 768 mm/pc: 5.0 768 mm/pc: 14.6

Notas: 1.A velocidade maxima do servo motor linear ou a velocidade nominal do encoder linear, o que for menor, é o limite superior da velocidade do servo motor linear.

2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o servo motor linear, sem uma carga e uma opgao regenerativa, desacelera a partir da velocidade
méxima para uma parada. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor sera o valor da tabela/(m+1), onde m = Massa da carga/Massa do lado primario do motor (bobina).
Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operagao abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado, em especial quando a velocidade de
funcionamento muda com frequéncia, ou quando a regeneragao é constante (como em alimentagdes verticais). Selecione a opgao regenerativa mais adequada para o seu sistema
com o nosso software de selecao de capacidade. Consulte "Opcao regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] das opgoes regenerativas.

3. Este valor é aplicavel quando MR-J4W2-44B ou MR-J4W3-444B é usado. O valor é 584 para MR-J4W2-77B ou MR-J4W2-10108B.

4. A série LM-K2 tem uma estrutura de contra-forca de atragdo magnética e requer pelo menos dois blocos de lado secundario idénticos (ima).




Caracteristicas de Impulso da Série LM-K2 (Nota3)
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Servo Motores Lineares

Especificacbes da Série LM-U2

Lado primario LM-U2 PAB-05M- | PAD-10M- | PAF-15M- | PBB-07M- | PBD-15M- | PBF-22M- | P2B-40M- | P2C-60M- | P2D-80M-
Servo (bobina) 0SS0 0SS0 0SS0 1SS0 1S5S0 1SS0 2SS0 2550 2SS0
motor linear L. SA0-240-0SS0 SB0-240-1SS0
modelo tar:; secundario LM-U2 SA0-300-0550 SB0-300-1550 gig:ﬁggjzzg
SA0-420-0SS0 SB0-420-1SS0
Servo amplificador MR-J4- Consulte "Combinagoes de Servo Motor Linear e Servo Amplificador"
compativel modelo MR-J4W_- nas pags. 3-7 e 3-8 neste catalogo.
Capacidade de alimentagao [kVA] 0.5 0.9 0.9 0.5 1.0 13 35 55 7.5
Método de resfriamento Resfriamento natural
Impulso Continuo [N] 50 100 150 75 150 225 400 600 800
Maximo [N] 150 300 450 225 450 675 1600 2400 3200
Velocidade maxima (Neta ) [m/s] 2.0
Forca de atragdo magnética [N] 0
Corrente nominal [A] 1.0 1.9 2.8 1.5 3.2 47 6.6 9.8 13.1
Corrente maxima [A] 2.7 55 83 4.5 8.9 13.7 26.7 40.3 53.7
Frequéncia de frenagem | MR-J4- [vezes/min]|Sem limite | Sem limite |Sem limite | Sem limite 3480 Sem limite 1820 2800 1190
regenerativa (Nota2) MR-JAW_-  [vezes/min]|Sem limite|Sem limite|Sem limite| 6030 |Sem limite |Sem limite - - -
Carga recomendada para taxa de massa do motor Méximo de 30 vezes a massa do lado primério do servo motor linear
Estrutura Aberto (Classificacao IP: IPO0)
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C(ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (nao condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gds corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragédo 49 m/s?
Lado primério (bobina)  [kgl]l 03 | 06 | 038 04 | o8 1.1 2.9 42 55
Massa Lado - 240 mm/pc: 2.0 240 mm/pc: 2.6 300 mm/pc: 9.6
s’ectmdano [kal 300 mm/pc: 2.5 300 mm/pc: 3.2 480 mm/pc: 15.3
(ima) 420 mm/pc: 3.5 420 mm/pc: 4.5

Notas: 1.A velocidade maxima do servo motor linear ou a velocidade nominal do encoder linear, o que for menor, ¢ o limite superior da velocidade do servo motor linear.
2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o servo motor linear, sem uma carga e uma op¢ao regenerativa, desacelera a partir da velocidade
maxima para uma parada. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor sera o valor da tabela/(m+1), onde m = Massa da carga/Massa do lado primério do motor (bobina).
Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operacdo abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado, em especial quando a velocidade de
funcionamento muda com frequéncia, ou quando a regeneracao é constante (como em alimentagdes verticais). Selecione a opgao regenerativa mais adequada para o seu sistema
com o nosso software de selecao de capacidade. Consulte "Opg¢ao regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] das opgoes regenerativas.




Caracteristicas de Impulso da Série LM-U2 (Nota3)
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Faixa de operagdo continua
|

1 2
Velocidade [m/s]

Notas: 1. : Para 3 fases 200V CA ou 1 fase
200V CA.
2. : Para 3 fases 200V CA.
3. Oimpulso cai quando a tensdo dealimentagdo
estd abaixo do valor especificado.



Servo Motores Lineares

Dimensodes do Lado Primario (Bobina) da Série LM-H3 (Nota1,2)

X LM-H3P2A-07P-BSSO

Fio de alimentacao (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
4 fios AWG 20 (padréao OD: 2.12 mm)
Comprimento efetivo: 400 mm

o 43+0.1
128 4005 2 ©0.7)
(Gomprimento efetivo g 32 (10.3)
210£10_ dofio) g 25)
(32) 32:03 32:03 32 |40) 3 49
~ Estrutura "
©© Terminal de ponta redonda 1]
P 72%_/, (1.25-4) o g %T
— —; —— — o o S
L hd hd b.d ]| [Tubo protetor Marca de fio 0 = bl =
(_J Terminal de ponta redonda
4o)| (1.25-4) ] ZZZZ2Z Lado secundario
3 parafusos M5 profund. 9 210£10 ) g”
(para montagem do lado primario) — y Fio de termistor (G1, G2): azul S
400 5" 2 fios AWG 20 2
(Comprimento (padrao OD: 2.12 mm) £
efetivo do fio) Comprimento efetivo: 400 mm 3
~
[Unidade: mm]
Fio de alimentagéo (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
4 fios AWG 16 (padréo OD: 2.7 mm)
Comprimento efetivo: 400 mm
a0 S 43+0.1
L 400 5 07)
= 33 (103)
(A) M (erro de passo cumulativo: +0.3) 32 210410  dofio) E 25)
64+03 |40) 3 ] 49
~
5 Terminal de ponta redonda -‘
T 1.25-4) -
. I = Y Al L
H |7
o [ \\ I T
wn| n f
‘ Tubo protetor Marca de fio ©of N 1
o [ 1 J R L LU
g Q) gl |e
X Terminal de
ponta redonda B )
Parafuso B-MS profund. 9 ’ o(j% (1.25-4) S kadosecundirio
- + 2
(para montagem do lado priméario) 200" i
(Comprimento £
efetivo do fio) 3 [Unidade: mm]
~
Fio de termistor (G1, G2): azul a = P
2 fios AWG 20 Modelo Dimensbes variaveis
(padrao OD: 2.12 mm) L M A B
Comprimento efetivo: 400 mm
LM-H3P3A-12P-CSSO 128 64 32 2x2
LM-H3P3B-24P-CSSO 224 2x64=128 64 2x3
LM-H3P3C-36P-CSSO 320 4x 64 =256 32 2x5
LM-H3P3D-48P-CSSO 416 5% 64 =320 64 2x6
Fio de alimentacao (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
4 fios AWG 14 (padréo OD: 3.12 mm)
Comprimento efetivo: 400 mm
° 48+0.1
L 400"%° = 0.7)
(Comprimentoefetivo 2 32 (15.3)
M (erro de passo [0 dofio s ©s)
(A) cumulativo: £0.3) 32 (40) 3 (9.9)
~ NEstrutura
| Terminal de ponta redonda
o T é;) W 9| g i
o O—¢ — T I
m Jubo protetor i 1‘ ‘
=] [
I !
& Tubo protetor ||
) 6 6 g s wl\ | g
b T T 2 Eae
i Tubo protetor ‘ “ |
o L L Tubo protetor ] “ ‘
Te | d ta redond; I .
- + A oy depomarssonde | 4 L [Unidade: mm]
g 3
= © g q = Yo
Fio de termistor (61, G2): azul 8 v Modelo Dimensées varidveis
(40)| (_J 2 fios AWG 20 Y s zzzz7 L M A B
f fund — (padrao OD: 2.12 mm) 8 4 Lado
f:;:aunizi;?g;ig:i;?a&: Srimirio) 210+10 Comprimento efetivo: 400 mm & secunddrio | EM-H3P7A-24P-ASSO 128 64 32 3x2
4005’ E LM-H3P7B-48P-ASSO 224 2x64=128 64 3x3
(Comprientoefeavo 3 LM-H3P7C-72P-ASSO 320 | 4x64=256 32 3x5
e fio) ~
LM-H3P7D-96P-ASSO 416 5x64 =320 64 3X6

Notas: 1. Fios de alimentacao, aterramento e termistor ndo tém uma vida de dobra longa. Fixe os fios guiados a partir do lado primério (bobina) a uma parte mével para evitar que os fios
sejam submetidos a dobra repetitiva.
2. O raio minimo de dobra do fio é igual a seis vezes o diametro total padrao do fio.
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Dimensées do Lado Secundario (Iima) da Série LM-H3

X LM-H3520-384-BSS0

X LM-H3520-288-BSS0
X LM-H3S520-768-BSS0

X LM-H3520-480-BSS0

B-05.8 (para montagem do lado secundério)

[Unidade: mm)]

[ . ,103%02
(24) M (erro de passo cumulativo: +0.2) 24102 (54) 49
4802 Marca'N"
& e
% & e % % & o W I—F
AN ] 3 o JIL o
/ ) J 4 " ’
& & I = ) = & & & 5 I
7 g N}
Cobertura de 5US B-04.8 (para montagem do lado secundario)
5.4 ou mais curto (altura da cabega do parafuso)
[Unidade: mm)]
Dimensées variaveis
Modelo
L M B
LM-H3520-288-BSSO 288 5x 48 =240 2x6
LM-H3520-384-BSS0 384 7 x 48 =336 2x8
LM-H3520-480-BSS0 480 9 x 48 =432 2x10
LM-H3520-768-BSS0O 768 15x48=720 2x16
X LM-H3530-288-CSS0 X LM-H3530-384-CSSO X LM-H3530-480-CSSO
X LM-H3530-768-CSS0
L3, 10.3+02
(24) M (erro de passo cumulativo: +0.2) 24402 (5.4) 4.9
4802 Marca "N" )
" =
- - ~ - ~ - > RE!
% & ¢ & % & ¥ .
g I A
T T f T \y T T T T ’ J’*‘, o
< < & < < & < & 25
g @ s3
Cobertura de SUS =
5.4 ou mais curto (altura da cabega do parafuso)

Dimensées varidveis
Modelo
L M B
LM-H3530-288-CSSO 288 5x 48 =240 2x6
LM-H3530-384-CSSO 384 7 X 48 =336 2x8
LM-H3530-480-CSSO 480 9x48 =432 2x10
LM-H3530-768-CSSO 768 15x48 =720 2x16
X LM-H3S70-288-ASS0 X LM-H3S70-384-ASS0 X LM-H3S70-480-ASS0
X LM-H3S70-768-ASS0
L 153102
(24) M (erro de passo cumulativo: +0.2) 24402 &4 29
48+0.2 Marca "N" )
- o - o
A : T
o)
§ N
/ - y U
s 4 cs cs cs 4 4 o E
s a T
Cobertura de SUS < 5.4 0u mais curto
(altura da cabega do parafuﬁbnidade: mml
B-5.8 (para montagem do lado secundario) Dimensdes variaveis
Modelo
L M B
LM-H3570-288-ASS0 288 5x 48 =240 2X6
LM-H3570-384-ASS0 384 7 x48 =336 2x8
LM-H3570-480-ASS0 480 9 x 48 =432 2x10
LM-H3570-768-ASS0 768 15x48 =720 2x16
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Servo Motores Lineares

Dimensodes do Lado Primario (Bobina) da Série LM-F Nota1,2)
X LM-FP2B-06M-15S0 X LM-FP2D-12M-1SS0 X LM-FP2F-18M-1SS0

Cabo de termistor
(2PNCT-2 cores, padrao OD: 9 mm)
Parafuso B-M8 profundidade 10 Conector de alimentacao

(para montagem do lado priméario) D/MS3106A18-10P
+100
L 1000 % ) 70501 ©05) Chave

(s55)  Merrode passo cumulativo: £0.5) / 75

g 50 (19.5) E (aterramento)
kS 31 Lado secundario
80+0.5 £ —
3
. . T J e LS ) A
S Ké — -
"L ] o ] el
2 3 s | sl s
3 p ] 3 g “ 1 ‘ 2| 2 Conector de termistor
1 i D/MS3106A145-9P
= o ® el Ty Hi
) 4 - ch
= + b T | o) ol S e
— gl =
3 = Rc1/4
(15) 40 M 60 15 n
£
80 >
3
Cabo de alimentacao - B
-o- o o -] E» B (2PNCT-4 cores, Cabo OD: 12.5 mm)
@
[Unidade: mm)]
Dimensées variaveis
Modelo L m B
LM-FP2B-06M-1SS0 290 2x80=160 2x3
LM-FP2D-12M-1SS0 530 5x 80 =400 2x6
LM-FP2F-18M-1SS0 770 8 x 80 =640 2x9
X LM-FP4B-12M-1S50 X LM-FP4D-24M-1SS0
Cabo de alimentagio
(2PNCT-4 cores, padrao OD: 17 mm)
Parafuso B-M8 profundidade 10 Jos0n ©5) Conector de alimentagao
(para montagem do lado primério) ° P - D/MS3106A24-22P
; : 50 (195) Chave
(55) M (erro de passo cumulativo: £0.5) / 75 E 31 Lado
= secundario E(@terramento)
80+0.5 / 2l —
5 : : 7 7 ‘ é H —
@ o ® © © g +O | A
9 |
: L
8 @ @ @ @ ) g ¢ P— g o
m ©- %} ' ‘ = & Conector de termistor
g $ ‘ ‘ D/MS3106A145-9P
- @ @ B @ ol @ oy H : Chave
S O
o <+ <+ & <+ <+ <+ i -
(15) 40 M 60 gl = RaA polaridade)
80 £
: 3 B
Cabo de termistor <
w:[———— & o - o -o- & T  (PNCT-2cores, padrao OD: 9 mm)
:g. —D—O
[Unidade: mm]
Dimensobes varidveis
Modelo T M B
LM-FP4B-12M-1SS0 290 2x80=160 3x3
LM-FP4D-24M-1SS0 530 5x80=400 3x6

Notas: 1.Cabos de alimentagdo e termistor ndo tém uma vida de dobra longa. Fixe os cabos guiados a partir do lado primério (bobina) a uma parte mével para evitar que os cabos sejam
submetidos a dobra repetitiva.
2. O raio minimo de dobra do fio é igual a seis vezes o diametro total padrao do fio.

3-19



Dimensdes do Lado Secundario (Ima) da Série LM-F

X LM-FS20-480-1SS0

X LM-FS20-576-1SS0

B-09
(para montagem do lado secundario)
Lo
X 195
(48) M (erro de passo cumulativo: +0.2) 48+0.2
Marca "N"
96+0.2 — (10.5) 9
o
| | | - 2
o 4L
X S S— A S — T
KK - 8
2
I I I >> | /! I
¢ == S ¢ & ,
35 = \%2
(24) K 24
2x2 parafusos M8
Molde (epoxy) (para pendurar)
[Unidade: mm)]
Dimensées variaveis
Modelo
L M B K
LM-FS20-480-15S0 480 4x96 =384 2x5 432
LM-FS20-576-1550 576 5% 96 =480 2Xx6 528
X LM-FS40-480-1SS0 X LM-FS40-576-1SS0
B-09
Lo (para montagem do lado secundario)
=2 195
(48) M (erro de passo cumulativo: +0.2) 48+0.2 Marca "N" 105) 9
L 96+0.2
{ e
I I I 2
O-n 4L
= S—— i — =
| | | | L/
S S S— ; i
s 2 <
(24) K 24
Molde (epoxy) 2x2 parafusos M8
(para pendurar)
[Unidade: mm]
Dimensées variaveis
Modelo
L M B K
LM-FS40-480-1550 480 4x96 =384 2x5 432
LM-FS40-576-1550 576 5% 96 =480 2x6 528
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Servo Motores Lineares

Dimensodes do Lado Primario (Bobina) da Série LM-K2 MNeta1,2)

X LM-K2P1A-01M-2SS1 X LM-K2P1C-03M-2SS1

Fio de alimentagéo (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo

(0.6)

Comprimento efetivo: 300 mm Lado secundario
L 300° 54 =
(Comprimento efetivodofio) _ g
(155) M (erro de passo cumulativo: £0.3) 265 50 s 2-Co5
@ 48+0.2 15 Terminal de ponta redonda &
8 = 8
1254 < — -
i AN |
Parte de
(E=
== 3 —
\\ o Y . S . 2
9 Iz @ DB @ @ Iz Tubo de PVC Marca de fio 2 : “ ?l 3l ¥
Ros < i

x
i : ' !
/ \ Y \_Terminal de ponta redonda

Molde (omitido)

- N -
" (1.25-4) b ¥ g H1
& Parafuso B-M6 profundidade 7 40 ” A /) 9
t do lado priméri 2 1
(para montagem do lado primario) S X ] = S w
e ~
46 =
(6) K 17 300%°
(Comprimento efetivo do fio) 55£0.1 Vista detalhada de X

Fio de termistor (G1, G2): preto i .
2 fios AWG 20 (padrao OD: 2.12 mm) [Unidade: mm]

Comprimento efetivo: 300 mm e Dimensées variaveis Fio de alimentagao/aterramento
L M K B H1 H2 Tamanho Padrdao OD
LM-K2P1A-01M-2SS1 138 2x48=96 115 2x3 3 3.50u+longo | AWG 20 212
LM-K2P1C-03M-25S1 330 6x 48 =288 307 2x7 1.5 2.50u+longo | AWG 16 2.7

X LM-K2P2A-02M-1SS1 X LM-K2P2C-07M-1SS1 X LM-K2P2E-12M-1SS1

Fio de alimentacéo (U,V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
Comprimento efetivo: 300 mm

Molde (omitido)

Lado secundario
430
L 300% 745
(Comprimento efetivo dofio) - @
(15.5) M (erro de passo cumulativo: £03) 265 50 = 8
@ —
I 48+02 15 Terminal de ponta redonda ‘é thijjijé
// A—m— \ Parte de
H I i @ montagem
B} \\ & & i g | o8 \
5 ~N| Fe
§ & @ @ ) @ @ \ Tubo de PVC Marca de fio 2 | ‘ R g w
o G 0 s
s
miw S !
// \ & Terminal de ponta redonda ! ‘ H
i (1.25-4) = I~ -
n Parafuso B-Mé6 profundidade 7 40 15 = g
R (para montagem do lado primario) h— — f M & 3
2 N 5
(6) K 17 3005° © o E 350u+longg
(Comprimento efetivo do fio)
Fio de termistor (G1, G2): preto 76.5+0.1 Vista detalhada de X
2 fios AWG 20 (padrao OD: 2.12 mm) [Unidade: mm]
Comprimento efetivo: 300 mm
Model Dimensdes variaveis Fio de alimentacao/aterramento
odelo
L M K B Tamanho Padrao OD
LM-K2P2A-02M-15S1 138 2x48=96 115 2x3 | AWG16 2.7
LM-K2P2C-07M-1SS1 330 6 x 48 =288 307 2x7 AWG 14 312
LM-K2P2E-12M-1SS1 522 10 x 48 = 480 499 2x11 ’
X LM-K2P3C-14M-1SS1 X LM-K2P3E-24M-1SS1
Fio de alimentagéo (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo .
Comprimento efetivo: 300 mm Lado Molde (omitido)
L 300 5° 1145 '
(Comprimento efetivo do fio C %(
(15.5) M (erro de passo cumulativo: +0.3) 265 50 Terminal [ 7/ — @
< S
4802 15 ] dedpor;ta a i I gl ] S
redonda &| |\ T————— 4 e
// o] @4 - - — N
@ QL / [
] ; é@% Parte de
& A\ o & o o s| | montagem
3 H0-0-0-0\0-0-60-00-0-00-BO000 area de o o ol
Q@ CAYACAUACAUAC A AT ALY Tubo de PVC Marca de fo 8|8 2
RO O RO O £
o Terminal
de ponta
/) ) redonda .
v Parafuso B-M6 profundidade 7 40 15 01259 S e sl = B
& (para montagem do lado primério) | — = g X_/ ;, % _
© K 17 3005 -~ g 3
Fio de termistor (G1, G2): preto (Comprimento efetivo do fio) 101 2z 5 350u+longo
2 fios AWG 20 (padréo OD: 2.12 mm) Teson
Comprimento efetivo: 300 mm — Viota detalnada de X
ista detalhada de
[Unidade: mm]
Model Dimensdes variaveis Fio de alimentacao/aterramento
odelo
L M K B Tamanho Padrao OD
LM-K2P3C-14M-1SS1 330 6 x 48 =288 307 2x7 AWG 14 112
LM-K2P3E-24M-1SS1 522 10 x 48 = 480 499 | 2x11 )

Notas: 1. Fios de alimentacéo, aterramento e termistor ndo tém uma vida de dobra longa. Fixe os fios guiados a partir do lado primario (bobina) a uma parte mével para evitar que os fios
sejam submetidos a dobra repetitiva.
2. O raio minimo de dobra do fio é igual a seis vezes o diametro total padrao do fio.
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Dimensdes do Lado Secundario (Ima) da Série LM-K2

X LM-K2S10-288-2551
X LM-K2S10-768-2SS1

X LM-K2510-384-2SS1 X LM-K2S10-480-25S1

0

Marca "s"

L.o2
(24) M (erro de passo cumulativo: +0.3) 24403
148403 Marca"s" EN &« & MM
1 B-06 +0.1 ou mais curto (Nota 1)
Tf (para montagem do lado secundério) .
Marca "N" [ ‘:“/Marca S|
r7s Ny 4 o
L 9 () & W o & ¢ v
0
Qg,‘f’ ;\;\narca " Vista detalhada das extremidades do lado secundario
174
=
(5.4) 12
1 i 1 ©) ]
t + + A
s p 2 [Unidade: mm]
I " = R
Dimensées variaveis
// Modelo

w o L M B

LM-K2510-288-2551 288 5x48 =240 6

LM-K2510-384-2551 384 7 x48 =336 8

LM-K2510-480-2551 480 9x48 =432 10

LM-K2510-768-2551 768 15x48 =720 16

X LM-K2520-288-1SS1
X LM-K2520-768-1SS1

X LM-K2520-384-1SS1 X LM-K2520-480-1S5S1

0
Loz

(24)

M (erro de passo cumulativo: £0.3) 24403

48403 Marca S’

C S T e

B-06

. +0.1 ou mais curto (Nota 1)

(para montagem do lado secundario)
Marca "N"

Marca "S"

s & (1

-]
& W o & o i

"B ENe B

wer AL 3
Marca s o N Vista detalhada das extremidades do lado secundario
< Marca "N"
17.4
(5.4) 12
% : : S
g -
v U [Unidade: mm]
// Dimensées varidveis
) Modelo
o & L M B
LM-K2520-288-1551 288 5x 48 = 240 6
LM-K2520-384-1551 384 7 x 48 =336 8
LM-K2520-480-15S1 480 9x48 =432 10
LM-K2520-768-1551 768 15x48 =720 16
X LM-K2S30-288-1551 X LM-K2S30-384-1SS1 X LM-K2S30-480-1SS1
X LM-K2S30-768-1SS1
L3
(16) M (erro de passo cumulativo: £0.3) 1603
oA Qe
32:03 809 Marca*s" 5 & NJ Marca "N'
14 (para montagem do lado secundario) +0.1 ou mais curto (Nota 1)
177 ¢ Marca "N" Ti Marca "S"
S A
N Vista detalhada das extremidades do lado secundario
294
Marca "s" 9 Marca M (5.4) 24
! ‘ ‘ S T
T f I = Aol
' L
[Unidade: mm]
@ .z . Dimensbes variaveis
@ L M B
LM-K2530-288-1551 288 8x32=256 9
- LM-K2530-384-15S1 384 11x32=352 12
= LM-K2530-480-15S1 480 14x32=448 15
=
- & LM-K2530-768-15S1 768 23x32=736 24

Notas: 1.0 desvio longitudinal do lado secundério deve estar dentro de + 0,1 mm.
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Servo Motores Lineares

Dimensodes do Lado Primario (Bobina) da Série LM-U2 (Neta1,2)

X LM-U2PAB-05M-0SS0 X LM-U2PAD-10M-0SS0 X LM-U2PAF-15M-0SS0

L

5+0.3 M (erro de passo cumulativo: +0.3) (5)
Parafuso B-M4 profundidade 7 60203
(para montagem do lado ”
primrio) 5 FoS
2 (@] O O O O
o Py
Marca de fio 18.5+0.2 =)

Fio de alimentagao (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
Comprimento efetivo: 400 mm, Terminal de ponta redonda (0.5-4)

Fio de termistor (G1, G2): preto
(0.45) 245 (0.45)

2 fios AWG 26 (padréo OD: 1.58 mm)
05 05 Comprimento efetivo: 400 mm, Terminal de ponta redonda (0.5-4)
- 2 me | /
i LL, Ol @ @ @ ®
FT
= ! ' a 210+10
3 __| Lado I 12 20079
gy sio 11 b
S| secundario | ] Comprimento alle @ @ ® ® [Unidade: mm]
(L efetivo de fio) Dimensées variaveis Fio de alimentagao/aterramento
Cl Modelo
‘*ﬁ L M B Tamanho Padrao OD
08 o8 LM-U2PAB-05M-0SS0 130 260 =120 2x3
®.7) 8.7) LM-U2PAD-10M-0SSO 250 4 % 60 =240 2x5 AWG 26 1.58
254 LM-U2PAF-15M-0SS0 370 6 % 60 =360 2x7

X LM-U2PBB-07M-1SS0 X LM-U2PBD-15M-1SS0 X LM-U2PBF-22M-1SS0

L

5:03 M (erro de passo cumulativo: £0.3) (5)

Parafuso B-M4 profundidade 7 80103

(para montagem do lado b

primario) o
g]:%

Fio de alimentagao (U, V, e W): preto, Fio de aterramento (E): verde/amarelo
Comprimento efetivo: 400 mm, Terminal de ponta redonda (0.5-4)

Fio de termistor (G1, G2): preto

0o g/

18.5+0.2 =
Q|

CJOR-

Marca de fio

(0.45) 245 (0.45)

2 fios AWG 26 (padrao OD: 1.58 mm)
cos <05 Comprimento efetivo: 400 mm, Terminal de ponta redonda (0.5-4)
=Ll /
i Ol ®» @ ® @
IREE
_ | b 0"
3 RRE 3
EIe 2™ :
A I RS (Comprimento
£/ lado | 1 efetivo de fio)
secundario 1} | | .
— Lr Q] Gl ] Q] ] Q] [Unidade: mm)]
T Dimensoes variaveis Fio de alimentacao/aterramento
ST 64 Modelo L m B T h Padrio 0D
S amanho adrao
(08) (0.8)
©7) /(8 ) LM-U2PBB-07M-1SS0 130 2x60=120 2x3
.7) .7
254 LM-U2PBD-15M-15S0 250 4 x 60 = 240 2x5 AWG 26 1.58
- LM-U2PBF-22M-15S0 370 6 % 60 =360 2x7

X LM-U2P2B-40M-2SS0 X LM-U2P2C-60M-25S0 X LM-U2P2D-80M-2SS0

L

23403 M (erro de passo cumulativo: +0.3) (23)
Fio de alimentacao (U, V, e W): preto, Parafuso B-M6 profundidade 8 60+0.3
)V, e W): 3 "
Fio de aterramento (E): verde/amarelo (para montagem do lado ‘ -
Comprimento efetivo: 400 mm, primario) © & Y & Foy oY
Terminal de pontaredonda (LM-U2P2B-40M-2550: 1.25-4)
(LM-U2P2C-60M-2550: 2-4) M O o o ° o o o o ° o O /
X -80M-2550: 2- 5
(LM-U2P2D-80M-2550: 2-4) % & Py Py o Py N
0.9 49 09) Marca de fio 38+02 a
cos €05 N
- Jel s i
[ 50
Lado 210£10
% secundério a8 40073
Ey «© (Comprimento
= efetivo de fio) ® ] ]
/
L
& Fio de termistor (G1, G2): preto
~ 2 fios AWG 24 (padrao OD: 1.74 mm) [Unidade: mm]
= Comprimento efetivo: 400 mm, .
09) ©09) Terminal de ponta redonda (1.25-4) Dimensdes varidveis Fio de alimentacao/aterramento
{09) 09 Modelo -
18.5) 12) (18.5) L M B Tamanho Padrao OD
(50.8) LM-U2P2B-40M-2550 286 4 x 60 =240 2x5 AWG 16 2.7
LM-U2P2C-60M-25S0 406 6 x 60 =360 2x7
AWG 14 3.12
LM-U2P2D-80M-25S0 526 8 x60=480 2x9

Notas: 1. Fios de alimentacao, aterramento e termistor ndo tém uma vida de dobra longa. Fixe os fios guiados a partir do lado primério (bobina) a uma parte mével para evitar que os fios
sejam submetidos a dobra repetitiva.
2. O raio minimo de dobra do fio é igual a seis vezes o diametro total padrao do fio.
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Dimensdes do Lado Secundario (ima) da Série LM-U2

X LM-U2SA0-240-0SS0 X LM-U2SA0-300-0SS0 X LM-U2SA0-420-0SS0

L
~ Marca "N"
3 Parafuso B-M5 profundidade 8 (lado de tras) Marca"s"
o (para montagem do lado secundério),
- H H H H H H H H H hs
£\ W S &
= H H H H H H H H H Hv
Marca "s" / 60+0.3 N Marca
87 (8.7) 15 M (erro de passo cumulativo: +0.3) (45)
3 g
2 parafusos M5 profuntiidade 6
(para aterramento)
> & © €]
(&) 554 | B6perfurado, 45 K as)
- 10 rebaixo, profundidade 6.2 60403 2
S
(para ’;‘9"‘:99“‘ dolado 30 N (erro de passo cumulativo: £0.3) 30)
secundario)
[Unidade: mm] &
w
Dimensées variaveis S
Modelo °
L M B K N =
LM-U2SA0-240-0SSO 240 3x60=180 4 180 3x60=180 %
LM-U2SA0-300-0SSO 300 4 % 60 =240 5 240 4 x 60 =240 @
LM-U2SA0-420-0SSO 420 6 x 60 =360 7 360 6 x 60 =360 -
=]
3
=
X LM-U2SB0-240-1SS0 X LM-U2SB0-300-1SS0 X LM-U2SB0-420-1SS0 Q
L
m Marca "N"
g Parafuso B-M5 profundidade 8 (lado de tras) | Marca "s"
o (para montagem do lado secundario),
- H H H H H (CH H H H H /H ES/
© o k-3
HH W H HO) T H H H H H HM
R Narcarn
87 ©7) 15 M (erro de passo cumulativo: £0.3) 45)
" g
2 parafusos M5 profunditiade 6
(para aterramento)
2% © @ ©
& 8.6 perfurado, 45 K as)
24 10 rebaixo, profundidade 6.2 60£03 2
&
(para montagem do lado ivo: .
secundtio) 30 N (erro de passo cumulativo: +0.3) (30) [Unidade: mm]
Dimensées variaveis
Modelo
L M B K N
LM-U2SB0-240-1SS0 240 3x60=180 4 180 3x60=180
LM-U2SB0-300-1SS0 300 4 x 60 = 240 5 240 4 x 60 =240
LM-U2SB0-420-1SS0 420 6% 60 =360 7 360 6% 60 =360
L
Marca "N" Marca "s"
N 0O ][ S
i 1 1 1 [\(\ 1 f f f 1
} I | | | /1/1 | I I I | .
138
185 \ (185) Moo’/ M/
) g
»© & H©—©
2 parafusos M6
< 08 profundidade 6 60+0.3 b
(para aterramento) 15 K as) i
60 N (erro de passo cumulativo: +0.3) (60)
B-6.6 perfurado, 11 rebaixo, idade 25 [Unidade: mm]
(para montagem do lado secundario) Dimensdes variaveis
Modelo
L N B K
LM-U2520-300-2SS0 300 3x60=180 4 270
LM-U2520-480-2SS0 480 6 x 60 =360 7 450
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Servo Motores Lineares

Lista de Encoders Lineares Nota )

Comprimento

Tipo de encoder . - Velocidade de medicao Método de
. Fabricante Modelo Resolucao . . . R
linear nominal Neta2) | efetiva maximo comunicagao
(Nota 3)
SR77 2040 mm
Magnescale Co., Ltd. 0.05 um/0.01T um 33 m/s Tipo de dois fios
SR87 3040 mm
AT343A 2.0m/s 3000 mm
0.05 pm
AT543A-SC 2.5m/s 2200 mm
AT545A-SC 20 um/4096 2.5m/s 2200 mm
) . (Aprox. 0.005 pm) . o
Tipo absoluto Mitutoyo Corporation ST741A Tipo de dois fios
0.5 um
ST742A
4.0m/s 6000 mm
ST743A
0.1 um
ST744A
Renishaw RESOLUTE RL40M 1 nm/50 nm 4.0m/s 10000 mm Tipo de dois fios
LC 493M 2040 mm i i
Heidenhain 0.05 um/0.01T pm 3.0m/s Tipo deNqu?tro fios
LC 193M 4240 mm (Nota 4)
SR75 2040 mm
SRES 0.05 pm/0.01 pm 33 m/s 3040
Magnescale Co., Ltd. SL710 + PLIOT-RM/ mm Tipo de dois fios
+ -
RHM 0.1 um 4.0m/s 100000 mm
Tipo incremental RGH26P 5um 4.0m/s
Renishaw RGH26Q 1um 3.2m/s 70000 mm Tipo de dois fios
RGH26R 0.5 um 1.6 m/s
LIDA 485 + EIB 392M 30040 mm i i
Heidenhain 20 um/16384 40 m/s Tipo de quatro fios
LIDA 487 + EIB 392M (Aprox. 1.22 nm) 6040 mm (Nota 4)

Notas: 1.Contate o fabricante do encoder linear pertinente para obter detalhes sobre o ambiente de funcionamento e as especificacoes do encoder linear, tais como temperatura ambiente,
resisténcia a vibracao e classificacao IP.
2. A velocidade nominal do encoder linear é aplicavel quando o encoder linear é usado com servo amplificador da série MR-J4. Os valores podem diferir das especificagdes dos

fabricantes.

3. O comprimento é especificado pelos fabricantes do encoder linear. O comprimento maximo do cabo de encoder entre o encoder linear e o servo amplificador é de 30 m.
4. Para o sistema de controle de loop totalmente fechado, use o encoder linear do tipo de dois fios. Os tipos de quatro fios ndo podem ser usados.
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Selecionando o Servo Motor Linear

X O servo motor linear deve ser escolhido de acordo com a finalidade da aplicagao.

Selecione o servo motor linear ideal apds compreender completamente as caracteristicas das guias, dos encoders lineares e dos servo motores lineares.
X A velocidade maxima é de 3.0 m/s para série LM-H3, e de 2.0 m/s para séries LM-F, LM-K2 e LM-U2.

Note que a velocidade méxima pode nao ser alcancada, dependendo do encoder linear selecionado.

Exemplo de Dimensionamento de Servo Motor Linear

X A fim de selecionar um servo motor linear adequado, é necessario calcular o impulso méximo necessério durante a aceleracado/desaceleracéo
e o impulso de carga efetiva continua de acordo com as especificagdes da maquina e os padrdes operacionais. Aqui, o servo motor linear é
selecionado de acordo com os padrdes operacionais de aceleracao/desaceleracao lineares.

1. Critério de selecao

(1) Configuragoes

_> Massa de carga M1 =20kg

Carga Massa do lado primério (bobina) do servo motor linear M2 kg
Lado secundario (ima) - . . , .
do servo motor linear Lado primario (bobina) (Determinado depois que o motor é selecionado.)

&
do servo motor linear Aceleracio a =144m/s i
Desaceleracap d =144m/s 3
Forga resistiva (incluindo friccao, desequilibrio e corrente de cabo)  Ff = N ¥
(2) Padrdes de operacao (Determinado depois que o motor é selecionado.) %
/ \ / Velocidade de alimentagao V =18m/s §
W\ Ciclo de operagdo to =25
Tempo de aceleragéo t1 =0.125s
Fma )) Tempo de velocidade constante t2 =0.75s
[ Trma Tempo de desaceleracio t3s =0.125s
o o o Eficiéncia mecanica h =1.0
I | Coeficiente de friccao p =0.020 (foriron)
1 ciclo to ]

2. Método de selecao de servo motor linear (valor teérico)
(1) Selecione um servo motor linear
Das séries de servo motor linear que sdo adequados a sua aplicacdo ou maquina, selecione um servo motor linear com taxa de massa de carga para o
lado primario (bobina) igual ou menor do que a carga recomendada para a taxa de massa do motor.
Para série LM-H3: 35 vezes Mo > M1/M2
Selecione servo motores lineares que satisfagam a férmula acima, por exemplo, LM-H3P2A-07P-BSS0, LM-H3P3A-12P-CSS0 e LM-H3P3B-24P-CSSO0.
Calcule impulsos durante a aceleracdo e desaceleracéo, e impulso de carga efetiva continua para cada servo motor linear selecionados em (1).
A seguir, um exemplo de calculo para LM-H3P3B-24P-CSS0.
(2) Calcule o impulso necessério
Forca resistiva
M =M1 +M2=223kg
Ff=p-(M-9.8 + Forca de atracdo magnética [N]) (quando se considera apenas a friccdo) = 48.4 N
Impulso durante a aceleracéo e a desaceleracéo
Fma=M-a+Ff=369.5N
Fmd=-M-d +Ff=-272.7N
Impulso de carga efetiva continua
Frms :ija2 «t1+Ffaet2+ Fmd2-t3) /to=1186N

(3

=

Verifique o servo motor linear selecionado.
Frms/h < Impulso continuo [N] do servo motor linear selecionado.
Fma/h < Impulso maximo [N] do servo motor linear selecionado.
Se os critérios acima nao forem satisfeitos, selecione um servo motor linear de classe maior e recalcule.

Resultado
Selecione o seguinte:
Servo motor linear: LM-H3P3B-24P-CSS0

Servo amplificador: MR-J4-70B
Notas: 1. Ataxa de 35 vezes é aplicavel para a série LM-H3. Selecione um servo motor linear com a taxa de massa de 30 vezes ou menos para a série LM-K2 ou LM-U2, e 15 vezes ou
menos para a série LM-F.

S

O software de selegao de capaadade (MRZJWB»MOTSZ1 11E) faz todos os célculos para vocé. O software de
selecdo da capacidade estd disponivel para download gratuito. Contate o seu escritério de vendas local par:
obter mais detalhes.

* MRZJW3-MOTSZ111E versao de software C5 ou posterior é compativel.
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Servo Motores Lineares

3. Determinando o nimero de blocos do lado secundario (ima)

O numero de blocos do lado secundario (ima) é determinado em fungédo da distancia total calculada a partir da seguinte equagdo Mo22:

(O comprimento total do lado secundario alinhado (ima)) > (Distancia de alimentacdo maxima) + (Comprimento do lado primario (bobina))
Notas: 1. Mantenha o erro de passo cumulativo dos furos de parafusos de montagem dentro de + 0,2 mm. Quando dois ou mais lados secundarios (imas) estao alinhados, espagos
podem existir entre cada bloco do lado secundario (imé), dependendo do método de montagem e do nimero de blocos do lado secundario.

Lado primario (bobina) Lado primario (bobina)

A 1\

! 1 ! ]

[ — T

' ' Comprimento

Coil length dabobina

12 Distancia de alimentacdo maxima 12

I ! ! |

| Distancia minima do lado secundario (ima) Mo |

! Lado secundario (ima) l !

- . . . . . . . [ 1 |
[
'
| Lembrete |
[ ——>,

2. A série LM-K2 tem uma estrutura de contra-forca de atracao magnética e requer pelo menos dois blocos idénticos de lado secundario (imd). Portanto, o nimero total de lados
secundarios necessarios € igual a duas vezes o nimero determinado a partir da equacéao.

4. Selecionando a opgao regenerativa

A tabela a seguir mostra a energia carregada no capacitor do servo amplificador e a eficiéncia inversa do servo motor linear.
A energia consumida por um resistor regenerativo é calculado como se segue:

Energia regenerativa P [W] = {-Fmd - (ts - Speed/2) - (Eficiéncia inversa/100) - Carga de capacitor}/to

Selecione uma opc¢éo regenerativa adequada na medida do necessario para manter a energia regenerativa consumida abaixo da poténcia regenerativa
mostrada na tabela a seguir:

Poténcia Poténcia regenerativa toleravel da opgao regenerativa [W]
Servo Cargado | Eficiéncia regenerativa MR-RB (o3
Amplificador | capacitor | inversa |toleraveldoresistor — —— ——
- Ul %] regenerativo 032 12 30 3N 31 32 50 5N 51
incorporado [W] 40Q 400 13Q 90 6.7Q 400 13Q 90 6.7Q
MR-J4-20B 9 75 10 30 100 - - - - - - -
MR-J4-40B 11 85 10 30 100 B - — - - - B
MR-J4-60B 11 85 10 30 100 - - - - - - -
MR-J4-70B 18 85 20 30 100 - - - 300 - - -
MR-J4-200B 36 85 100 - - 300 - - - 500 - -
MR-J4-350B 40 85 100 - - - 300 - - - 500 -
MR-J4-500B 45 920 130 - - - - 300 - - - 500
MR-J4-700B 70 920 170 - - - - 300 - - - 500

Notas: 1. Certifique-se de resfriar a unidade a forca com uma ventoinha (92 mm x 92 mm, o fluxo de ar minimo: 1.0 m3/min). A ventoinha deve ser providenciada pelo usuario.
2. Para selecionar uma opcao regenerativa para MR-J4W_-B, consulte o "Manual de Instrugdes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para obter detalhes.
3. Consulte "Opgao Regenerativa" neste catalogo para obter detalhes sobre a opgao regenerativa.
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Motores de Acionamento Direto

Motores de Acionamento Direto

Linhas de Produto

Diametro | Diametro |Velocidade|Velocidade
Séries de Motores de externo do| do eixo nominal | maxima
. X Torque
Acionamento Direto motor vazado

[mm] [mm] | [/min] | [r/min] 10 N-m 100 N-m 1000 N-m

ari i i ;

Série TM-RFM 2 6 } } }

| | |

Non?inal i i

0130 620 200 500 i i i

6 ! 18 ! !

| |

e ;

! 3 3

I I I

6 | 18 | |

! | |

Nominal i i

| |

2180 247 200 500 | 1 |

-8 54 | 3

| | |

| | |

i i i

112 72 | |

| | |

i Nominal i

| | |

2230 262 200 500 | | |

3 36 1 216 3

| |

| Maximo |

3 ! 3

| | |

| 40 | 240 |

| |

i Nominal i

6330 0104 100 200 i j i

! 1120 720 |

| | |
; -

| | |
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Caracteristicas

MELSERVOJ4 e |

Os motores de acionamento direto Mitsubishi, com tecnologias de desenho estrutural de alto nivel, oferecem uma solugdo servo de alto desempenho.
O motor alcanga densidade de torque muito alta devido as nossas mais recentes tecnologias de desenho magnético e de enrolamento. Ainda,
o encoder absoluto/incremental de 20-bit (1.048.576 pulsos/rev) permite extrema preciséo. O desenho de perfil baixo do motor contribui para a
construgao compacta e um baixo centro de gravidade para uma maior estabilidade da méaquina.
+ 12 tipos de motores com faixas de diametro externo de 130 mm a 330 mm
« Grandes faixas de eixo vazado, de 20 mm a 104 mm de diametro
- Alto torque a baixa velocidade - faixas de torque a partir de 6 Nem a 720 Nem
- Sem folga - o acionamento direto alcanca operacdo precisa e menor tempo de estabilizacdo
- Sem necessidade de elementos de transmissao, tais como caixa de engrenagens e correias - isto oferece uma operagao suave com menos

ruido audivel

« Compativel com sala limpa

Torque nominal

Torque méximo

Classificacao IP

Caracteristicas

Exemplos de Aplicagao

[Nem] [Nem] (Nota 1)
Three types
2,4,6 6,12,18 P42
Three types
6,12,18 18,36, 54 P42
- Dispositivos de fabricacéo de
Indicado para operagdes de alto torque e semiconductor
. P ) perag q - Dispositivos de fabricacéo de
baixa velocidade. . Lo
cristal liquido
« Ferramentas de maquina
Three types
12,48,72 36, 144, 216 P42
Three types P42
40, 120, 240 120, 360, 720

Notas: 1. Os conectores e 0 espago entre o rotor e o estator estao excluidos.
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Motores de Acionamento Direto

Designagao de Modelo

TM-RFM [

_D%

Simbolo | Velocidade nominal [r/min]

10 100
Série de motor de . Didmetro externo do motor [mm] 20 200
acionamento direto Simbolo (Dimensdes damoldura)
—eSimbolo| Torque nominal [N-m] ¢ 0130
E 2180
002 2 G 230
004 4 ) 2330
006 6
012 12
018 18
040 40
048 48
072 72
120 120
240 240

Combinagdes de Motor de Acionamento Direto e Servo Amplificador

Com servo amplificador MR-J4

Motor de acionamento direto Servo amplificador

TM-RFM002C20 - - - MR-J4-20B
TM-RFM004C20 - - - MR-J4-40B
TM-RFM006C20 TM-RFMOO6E20 - - MR-J4-60B

- TM-RFMO12E20 TM-RFM012G20 | TM-RFM040J10 MR-J4-70B

- TM-RFMO18E20 - - MR-J4-100B

TM-RFM048G20
- - TM-RFM072G.20 TM-RFM120J10 MR-J4-350B
- - - TM-RFM240J10 MR-J4-500B

Com servo amplificador MR-J4W2

Motor de acionamento direto servo amplificador
Modelo Eixo (Nota1)
TM-RFM002C20 - - - MR-J4W2-22B, MR-J4W2-44B A/B
TM-RFM004C20 - - - MR-J4W2-44B, MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
TM-RFM006C20 TM-RFMOO06E20 - - MR-J4W2-77B, MR-J4AW2-1010B A/B
- TM-RFMO12E20 TM-RFM012G20 TM-RFM040J10 MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B A/B
- TM-RFMO18E20 - - MR-J4W2-1010B A/B
Com servo amplificador MR-J4W3
Motor de acionamento direto servo amplificador
Modelo Eixo (Nota2)
TM-RFM002C20 MR-J4W3-222B, MR-J4W3-444B A/B/C
TM-RFM004C20 MR-J4W3-444B A/B/C

Notas: 1. Eixo A e eixo B indicam os nomes dos eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinagéo de servo motores esta disponivel, como servo motor rotativo para eixo A, e servo
motor linear ou motor de acionamento direto para eixo B. Consulte "Combinacées de Servo Amplificador Multi-Eixos e Servo Motor" na pag. 1-5 neste catalogo.
2. Eixo A, eixo B e eixo C indicam os nomes dos eixos do servo amplificador multi-eixos. Qualquer combinagao de servo motores esté disponivel, como servo motor rotativo para eixo A,
servo motor linear para eixo B e motor de acionamento direto para eixo C. Consulte "Combinagdes de Servo Amplificador Multi-Eixos e Servo Motor" na pag. 1-5 neste catélogo.
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Especificacbes da Série TM-RFM

Motor de acionamento diretomodelo TM-RFM 002C20 004C20 006C20 006E20 012E20 018E20

Servo amplificadores MR-J4- Consulte "Combinagdes de Motor de Acionamento Direto e Servo Amplificador" na pag. 4-3 neste

compativeis modelo MR-J4W_- catdlogo.

iametro extern motor

I(?:Iiamee:sg:s :a mootljlc;)ura())to mm] 2130 0180

Capacidade de alimentacgao ™ [kVA] 0.25 0.38 0.53 0.46 0.81 1.3

Taxa de operacdo |Saida nominal (W] 42 84 126 126 251 377

continua Torque nominal [N-m] 2 4 6 6 12 18

Torque méaximo [Nem] 6 12 18 18 36 54

Velocidade nominal [r/min] 200

Velocidade méxima [r/min] 500

\,:erc:rf;ia,'\c,j; instantanea [r/mini 575

Iixni i:;pc(:st?:joa torque (kW/s] 37 96 16.1 49 129 218

Corrente nominal [A] 13 2.1 3.2 3.2 3.8 59

Corrente maxima [A] 3.9 6.3 9.6 9.6 12 18

Frequéncia MR-J4- [vezes/min]|  Sem limite 5830 2950 464 572 421

defrenagem

regenerativa 2 MR-J4W_- [vezes/min] Sem limite 5620 Sem limite 2370 1430 1050

Momento de inércia J [x 10 kg-m?] 10.9 16.6 224 74.0 11 149

Carga recomendada para taxa de inércia do

motor (Nota 50 vezes ou menos

Precisao absoluta [s] +15 ‘ +12.5

Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 20-bit ** (resolugao: 1048576 pulsos/rev)

Classe de isolacao 155 (F)

Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificagdo IP: 1P42) (Nota2)
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (nao condensante)

Intern m luz dir 1);

AT AT sem gas corrosivo, gas inflama:[\?el,cr)u(ésveoa dli-:- c':jleg:[?)g(:)i:;c:u respingos de 6leo ou dgua
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragdo " X:49 m/s?Y: 49 m/s?

Classe de vibragao V107

Carga Carga de [N-m] 225 70

permissivel de MEETE

rotor "® Carga axial [N] 1100 3300

Massa [kg] 5.2 6.8 8.4 11 15 18

Notas: 1. Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
2. Os conectores e 0 espago entre o rotor e o estator estao excluidos.

Consulte "Anotagdes para Especificacbes do Motor de Acionamento Direto" na pag. 4-7 neste catalogo para os asteriscos 1a 7.
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Especificacbes da Série TM-RFM

Direct drive motor model TM-RFM 012G20 048G20 072G20 040J10 120J10 240J10
Servo amplificadores MR-J4- Consulte "Combinagdes de Motor de Acionamento Direto e Servo Amplificador" na pag. 4-3 neste
compativeis modelo MR-J4W_- catalogo.

iametro extern motor

(Ddiameentsg:s :iea moo(IJIc;)ura())tO [mm] 0230 0330

Capacidade de alimentacao ' [kVA] 0.71 2.7 38 1.2 34 6.6

Taxa de operagao Saida nominal [W] 251 1005 1508 419 1257 2513

continua Torque nominal [Nem] 12 48 72 40 120 240

Torque méaximo [Nem] 36 144 216 120 360 720

Velocidade nominal [r/min] 200 100

Velocidade maxima [r/min] 500 200

\;er(r’rfl'ialseel nstantanea [r/min] 575 230

IZX; i‘i;pc‘:sgrc"joa torque (kW/s] 6.0 375 593 94 409 914

Corrente nominal [A] 3.6 11 16 43 1 19

Corrente maxima [A] 11 33 48 13 33 57

Frequéncia MR-J4- [vezes/min] 202 373 251 125 281 171

defrenagem

regenerativa "2 MR-J4W_- [vezes/min] 507 - - 313 - -

Momento de inércia J [x 10 kg-m?] 238 615 875 1694 3519 6303

Carga recomendada para taxa de inércia do

motor Mo 50 vezes ou menos

Precisao absoluta [s] +12.5 ‘ +10

Detetor de velocidade/posicao Encoder absoluto/incremental de 20-bit "3 (resolu¢do: 1048576 pulsos/rev)

Classe de isolacao 155 (F)

Estrutura Totalmente fechado, resfriamento natural (Classificacdo IP: 1P42) (Nota2)
Temperatura ambiente 0°Ca 40 °C (ndo congelante), armazenamento: -15 °C a 70 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 80 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)

Intern m luz dir 1);

AT A1 sem gas corrosivo, gas inflamét\?el,:((;/eoa due c'()jles,ti):;::c:u respingos de 6leo ou dgua
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragéo " X:49 m/s?Y: 49 m/s? X:24.5 m/s?Y: 24.5 m/s?

Classe de vibragao V107

Carga Carga de [N-m] 93 350

permissivel de TETELE

rotor "® Carga axial [N] 5500 16000

Massa [kg] 17 38 52 48 85 150

Notas: 1. Contate o seu escritério de vendas local se a carga da taxa de inércia do motor excede o valor na tabela.
2. Os conectores e 0 espago entre o rotor e o estator estao excluidos.

Consulte "Anotagdes para Especificacbes do Motor de Acionamento Direto" na pag. 4-7 neste catalogo para os asteriscos 1a 7.
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Caracteristicas de Torque da Série TM-RFM Nota4)

TM-RFM002C20 (Nota1.2.3

Torque [Nem]
N

Faixa de operagao de curta
duragdo

N SN
Faixa de ~so
-
operagao continua
L

—_——

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFMOO6E20 (Neta 1.2.3

24

Torque [Nem]
]

duragao

Faixa de operacéo de curta

N
Faixa de e

= P hal
operagao continua

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFM012G20 Nota1,2,3)

Torque [N-m]
N
o

40

w
o

N

Faixa de .
= . --i-
operagao continua
1

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFM040J10 tota .23

m]

Torque [N-|

160

N
oS

~
Faixa de operacads,
de curta duracédo VW

80

40

~s

; <
Faixa de S
= . =)
operagéo continua
1

100 200
Velocidade [r/min]

TM-RFM004C20 (Nota1,2,3)

16

Torque [Nem]

TM-RFMO12E20 (Neta1.2,3)

48
_ 36
€
Z
v 24
g
S

12

Faixa de operacdo de curta
duragao

N SK
Faixa de Seo
= . -
operagdo continua

—_——

250 500
Velocidade [r/min]

Faixa de operagao
de curta duragdo

. SN
Faixa de S

—_——

-
operagao continua

TM-R

250 500
Velocidade [r/min]

FM048G20 (Nota 1

160

l

Faixa de operagao
de curta duragdo

Faixa de
operagao continua
L

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFM120J10 (Neta D

400

w
(=3
S

F

de curta duragao

aixa de operagao,

Torque [Nem]
N
o
o

(=3
S

Faixa de
operagao continua
1

100 200
Velocidade [r/min]

TM-RFM006C20 (Nota1.2.3

24

Faixa de operacao de curta
duracéo

Torque [Nem]
S

N SN
Faixa de S~o
= " -
operagao continua

—_—

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFMO18E20 MNeta

72

W
S

Faixa de operagao de curta
duragéo

Torque [Nem]
w
(=)

=S

Faixa de
operagao continua

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFM072G20 Nota D

240 l

Faixa de operacao
de curta duragéo

Faixa de
operagao continua
1

250 500
Velocidade [r/min]

TM-RFM240J10 teta

800

o
S
S

Faixa de operacao,
de curta duragéo

Torque [Nem]
EN
o
o

200—
Faixa de
operagdo continua
O 1
100 200
Velocidade [r/min]
Notas: 1. : Para 3 fases 200V CA.
2. ====: Para1fase 230V CA.
3. — : Para 1fase 200V CA.

Esta linha é desenhada apenas onde
difere das outras duas linhas.
4. O torque cai quando a tensao de alimentagéo é
inferior ao valor especificado.
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Motores de Acionamento Direto

Precisao de Maquina de Motor de Acionamento Direto

A precisdo de maquina relacionada com o rotor do motor de acionamento direto (eixo de saida) e a instalacdo é indicada abaixo:

Item Posicdo de medicao Precisdo [mm]
Runout da superficie flange sobre o rotor (eixo de saida) a 0.05
Runout de didmetro exterior de encaixe da superficie do flange b 0.07
Runout do rotor (eixo de saida) C 0.04
Runout da extremidade do rotor (eixo de saida) d 0.02

[ATalA] (A1d]

Xlb|A ]

Anotacdes para Especificacdes do Motor de Acionamento Direto

* 1. A capacidade de alimentagéo varia de acordo com a impedancia da fonte de alimentagao.

* 2. A frequéncia de frenagem regenerativa mostra a frequéncia permissivel quando o motor de acionamento direto, sem uma carga e uma op¢ao regenerativa, desacelera a partir da
velocidade maxima para uma parada. Quando a carga é conectada, no entanto, o valor seré o valor da tabela/(m+1), onde m = Momento de inércia da carga/Momento de inércia do
motor de acionamento direto. Quando a velocidade de operacao excede a velocidade nominal, a frequéncia de frenagem regenerativa é inversamente proporcional ao quadrado
de (velocidade operacional/velocidade nominal). Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operagéo abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha
cuidado, em especial quando a velocidade de funcionamento muda com frequéncia, ou quando a regeneragao é constante (como em alimentacdes verticais). Selecione a opgao
regenerativa mais adequada para o seu sistema com o nosso software de selecdo de capacidade. Consulte "Opc¢ao Regenerativa" neste catdlogo para a poténcia regenerativa toleravel
[W] das opgoes regenerativas.

. Certifique-se de conectar as seguintes opgdes para o sistema de deteccao de posicao absoluta.

« MR-J4: bateria (MR-BAT6V1SET) e unidade de armazenamento de posicao absoluta (MR-BTASO1)
« MR-J4W_: estojo de bateria (MR-BT6VCASE), bateria (MR-BAT6V1) X 5 pcs, e unidade de armazenamento de posicao absoluta (VR-BTASO1).
Consulte " Manual de Instru¢oes do Servo Amplificador MR-J4-_B" ou "Manual de Instrugoes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para obter detalhes.

* 4. Em ambientes em que o motor de acionamento direto é exposto a vapor de dleo, 6leo e/ou agua, um motor de acionamento diretode especificacdo padrao pode nao ser utilizavel.
Contate o seu escritdrio de vendas local para obter mais detalhes.

. A direcao de vibragao é mostrada no diagrama abaixo. O valor numérico indica o valor maximo do componente.

Y

-— 1 .

*

w

*

wn

s

O desgaste ocorre com mais frequéncia no rolamento quando o motor de acionamento direto para. Assim, mantenha o nivel de vibracao em aproximadamente metade do valor admissivel.

. A seguir, exemplos de célculo de cargas axiais e de momento para o rotor (eixo de saida) do motor de acionamento direto. As cargas axiais e de momento deve ser mantidas iguais ou
inferiores ao valor admissivel.

*

o

Carga
F (Forca exterior) LF (Forca exterior) F (Forga exterior) :
! - Diametro externo do . -
! | Dimensao A
Carga Carga L I ] motor [mm] il
! ! Rolamento [ < (Dimensées da moldura)
: [<— Motor : I<— Motor c-tc-3 2130 191
‘ [<— Motor .
| | | | ‘ | 2180 20.2
. o 7 2230 244
330 325
Carga axial Carga axial Carga axial = Massa de carga
=F + Massa de carga =F + Massa de carga Carga de momento =F x (L + A)
Carga de momento
=FxL

* 7.V10 indica que a amplitude do motor de acionamento direto em si é de 10 pm ou menos. A seguir, mostra-se a postura de montagem e a posicdo de medicao do motor de
acionamento directo durante a medi¢ao:

Posicao de medicao




TM-RFM Series Dimensions Nota 1.2

X TM-RFM002C20, TM-RFM004C20, TM-RFM006C20

130

111.5

N

B—

L 6 parafusos M5 profund. 8
5 29 3.5
12 3

= = ~

< n| o

0 _9lSIN| ™
- | —

51%|5| 2
S
O

Conector de encoder
RM15WTRZB-12P(72)

| L

[ 1 62

Conector de alimentagao
CE05-2A145-2PD-D

Conector de alimentagao
Lado do eixo de saida—

4 furos de montagem @9
Use parafusos de cabeca
hexagonal.

17

Vista detalhada de A

Modelo Dim.e’znséo
variavel L
TM-RFM002C20 585
TM-RFM004C20 755
TM-RFM006C20 92.5

[Unidade: mm)]

X TM-RFMO06E20, TM-RFMO012E20, TM-RFMO018E20

136.5

6 parafusos M5 profund. 8

0° hexagonal.

©178h7

141.9

Conector de encoder
RM15WTRZB-12P(72)

=
T,

B

Conector de alimentacao
CE05-2A14S5-2PD-D

Conector de alimentagao
Lado do eixo de saida—

4furos de montagem 014
Use parafusos de cabega

Modelo Dian?nséo

variavel L
17 TM-RFMOOGE20 62
Vista detalhada de A TM-RFMO012E20 83
TM-RFMO18E20 104

[Unidade: mm)]

Notas: 1. Para dimensées sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoes reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensoes indicadas. Faga proviséo para as dimensoes

reais no projeto de uma maquina.
2. Indica rotor.



Motores de Acionamento Direto

Dimensoes da Série TM-RFM (Nota1,2)
X TM-RFMO012G20, TM-RFM048G20, TM-RFM072G20

6 parafusos M5 profund. 10 4furos de montagem 014
Use parafusos de cabeca

5 | 29 s [53 hexagonal.
[J230 20 A3
‘ ]
) ‘
I
& ‘ ]
'\V
H— 4 — — |- — — e
~ T ~
I ol & | ]
1 TS N e T 8 g s s
] ha L S}
|
1'2 ‘
0 W |1as ]| [ ]
© N === |
- ¥ ‘
T
2x2 parafusos M10 profund. 19.5

—
Conector de encoder H

RM15WTRZB-12P(72) Conector de alimentacdo
lt CE05-2A18-T0PD-D =+ i

———
(1 Jas| | | 215
| 70

|
|
i w O (PE)
T
|
‘ % ‘
' l N =
v U | Modelo Dlmuensao
variavel L

Conector de alimentacao
Lado do eixo de saida—— TM-RFMO012G20 69
16 19.5 TM-RFM048G20 144
TM-RFM072G20 194

Vista detalhada de A

=]

[Unidade: mm]

X TM-RFM040J10, TM-RFM120J10, TM-RFM240J10

L 4furos de montagem 218
s |34 ; 6 parafusos M8 profund. 13 Use parafusos de cabeca
M 60° hexagonal.
[J330 25 s
T T
|
. | '
hd |

~ ~
< | S| | =| ©
=] | SN . N P— | S T Yo B )
N - o o m
P> o el & | ®
Al . 3
|
4 ]
N | v
=) 17
g mat ‘ ]
|
L. | ;
2x2 parafusos M12 — T
B— | ‘ profund. 25.5
S, & F %
Conector de encoder J : s 1
RM15WTRZB-12P(72) 17 | 32.5=[

Conector de alimentagao

E} %
E_T: CE05-2A22-22PD-D
L
1
B

(TM-RFM040J10, TM-RFM120J10)

|
Dimensoées variaveis
Modelo
L KA

CE05-2A32-17PD-D
(TM-RFM240J10) Conector de alimentagao
Lado do eixo de saida—> 31 TM-RFM040J10 88.5 254
|165 Vista detalhada de A TM-RFM120J10 162.5
TM-RFM240J10 2735 2548

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para dimensdes sem tolerancia, aplica-se a tolerancia geral. As dimensoes reais pode ser de 1 mm a 3 mm maiores do que as dimensoes indicadas. Faga proviséo para as dimensoes

reais no projeto de uma maquina.
2. Indica rotor.



Exemplo de Dimensionamento de Motor de Acionamento Direto

1. Critério de Selecao

(1) Configuragoes

¢ D > Massa da mesa w =19kg
! | Diametro da mesa de rotacao Dr =300 mm
| oo oo | | Angulo de rotacio por ciclo q =270 deg
Tempo de posicionamento to =Dentrode 045 s

Motor de Acionamento Direto
(motor AD)

(2) Velocidade do motor de acionamento direto

q 60
No =
77360 X (o-to-1)
270 60
- -2 i
360 © (0.45-0.125-0.1) 00 v/min

ts: Tempo de estabilizacdo. Aqui assumido como 0.1 s.

(3) Padréo de operacao

Velocidade
[r/min]
200 = =7
0 Tempo [s]
0.125 0.125 0.1
tpsa tpsd ts
to 0.45
1 ciclo tr 2.0

2. Selecionando o motor de acionamento direto
(1) Momento de inércia da carga

b= X D2 x W

% (300 x 103)? x 19 =0.214 kg-m?

|- o=

(2) Torque requerido para acelerar/desacelerar carga

Ta= X ( 2p ><No)+tp

2p
B 0.214 x 200
- 9.55 x 0.125
= 359N-m

(3) Selecione um motor de acionamento direto

Critério de selecdo
Torque de carga durante a aceler/desaceler., Torque max do motor AD
Momento de inércia da carga, JR x Momento de inércia do motor AD
Jr: Carga recomendada para taxa de inércia do motor

Selecione o seguinte motor de acionamento direto para atender aos

critérios acima.
TM-RFMO18E20 (torque nominal: 18 Nem, torque max.: 54 N.m,
momento de inércia: 149 x 104 kg-m?)

Ciclo de operagdo
Torque de carga

Tempo de aceleragdo/desaceleracdo  tp=tpsa=tpsd =0.1255s

tr =20s
To =0Nem

(4) Torque de aceleracao/desaceleragdo

Torque requerido durante aceleracao
(Ju+Jm) X No

Tma = T 955 X the =383 Nem

Jw: momento de inércia do motor AD

Torque requerido durante desaceleragcao

. Ui+Jw) X No
Tid = 055 X tha - 38.3 Nem

O torque exigido durante a aceleragdo/desaceleracao deve ser

igual ou menor do que o torque max. do motor AD.

(5) Torque de carga efetiva continua

/ Tma2 X tpsa + T2 X tc+ Tmd? X tpsd
Tms= ¢
f

=13.5Nm

te=to-ts- tpsa - tpsd

O torque da carga efetiva continua deve ser igual ou menor do que

o torque nominal do motor AD.

(6) Padréo de torque

Torque
[N-m]
383 2 a
/ /
/
’ \
0 Tempo [s]
0.125 | 0.1 0.125 | 0.1

383 -—————

20

(7) Resultado

Selecione o seguinte:
Motor de acionamento direto: TM-RFMO018E20
Servo amplificador: MR-J4-100B

[Software de selecdo de capacidade
O software de selecdo de capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) faz todos os calculos
para vocé. O software de selecdo da capacidade esté disponivel para download
gratuito. Contate o seu escritério de vendas local para obter mais detalhes.

* MRZJW3-MOTSZ111E versao de software C5 ou posterior é compativel.
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Servo amplificador

“ I: Aplicavel

Cabos e Conectores para Servo Motores
Configuracdes de Cabo Basicos para Servo Motores | | [ . 5-1
Exemplo de Configuragao para Servo Motores | | N T 5-3
Produtos no Mercado para Servo Motores | | [ 5-13
Cabos e Conectores para Servo Amplificadores
Exemplo de Configuracao para MR-J4-B I N (o 5-17
Exemplo de Configuracdo para MR-J4W_-B N PO 5-18
Exemplo de Configuragcao para MR-J4-A I PO 5-19
Exemplo de Configuracao para MR-J3-D05 | | I PO 5-23
Produtos no Mercado para Servo Amplificadores | | [ PO 5-24
Unidade Légica de Seguranca | | I PR 5-25
Opcao Regenerativa | | I PO 5-27
Bateria I I PO 5-29
Estojo de Bateria e Bateria N (o 5-29
Unidade de Armazenamento de Posi¢ao Absoluta | I 5-30
Bloco de Terminal de Juncao | [ | 5-31
Filtro de Ruido de Radio | I [ e, 5-32
Filtro de Ruido de Linha | | I PO 5-32
Filtro de Ruido de Dados | | I PO 5-32
Supressor de Oscilacdo | | [ | 5-32
Filtro EMC | | [ 5-33
Reator de Melhoria de Fator de Poténcia | | [ 5-34
Software de Suporte de Servo | | [ s 5-36
Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais | | I PO 5-38
Tabela de Converséao de Unidade | | I PO 5-45
B | :MR-J4NIEYa 700B  :MR-J4W2-22B a 1010B/MR-J4W3-2228B, 44fM : MR-J4-10A a 700A

* Consulte a pag. 5-45 neste catalogo para converséo de unidades.

Opcoes/Equipamentos Periféricos




Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Configuragdes de Cabos Bésicos para Servo Motores

Os cabos e conectores opcionais necessarios variam dependendo do tipo de servo amplificador e a série de servo motor.
Consulte as tabelas a seguir para as opg¢oes necessarias.

Selecionando op¢des para servo motor

Utilize os cabos nas tabelas a seguir.
Para as descri¢cdes dos cabos, consulte os numeros relevantes em cada lista.

Lista de referéncia

Capacidade Servo motor - — - —
Cabo de encoder Cabo de alimentagao de servo motor|Cabo de freio eletromagnético Mot
. Coluna A na lista de cabo de Coluna A na lista de cabo de freio
HG-KR(B) Coluna A na lista de cabo de encoder | . - "
Pequena alimentacéo de servo motor eletromagnético
capacidade . Coluna A na lista de cabo de Coluna A na lista de cabo de freio
P HG-MR(B) Coluna A na lista de cabo de encoder | . . "
alimentacao de servo motor eletromagnético
Média . Coluna B na lista de cabo de Coluna B na lista de cabo de freio
. HG-SR(B) Coluna B na lista de cabo de encoder | _,. - -
capacidade alimentacao de servo motor eletromagnético

Notas: 1.Um cabo de freio eletromagnético é requerido apenas para o servo motor com freio eletromagnético.

Lista de cabo de encoder

Sl Classif. |P (Nota 1) I?lregao et Vida de dobra Modelo Referéncia Nota
de cabo saida do cabo
Em direcao |Vida de dobra
MR-J3ENCBL_M-AT-H
10mou aoladoda |longa - pég. 5-8
:’;e”"; pes carga Padréo MR-J3ENCBL_M-AT-L
ipo de — -
conexéo Em direco  Vidadedobra |\ 13encp moao-H ,
direta) opostaao  |longa pag. 5-8
lado da carga |Padrao MR-J3ENCBL_M-A2-L
Emn direcs Vida de dobra | Dois tipos de cabos séo requeridos:
m AIeCa0 ionga MR-J3JCBLO3M-A1-L, MR-EKCBL_M-H )
ao lado da — - - pag. 5-8
carga Padrio Dois tipos de cabos sao requeridos:
P20 MR-J3JCBLO3M-A1-L, MR-EKCBL_M-L
A Emn direcs Vida de dobra | Dois tipos de cabos sao requeridos: Selecione um desta
omosl;eggo longa MR-J3JCBLO3M-A2-L, MR-EKCBL_M-H sosg |t
Excedendo Ia%o da carga | Padro Dois tipos de cabos sao requeridos: pag.
10m 9 MR-J3JCBLO3M-A2-L, MR-EKCBL_M-L
(tipo de Em direca Vida de dobra |Dois tipos de cabos séo requeridos:
juncéo) ag‘lac'jf‘;aao longa MR-J3JSCBLO3M-A1-L, MR-J3ENSCBL_M-H pags. 5-8
caraa Padrio Dois tipos de cabos séo requeridos: and 5-9
P65 9 MR-J3JSCBLO3M-A1-L, MR-J3ENSCBL_M-L
Emn direcs Vida de dobra | Dois tipos de cabos séo requeridos:
m AIeeao Jionga MR-J3JSCBLO3M-A2-L, MR-J3ENSCBL_M-H pags. 5-8
oposta ao — . -
lado da carga | Padrio Dois tipos de cabos sao requeridos: and 5-9
MR-J3JSCBLO3M-A2-L, MR-J3ENSCBL_M-L
2ma Vida de dobra MR-J3ENSCBL M-H .
B 50m P67 ) longa 44.5-9 Selecione um desta
2ma - pag- lista.
30m Padrao MR-J3ENSCBL_M-L

Notas: 1. A classificacdo IP indicada é para a protecdao do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo
amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificacao IP geral depende do menor de todos.
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Lista de cabo de alimentacao de servo motor

MELSERVO-J4

Comprimento | Classificagao | Direcaode |, . . .
de cabo 1P (Nota ) saida do cabo Vida de dobra Modelo Referéncia Nota
Em direcao |Vida de dobra
MR-PWS1CBL_M-A1-H
10mou aoladoda |longa - pég. 5-11
I‘;emc; pes carga Padréo MR-PWS1CBL_M-A1-L
ipo de — -
conexéo Em dl'e‘?ao K)':Z:e dobra |1 pws1CBL_M-A2-H .
direta oposta ao pag. 5- leci
A ) lado da carga  Padrio MR-PWS1CBL_M-A2-L ﬁft:c'one um desta
Excedend Em diregao ao Conecte um cabo confeccionado pelo usuério a 40.5-11 '
1?;:; endo lado da carga MR-PWS2CBL0O3M-A1-L (cabo opcional). pag.
) IP55 Em direcao  |Padrao . L.
(tipo de oposta a0 Conecte um cabo confeccionado pelo usuério a 40.5-11
juncao) P MR-PWS2CBLO3M-A2-L (cabo opcional). pag.
lado da carga
Classif. |P (Nota 1) Servo motor compativel Modelo Referéncia Nota
HG-SR51, 81 Confeccione um cabo que se ajuste a MR-PWCNS4 40.5-11
HG-SR52, 102, 152 (conj. de conector opcional). pag. Seleci
8 |ip67 HG-SR121, 201, 301 Confeccione um cabo que se ajuste a MR-PWCNS5 40.5-11 5:'§if;e Z:R/SIUCZm
HG-SR202, 352, 502 (conj. de conector opcional). pag. o iervo rr?otor
HG-SR421, 702 Confecaone um cabo gue se ajuste a MR-PWCNS3 pég. 511
(conj. de conector opcional).
Lista de cabo de freio eletromagnético
CeRIEn Classif. |P (Nota 1) eregao e Vida de dobra Modelo Referéncia Nota
de cabo saida do cabo
Em direcao |Vida de dobra
MR-BKS1CBL_M-A1-H
10mou aoladoda |longa - pég. 5-12
E‘tTe”OJ P65 carga Padréo MR-BKS1CBL_M-A1-L
ipo de — -
conexdo Em direcdo  Vidadedobra |\ o gyorcp m-a2-H ,
direta) oposta ao longa pag. 5-12
A lado da carga |Padrao MR-BKS1CBL_M-A2-L Selecione um desta
- Conecte um cabo lista.
Em diregao ao R - .
Excedendo lado da caraa confeccionado pelo usuario a pag. 5-12
10m 9 . MR-BKS2CBL03M-A1-L (cabo opcional).
) IP55 — Padrao
(tipo de Em direcao Conecte um cabo
juncéo) oposta ao confeccionado pelo usuario a pag. 5-12
lado da carga MR-BKS2CBL03M-A2-L (cabo opcional).
Classif. [P (Nota D Servo motor compativel Modelo Referéncia Nota
Confeccione um cabo que
se ajuste a MR-BKCNS1 or 50.5-12
MR-BKCNS2 (conj. de conector opcional) pag.
B P67 Série HG-SR (tipo ret9). S.eleaone um desta
Confeccione um cabo que lista.
se ajuste a MR-BKCNS1A or .
pag. 5-12

MR-BKCNS2A (conj. de conector opcional)
(tipo angulado).

Notas: 1. A classificacdo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo
amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracédo para Servo Motores

Para servo motor rotativo da série HG-KR/HG-MR: cabo de encoder de 10 m de comprimento ou menor
X Para guiar os cabos para fora em direcao ao lado da carga Mota )

Cabo de alimentagao
77777777777777777777777777777777 > Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador
| @1
| Cabo de freio eletromagnético
S QE:(
| (29)
! Cabo de encoder
EE | = e B I > Para conector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do servo amplificador

I M

Servo motor

X Para guiar os cabos para fora em direcao oposta ao lado da carga MNota 1

Cabo de alimentagao

,,,,,,,,,,,,,, g@:& S - - - —-———----> Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador
(22)

Cabo de freio eletromagnético

(30)
Cabo de encoder

|
|
| R ,;E:[E 7777777777777777777777777777777777 > Para conector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do servo amplificador
|

Servo motor

Notas: 1.Cabos para guiar para duas direcdes diferentes podem ser usadas para um servo motor.
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Exemplo de Configuracao para Servo Motores Neta$

Para servo motores rotativos da série HG-KR/HG-MR: comprimento do cabo de encoder acima de 10 m
X Para guiar os cabos para fora em direcao ao lado da carga Nota4

(23) Cabo de alimentacao

[ P B S > Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador
! (Nota 2)
| (31) Cabo de freio eletromagnético
I
R P <
! ! (Nota 3)
| | Cabo de encoder
: I
,,,,,,,,,,,,, -
(3) (Nota 1) ) :r S > Para conector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do
@:::::::::::::E:EFA servo amplificador

Servo motor

M Para guiar os cabos para fora em direcdo oposta ao lado da carga N4

(24) Cabo de alimentagao

,,,,,,,,,,,,, ST - - - - - - - - - - - - - - ------—> Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador
(Nota 2)
(32) Cabo de freio eletromagnético
77777777 Dimseaavararasazazaz
(Nota 3)

Cabo de encoder

(4) (Nota 1) (5) b mmmmmmmmmmmmaoo e > Para conector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do
servo amplificador

o
o
=
o
=
=
o
w

Servo motor

Notas: 1. Este cabo ndo tem uma vida de dobra longa. Assim, certifique-se de fixar o cabo antes de usar.
2. Reveze um cabo usando MR-PWS2CBLO3M-A1-L ou MR-PWS2CBL0O3M-A2-L. Este cabo nao tem uma vida de dobra longa. Assim, certifique-se de fixar o cabo antes de usar.
3. Reveze um cabo usando MR-BKS2CBLO3M-A1-L ou MR-BKS2CBLO3M-A2-L. Este cabo nao tem uma vida de dobra longa. Assim, certifique-se de fixar o cabo antes de usar.
4. Cabos para guiar para duas dire¢des diferentes podem ser usadas para um servo motor.
5. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser confeccionados pelo usuario. Consulte o Manual de Instrugées do Servo Motor pertinente para confeccionar os cabos.



Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracao para Servo Motores Neta2

Para servo motor rotativo da série HG-SR

Conj. de conector de alimentagao
el

””””””””” l [[ feosossososook----------------> pana conector CNP3/CNP3A/CNP3B do servo amplificador

R SESESRSSES RS R e Y
(33)(34)

ffffffffffffff I
(35)(36)

T RS 1= = — S ] R >

Servo motor

Para conector CN2/CN2A/CN2B do
servo amplificador

Para sistema de controle de loop totalmente fechado com servo motor rotativo

Para cabo de encoder do servo motor rotativo

A
E::::::::::::::{E 3
(Nota 1) (15) B e ea A .
Paraencoderdoladodacarga @:[E pmmmm—m——
) (®) 9
@::Z::Z::Z::Z:{E
0 £ 7

Para conector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do

servo amplificador

Notas: 1. Contate os fabricantes do encoder linear pertinente sobre conectores para conectar com os cabos da cabegote.

2. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser confeccionados pelo usuario. Consulte o Manual de Instrugées do Servo Motor pertinente para confeccionar os cabos.
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Exemplo de Configuracao para Servo Motores (Nota3)

Para servo motor linear da série LM-H3/LM-K2/LM-U2
X Ao usar um cabo de juncao para servo motor linear

Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador

Lado secundério do Lado primério do s?rvo ””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””””” > Para conector
servo motor linear  Motor linear (bobina) G, o ientacio o CN2/CN2A/CN2B/CN2C do
(ima) Cabo de juncao servo amplificador
Fios do termistor : @ FE B s A T >
< (15) !
—bos
,,,,,,,,,,,,,, {E b (19)
,,,,,,,,,,,,,, L
oo Para conector
(Nota 1) (15) . CN2/CN2A/CN2B/CN2C do
Encoder Linear @:‘:ﬁ | i Cabo de jungao servo amplificador
777777 > -4 L [
Cabo de cabecote do (6) i
encoder linear B Fozszszzozozoos EE B
™ N @)
(20)
X Ao nédo usar um cabo de jungao para servo motor linear
S Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador
- Lado primario doServo ~----- === - e e e e e e e — e 3 >
Lado secundario do . . !
X motor linear (bobina) . R -
servo motor linear Fios de alimentacdo
(ima) ) .
Fios do termistor
5 e A R AR AR A N
AN Para conector
CN2/CN2A/CN2B/CN2C do
= > ::i::i::i::i::i::i::i::i::i::i::i::i::i:z\it: 775?[V97ar11—pljﬁ—c—aqqr,,,
(Nota 1)
Encoder Linear (15)
Cabo de cabegote - -

(15) (Nota 2) \ CN2/CN2A/CN2B/CN2Cdo

I
I
I
I
]
T
do encoder linear . : E} ’D ,,,,, _
! N Para conector
I
I
|

Para servo motor linear da série LM-F
M Ao usar um cabo de juncao para servo motor linear

Para conector CNP3 do servo amplificador
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, >

Lado primario do servo
motor linear (bobina)

Lado secundario do
servo motor linear
(ima)

Cabo de alimentagao (Nota 2)

Cabo de termistor

Para conector CN2 do
servo amplificador

Cabo de juncéo

(19)

Para conector CN2 do
servo amplificador

Encoder Linear
Cabo de cabecgote
do encoder linear

Para conector CNP3 do servo amplificador
Lado primério do servo i

Lado secundario do
motor linear (bobina)

servo motor linear
(ima)

Cabo de alimentagao (Nota 2)

Cabo de termistor

Para conector CN2 do

R ( A- - e :[E _ servoamplificador

(15)

Encoder Linear

Cabo de cabecote

do encoder linear
Para conector CN2 do

_ servo amplificador
77777777777777777777777777777777777777777777777 — : @ _servoamplificador

(Nota 1) (15)

Notas: 1. Contate os fabricantes do encoder linear pertinente sobre conectores para conectar com os cabos da cabegote.
2. Consulte "Produtos no Mercado para Servo Motores" neste catalogo para estes conectores.
3. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser confeccionados pelo usuario. Consulte o Manual de Instrugoes do Servo Motor pertinente para confeccionar os cabos.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracao para Servo Motores Neta D

Para motores de acionamento direto da série TM-RFM
X Para sistema incremental

Conj. de conector de encoder

(16)

[ttt ﬂ:%]:@ TToTToTT=Es {E, --->  Paraconector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do servo amplificador

") Conj.de conector de alimentagdo
1 (25)(26) (27) (28)
|

Motor de acionamento
direto

Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador

X Para sistema de deteccao de posi¢ao absoluta

Conj. de conector de encoder a7) Conj. de conector de encoder 16)

-- E}:@::::::::i:i@ﬁ% - -- miiiiiiii??i{é@f --->  Paraconector CN2/CN2A/CN2B/CN2C do servo amplificador

KO -

Motor de acionamento
direto

Unidade de armazenamento de posicdo absoluta

Conj. de conector de alimentacdo
5) (26) 28)

(2 @7)(
1]
o ||l||gl TETIIIIIIIIIR oo > Para conector CNP3/CNP3A/CNP3B/CNP3C do servo amplificador

Notas: 1.Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser confeccionados pelo usuario. Consulte o Manual de Instrugées do Servo Motor pertinente para confeccionar os cabos.
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Cabos e Conectores para Encoder de Servo Motor
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

MELSERVO-J4

i lassif. IP L. i
Item Modelo Co?:;':;;nto S i,si - Aplicacéao Descricao
MR-J3ENCBL2M-A1-H™ 2m
MR-J3ENCBL5M-A1-H™ 5m
(Nota - -
Cabq de encoder (N MR-J3ENCBL1OM-A1-H"" 10m Pz'a\ra HG KR/HG~ MR
(1) |?(guia para o lado da " IP65 (tipo de conexao
MR-J3ENCBL2M-A1-L™ 2m .
carga) direta)
- - -]
MR-J3ENCBLSM-AT1-L >m Conector de Conector de servo
MR-J3ENCBL10M-AT-L" 10m encoder amplificador
MR-J3ENCBL2M-A2-H"" 2m B[
MR-J3ENCBL5M-A2-H™" 5m
(Nota 2) - -
Cal:?o de encoder MR-J3ENCBL1OM-A2-H " om Pe.ara HG KR/HG~ MR
(2) |(quia para o lado oposto MRJSENCBLZM-AZL " IP65 (tipo de conexéao
da carga) -J3 2M-A2- 2m direta)
MR-J3ENCBL5M-A2-L" 5m
MR-J3ENCBL10M-A2-L™ 10m
Cabo de encoder Net2
(3) |?(guia para o lado da MR-J3JCBLO3M-A1-L™ 03 m 1P20 Péra HG_.KR/F.'G_MR Conector de encoder Conector de jungao
(tipo de juncao)
carga) ;[E TR
Cabo de encoder (Neta2)
(4) |(guia para o lado oposto |MR-J3JCBLO3M-A2-L " 03m IP20 Pa'ra HG_I.(R/HF_MR Use este em combinagéo com (5) ou (7).
(tipo de jungéo)
da carga)
MR-EKCBL20M-H™ 20m
MR-EKCBL30M-H (Nota3)*1 30m Conectorde juncdo  Conectorde servoamplificador
MR-EKCBL40M-H (Nota3)*1 40m - - @:E:E
(5) |Cabo de encoder Neta2) P IP20 (P:"a };G .KR/I__'G)MR
MR-EKCBL50M-H 50m Ipo dejuncao Use este em combinagao com (3) ou (4).
MR-EKCBL20M-L ™ 20m
MR-EKCBL30M-L (Nota3)1 30m
MR-EKCBL2M-H*1 om Conector de jungao Conector de servo amplificador
(6) |Cabo de encodertet2.5 P20 IF?ara conectar encoder E—— g
MR-EKCBL5M-H ™ 5m Inear
Conector de juncao Conector de servo amplificador
(=5 D
Coni. d d P?ra };G_'KR/F_'G_MR Use este em combinacdo com (3) ou (4) para série
7) |Coni- de conector de MR-ECNM ) P20 (tipo de jungdo) HG-KR/HG-MR.
encoder Not25) Para conectar encoder
linear Cabo aplicavel
Tamanho do fio: 0.3 mm? (AWG 22)
Cabo OD: 8.2 mm
Ferramenta de crimpagem (91529-1) é requerida.
(Nota 2) - -
®) Cabp de encoder Mt MR-J3JSCBLO3M-AT-L" 03m IP65 Péra HG _KR/HG MR Conector de juncdo Conector de juncdo
(guia para o lado da carga) MNota4) | (tipo de jungao)
Cabo de encoder Neta2 QE:%@Q
. . P65 Para HG-KR/HG-MR
(9) |(guia para o lado oposto |MR-J3JSCBLO3M-A2-L" 0.3 m Wewd | (tipo de juncao) Use este em combinacio com (10) ou (11).
da carga)
Notas: 1. A classificagdo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo

amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificacao IP geral depende do menor de todos.
2.-H e -L indicam uma vida de dobra. -H indica uma vida de dobra longa, e -L indica uma vida de dobra padrao.
3. Este cabo de encoder esta disponivel no tipo de quatro fios. A definicdo do parametro é necessaria para usar o cabo de encoder do tipo de quatro fios. Consulte o Manual de

Instrugdes do Servo Amplificador pertinente para detalhes.
4. 0 cabo do encoder esta classificado como IP65, enquanto o conector de juncdo em si esta classificado como IP67.
5. MR-EKCBL_M-H e MR-ECNM podem ser conectados a um cabo de saida para escala AT343A, AT543A-SC ou AT545A-SC da Mitutoyo Corporation

Para comprimentos néo listados

*1. Para comprimentos nao listados de cabos, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Cabos e Conectores para Encoder de Servo Motor
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Comprimento | Classif. IP L i
Item Modelo do cabo P Aplicacéao Descrigao
MR-J3ENSCBL2M-H ™ 2m
MR-J3ENSCBL5M-H ™ 5m
MR-J3ENSCBLT1OM-H" 10m
MR-J3ENSCBL20M-H™ 20m Conector de jungédo ou Conector de
MR-J3ENSCBL30M-H 30m p HG-KR/HG-MR conector de encoder servo amplificador
ara - -
MR-J3ENSCBL40OM-H™ 40m i j 3 HE:[:%:[E
(10) |Cabo de encoder Net22 . IP67 (tipo de juncao)
MR-J3ENSCBL50M-H 50m Para HG-SR Use este em combinagao com (8) ou (9) para série
MR-J3ENSCBL2M-L “' m (tipo de conexao direta) | HG-KR/HG-MR.
MR-J3ENSCBL5M-L ™ 5m
MR-J3ENSCBL10OM-L " 10m
MR-J3ENSCBL20M-L " 20m
MR-J3ENSCBL30M-L™ 30m
Conector de jungéo ou Conector de
conector de encoder servo amplificador
P HG-KR/HG-MR
Conj. de conector de éra G. /,G EE =
encoder (tlpO de Jungao) Use este em combinagao com (8) ou (9) para série
an | . MR-J3SCNS - IP67 |Para HG-SR HOKR/HGMR
(tipo de conexao de um . . -
toque) (tipo de conexao direta) »
q (tipO reto) Cabo aplicavel
Tamanho do fio: 0.5 mm? (AWG 20) ou menor
Cabo OD: 5.5 mm a 9.0 mm "4
Conector de encoder  Conector de servo amplificador
Conj. de conector
(1) |de encoder MR-ENCNS2 2 - pe7 | 2raHG-SR -5 B
. (tipo reto) Cabo aplicavel
(tipo de parafuso) Tamanho do fio: 0.5 mm? (AWG 20) ou menor
Cabo OD: 5.5 mm a 9.0 mm @4
Conector de encoder  Conectorde servoamplificador
Conj. de conector de % EE
(13 |encoder MR-J3SCNSA 2 - pe7 |Fora HG-SR .
(tipo de conexao de um (tipo angulado) Cabo aplicavel
toque) Tamanho do fio: 0.5 mm? (AWG 20) ou menor
Cabo OD: 5.5 mm a 9.0 mm @ ®
Conector de encoder  Conectorde servoamplificador
Conj. de conector de Para HG-SR % [ D
(14) |encoder Nota3) MR-ENCNS2A ™2 - P67 . -
: (tipo angulado) Cabo aplicavel
(tIpO de parafuso) Tamanho do fio: 0.5 mm? (AWG 20) ou menor
Cabo OD: 5.5 mm a 9.0 mm ®@®
Notas: 1. A classificagéo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo

amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.
2.-H e -L indicam uma vida de dobra. -H indica uma vida de dobra longa, e -L indica uma vida de dobra padrao.
3. Uma rosca de parafuso é cortada no conector do encoder da série HG-SR, e o conector do tipo parafuso pode ser utilizado.
4. Abracadeiras de cabo e mancais para cabo OD de 5,5 mm a 7,5 mm e de 7,0 mm a 9,0 mm sao incluidos no conjunto.

Para comprimentos nao listados

*1. Para comprimentos nao listados de cabos, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
*2. Para confeccionar cabos de encoder com esses conectores, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
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Cabos e Conectores para Encoder de Servo Motor
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Comprimento | Classif. IP L i
Item Modelo decabo o Aplicacéao Descrigao
Conector de servo amplificador
Conj. de conector de Para conectar encoder
(15| oY MR-J3CN2 - - .
encoder linear ou termistor
Para TM-RFM Conector de encoder ou Conector de servo
(conectando o motor de conector de unidade dearma- amplificador
. . zenamento posicao absoluta
Coni. de conector de acionamento direto e servo
(16) | O™ MR-J3DDCNS - IP67  |amplificador ou unidade | (B Bl
encoder
de armazenamento de
posicéo absoluta e servo
amplificador)
Conector de unidade de arma-
Para TM-RFM Conector de encoder  zenamento posicio absoluta
(conectando o motor
Conj. de conector de de acionamento HEJ:Q @:[E:ﬂ
(17) d MR-J3DDSPS - P67 di idade d
encoder ireto e unidade de Cabo aplicavel
armazenamento de Tamanho do fio: 0.25 mm? a 0.5 mm? (AWG 23 a 20)
posicdo absoluta) Cabo OD: 7.8 mm a 8.2 mm
Conector de jungao Conector de servo amplificador
s caelrag Para derivar encoder
(18) |controle de loop MR-J4FCCBLO3M 03m - linear
totalmente fechado (Neta2)
Conector de jungao Conector de servo amplificador
Cabo de juncao para servo ) .
(19) . Jungaop MR-J4THCBLO3M 0.3 m - Para derivar termistor
motor linear Nota2
Para controle de |00p Conector de jungao Conector de servo amplificador
(20) |Conjunto de conector MR-J3THMCN2 - - totalmente fechado ou E[:] s
derivacao de termistor ||

Notas: 1. A classificacao IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de p6 e dgua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor/unidade de armazenamento de
posicéo absoluta. Se a classificacdo IP do servo amplificador/servo motor/unidade de armazenamento de posicao absoluta difere da desses conectores, a classificacao IP geral

depende do menor de todos.

2. O sistema servo nao funcionara corretamente quando os cabos de jungéo para controle de loop totalmente fechado e para o servo motor linear sao usados de forma equivocada ou

trocada. Certifique-se do modelo antes de fazer o pedido.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Cabos e Conectores para Alimentacao de Servo Motor
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

alimentacédo

TM-RFM240J10

Comprimento | Classif. IP L i
Item Modelo do cabo P Aplicacéao Descrigao
MR-PWS1CBL2M-A1-H* 2m
; ) MR-PWS1CBL5M-A1-H" 5m
Cabo de alimentacao ;e b\ys1CRLT1OM-AT-H™ 10m Para HG-KR/HG-MR
(21) |Nota2) (guia para o lado IP65 . .
MR-PWS1CBL2M-A1-L™ 2m (tipo de conexao direta)
da carga)
MR-PWS1CBL5M-AT-L™ 5m
MR-PWS1CBL10M-A1-L" 10m Cabo de alimentacio
MR-PWS1CBL2M-A2-H " 2m - <
Fio de saida
; ) MR-PWS1CBL5M-A2-H" 5m
Cabo de alimentacdo g pyys1CpL10M-A2-H " 10m Para HG-KR/HG-MR
(22) |Net22) (guia para o lado MR-PWS1CBL2ZM-A2-L P65 (tipo de conexdo direta)
oposto da carga) i 1CBL2M-A2- 2m P
MR-PWS1CBL5M-A2-L™ 5m
" * 0 cabo néo é blindado.
MR-PWS1CBL10M-A2-L™ 10m
Cabo de alimentagao
(23) | %2 (guia para o lado | MR-PWS2CBLO3M-AT-L 03m | IPs5 ';?; Hdijﬁi/g ':S) MR Cabo de alimentagdo
da carga) g@j
Cabo de alimentagao Para HG-KR/HG-MR Fio de saida
(24) | Neta2) (guia para o lado  |MR-PWS2CBLO3M-A2-L 03m IP55 . . . L
(tipo de jungéo) * 0 cabo néo é blindado.
oposto da carga)
Conector de alimentagéo
Conj. de Conector de . Para TM-RFM_C20/
@3) alimentacédo MR-PWCNF P67 TM-RFM_E20 Cabo aplicavel
Tamanho do fio: 0.3 mm?a 1.25 mm? (AWG 22 a 16)
CaboOD:83mma 11.3 mm
Conector de alimentagao
. Para HG-SR51, 81, 52,
(26) gﬁ:wj :te Conectorde |1z pwcNs4 ™ - IP67 102,152/ 3
entagao TM-RFM_G20 Cabo aplicavel
Tamanho do fio: 2 mm?a 3.5 mm? (AWG 14 a 12)
Cabo OD: 10.5 mma 14.1 mm
Conector de alimentacao
Para HG-SR121, 201,
Conj. de Conector de “ 301, 202, 352,502/
(27) A EREe MR-PWCNS5 P67 TM-REM040J10/ Cabo aplcivel
TM-RFM120J10 Tamanho do fio: 5.5 mm?a 8 mm? (AWG 10 a 8)
Cabo OD: 125 mma 16 mm
Conector de alimentagao
(28) Conj. de Conector de MR-PWCNS3 2 . P67 Para HG-SR421, 702/

Cabo aplicavel

Tamanho do fio: 14 mm? a 22 mm? (AWG 6 a 4)
Cabo OD:22 mm a 23.8 mm

Notas: 1. A classificacdo IP indicada é para a protecao do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo
amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificacao IP geral depende do menor de todos.
2.-H e -L indicam uma vida de dobra. -H indica uma vida de dobra longa, e -L indica uma vida de dobra padrao.

Para comprimentos nao listados, e para confeccionar cabos de alimentacao/cabos de freio eletromagnético

melsc.jp

*1. Para comprimentos néo listados de cabos, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
*2. Para confeccionar cabo de alimentagéo de servo motor e cabo de freio eletromagnético, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@




Cabos e Conectores para Freio Eletromagnético de Servo Motor
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Comprimento | Classif. IP L i
Item Modelo do cabo P Aplicacéao Descrigao
MR-BKST1CBL2M-A1-H™ 2m
Calbe o fiefe) MR-BKSTCBL5M-A1-H™ 5m
29) eletromagnético Neta2 MR-BKSTCBL1OM-AT-H™ 10m P65 Para HG-KR/HG-MR
(guia para o lado da MR-BKS1CBL2M-A1-L" 2m (tipo de conexao direta)
carga) MR-BKS1CBL5M-A1-L™ 5m . »
Conector de freio eletromagnético
MR-BKSTCBL1OM-A1-L™ 10m
MR-BKST1CBL2M-A2-H" 2m Fio de saida
Calbm dleffo MR-BKSTCBL5M-A2-H"" 5m
30) eletromagnético (Nta2 MR-BKS1CBL10M-A2-H™ 10m Pés Para HG-KR/HG-MR
(guia para o lado oposto | MR-BKS1CBL2M-A2-L* 2m (tipo de conexéao direta)
2 MR-BKS1CBL5M-A2-L" 5m -
MR-BKS1CBL10M-A2-L " 10m O cabondo & blindado.
Cabo de freio
Para HG-KR/HG-MR
(31) e|etromagnético (Nota 2) MR-BKS2CBLO3M-A1-L 0.3 m IP55 (t?[;?) dgjun/gég) Conector de freio eletromagnético
(quia para o lado da carga) QE :
Cabo de freio Fio de saida
Ati (Nota 2) - -
(32) | Eletromagnético MR-BKS2CBLO3M-A2-L 03m | tpss | HGKRHGMR
(guia para o lado oposto (tipo de jungéao) . o
da carga) O cabo néo é blindado.
Conj. de conector de freio
) (etlli)téod“;ac%?]eet)gz deum MR-BKCNS1 2 B P67 E[?;?)I:th;)S)R Conector de freio eletromagnético
oo EE
A A Cabo aplicavel
Conj' de COH,EICTOF de freio . Para HG-SR Tamanho do fio: 1.25 mm? (AWG 16) ou menor
(34) |eletromagnético Neta3) MR-BKCNS2 2 - IP67 . Cabo OD:9.0 mma 11.6 mm
R (tipo reto)
(tipo de parafuso)
Conj. de conector de freio
(35) el.etromagnétifo MR-BKCNSTA 2 . P67 Pa'\ra HG-SR Conector de freio eletromagnético
(tipo de conexao de um (tipo angulado) %%
toque)
A A Cabo aplicavel
COHJ. de con,e.ctor de freio . Para HG-SR Tamanho do fio: 1.25 mm? (AWG 16) ou menor
(36) |eletromagnético Neta3) MR-BKCNS2A 2 - IP67 . Cabo OD:9.0 mma 11.6 mm
R (tipo angulado)
(tipo de parafuso)
Notas: 1. A classificagéo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo

amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.
2.-H e -L indicam uma vida de dobra. -H indica uma vida de dobra longa, e -L indica uma vida de dobra padrao.
3. Uma rosca de parafuso é cortada no conector do freio eletromagnético da série HG-SR, e o conector do tipo parafuso pode ser utilizado.

Para comprimentos néo listados, e para confeccionar cabos de alimentagao/cabos de freio eletromagnético

*1. Para comprimentos néo listados de cabos, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
*2. Para confeccionar cabo de alimentacédo de servo motor e cabo de freio eletromagnético, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@
melsc.jp
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Produtos no Mercado para Servo Motores

Contate os fabricantes correspondentes diretamente. Ao confeccionar um cabo com os conectores a seguir, consulte o manual de instru¢des dos
fabricantes correspondentes para procedimentos de fiagdo e montagem.

Conector de encoder (lado do servo amplificador) = i
Aplicacéo Conector (Molex)
54599-1019 (cinza)
Conector 54599-1016 (preto)
CN2 de servo Conector (3M)
amplificador |Receptaculo: 36210-0100PL
Conj. de carcaga: 36310-3200-008

Conector de encoder para série HG-KR/HG-MR QE
Servo motor | Caracteristica Conector Ferramentas de Crimpagem
. (TE Connectivity Ltd. L bag Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel (el (TE Connectivity Ltd. Company)
Company)
Tam. de fio: 0.13 mm? a 0.33 mm?
(AWG 26 a 22)
Série HG-KR/ Para clip de terra: 1596970-1 Cabo OD: 6.8 mm a 7.4 mm
HG-MR IP65 2174053-1 Para contato de receptaculo: Exemplo de fio: Fio de resina de fltor (cabo de jaqueta
1596847-1 de vinil TPE. SVP 70/0.08(AWG#22)-3P
KB-2237-2 Bando Densen Co.,
Ltd.Meta2 ou produto equivalente)
Tipo reto Tipo angulado
Conector de encoder para série HG-SR HE]:% %%
Servo motor | Caracteristica Conector (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel REBD Tipo Tipo de conexao Plugue Contato de soquete Cable OD [mm]
Tipo de conexao de |CMV1-SP10S-M1 55a75
Ret um toque CMV1-SP10S-M2 7.0a9.0
eto
Tipo de parafuso CMV15-5P105-M1 Selecione entre tipos de 55a75
CMV1S-SP10S-M2 7.0a9.0
Série HG-SR P67 soldagem ou colagem de
Tipo de conexdo de |CMV1-AP10S-M1 pressao. 55a75
um toque CMV1-AP10S-M2 (Consulte a tabela abaixo.) 70290
Angulado
. CMV1S-AP10S-M1 55a75
Tipo de parafuso
CMV1S-AP10S-M2 7.0a9.0
Contato Contato de soquete (DDK Ltd.) Tamanho de fio Nota3)
Tipo de soldagem CMV1-#22ASC-S1-100 0.5 mm?2 (AWG 20) ou menor
2 2
CMV1-#22ASC-C1-100 02 mm*a 0.3 mm* (AWG 24 2 20) , 4
Tioo de colagem bor pressio Ferramenta de crimpagem (357J-53162T) é requerida.
P gemporp CMV1429ASC-C2100 0.08 mm2a 0.2 mm? (AWG 28 a 24)
Ferramenta de crimpagem (357J-53163T) é requerida.

Notas: 1. A classificagéo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo
amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.
2. Contate Toa Electric Industry Co., Ltd.
3. O tamanho de fio mostra a especificacao de fiagao do conector.

2{ej&=11\e) Servo motor rotativo (N[REET@ Servo motor linear DI[{Zi(e Motor de acionamento direto



Produtos no Mercado para Servo Motores
Contate os fabricantes correspondentes diretamente. Ao confeccionar um cabo com os conectores a seguir, consulte o manual de instru¢oes dos

fabricantes correspondentes para procedimentos de fiagdo e montagem.

MELSERVOJ4 e |

Conector de encoder para série TM-RFM e conector de unidade de armazenamento
de posicao absoluta (lado do servo amplificador)

EH

Servo motor L Caracteristica Plugue (Hirose Electric Co., Ltd.) L
. Aplicacdo - - - Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel el Tipo Plugue Abracadeira de corda

Para encoder Tam. de fio: 0.5 mm2 (AWG 20) ou menor
ou unidade de Cabo OD: 7.8 mm a 8.2 mm

TM-RFM armazenamento de Exemplo de fio: Cabo de jaqueta de vinil

series posicao absoluta |0/ Reto |RM1SWTPZK-125 JRT3WCCA-8(72) 20276 VSVPAWGH#23x6P
(lado do servo KB-0492 Bando Densen Co.,
amplificador) Ltd. (Nota3)

Conector de encoder para série TM-RFM e conector de unidade de armazenamento

de posicao absoluta (lado do encoder)

BB

Servo motor N Caracteristica Plugue (Hirose Electric Co,, Ltd.) -
. Aplicacéo i - - Exemplo de cabo aplicével
aplicavel REDi Tipo Plugue Abracadeira de corda
Tam. de fio: 0.5 mm?2 (AWG 20) ou menor
Para unidade de Cabo OD: 7.8 mma 8.2 mm
TM-RFM armazenamento de Exemplo de fio: Cabo de jaqueta de vinil
series posicdo absoluta P67 Reto RM1SWTPZ-12P(72) JRT3WCCA-8(72) 20276 VSVPAWG#23x6P
(lado do encoder) KB-0492 Bando Densen Co.,
Ltd, (Nota3)

[

Exemplo de cabo aplicével

Conector de juncao de termistor para série LM-H3/LM-K2/LM-U2/LM-F

Caracteristica Conector (3M)

(Nota 1)

Servo motor
aplicavel

Plugue Conj. de carcaca

Séries
LM-H3/
LM-K2/
LM-U2/
LM-F

Tam. de fio: 0.3 mm?2 (AWG 22) ou menor
Cabo OD: 7 mm a9 mm

Ambiente

geral 36110-3000FD

36310-F200-008

o
o
=
o
=
=
o
w

Conector de termistor para série LM-F

Sear;/ﬁcr:\:)etlor Cara(f‘zirll)stlca Receptéaculo de cabo (DDK Ltd.) Abracadeira de cabo (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicével
Séri Ambient Tam. de fio: 0.3 mm?a 1.25 mm?
ML T |Dms3101A145-95 D/MS3057A-6A (AWG 22a16)

9 Cabo OD: até 7.9 mm

L E

Conector de alimentacéo para série HG-KR/HG-MR

- Conector Ferramentas de Crimpagem
Servo motor | Caracteristica . . . . .
. . (Japan Aviation Electronics Industry, (Japan Aviation Electronics Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel et . -
Limited) Industry, Limited)
Tam. de fio: 0.3 mm?2a 0.75 mm?
(AWG 22 a 18)
Cabo OD: 53 mm a 6.5 mm
Série Plugue: KN4FT04SJ1-R Exemplo de fio: Cabo de resina de fltior
Para contator: . L
HG-KR/ IP65 Contato de soquete: CT160-3-TMH5B (Cabo de jaqueta de vinil
HG-MR ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) RMFES-A(CL3X) AWG
19, 4 cores Dyden
Corporation N2 oy produto
equivalente)

Notas: 1. A classificagéo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de p6 e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor/unidade de armazenamento de
posicdo absoluta. Se a classificagao IP do servo amplificador/servo motor/unidade de armazenamento de posicao absoluta difere da desses conectores, a classificagao IP geral
depende do menor de todos

2. Contate Taisei Co,, Ltd.
3. Contate Toa Electric Industry Co., Ltd.

{ej%=11\e] Servo motor rotativo (N[3EEI Servo motor linear DIIZie Motor de acionamento direto



Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Produtos no Mercado para Servo Motores

Contate os fabricantes correspondentes diretamente. Ao confeccionar um cabo com os conectores a seguir, consulte o manual de instru¢des dos
fabricantes correspondentes para procedimentos de fiagdo e montagem.

Conector de alimentacao para série HG-SR/TM-RFM

Tipo reto
Abracadeira
Plugue de cabo

Plugue

Tipo angulado

Abracadeira
de cabo

Servo motor

Plugue (com backshell)

Abracadeira de cabo

Exemplo de cabo aplicével

Conector de alimentacao para série TM-RFM

licavel Caracteristica Neta (DDK Ltd.) (DDK Ltd.)
aplicavel
plcav Tipo Modelo Modelo Tamanho de fio®™@3 | Cabo OD [mm]
HG-SR51,81,52,  |IP67 CE3057-10A-2-D 22mm2a3s5mm? |835all
CE05-6A18-10SD-D-BSS
102,152/ Conforme com EN CE3057-10A-1-D (AWG 14a12) 10.5a 14.1
TM-RFMO012G20, Ambiente geral 22mm?a3.5mm? [14.3 ou menor
048G20, 072G20 - - X § .
owd D/MS3106B18-10S D/MS3057-10A (AWG 142 12) (D de bucha)
HG-SR121, 201, CE3057-12A-2-D > > [95a13
301,202, 352, P67 CE05-6A22-225D-D-BSS 5.5mm?a8mm
502/ Conforme com EN |Reto CE3057-12A-1-D (AWG 10 a 8) 125a16
TM-RFM040J10, Ambiente geral 5.5 mm?a 8 mm? 15.9 ou menor
120010 (Nota2) D/MS3106B22-22S D/MS3057-12A (AWG 102 8) (ID de bucha)
P67 14 mm?a 22 mm?
HG-SR421, 702/ Conforme com EN CE05-6A32-17SD-D-BSS CE3057-20A-1-D (AWG 6 2 4) 22a238
TM-RFM240J10 Ambiente geral 14 mm?2a 22 mm? 23.8 ou menor
o2 D/MS3106B32-175 D/MS3057-20A (AWG 624) (D de bucha)
CE3057-10A-2-D 2 > |85all
P67 CE05-8A18-10SD-D-BAS 2.2mm?a3.5 mm
HG-SR51, 81, 52, Conforme com EN CE3057-10A-1-D (AWG 14a12) 1052 14.1
102,152
Ambiente geral 22mm?a3.5mm? [14.3 ou menor
o D/MS3108B18-10S D/MS3057-10A (WG 142 12) (D de bucha)
P67 CE3057-12A-2-D 5.5 mm?2a 8 mm?2 95a13
CE05-8A22-22SD-D-BAS
HG-SR121, 201, Conforme com EN  |Angulado CE3057-12A-1-D (AWG 10a 8) 125a16
301,202, 352,502 Ambiente geral 5.5 mm2a 8 mm? 15.9 ou menor
o D/MS3108B22-225 D/MS3057-12A (AWG 1028) (D de bucha)
2 2
P67 CE05-8A32-175D-D-BAS CE3057-20A-1-D lammia2zzmm® ) 538
HG-SR421. 702 Conforme com EN (AWG 6 a 4)
' Ambiente geral 14 mm?2a 22 mm? 23.8 ou menor
s D/MS3108B32-175 D/MS3057-20A (AWG624) (D de bucha)
o Abracadeira
ugue de cabo

Servo motor Caracteristica Plugue Abracadeira de cabo (com backshell) Exemplo de cabo aplicével
aplicavel (o)1) (DDK Ltd.) Tipo Modelo Fabricante | Tamanho de fio®@3 | Cabo OD [mm]
ACS-08RL-MS14F Nippon Flex 4a8
TM-RFM002C20, P67 Co. Ltd
004C20 ACS-12RL-MS14F T 03mm?al2smm: (8212
006C20’ Conforme com |CE05-6A145-2SD-D Reto (AWG 222 16)
, EN YS014-5a8 Daiwa Dengyo 5a83
006E20, d
012E20, YSO14-9a 11 Co, Ltd. 83a113
018E20 Ambiente geral 0.3mm2a1.25mm? |7.9 ou menor
s D/MS3106B145-2S  |Reto  |D/MS3057-6A DDK Ltd. (AWG 22 216 (1D de bucha)

Notas: 1. A classificagdo IP indicada é para a protecdo do conector contra a entrada de p6 e dgua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificagao IP do servo

amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.

2. Ndo conforme com EN.
3. O tamanho de fio mostra a especificacao de fiacdo do conector. Consulte "Exemplo de Selecdo em Fios HIV para Servo Motores" neste catalogo para exemplos de selecao de tamanho

do fio.

2{e1F=18)6] Servo motor rotativo

(R[aT=CT@ Servo motor linear

D][{=i{e} Motor de acionamento direto




Produtos no Mercado para Servo Motores

Contate os fabricantes correspondentes diretamente. Ao confeccionar um cabo com os conectores a seguir, consulte o manual de instru¢oes dos
fabricantes correspondentes para procedimentos de fiagdo e montagem.

Conector de alimentacio para série LM-F

Servo motor Caracteristica Mot Receptaculo de cabo Abracadeira de cabo Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel (DDK Ltd.) (DDK Ltd.) Tamanho de fio Nota3) Cable OD [mm]
LM-FP2B, Ambiente geral 2.2 mm?2a 3.5 mm?2 14.3 ou menor
P oo D/MS3101A18-10S D/MS3057A-10A (AWG 142 12) D de bucha)
LM-FP4B, Ambiente geral 5.5 mm2a 8 mm?(AWG |19.1 ou menor
4D oo D/MS3101A24-225 D/MS3057A-16A 1028) (D de bucha)

Conector de freio eletromagnético para série HG-KR/HG-MR

LE

Servo motor

Caracteristica
(Nota 1)

Conector
(Japan Aviation Electronics

Ferramenta de crimpagem
(Japan Aviation Electronics

Exemplo de cabo aplicavel

aplicavel Industry, Limited) Industry, Limited)
Tam. de fio: 0.3 mm2a 0.5 mm2 (AWG 22 a 20)
Série Plugue: JN4FT025J1-R CaboOD:36mmad48mm
HG-KR/ P65 Contato de soquete: Para contator: Exemplo de fio: Fio de resina de fltior (Cabo de
HG-MR ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) CT160-3-TMH5B jaqueta de vinil RMFES-A(CL3X) AWG

20, 2 cores Dyden Corporation Neta2)
ou produto equivalente)

Conector de freio eletromagnético para série HG-SR

Tipo reto

B =

Tipo angulado

2!

Servo motor | Caracteristica Conector (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicavel
aplicavel REEiD Tipo Tipo de conexao Plugue Contato de soquete Cable OD [mm]
CMV1-SP2S-S 4.0a6.0
Tipo de conexao de |CMV1-SP25-M1 55a75
um toque CMV1-SP2S-M2 7.0a9.0 p
CMV1-5P25-L 90a116 =
Reto =
CMV1S-SP2S-S 4.0a6.0 3
. CMV1S-SP2S-M1 55a75
Tipo de parafuso
CMV15-5P25-M2 Selecione entre tipos de 70290
CMV1S-SP2S-L 9.0a11.6
Série HG-SR P67 soldagem ou de colagem por a
CMV1-AP2S-S pressao. 40a6.0
Tipo de conexdo de |CMV1-AP25-M1 (Consulte a tabela abaixo.) 55275
um toque CMV1-AP25-M2 7.0a9.0
CMV1-AP2S-L 9.0a11.6
Angulado
CMV1S-AP2S-S 4.0a6.0
. CMV1S-AP2S-M1 55a75
Tipo de parafuso
CMV1S-AP25-M2 7.0a9.0
CMV1S-AP2S-L 9.0a11.6
Contato Contato de soquete (DDK Ltd.) Tamanho de fio Mota3)
Tipo de soldagem CMV1-#22BSC-S2-100 1.25 mm?2 (AWG 16) ou menor
. 0.5 mm2a 1.25 mm?2 (AWG 20 a 16)
Tipo de colagem por pressao CMV1-#22B5C-C3-100 Ferramenta de crimpagem (357J-53164T) é requerida.

Notas: 1. A classificagdo IP indicada é para a protecao do conector contra a entrada de pé e agua quando acoplado a um servo amplificador/servo motor. Se a classificacao IP do servo

amplificador/servo motor difere da desses conectores, a classificagao IP geral depende do menor de todos.

2. Contate Taisei Co., Ltd.

3. O tamanho de fio mostra a especificacao de fiagdo do conector. Consulte "Exemplo de Selecao em Fios HIV para Servo Motores" neste catalogo para exemplos de selecao de tamanho

do fio.

4. Nao conforme com EN.

2{e]F=18)6] Servo motor rotativo

(R[aT=CT@ Servo motor linear

D][{=I{e}@ Motor de acionamento direto



Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracdo para MR-J4-B

Para 3.5 kW ou menor

Servo amplificador Servo amplificador

Controlador

© Q173DSCPU T — |
i
® Q172DSCPU ! (16) J
® QD77MS - M ! Software de configuragdo o %
| MR Configurator2
[ 3
R a8
U
CNIA
R L= __
! CNP:
! (NiB
* [k
I
I
i

Para encoder do

N

9)
(Nota 1)

Para alimentagéo v servo motor o
do servo motor ] U
Para 5 kW ou maior
Controlador Servo amplificador Servo amplificador
® Q173DSCPU
©® Q172DSCPU
® QD77MS ----Jp—yy- T Lo &
| | | Lkt = MR Configurator2 )
| ‘ Lo - o
- I
I T ()
I
I
booos e
O ]
L i | QWA
> Lo .
j I
.
e I e I
(N1B (19) ! QN1
[k
(] (9)
(Nota 1)
Para encoder do
% servo motor %

Notas: 1.Coloque uma tampa de conector SSCNET Il nos conectores ndo usados.



Exemplo de Configuragao para MR-J4W2-B e MR-J4W3-B

Controlador

© Q173DSCPU <””ﬂj}:@~
(5) (6) (7)

l
® Q172DSCPU i
|

®QD77MS - ﬂj:: e ::D:E’ -

Software de configuragdo

=
e D D

<

2

3

o

3

=3

E

a

I

2

Q

=z

3

S

s

=
—e--Ta

Bloco de terminal de jungao
MR-TB26A
(Nota 3)

MR Configurator2 Servo amplificador (Nota 4)

T

9)
(Nota 2)

l:A| Para alimentagao do servo motor do eixo C (Nota 4)
i
I
|
|

I
I

| (8) CNP3B
[T n

. ™
| | CNP3C CN2C L Para alimentacao do servo motor do eixo A CNP3C
AR B ] s ]
| ! | e y Para alimentacéao do servo motor do eixo B

I | Il -

R

I

! v Paraalimentacio do servo motor do eixo C (Nota 4)

I

v

Para alimentagao do servo motor do eixo B

o

(Nota 1) /

Estojo de bateria: MR-BT6VCASE
Bateria: MR-BAT6V1 x 5 pcs

o e S |
ara alimentagdo do servo motor do eixo A .

. j@ ,,,,,,,,,,,,,,,,,,

\

i

|

i

|

Notas: 1. MR-BT6VCASE e MR-BAT6V1 nédo sdo necessarios ao usar o servo motor linear ou ao configurar a sistema incremental com o servo amplificador MR-J4W_-B.
2. Coloque uma tampa de conector SSCNET Ill nos conectores nao usados.
3. Consulte "Bloco de Terminal de Jungao" neste catalogo.
4. Conectores CNP3C e CN2C estao disponiveis para servo amplificador MR-J4W3-B.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracdo para MR-J4-A

Para 3.5 kW ou menor

Controlador

® QD70P

® QD70D

® QD75P_N
®QD75D_N
® L D75P

® | D75D

® FX2n-20GM
® FX2n-10GM
® FXon-10PG
©® FXoN-1PG

A
«------O--

Bloco de terminal de junc;
MR-TB50 (Nota 1)

Para alimentagao do
servo motor

Servo amplificador

o
=
(N
Lk
o]
[<
8
0

N

N4
|

Para encoder do servo motor

Software de configuragao
MR Configurator2

Para 5 kW ou maior

Controlador

@ QD70P
©QD70D

® QD75P_N
®QD75D_N
®LD75P
®LD75D

©® FXon-20GM
©® FX2n-10GM
©® FXon-10PG
® FXon-1PG

Servo amplificador

Bloco de terminal de jungao
MR-TB50 (Note 1)

[
Ok
o6
w3
O
(N8

N

(4
|

v
Para encoder do servo motor

Software de configuragao
MR Configurator2

Notas: 1.Consulte "Bloco de Terminal de Jungéo" neste catalogo.
2. Consulte "Produtos no Mercado para Servo Amplificadores" neste catalogo.
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Cabos e Conectores para Servo Amplificadores
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Item Modelo

Comprimento
de cabo

Classif. IP

Aplicagao

Descricao

€dND/CdND/LdND eled

Conj. de conector de
alimentagdo para servo
amplificador Neta )

(tipo de insercdo)

=

(Acessorio padrao)

Para MR-J4-100B
ou menor/
MR-J4-100A ou menor

Conector
CNP3

Conector Conector
CNP1 CNP2

Tamanho de fio aplicavel ™22: AWG 18 a 14
Isolador OD: até 3.9 mm

Ferramenta
de abertura

Para MR-J4-200B/
MR-J4-200A/
MR-J4-350B/
MR-J4-350A

Conector
CNP3

Conector Conector
CNP1 CNP2

Conector CNP1/CNP3
Tamanho de fio aplicavel "@2: AWG 16 a 10
Isolador OD: até 4.7 mm

Conector CNP2

Tamanho de fio aplicavel ™@2: AWG 18 a 14
Isolador OD: até 3.9 mm

Ferramenta
de abertura

€dND/CdND/LdND eled

S

Conj. de conector de
alimentacdo para servo
amplificador (Nota3)

(tipo de insercao)

(Acessorio padrao)

Para MR-J4W2-B/
MR-J4W3-B

Conector CNP1

[
0o
HE
=

|,

Tamanho de fio aplicavel Met2:
AWG 16a 14
Insulator OD: até 4.2 mm

CNP2 connector

Tamanho de fio aplicavel Mot 2:
AWG 16a 14
Isolador OD: até 3.8 mm

Ferramenta
de abertura

=

Conectores
CNP3A/CNP3B/CNP3C

Tamanho de fio aplicavel “et2:
AWG 18a 14
Isolador OD: até 3.8 mm

Notas: 1. Este conjunto de conector ndo é necessario para a servo amplificadores de 5 kW e maiores, uma vez que blocos de terminal estdo montados. Consulte as dimensées do servo

amplificador neste catélogo para mais detalhes.

do fio.

3. O tipo de colagem por pressao também esté disponivel. Consulte o "Manual de instru¢des do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para mais detalhes.

2. 0 tamanho de fio mostra a especificacao de fiagdo do conector. Consulte "Exemplo de Selecao em Fios HIV para Servo Motores" neste catalogo para exemplos de selecao de tamanho
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Cabos e Conectores para Servo Amplificadores
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Item Modelo Comprimento Classif. IP Aplicagao Descricao
de cabo
(3) |Conj. de conector MR-J3CN1 - - Para MR-J4-A [:ﬂ Conector de servo amplificador
S
S
2 MR-J2M-CN1TBLO5M 05m Conectqr de blgco ) Conector de servo amplificador
- @ Cabo de bloco de ) Para conectar MR-J4-A | de terminal dejuncao
terminal de juncéo e MR-TB50
MR-J2M-CN1TBLTM Tm
MR-J3BUSO15M 0.15m -
Cabo SSCNET Il MR-J3BUSO3M 03m _
(Nota 1)
(corda padrao para Para MR-J4-6/
5) dentm%o abi"r’] ) |MRI3BUSOSM 05m - |MR-JaW2-B/
. MR-JAW3-B
Compativel com
SSCNET I11(/H) MR-J3BUSTM Tm -
MR-J3BUS3M 3m -
§ Conector SSCNET Ill/(H) Conector SSCNET I11/(H)
S Cabo SSCNET Il X . .
3 o MR-J3BUS5M-A 5m j:]:‘;‘ @
=)
5 (cabo padréo para Para MR-J4-B/
S | () padréo p MR-J3BUS10M-A 10m - |MRJ4W2-B/
D) fora do gabinete) MR-JAW3-B
é Compativel com
= SSCNET Ill(/H) MR-J3BUS20M-A 20m -
S
la)
=z Cabo SSCNET il MR-J3BUS30M-B*! 30m _
© (Nota 1,3)
(cabo de longa distancia Para MR-J4-B/
(7) lonaa vida dgdobra) " IMR-J3BUS40M-B "1 40m - MR-J4W2-B/
e e MR-JAW3-B
Compativel com
SSCNET IlI(/H) MR-J3BUS50M-B™ 50 m -
Conj. de conector
SSCNET Il Para MR-J4-B/ Conector SSCNET Ill/(H) Conector SSCNET ll/(H)
(8) |Nota1,2) MR-J3BCN1 - - MR-J4W2-B/
Compativel com MR-J4W3-B j:]j D:E
SSCNET Ill(/H)
N las?ﬁéfﬁ conector Para MR-J4-B/
n |9 . (Acessorio padrao) - - MR-J4W2-B/ [}D
z Compativel com MR-JAW3-B
™ SSCNET Ill(/H)

Notas: 1. Leia cuidadosamente as precaugdes fornecidas com as opgoes antes do uso.
2. Ferramentas dedicadas séo requeridas. Contate o seu escritério de vendas local para obter mais detalhes.
3. Quando SSCNET llI/H é usado, consulte "Produtos no Mercado para Servo Amplificadores” neste catalogo para os cabos com mais de 50 m ou com a vida de dobra ultra-longa.

Para comprimentos nao listados

*1. Para comprimentos nao listados de cabos, contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail: oss-ip@melsc.jp
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Cabos e Conectores para Servo Amplificadores
Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

MELSERV0J4 e | ! 1

dispositivo de controle
de seguranca

Item Modelo LI Classif. IP Aplicacao Descrigao
de cabo
(10) |Conj. de conector MR-CCN1 - - Para MR-J4-B D Conector de servo amplificador
Conj. de conector Para MR-J4W2-B/
L (Qtde: 1 po) MR-J2CMP2 ) ) MR-J4W3-B )
S Conj. de conector Para MR-J4W2-B/ Conectordeservoampificador
Q . . !
2 (12 (Qtde: 20 pcs) MR-ECN1 ) ) MR-J4W3-B
=4
& MR-TBNATBLO5M 0.5m Para conectar Conector de servo Conector de bloco de
(13) Cabo de bloco de MR-J4W2-B/ amplificador terminal de jungao
terminal de juncao MR-J4W3-B e
MR-TBNATBLTM Tm MR-TB26A
MR-BT6V1CBLO3M 03m Para conectar Conector de servo Conector de
(14) Cabo de bateria _ MR-J4W2-B/ amplificador estojo de bateria
MR-JAW3-B e = ﬂ
3 MR-BT6V1CBL1M Tm MR-BT6VCASE
S
2 Conector de servo amplificadol
ES MR-BT6V2CBLO3M 03m | —
(15) Cabo de bateria de i Para MR-J4W2-B/ = =
juncéo MR-J4W3-B
MR-BT6V2CBL1M m =3
Conector de juncao
Conector de servo amplificador  Conector de computador
g‘-? Cabo de comunicagao Para MR-J4-B/MR-J4-A/ | Conector mini-B (5-pin) pessoal - Conector A
% (16) |[de computador pessoal |MR-J3USBCBL3M 3m - MR-J4W2-B/ I i
E (cabo USB) MR-J4W3-B *Nao use esta cabo para controlador compativel com
SSCNET llI(/H).
9;? Conector de servo amplificador
Q .
(17) |Cabo de monitor MR-J3CN6CBLTM Tm - Para MR-J4-A
- =
Para MR-J4-B/MR-J4-A/ . )
Conector de curto- L. . Este conector é requerido quando a
(18) circuito (Acessorio padrao) - - MR-J4W2-B/ l:m funcéo STO nao & usada.
= MR-J4W3-B
Q
i Para conectar servo
Z amplificador com Conector de servo amplificador
(19) |Cabo STO MR-DO5UDL3M-B 3m - MR-J3-DO05 ou outro

R
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracao para MR-J3-D05 (com MR-J4-B/A e MR-J4W_-B)

Unidade légica de seguranca Servo amplificador Servo amplificador

CN8A
L]

CN8B
[
CN§ (Nota 1) CN§ (Nota 1)

CN9

CN10

(21)

Cabos e Conectores para MR-J3-D05

Consulte "Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais" neste catdlogo para modelos detalhados.

Comprimento

Item Modelo do cabo

Classif. IP Aplicacédo Descricao

Para conectar servo
amplificador com Conector de servo amplificador

Cabo STO MR-DO5UDL3M-B 3m - MR-J3-D05 ou outro ;:‘:::‘j

dispositivo de controle
de seguranca

8ND eled
s

o

Q o ~

2 (20) Conector (Acessono padrao de MR- - - Para MR-J3-D05 [@ Conector de unidade légica de
> J3-D05) seguranca

O

S

S A Ori drdao de MR- Conector de unidade l6gica de
é (21) |Conector 5;3355‘3”0 padracde - - |Para MR-J3-DO05 [@ seguranga

o

Notas: 1.Conecte o conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador quando a fungédo STO nao é usada.
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Produtos no Mercado para Servo Amplificadores

Contate os fabricantes correspondentes diretamente. Ao confeccionar um cabo com os conectores a seguir, consulte o manual de instru¢oes dos
fabricantes correspondentes para procedimentos de fiagdo e montagem.

X Cabo de comunicacao de computador pessoal

Aplicacdo Modelo Descricao
a = Conector de servo amplificador ~ Conector de computador pessoal
Cabo de conversao RS-422/ DSV-CABV .
RS-232C El; []] Diatrend Corp.

X Conector RS-422

Aplicacdo Modelo Descrigao

Conector RS-422 TM10P-88P B 1 Hirose Electric Co., Ltd.

X Conector de derivagdo RS-422 (para multi-drop)

Aplicagao Modelo Descricao

Conector de derivacao BMJ-8 [_.] Hachiko Electric Co., Ltd.

K Cabo SSCNETII  [ENIER

Aplicacdo Modelo Descrigao
szzzssafﬁifa(—)liia Zor:r\;lda SC——JciBnl:Sﬁm-ecnto do cabo j:]:‘ré = Mitsubishi Electric System & Service
. —=comp Co,, Ltd.

SSCNET IIl(/H) (100 m méx. ™o, unidade de 1 m)

Notas: 1. A distancia de fiagdo méxima entre estagdes é de 100 m para SSCNET IlI/H e 50 m para SSCNET IIl.

X Produtos no Mercado para MR-J4W_-B
Contate a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. para cabos de alimentagdo com um conector do tipo de colagem por pressao para
servo amplificadores MR-J4W_-B e cabos de alimentacédo para servo motores.

X Aplicacao de cabo de juncdo de encoder em conexao

Comprimentos nao listados de cabos entre servo amplificador e servo motor, cabos EMC e cabos especiais para conectar servo amplificador e
servo motor com multiplos cabos estéo disponiveis. Contate Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. FA PRODUCT DIVISION pelo e-mail:
oss-ip@melsc.jp

o
o
=
o
=
=
o
w

Exemplo) Configuracgao utilizando trés cabos de jun¢ao de encoder
- Substituir apenas o cabo da parte mével na cadeia de cabos é possivel.
« A reconfiguracdo depois de transportar uma maquina é facil, porque o lado do servo amplificador e o lado do servo motor podem ser separados.

Corrente de cabo
Gabinete de controle (parte mével) Lado da maquina

| Servo amplificador |
MR-J4-B/MR-J4-A |

[} : 77777 E:] : 5:@4’% 5:@4’%% E];”"\i

QP2

1

Série HG-KR/HG-MR

3

[}
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Unidade Légica de Seguranca (MR-J3-D05) [EAEEIEN

A unidade ldgica de seguranca tem as fungdes SS1 e STO. O servo amplificador atinge a fungao Parada de segurancga 1 (SS1) pela adicao de MR-J3-D05.
Especificagcoes

Unidade légica de seguranca modelo MR-J3-D05
X . Tensédo 24V CC
Allm.ent'agao Flutuacao de tensao permissivel 24V CC+10%
de circuito de :
S — Capacidade de . [A] 0.5 Nota 2
corrente requerida

Sistema compativel 2 sistemas (Eixo A, Eixo B independentes)
Entrada Shut-off 4 pontos (2 pontos X 2 sistemas) SDI_ : Compativel com PNP/NPN ®Nota3)
Entrada de liberagcao de Shut-off 2 pontos (1 ponto X 2 sistemas) SRES_ : Compativel com PNP/NPN (eta3)
Entrada de Feedback 2 pontos (1 ponto X 2 sistemas) TOF_ : Compativel com PNP (Nota3)
Tipo de entrada Isolagdo de Foto-acoplador, 24 V CC (fornecimento externo), resisténcia limitada interna 5.4 kQ

STO_ : Compativel com PNP (Nota3)
SDO_ : Compativel com PNP/NPN MNeta3)
Isolacao de foto-acoplador, tipo de coletor aberto
Corrente permissivel: 40 mA ou menos por saida, Corrente de influxo: 100 mA ou menos por saida
Eixo A: selecione entre0s,1.45s,2.85,5.65,9.85s0u30.8s
Configuracao de tempo de Delay Eixo B: selecione entre 0s,1.45,2.85,9.85s0u30.8s
Precisdo: £2%
STO, SS1 (IEC/EN 61800-5-2)
EMG STOP, EMG OFF (IEC/EN 60204-1)

Saida Shut-off 8 pontos (4 pontos X 2 sistemas)

Tipo de saida

Funcdo de seguranca

Normas certificadas por CB EN ISO 13849-1 Categoria 3 PLd, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL 2, EN 61800-5-2 SIL 2
Desempenh ode resposta
(quando tempo de delay é 10 ms ou menos (Entrada STO OFF X Saida shut-off OFF)
ajustado para 0's)
Entrada de pulso de teste (STO) Frequéncia de pulso de teste: 1 Hz a 25 Hz
Desempenho  |Neta4) Tempo de desativacéo de pulso de teste: maximo 1 ms
de seguranca  |Tempo médio para falha
perigosa (MTTFd) >16anos
Cobertura média de diagnéstico o
(DCavq) 93.1%

Probabilidade de Falha Perigosa

5 -9
por Hora (PFH) 4.75510°[1/h]

Conformidade LVD: EN 61800-5-1

com normas Classificagao CE EMC: EN 61800-3
MD: EN I1SO 13849-1, EN 61800-5-2, EN 62061
Estrutura (Classificacao IP) Resfriamento natural, aberto (IP00)
Temperatura ambiente 0°Ca 55 °C(ndo congelante), armazenamento: -20 °C a 65 °C (ndo congelante)
Umidade ambiente 90 %RH maximo (ndo condensante), armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Ambiente Ambiente Interno (sem luz direta do sol); sem gds corrosivo, gas inflamavel, névoa de 6leo ou poeira
Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibracdao 5.9 m/s?em 10 Hz a 55 Hz (dire¢bes de eixos X, Y e Z)
Massa [kg] 0.2 (incluindo conectores CN9 e CN10)

Notas: 1.Uma corrente de influxo de aproximadamente 1,5 A flui instantaneamente quando a alimentacao é ligada. Selecione uma capacidade adequada de fonte de alimentacao,
considerando a corrente de influxo.
2. A duragéo de Power-on da unidade l6gica de segurancga é de 100.000 vezes.
3. _no nome de sinal representa um simbolo que indica o nimero e o nome do eixo.
4. Esta funcao executa um diagndstico de falha nos contatos, incluindo circuitos externos, pelo desligamento instantaneo dos sinais de um controlador para um servo amplificador, a
um periodo constante, quando os sinais de entrada do servo amplificador estao ligados.
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Unidade Légica de Seguranca (MR-J3-D05) [EAEZEIEN

Exemplo de conexao

v MR-J3-D05
. —
Servo amplificador CN9 (Nota 1) (Nota 1
t t
MR-J4-B, MR-J4-A g Wi swo
MR-J4AW_-B SDITA-  |1B ®
CN8 SDO1A+ |4A 5
* @? 4|sTO1 SDO1A- |48
5 [STO2 CN10
x
‘@ 3 |sT0COM i SDI2A+ |3A By
SDI2A-  [3B
,} 6 | TOFB! |+~ ISRESA+ |1A s
7 | TOFB2 RESA SRESA-  |1B
2 SDO2A+ |6A
1' 8 |TOFCOM o 5
TOFA 8A P
CN_ (Nota 3) % (Nota 2) —égz
EM2 (Eixo A)
Servo amplificador CN9
MR-J4-B, MR-J4-A +—~————ISDI1B+ |2A ﬁ’
MR-JAW_-B CN8 SDI1B- |2B
SDO1B+ |3A }' "
* f 4 |STO1 SDO1B- [3B
5 [STO2 CN10
-
‘@ 3 [STOCOM Pt SDI2B+ |4A }@;
STO8 SDI2B-  |4B
} 6 | TOFB1 3~ IoResB+ |2A }@Z’ -
7 |TOFB2 RESB SRESB- |2B L
* SDO2B+ [5A
1' 8 |ToFcom o 5k 5
TOFB 8B -
CN_ (Nota 3);](Nota 2) %&’
EM2 (Eixo B) +24V_ [7A
oV 78 j
Notas: 1.Defina o tempo de delay da saida STO com SW1 e SW2.
2. Esta conexao é para interface PNP.
3. Este conector é CN3 para MR-J4-B e MR-J4W_-B, e CN1 para MR-J4-A.
Dimensodes
225
19.5
9.75 Aprox. 80 86
Furo de montagem o5 20 o
[ E— —
(=} a T 1]
1]
C
g i 8|8 ]
5B
m] oD ' ps
— A L

Tamanho de parafuso
de montagem: M4

[Unidade: mm]
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Opcao Regenerativa  [EAEEAIEN

Poténcia regenerativa Poténcia regenerativa toleravel da opcédo regenerativa Not22)
Servo amplificador tolerdvel do resistor MR-RB
modelo regenerativo 032 12 30 3N 31 32 |50 Metah) | 5N (Notad) | 57 (NotaT) | 14 34

incorporado (W] 290 [ 400 | 130 | 90 | 670 | 40Q | 130 | 90 | 670 | 260 | 26Q
MR-J4-10B/A - 30 - - - - - - - - - -
MR-J4-20B/A 10 30 100 - - - - - - - - -
MR-J4-40B/A 10 30 100 - - - - - - - - -
MR-J4-60B/A 10 30 100 - - - - - - - - -
MR-J4-70B/A 20 30 100 - - - 300 - - - - -
MR-J4-100B/A 20 30 100 - - - 300 - - - - -
MR-J4-200B/A 100 - - 300 - - - 500 - - - -
MR-J4-350B/A 100 - - - 300 - - - 500 - - -
MR-J4-500B/A 130 - - - - 300 - - - 500 - -
MR-J4-700B/A 170 - - - - 300 - - - 500 - -
MR-J4W2-22B 20 - - - - - - - - - 100 -
MR-J4W2-44B 20 - - - - - - - - - 100 -
MR-J4W2-77B 100 - - - 300 - - - - - - -
MR-J4W2-1010B 100 - - - 300 - - - - - - -
MR-J4W3-222B 30 - - - - - - - - - 100 300
MR-J4W3-444B 30 - - - - - - - - - 100 300

Notas: 1. Certifique-se de resfriar a unidade a forca com uma ventoinha (92 mm x 92 mm, fluxo de ar minimo: 1.0 m3/min). A ventoinha deve ser providenciada pelo usuério.
2. Os valores de poténcia nesta tabela sdo poténcias geradas pelo resistor, ndo poténcias nominais.

* Precaucdes ao conectar uma op¢ao regenerativa

1. A opcao regenerativa provoca uma subida de temperatura de 100 °C ou mais relativamente a temperatura ambiente. Examine plenamente a dissipacao de calor, posicao de instalagao, fios
usados antes de instalar a unidade. Use fios retardantes de chama ou aplique retardante de chamas nos fios e mantenha os fios isolados da unidade.

2. Use fios trancados para conectar a opgao regenerativa ao servo amplificador e mantenha o comprimento do fio a um méaximo de 5 m.

3. Use fios trancados para conectar um sensor térmico, e certifique-se de que o sensor ndo deixa de funcionar corretamente devido ao ruido induzido.
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Opcao Regenerativa  [ENEZEIN

Dimensoes [Unidade: mm] Conexdes
MR-RB032
Furo de
30 montagem g6
] Arranjo de terminais
= T T
[ I
: [ *
[ I
: * I
[ I
< 5.1
< [ I
- Tr [ I
[ I
: I | Tamanho de fio aplicavel o=
: } | 02mm?a 2.5 mm? (AWG 242 12)
| | Tamanho de parafuso de montagem: M5
o Servo amplificador Desconecte P+e D.
20) % 16 Modelo Massa [kg] Opgéo regenerativa
119 MR-RB032 0.5

MR-RB12, MR-RB14

Furo de

40 montagem 6
36
15

Arranjo de terminais 5 m ou menos

§ Tamanho de fio aplicavel Mo 9:
0.2 mm?a 2.5 mm? (AWG 24 a 12)
Tamanho de parafuso de montagem: M5

~ Modelo Massa [kg]

T MR-RB12

(20) i MR-RB14 1.1
169
MR-RB30, MR-RB3N, MR-RB31, MR-RB32, MR-RB34 Para MR-J4-500B/A ou menor, e

MR-J4AW_-B

Parafuso de montagem de ventoinha (2 parafusos M4) (Nota 3)

Arranjo de terminais

Servo amplificador Desconecte P+ e D.

—= % — g‘ e — Opgéo regenerativa
o
S choo e
101.5 82,5 Tamanho de parafuso de terminal: M4
318 Tamanho de parafuso de montagem: M6
100 335
Entrada de ar de ventoinha (Nota 3) Modelo Massa [kg]
g i 1 :ﬁi MR-RB30 5 m ou menos
v g MR-RB3N ey
H RRB31 29 Ventoinha (Nota 2)
R 00000000000000000000 LY .
00000000000000000000 MR-RB32
MR-RB34
MR-RB50, MR-RB5N, MR-RB51 Para MR-J4-700B/A
49_ 825 a
Parafuso de montagemde | ol _ 1o -
ventoinha (2 parafusos M3) codbooolood ¥tz . X
providos no lado oposto. Py P so X . Desconecte os fios para o resistor regenerativo
IS EEE 7x14 n =2 Arranjo de terminais Servo amplificador incorporado (P+ e C).
= S olo :;c% furo oblongo o s - .
odbowmolood — == Opcao regenerativa
SESSIESS SSE
©n chocopoq ss i ped
5 |SgS23E:1 Bl FMEE . . o
spos=iEcog ss i\ Entrada de ar de ventoinha Reslsto(
22222329 0 cs regenerativo
- 5552229 o 22 Tamanho de parafuso de terminal: M4 incorporado
s E g § E g E g g 22 o Tamanho de parafuso de montagem: M6 ’—E (Nota 4)
S2252S29 t |pboo
23 200 7 9 HJN‘L MRED) Modelo | Massa kgl smoumenos | f T
—ha [ -]
217 120 8 MR-RB50 Ventoinha (Nota 2)
MR-RB5N 5.6
MR-RB51

Notas: 1. Crie um circuito de sequéncia que desliga o contator magnético quando ocorre um superagquecimento anormal.
2. Ao usar MR-RB50, MR-RB5N ou MR-RB51, resfrie a unidade a forca com uma ventoinha (92 mm x 92 mm, fluxo de ar minimo: 1,0 m3/min). A ventoinha deve ser providenciada pelo
usuario.
3. Ao usar MR-RB30, MR-RB3N, MR-RB31, MR-RB32 ou MR-RB34, pode ser necessario resfriar a unidade a for¢a com uma ventoinha (92 mm x 92 mm, fluxo de ar minimo: 1.0 m*/min),
dependendo do ambiente de operagao. Consulte o Manual de Instrucoes do Servo Amplificador relevante para mais detalhes. A ventoinha deve ser providenciada pelo usuario
4. Os terminais G3 e G4 sdo sensores térmicos. G3-G4 abrem quando a opgao regenerativa aquece de forma anormal.
5. Consulte "Fios, Disjuntores de Caixa Moldada e Contatores Magnéticos" neste catalogo para exemplos de selecdo de tamanho do fio.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Bateria (MR-BAT6V1SET) (Nota ) (8] A

Os dados de posicdo absoluta podem ser mantidos através da montagem da bateria no servo amplificador.

Esta bateria ndo é necessaria quando o sistema servo é usado no método incremental.

Aparéncia

Método de montagem

Para MR-J4-350B/A ou menor

plugue no conector CN4.

odelo: MR-BAT6V1SET
Tensao nominal: 6V
Capacidade nominal: 1650 mAh
Contetdo de litio: 1.2 g
Bateria primaria: 2CR17335A
Massa: 55 g

Fixe a bateria e depois, insira o

Para MR-J4-500B/A ou maior

Fixe a bateria e depois, insira o
plugue no conector CN4.

* A bateria MR-J3BAT néo pode ser usada por causa da diferenca na voltagem.

Notas: 1. MR-BAT6V1SET é uma bateria montada, composta por baterias de metal de litio CR17335A. Esta bateria nao esta sujeita as mercadorias perigosas (Classe 9) das Recomendagées da
ONU. Para transportar baterias de metal de litio e baterias de metal de litio contidas em equipamentos por meios de transporte sujeitos as Recomendagdes da ONU, tome medidas

para cumprir com os seguintes regulamentos: as Recomendacées das Nagdes Unidas sobre o Transporte de Mercadorias Perigosas, a Instrugcao Técnica (ICAO-TI) da Organizagédo

da Aviacdo Civil Internacional (ICAO), e o Cédigo Maritimo Internacional de Mercadorias Perigosas (Cédigo IMDG) da Organizagao Maritima Internacional (IMO). Para transportar as
baterias, verifique as normas mais recentes ou as leis do pais de destino e tome medidas. Contate o seu escritério de vendas local para obter mais detalhes. (Posicdo em Abril de 2012)

Estojo de Bateria (MR-BT6VCASE ) e Bateria (MR-BAT6V 1) Nota 1)

O estojo de bateria e as baterias sdo requeridas durante a configuracdo do sistema de detecgao de posigao absoluta usando o servo motor
rotativo ou o motor de acionamento direto. MR-BT6VCASE é um estojo que armazena 5 pegas de baterias MR-BAT6V1 pela conexao dos
conectores. Até 8 eixos de servo amplificadores MR-J4W_ _B podem ser ligados a este estojo de bateria. Utilize um cabo de bateria de juncéo

opcional MR-BT6V2CBL_M para derivar as conexdes ao conectar multiplos servo amplificadores.

MR-BT6VCASE e MR-BAT6V1 ndo séo necessarios ao usar o servo motor linear ou ao configurar o sistema incremental com o servo amplificador MR-

JAW_-B.
MR-BAT6V1 nao esta incluido com MR-BT6VCASE. Por favor, adquira MR-BAT6V1 separadamente.

Dimensoes (montado) [Unidade: mm]

MR-BAT6V1

[I% EEEEE= === ‘

Approx. 70 130 2-05 mounting hole
25 - 4.6 ’E%
&5
0
(Note 2)
=
K :
ol
L Mounting screw size: M4
©) oo

Mass: 0.18 kg

Modelo: MR-BAT6V1
Nominal voltage: 6 V
Nominal capacity: 1650 mAh
Lithium content: 1.2 g
Primary battery: 2CR17335A
Massa: 34 g

Notas: 1. MR-BAT6V1SET é uma bateria montada, composta por baterias de metal de litio CR17335A. Esta bateria ndo esta sujeita as mercadorias perigosas (Classe 9) das Recomendagbes da
ONU. Para transportar baterias de metal de litio e baterias de metal de litio contidas em equipamentos por meios de transporte sujeitos as Recomendacdes da ONU, tome medidas

para cumprir com os seguintes regulamentos: as Recomendagdes das Nagoes Unidas sobre o Transporte de Mercadorias Perigosas, a Instrugéo Técnica (ICAO-TI) da Organizagao

da Aviacdo Civil Internacional (ICAO), e o Cédigo Maritimo Internacional de Mercadorias Perigosas (Codigo IMDG) da Organizagao Maritima Internacional (IMO). Para transportar as
baterias, verifique as normas mais recentes ou as leis do pais de destino e tome medidas. Contate o seu escritério de vendas local para obter mais detalhes. (Posi¢do em Abril de 2012)

2. Use o cabo de bateria opcional MR-BT6V1CBL_M. Ao usar o estojo de bateria com multiplos servo amplificadores, use também o cabo de bateria de juncao opcional MR-BT6V2CBL_M.
Consulte "Cabos e Conectores para Servo Amplificadores” na secao 5, Opgdes/Equipamentos Periféricos, neste catélogo.
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Unidade de Armazenamento de Posi¢ao Absoluta (MR-BTASO1) [IENEA

Esta unidade de armazenamento de posicao absoluta é requerida para a configuracdo do sistema de detecc¢do de posi¢ao absoluta usando o

motor de acionamento direto.
Esta unidade ndo é necessaria quando o sistema servo é usado no método incremental.

Dimensodes

[Unidade: mm)]

RM15WTRZB-12P(72) RM15WTRZB-125(72)
(Lado do encoder)

(Lado do servo amplificador)

T

2 furos de montagem 26

81

s {] LI

{0

Superficie de
montagem B (Nota 1)

30
22

Tamanho do parafuso de
montagem: M5

‘.
[

69.8
79.8

Massa: 0.26 kg

1

<3 Superficie de montagem A (Nota 1)

Item Ambiente

Temperatura |0°Ca 55 °C (ndo congelante),

ambiente armazenamento: -20 °C a 65 °C (ndo congelante)

Umidade 90 %RH méximo (ndo condensante),

ambiente armazenamento: 90 %RH maximo (ndo condensante)
Interno (sem luz direta do sol); sem gas corrosivo,

Ambiente gas inflamavel, névoa de 6leo, pé ou respingos de
bleo ou dgua

Altitude 1000 m ou menos acima do nivel do mar

Resisténcia a
vibragao

Quando a superficie A é montada: 49 m/s? (dire¢coes
dos eixos X, Y, e Z)
Quando a superficie B é montada: 5.9 m/s? (direcbes
dos eixos X, Y, e Z)

Notas: 1. Ao montar a unidade de armazenamento posicao absoluta do lado de fora de um gabinete, certifique-se de montar a superficie A com 4 parafusos. Ao montar a unidade dentro de

um gabinete, a montagem da superficie B com dois parafusos também é possivel.

o
o
=
o
=
=
o
w




Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Bloco de Terminal de Juncao (MR-TB26A)

Conecte todos os sinais via bloco de terminal de juncéo.

Dimensées et [Unidade: mm]
| Especificacdes
} _ Q Classificagao 32V CA/CCO.5A
| } & 5=l ) o aplicavel | Fio flexivel 0.08 mm2a 1.5 mm?
I il |
7!777 | 4TI TT6TT7 T8 119120 zw\zz\zﬂzﬂzs\za\si 7JH Fllodapdlcave (AWG 28 a 14)
i 1 14 i 8 (la 9 ° Fio sélido 20.32mma 1.2 mm
: } H terminal) -
| s elaco/ oD 34 rim or mais curto
i | = i o -~ f
= iS008 14—~ Ferramenta de operacao 210-61 (WAGO) ou equwa'lente
| = 5) 210-119SB (WAGO) ou equivalente
Q74 7777777777777 ‘77\; Comprimento de faixa 5mma6mm
\ 57 \
LT ] e (]
025DV\5° nZaDV‘\So —
— «©| I
@ g & |
SRS | /
. | 3 e | o
— =3 3 ‘
‘ T
Notas: 1.0s comprimentos entre () se aplicam quando o bloco de terminal de juncao é montado em um trilho wide DIN de 35 mm.
Bloco de Terminal de Juncdo (MR-TB50)
Conecte todos os sinais via bloco de terminal de juncao.
Dimensées [Unidade: mm)]

| 235 |
! I 2-94.5
H— =]
| 13
A .
—_— MR-TB50 - —— - —— - — - — - —~ =X13
1[3]5]7[o][11]1315[17]19]21]23[2527]29]31[a3]as]37[30]41]43[4s[47]4 10
2 [4[6 [8 [10[12]14]16[18[20[22]24]26[28[30]32[34[36[38]40[42[44[acas]50 <

‘ 244 &
‘ Tamanho do parafuso de terminal: M3.5

Fio aplicavel: 2 mm?2 maximum
Largura do terminal de crimpagem: 7.2 mm ou menor
Tamanho do parafuso de montagem: M4




Filtro de Ruido de Radio (FR-BIF) [ EHIEEIEN

Este filtro controla efetivamente o ruido emitido a partir do lado da fonte de alimentagao do servo amplificador e é especialmente eficaz para
faixas de radiofrequéncias de 10 MHz ou menos. O FR-BIF é projetado apenas para a entrada.

Dimensodes [Unidade: mm]

Conexdes

Branco

Vermelho Azul  Verde Corrente de fuga: 4 mA

°
] 1
2 L
o
2
29
~ Furo 05
<
<,
il ] }‘L
58 0]l
44

O FR-BIF é projetado para ser conectado apenas com a entrada.
A fiacao deve ser tdo curta quanto possivel. o aterramento é necessario.
Certifique-se de isolar os fios ndo utilizados quando se usa o FR-BIF com alimentacao de 1 fase.

Para MR-J4-350B/A ou menor, Para MR-J4-500B/A ou maior

e MR-J4W_-B
Bloco de Terminal
MCCB mcC MCCB
) o L ) < — L
Alimen- ' | Alimen: '
tacdo AT L2 Sgrvo tacéo T L2 Sgrvo
! /\, 3 amplificador ! /Lﬁ 13 amplificador
i [ He .

Filtro de Ruido de Linha (FR-BSFO1, FR-BLF) [EN A N

Este filtro é efetivo na supressao de ruido de radio emitido a partir do lado da fonte de alimentacédo ou do lado da saida do servo amplificador, e também na
supressao de corrente de fuga de alta frequéncia (corrente de fase zero), especialmente dentro da faixa de 0,5 MHz a 5 MHz.

Dimensodes [Unidade: mm]

Conexdes

FR-BLF
Para tamanho de fio de 5.5 mm?
(AWG 10) ou maior

FR-BSFO1
Para tamanho de fio de 3.5 mm?
(AWG 12) ou menor

o7

<

~

(110)

95:0.5 208 31:
™.

11.25+0.5

Use o filtro de ruido de linha para os fios de alimentagéo do circuito principal (L1, L2 e L3) do servo
amplificador e da alimentacao do motor (U, V e W). Passe cada um dos fios através do filtro de ruido
de linha 0 mesmo nimero de vezes numa mesma direcao.

Para a alimentacéo do circuito principal, o efeito do filtro aumenta conforme o nimero de
passagens aumenta, mas geralmente quatro passagens seria apropriado. Para a alimentagéo do
motor, as passagens devem ser de quatro vezes ou menos. Nao passe o fio terra através do filtro.
Caso contrario, o efeito do filtro é reduzido.

Enrole os fios para passarem através do filtro conforme o nimero necessario de passagens, como
mostrado na Fig.1. Se os fios forem muito grossos para enrolar, use dois ou mais filtros para ter o
numero necessario de passagens, como mostrado na Fig.2.

Coloque os filtros de ruido de linha o mais préximo possivel do servo amplificador para um melhor
desempenho.

Fig. 1

MccB MmC
—x

Alimen- __ !
VG S
tagao ;

—_~—

<)

o]

Filtro de ruido
de linha

Fig. 2
Servo amplificador
v MCCB  MC M
x
2 Alimen- 77 T
tagdo 7} |
[E] e i
5l5lsls

Filtro de ruido
de linha

u Servo
L2 amplificador

L3

Filtro de Linha de Dados [EAEZIIN

Este filtro é eficaz na prevencédo de ruido quando conectado ao cabo de saida de pulso do controlador de saida de trem de pulso ou o cabo do

encoder do motor.

ESD-SR-250 (fabricado por NEC TOKIN Corporation)
ZCAT3035-1330 (fabricado por TDK Corporation)
GRFC-13 (fabricado por Kitagawa Industries Co., Ltd.)

Eliminador de Surto BRI

Exemplo)

Conecte eliminadores de surto nos relés CA e vélvulas CA ao redor do servo amplificador. Conecte diodos nos relés CC e vélvulas CC.

Exemplo) Eliminador de surto: CR-50500 (fabricado por Okaya Electric Industries Co., Ltd.)

Diodo: Um diodo com tensao de ruptura quatro vezes ou mais maior do que a tensao de acionamento do relé, e com capacidade de corrente duas vezes ou mais maior que a

corrente de acionamento do relé.
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Filtro EMC  E KN

Os seguintes filtros sdo recomendados como filtros em conformidade com a diretiva EMC para a fonte de alimentacdo do servo amplificador.

Modelo Corrente nominal [A]| Tens&do nominal [V CA] Servo amplificador aplicavel Fig.
MR-J4-10B/A a 100B/A
HF3010A-UN (Nota ) 10 250 maximo MR-J4W2-22B
MR-JAW3-2228 A
HF3010A-UN2 (Nota ) 10 250 maximo MR-J4W2-44B
MR-J4-200B/A, 350B/A
HF3030A-UN (Meta 1) 30 250 maximo MR-J4W2-77B, 1010B
MR-JAW3-444B B
HF3040A-UN (Nota ) 40 250 maximo MR-J4-500B/A, 700B/A

Notas: 1. Fabricado por Soshin Electric Co., Ltd.
Um protetor de surto é requerido separadamente para usar este filtro EMC. Consulte "Guia de Instalagdo EMC"

Conexdes

Dimensoes [Unidade: mm]
HF3010A-UN, HF3010A-UN2
N 4-5.5x7 M4
(Lado da entrada) 3-M4 |
r ®
o= H g
= 2 §
= @
A '
258+4 (41)
273+2 65+4
288+4
3005
| Corrente de
Model M k
‘ ﬁ odelo fuga [mA] assa [kal
I: | HF3010A-UN 5 35
I HF3010A-UN2 ) Mece
—x
Alimen: 1
HF3030A-UN, HF3040A-UN tacdo :
—x
IN 6-R3.25 img OUT
(Lado da entrada)  comprim-8. (Lado da saida)
4 S—7
] ] ]
43Ms L 3Ms e [ﬁ
C 1 ey
%7 I — < . ‘@
9 T B
B de
O o o
85:1 85+1 70+2
210+2 Alimen 1
26045 14022 tacdo !
—x !
Corrente de
Model M k
odelo fuga [mA]] assa [kg]
HF3030A-UN 5 55
HF3040A-UN 6.5 6.0

Para 3 fases 200V CA a 240V CA

Filtro EMC

Servo amplificador

Para 1 fase 200V CAa 240V CA

Filtro EMC

Servo amplificador
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Reator CC de Melhoria de Fator de Poténcia (FR-HEL) [ENIN

Isto aumenta o fator de poténcia do servo amplificador e reduz a capacidade de fornecimento de energia. Use tanto um reator CC como um reator CA.

Em comparagdo com o reator CA (FR-HAL), o reactor CC (FR-HEL) é mais recomendado, uma vez que o reator CC é mais eficaz na melhoria do

fator de poténcia, menor e mais leve, e a sua fiagao é mais facil. (O reator CC utiliza dois fios, enquanto o reator CA utiliza seis fios.)

Modelo Servo amplificador aplicavel Fig. Modelo Servo amplificador aplicavel Fig.
FR-HEL-0.4K MR-J4-10B/A FR-HEL-3.7K MR-J4-200B/A
MR-J4-208/A FR-HEL-7.5K MR-J4-350B/A 8
MR-J4-60B/A
FR-HEL-1.5K FR-HEL-15K MR-J4-700B/A
> MR-J4-70B/A
FR-HEL-2.2K MR-J4-100B/A
Dimensoes iU i Conexoes
Bjcmme
D ou menor
2 furos de
montagem d Mo
PPl
i
A |
J—T 1]
w1
w
Dimensées variaveis Massa Tamanho de e
Modelo parafuso de X .
w w1 H D d kgl terminal ol
Servo amplificador
FR-HEL-0.4K 70 60 71 61 M4 0.4 M4 2 (AWG 14)
FR-HEL-0.75K 85 74 81 61 M4 0.5 M4 2 (AWG 14)
FR-HEL-1.5K 85 74 81 70 M4 0.8 M4 2 (AWG 14)
FR-HEL-2.2K 85 74 81 70 M4 0.9 M4 2 (AWG 14) :'/ P3
(Nota2) |
4 s
5 m ou menor
D ou menor
P P montagemd\‘“"“‘"
4
- |
B {
E
w1 D2
w D1
Dimensbes variaveis Massa Tamanho de Tamanho de
Modelo parafuso de X
W | w1 H D D1 D2 | D3 d lkgl . fio [mm?]
terminal
FR-HEL-3.7K 77 55 92 82 66 57 37 | M4 15 M4 2 (AWG 14)
FR-HEL-7.5K 86 60 | 113 | 98 81 72 43 | M4 | 25 M5 3.5(AWG 12)
FR-HEL-11K 105 | 64 | 133 | 112 | 92 79 47 M6 33 M6 5.5 (AWG 10)
FR-HEL-15K 105 | 64 | 133 | 115 | 97 84 | 485 | M6 4.1 M6 8 (AWG 8)

o
o
=
o
=
=
o
w

Notas: 1. Use este furo de montagem para aterramento.

2. Remova barra de curto-circuito entre P3 e P4 ao usar o reator CC.



Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Reator CA de Melhoria de Fator de Poténcia (FR-HAL) [ENINCE N
Isto aumenta o fator de poténcia do servo amplificador e reduz a capacidade de fornecimento de energia.
Para MR-J4W2-B (NotaT)

Para MR-J4-B/A

Modelo servo ampllflcador Fig. Saida total dos servo I BT Saida total dos motores | _.
aplicavel Modelo . dos servo motores . . Fig.
motores rotativos R de acionamento direto
FR-HAL-0.4K MR-J4-10B/A lineares
’ MR-J4-20B/A FR-HAL-0.75K 450 W ou menos 150 N ou menos 100 W ou menos
FR-HAL-0.75K MR-J4-40B/A FR-HAL-1.5K Acima de 450 W a 600 W| Acima de 150 N .a 240 N |Acima de 100 W a 377 W A
LA MR-J4-60B/A A FR-HAL-2.2K Acima de 600 W a 1 kW | Acima de 240 N a 300 N |Acima de 377 W a 545 W
FR-HAL-1.5K MR-J4-70B/A
il FR-HAL-3.7K Acimade 1kWa2kW | Acima de 300 Na 480N |Acima de 545W a 838 W
FR-HAL-2.2K MR-J4-100B/A R B (Nota
- - jota
FR-HAL-3.7K MR-J4-200B/A For MR-J4W3
FR-HAL-7.5K MR-J4-3508/A Modelo Saida total dos servo Imé):slssc;rc\?;;::grteostal Saida total dos motores Fi
FR-HAL-11K MR-J4-500B/A B motores rotativos lineares de acionamento direto | 9"
FR-HAL-15K MR-J4-700B/A
FR-HAL-0.75K 450 W ou menos 150 N ou menos -
FR-HAL-1.5K Acima de 450 W a 600 W| Acima de 150 Na 240 N 378 W ou menos A
FR-HAL-2.2K Acima de 600 W a 1 kW | Acima de 240 Na 300 N -
FR-HAL-3.7K Acimade 1 kWa2kW | Acimade 300N a450N -
Dimensoes [Unidade: mm] Conexoes
A'A'A'A'A'A
_!a@JI@JI@JI@JIL@IL@J @!_
o) I
L elelelele[@r
t
| 3 D or shorter
Dimensdes variaveis
Modelo
W [Wi|H|D|Dl|[D2]| d
A T FR-HAL-0.4K 104 | 84 | 99 | 72 | 51| 40 | M5
FR-HAL-0.75K 104 | 84 | 99 | 74 | 56 | 44 | M5
FR-HAL-1.5K 104 | 84 | 99| 77 | 61 | 50 | M5
@uﬁ@: Iﬂ»L FR-HAL-2.2K 115 |40 [n1s] 77 | 71 [ 57 [ me
i FR-HAL-3.7K 115 | 40 [115] 83 | 81 | 67 | M6
w1 ‘ D2 ‘
| w D1 Modelo Massa [kg] Tam. do parafuso de terminal
FR-HAL-0.4K 06 M4
FR-HAL-075K 08 Ma Para 3 fases 200V CA a 240V CA
FR-HAL-1.5K 1.1 M4
FR-HAL-2.2K 1.5 M4 Servo amplificador
FR-HAL-3.7K 2.2 M4 MCCB MC FR-HAL
# /ﬁRM L
Alimentacéo 4)</3‘/—U/iﬁSM Y L2
ﬁY/‘/—U/‘ﬁTM z L3
Para 1 fase 200V CAa 240V CA
4-d mounting hole ™2 D or shorter
Dimensoes variaveis
Modelo
B W [Wi|H|D|Dl|[D2]| d
© Servo amplificador
T FR-HAL-7.5K 130 | 50 [135] 100 | 98 | 86 | M6 FR-HAL
MCCB MC
‘ ‘ FR-HAL-11K 160 | 75 | 164 | 111 [ 109 ] 92 | M6 . /'ﬁRMX I
ey FR-HAL-15K 160 | 75 | 167 | 126 | 124 | 107 | M6 1 ‘
© . . . ol Alimentagao i i S LY L2
Wi Modelo Massa [kg] Tam. do parafuso de terminal e i i T iz
w FR-HAL-7.5K 42 M5 —~ e 13
FR-HAL-11K 5.2 M6
FR-HAL-15K 7.0 M6

Notas: 1. Consulte "Manual de instrugbes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B" para selecionar um reator CA de melhoria de fator de poténcia ao combinar multiplos servo motores entre o
servo motor rotativo, o servo motor linear ou o motor de acionamento direto.
2. Use este furo de montagem para aterramento.
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Software de Suporte a Servo
Software de selecao de capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) [IENIEE N

Especificagdes

Item

Descricao

Tipos de componentes de maquina

Parafusos de esfera horizontais, parafusos de esfera verticais, cremalheira e pinhdes, alimentacdes de rolo, mesas
giratorias, carriolas, elevadores, transportadores, servo linear, outrosdispositivos (de entrada de inércia direta)

Item

Saida de resultados

Servo amplificador selecionado, servo motor selecionado, opgao regenerativa selecionada, momento de inércia
da carga, carga para taxa de inércia do motor, torque de pico, taxa de torque de pico, torque efetivo, taxa de
torque efetivo, poténcia regenerativa, taxa de poténcia regenerativa

Impressoes

Imprime especificacdes inseridas, padrao de operacéo, processo de calculo, grafico de processo de selecao de
velocidade de alimentacéo (ou velocidade do motor) e torque, e dimensionamento de resultados.

Dados salvos

Especificacoes inseridas, padroes de operacéo e dimensionamento de resultados sdo salvos com um nome de arquivo.

Funcdo de célculo de momento de
inércia

Cilindro, bloco quadrado, velocidade variavel, movimento linear, suspenséo, conico, base conica

i E‘
L T T Y

Requisitos de sistema

Modelo compativel com IBM PC/AT operando com os seguintes requisitos.

Componentes Software de selecdo de capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) Neta2)
Windows® 98,
Windows® Me,
SO MNota Windows’ 2000 Professional,
Windows® XP Home Edition/Professional,
Windows Vista’ Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise,
i~ Windows" 7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise
_g Pentium® 133 MHz ou mais (Windows’ 98, Windows® 2000 Professional)
g, Pentium® 150 MHz ou mais (Windows® Me)
= CcPU Pentium® 300 MHz ou mais (Windows" XP Home Edition/Professional)
= Processador de 1 GHz ou mais 32-bit (x86) (Windows Vista" Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise)
g Processador de 1 GHz ou mais 32-bit (x86) ou 64-bit (x64) (Windows® 7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise)
no_) 24 MB ou mais (Windows® 98)
= 32 MB ou mais (Windows" Me, Windows" 2000 Professional)
i Meméria 128 MB ou mais (Windows® XP Home Edition/Professional)
512 MB ou mais (Windows Vista® Home Basic)
1 GB ou mais (Windows Vista® Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise,
Windows® 7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise)
Espaco livre em disco rigido 40 MB ou mais
Interface de comunicacao -
Navegador Internet Explorer 4.0 ou posterior
Monitor Resolucao de 800 x 600 ou mais, 16-bit high color, compativel com os computadores pessoais acima.
Teclado Compativel com os computadores pessoais acima.
Mouse Compativel com os computadores pessoais acima.
Impressora

Compativel com os computadores pessoais acima.

Cabo de comunicacao

Néo requerido

Notas: 1.Pentium é marca registrada da Intel Corporation. Windows e Windows Vista sdo marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros paises.
2. Certifique-se de usar a versdo mais recente deste software. Contate o seu escritério de vendas local para atualizar seu software.
3. Este software pode nao funcionar corretamente dependendo do computador pessoal em uso.
4. Para o sistema operacional de 64 bits, este software é compativel com Windows® 7.




Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Software de Suporte a Servo
MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E) Neta1.3) [ B |ws|A]

Ve
MELSOFT
Especificagcoes A\ /4

Item Descricao
Projeto Criar/abrir/salvar/apagar projeto, ler/gravar outro formato, configuragdo do sistema, imprimir
Parametro Defini¢ao de parametros, definicao de nome de eixo

Monitoramento Mostrar tudo, monitoramento de E/S, gréfico, visualizacao de dados ABS

Visualizacdo de alarmes, dados de inicio de alarme, gravador de acionamento, sem rotacdo do motor,
configuragao do sistema, diagnostico de vida, diagndstico de maquina, diagndstico de loop totalmente fechado,
diagnostico linear

Modo JOG, modo de posicionamento, operacdo sem motor (Nota 2), Saida DO forcado, operacdo do programa,
Modo de teste . -
informagdes de modo de teste

Diagnéstico

Ajuste Ajuste de um toque, ajuste, analisador de maquina

Assistente de servo, atualizacao de faixa de configuragao de parametro, configuracao de conversao de unidade
Outros P Lox . =
de maquina, exibicao de ajuda, conexdo com MELFANSweb
Notas: 1. MR Configurator2 pode ser obtido de qualquer das seguintes formas:
- Adquira MR Configurator2 apenas.
+ Adquira MT Works2: MR Configurator2 esta incluido em MT Works2 com verséo de software 1.34L ou posterior.

- Baixe MR Configurator2: Se vocé tem GX Works2 ou MT Works2 com software de versao anterior a 1.34L, vocé pode baixar
MR Configurator2 do sitio web.

2. A operagao sem motor esta disponivel apenas no modo de controle padrao e estara disponivel no modo de controle de loop totalmente fechado, modo de controle do servo motor
linear e modo de controle do motor de acionamento direto no futuro.

3. Usar MR Configurator2 via comunicagao RS-422 sera compativel no futuro.

Requisitos de sistema

IBM PC/AT compatible model running with the following requirements.

Components MR Configurator2 (Neta4)

Windows® 2000 Professional,

5O (Mot Windows® XP Home Edition/Professional,

Windows Vista® Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise,

Windows’ 7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise
Desktop PC: Intel” Celeron’ processor 2.8 GHz ou mais

ARl Laptop PC: Intel” Pentium® M processor 1.7 GHz ou mais

512 MB ou mais (32-bit OS), T GB ou mais (64-bit OS)

Meméria (recomendada)
Espaco livre em disco rigido

2’1 eon) |ROSSDd JopeINdWo)

1 GB ou mais
Interface de comunicagao Use porta USB
Navegador Internet Explorer 4.0 ou posterior
Monitor Resolugao de 1024 x 768 ou mais, 16-bit high color, compativel com os computadores pessoais acima.
Teclado Compativel com os computadores pessoais acima.
Mouse Compativel com os computadores pessoais acima.
Impressora

Compativel com os computadores pessoais acima.
Cabo de comunicacao MR-J3USBCBL3M

Notas: 1.Celeron e Pentium sao marca registrada da Intel Corporation. Windows e Windows Vista sao marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros paises.
2. Este software pode nao funcionar corretamente dependendo do computador pessoal em uso.
3. Para o sistema operacional de 64 bits, este software é compativel com Windows" 7.
4. Certifique-se de usar a versao mais recente deste software. Contate o seu escritério de vendas local para atualizar seu software.
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Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Motores

Modelo

Conector de encoder

Conector de servo amplificador

MR-J3ENCBL_M-A1-H (Nota2)
MR-J3ENCBL_M-A1-L (Not22
MR-J3ENCBL_M-A2-H Net22
MR-J3ENCBL_M-A2-L (Not22

2174053-1

(TE Connectivity Ltd. Company)

Receptéculo: 36210-0100PL

Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (3M)
ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)

Modelo

Conector de encoder

Conector de juncdo

MR-J3JCBLO3M-A1-L Nota2)
MR-J3JCBLO3M-A2-L tora2

2174053-1

(TE Connectivity Ltd. Company)

B

Contato: 1473226-1 (com anel)
Alojamento: 1-172169-9

Abragadeira de cabo: 316454-1
(TE Connectivity Ltd. Company)

Modelo Conector de juncao Conector de servo amplificador
MR-EKCBL_M-H
4 N Alojamento: 1-172161-9 Receptéculo: 36210-0100PL
MR-EKCBL_M-L Pino de conector: 170359-1 Conj. de carcaga: 36310-3200-008 (3M)
MR-ECNM (TE Connectivity Ltd. Company) ou
ou produto equivalente Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)
Abragadeira de cabo: MTI-0002
(Toa Electric Industry Co., Ltd.)
Modelo Conector de encoder Conector de juncao

MR-J3JSCBLO3M-AT-L Nota2)
MR-J3JSCBLO3M-A2-L (Nota2)

(B

2174053-1
(TE Connectivity Ltd. Company)

SIS=

Receptéculo de cabo: CM10-CR10P-M
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector de encoder

Conector de servo amplificador

MR-J3ENSCBL_M-H (Neta2)
MR-J3ENSCBL_M-L (Neta2)

EE

Para cabo de 10 m ou mais curto
Plugue reto: CMV1-SP10S-M1
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-C1-100
Para cabo de 20 m ou mais curto
Plugue reto:CMV1-SP10S-M1 (vida de dobra longa)
CMV1-SP10S-M2 (padrao)
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-C2-100(DDK Ltd.)

Receptéculo: 36210-0100PL

Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (3M)

ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)

Modelo

Conector de juncdo ou Conector de encoder

Conector de servo amplificador

MR-J3SCNS (Neta2)

EE

Plugue reto: CMV1-SP10S-M2 (Nota )
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

Receptéculo: 36210-0100PL

Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (3M)
ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)

Notas: 1. Abracadeiras de cabo para o buchas para cabo DO de 5,5 mm a 7,5 mm e de 7,0 mm a 9,0 mm séo incluidos no conjunto.
2. O cabo ou o conjunto de conector pode conter conectores diferentes, mas ainda utilizaveis.

o
o
=
o
=
=
o
w




Opcoes/Equipamentos Periféricos

Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Motores

Modelo Conector de encoder Conector de servo amplificador
MR-ENCNS2 Plugue reto: CMV1S-SP10S-M2 (et Receptaculo: 36210-0100PL
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-S1-100 Conj. de carcaga: 36310-3200-008 (3M)
(DDK Ltd.) ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)
Modelo Conector de encoder Conector de servo amplificador

MR-J3SCNSA (Neta2)

el

Plugue angulado: CMV1-AP10S-M2 (Neta)
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

Receptéculo: 36210-0100PL

Conj. de carcaga: 36310-3200-008 (3M)
ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)

Abracadeira de cabo: JR13WCCA-8(72)
(Hirose Electric Co., Ltd.)

Modelo Conector de encoder Conector de servo amplificador
MR-ENCNS2A Plugue angulado: CMV1S-AP10S-M2 (Neta ) Receptéculo: 36210-0100PL
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-S1-100 Conj. de carcaga: 36310-3200-008 (3M)
(DDK Ltd.) ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)
Modelo Conector de servo amplificador
MR-J3CN2
Receptaculo: 36210-0100PL ou Conj. de conector: 54599-1019
Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (Molex)
(3m)
Conector de encoder ou conector de unidade de =
Modelo . . Conector de servo amplificador
armazenamento de posicdo absoluta
MR-J3DDCNS Plugue: RM15WTPZK-12S Receptéculo: 36210-0100PL

Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (3M)

ou
Conj. de conector: 54599-1019 (Molex)

Notas: 1. Abracadeiras de cabo para o buchas para cabo DO de 5,5 mm a 7,5 mm e de 7,0 mm a 9,0 mm séo incluidos no conjunto.
2. O cabo ou o conjunto de conector pode conter conectores diferentes, mas ainda utilizaveis.
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Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Motores

Conector de unidade de armazenamento de posicédo
Modelo Conector de encoder posic
absoluta
MR-J3DDSPS
Plugue: RM15WTPZK-12S Plugue: RM15WTPZ-12P(72)
Abracadeira de cabo: JRT3WCCA-8(72) Abracadeira de cabo: JR13WCCA-8(72)
(Hirose Electric Co., Ltd.) (Hirose Electric Co., Ltd.)
Modelo Conector de juncdo Conector de servo amplificador
MR-J4FCCBLO3M D E:E]
MR-JATHCBLO3M
MR-J3THMCN2
Plugue: 36110-3000FD Receptéculo: 36210-0100PL
Conj. de carcaca: 36310-F200-008 Conj. de carcaca: 36310-3200-008 (3M)
(3m)
Modelo Conector de alimentacao

MR-PWS1CBL_M-A1-H Nota 1
Plugue: KNAFT045)1-R

4 _A7-L (Nota 1)
MR-PWS1CBL_M-A1-L — QE Contato de soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
MR-PWS1CBL_M-A2-H (eta (Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

MR-PWS1CBL_M-A2-L (ot

Modelo Conector de alimentacao
MR-PWS2CBLO3M-A1-L (Nota 1) QE Plugue: KN4FT04S5J2-R
Contato de soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)

MR-PWS2CBLO3M-A2-L Neta 1)

(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo Conector de alimentacdo
Plugue: CE05-6A14S-2SD-D (reto)

H (DDK Ltd.)
MR-PWCNF @gﬂ@[@ Abracadeira de cabo: Y5014-9a 11

(Daiwa Dengyo Co,, Ltd.)

Modelo Conector de alimentacdo

Plugue: CE05-6A18-10SD-D-BSS (reto)
Abracadeira de cabo: CE3057-10A-1-D
(DDK Ltd.)

o
o
=
o
=
=
o
w

MR-PWCNS4

Notas: 1. O cabo ou o conjunto de conector pode conter conectores diferentes, mas ainda utilizéveis.
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Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Motores

Modelo Conector de alimentacao
Plugue: CE05-6A22-22SD-D-BSS (reto)
MR-PWCNS5 Abracadeira de cabo: CE3057-12A-1-D
(DDK Ltd.)
Modelo Conector de alimentacao
Plugue: CE05-6A32-17SD-D-BSS (reto)
MR-PWCNS3 Abracadeira de cabo: CE3057-20A-1-D
(DDK Ltd.)
Modelo Conector de freio eletromagnético
MR-BKS1CBL_M-A1-H
MR-BKS1CBL_M-A1-L Plugue: JN4FT02SJ1-R
MR-BKSTCBL_M-A2-H ;E Contato de soquete: ST-TMH-5-C1B-100-(A534G)

(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

MR-BKS1CBL_M-A2-L

Modelo Conector de freio eletromagnético
MR-BKS2CBLOSM-AT-L ;E Contats de soquets ST-TMH-S-C1B-100-(A534G
MR-BKS2CBLO3M-A2-L e e 100 A e)

(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo Conector de freio eletromagnético

Plugue reto: CMV1-SP2S-L
MR-BKCNS1 (Nota ) "E:I:% Contato de soquete: CMV1-#22BSC-52-100
(DDK Ltd)

Modelo Conector de freio eletromagnético

Plugue reto: CMV1S-SP2S-L
MR-BKCNS2 "E:I:% Contato de soquete: CMV1-#22BSC-52-100
(DDK Ltd)

Modelo Conector de freio eletromagnético

Plugue angulado: CMV1-AP2S-L
Contato de soquete: CMV1-#22BSC-52-100
(DDK Ltd.)

MR-BKCNS1A (Nota 1)

Plugue angulado: CMV1S-AP2S-L
Contato de soquete: CMV1-#22BSC-52-100
(DDK Ltd.)

MR-BKCNS2A

Modelo Conector de freio eletromagnético

Notas: 1. O cabo ou o conjunto de conector pode conter conectores diferentes, mas ainda utilizaveis.
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Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Amplificadores

for MR-J4-100B ou menor/
MR-J4-100A ou menor
(standard accessory)

06JFAT-SAXGDK-H7.5
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

05JFAT-SAXGDK-H5.0
(JS.T. Mfg. Co, Ltd.)

03JFAT-SAXGDK-H7.5
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

Modelo Conector CNP1 Conector CNP2 Conector CNP3 Ferram. de abertura
Conj. de conector de alimentacao de S
servo amplificador I &S

J-FAT-OT
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

for MR-J4-200B/MR-J4-200A/
MR-J4-350B/MR-J4-350A
(standard accessory)

06JFAT-SAXGFK-XL
(JS.T. Mfg. Co, Ltd.)

05JFAT-SAXGDK-H5.0
(JS.T. Mfg. Co, Ltd.)

03JFAT-SAXGFK-XL
(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

Modelo Conector CNP1 Conector CNP2 Conector CNP3 Ferram. de abertura
Conj. de conector de alimentacao de S
servo amplificador I &b

J-FAT-OT-EXL
(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

Modelo Conector CNP1 Conector CNP2 Conector CNP3A/B/C Ferram. de abertura
Conj. de conector de alimentacao de 5 0
servo amplificador :2 EI]_E &b
for MR-J4W2-B/MR-J4W3-B -
(standard accessory) 03JFAT-SAXGFK-43 06JFAT-SAXYGG-F-KK 04JFAT-SAGG-G-KK J-FAT-OT-EXL

(J.S.T. Mfg. Co,, Ltd.)

Modelo Conector de servo amplificador
Conector: 10150-3000PE
MR-J3CN1 Conj. de carcaca: 10350-52F0-008 (3M)
ou produto equivalente
Modelo Conector de bloco de terminal de juncao Conector de servo amplificador

MR-J2M-CN1TBL_M

Conector: D7950-B500FL
(3m)

[

Tipo de colagem por pressao
Conector: 10150-6000EL

(3m)

Tipo de soldagem
Conector: 10150-3000PE

Conj. de carcaga: 10350-3210-000 Conj. de carcaga: 10350-52F0-008

(3M)

ou produto equivalente

(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo Conector SSCNET llI(/H) Conector SSCNET llI(/H)
MR-J3BUS_M j:]j D:[
MR-J3BUS_M-A
MR-J3BCN1 Conector: PF-2D103 Conector: PF-2D103

(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)
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Opcoes/Equipamentos Periféricos

Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para Servo Amplificadores

Modelo Conector SSCNET Ill(/H) Conector SSCNET IlI(/H)
MR-J3BUS_M-B
Conector: CF-2D103-S Conector: CF-2D103-S
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited) (Japan Aviation Electronics Industry, Limited)
Modelo Conector de servo amplificador
Tipo de colagem por pressao Tipo de soldagem
Conector: 10120-6000EL Conector: 10120-3000PE
MR-CCN1 Conj. de carcacga: 10320-3210-000 Conj. de carcaga: 10320-52F0-008
(3m) (3Mm)
ou produto equivalente ou produto equivalente
Modelo Conector de servo amplificador
Conector: 10126-3000PE
MR-J2CMP2 Conj. de carcaca: 10326-52F0-008
MR-ECN1 (3M) A
ou produto equivalente
Modelo Conector de servo amplificador Conector de bloco de terminal de jungao

MR-TBNATBL_M

Conector: 10126-6000EL

Conj. de carcaca: 10326-3210-000
(3Mm)
ou produto equivalente

Conector: 10126-6000EL

Conj. de carcaca: 10326-3210-000
(3Mm)
ou produto equivalente

Modelo

Conector de servo amplificador

Conector de estojo de bateria

MR-BT6V1CBL_M

]

Contato: SPHD-001G-P0.5
Alojamento: PAP-02V-0
(J.ST. Mfg. Co,, Ltd.)

-]

Tipo de colagem por pressao Tipo de soldagem

Conector: 10140-6000EL Conector: 10114-3000PE

Conj. de carcaga: 10314-3210-000 Conj. de carcaga: 10314-52F0-008
(3Mm) (3M)

ou produto equivalente ou produto equivalente

Modelo

Conector de servo amplificador

Conector de juncdo

MR-BT6V2CBL_M

]

Contato: SPHD-001G-P0.5
Alojamento: PAP-02V-0
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

(=

Contato: SPAL-001GU-P0.5
Alojamento: PALR-02VF-O

(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

]

Modelo Conector de servo amplificador
Alojamento: 51004-0300
MR-J3CN6CBLTM Terminal: 50011-8100

(Molex)
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Detalhes de Cabos e Conectores Opcionais para MR-J3-D05

Modelo

Conector de servo amplificador

MR-DO5UDL3M-B

]

Conj. de conector: 2069250-1
(TE Connectivity Ltd. Company)

Modelo

Conector para unidade l6gica de seguranca

Conector para unidade l6gica de
seguranca CN9
(acessorio padrao de MR-J3-D05)

Tl

Conector: 1-1871940-4
(TE Connectivity Ltd. Company)

Modelo

Conector para unidade l6gica de seguranca

Conector para unidade logica de
seguranca CN10
(acessorio padrao de MR-J3-D05)

Conector: 1-1871940-8
(TE Connectivity Ltd. Company)
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Opc¢oes/Equipamentos Periféricos

Tabela de Conversao de Unidade

Quantidade Unidade SI (métrica) Unidade habitual americana
Massa 1 [kal 2.2046 [Ib]
Comprimento 1 [mm] 0.03937 [in]
Torque 1 [Nem] 141.6 [0z+in]
Momento de inércia 1[(x10* kg-m?)] 5.4675 [0z+in?]
Carga (carga de impulso/carga axial) 1[N] 0.2248 [Ibf]
Temperatura n[°C]I x 9/5 + 32 n [°F]

5-45



Servo amplificador
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Comutadores de Baixa Tensao/Fios




Comutadores de Baixa Tensao/Fios

Disjuntores de Caixa Moldada e Disjuntores e Disjuntores Residuais Diferenciais Mitsubishi 5 ~ “& T
7. e ‘ s = |
Série WS-V gl o o SESIS
A série WS-V é a mais recente geracdo de disjuntores, com aspectos superiores como a conformidade com as normas i P F < i
internacionais, a padronizagdo dos acessérios internos, a contribuicdo com o meio ambiente e economia de energia. Além = e :
disso, o disjuntor elétrico e o disjuntor MDU (Unidade de Exibicao de Medicao) podem exibir varios itens de medicao. m -] | e
i [ =
s . ™ | =
Caracteristicas ".L — e
: §
Em conformidade com vérias normas globais ’
» Nova norma JIS, JIS C 8201-2-1 (MCCB), « EN: Classificagdo EN 60947.2 CE
JIS C8201-2-2 (ELCB) (Certificado de Declaracao de Conformidade TUV)
Apéndice 1e2 « Norma GB Chinesa: Certificagdo GB14048.2 CCC

« Lei de Seguranca de Materias e Aparelhos Elétricos (lei PSE) -« Certificacdo coerana: Classificagao KC
+ |EC: [EC 60947-2

Produtos de disjuntores residuais diferencias CE e CCC para aplicagdes de 3 fases

Na versdo de 2008 da norma chinesa GB14048.2, o "funcionamento do disjuntor residual diferencial
em falha de fase" é necessario, conforme exigido pela EN.

A série WS-V é compativel com aplicagdes de trés fases com produtos de disjuntor residual diferencial =

CE e CCC, em conformidade com a norma revisada. E

Modelos compactos F Style listados em UL 489 "Small Fit" G
O modelo F Style, o menor da industria, com largura de 54 mm contribui para compactar dispositivos de maquina.

Satisfaz trilho IEC de 35 mm como padrdo. Indicado para gabinetes onde varios disjuntores sdo usados em circuito de derivagao.
* Para MCCB/ELCB de classe de moldura 63 A (Baseado na pesquisa Mitsubishi Electric de abril de 2012.)

- - e
» | b ]
P v s Soeme
5 5 5
o'l ... = hs
aTesd e ?t:;.r.: o Algas operacionais do tipo F e do tipo V estdo disponiveis para modelos
] — " compactos F Style, garantindo a seguranca mecénica e atendendo as exigéncias
NF50-SVFU NF100-CVFU NV50-SVFU NV100-CVFU de diversas normas.

Disjuntor listado na UL 489 compativel com 480V CA "Alto Desempenho”
Estes disjuntores tém maior capacidade de ruptura, e a Classificacao de Corrente de Curto Circuito (SCCR) é aumentada.

| il |
- - - 3 2 3 & Capacidade de ruptura para 480 V CA (UL 489)
. ol ol ] . S1% NF125-SVU/NV125-SVU: 30 kA
O e = gl = gl NF125-HVU/NV125-HVU: 50 KA
"5l il =t | 'l /
. a0 . & : g NF250-SVU/NV250-SVU: 35 KA
T s Sy g L i NF250-HVU/NV250-HVU: 50 kA
NF125-SVU NF125-HVU NF.ZSO—.SVU NF250-HVU
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Os novos disjuntores eletrénicos (com visor) e disjuntores MDU podem exibir varios itens de medicao.
Isto ird permitir o gerenciamento de energia através da "visualizacdo', o que leva a economia de energia.

B, E. 8

® (c] ®

cHok

Disjuntor Eletronico
(com visor)

Comunicacdes inteligentes através de CC-Link

CRH

| A'A'A

Disjuntor de Unidade de Exibicao de

5]

'ﬁ:

Medicéo

Visor

Corrente em
cada fase

Dados de medicdo podem ser transmitidos para o computador pessoal através do CC-Link.

LAN(Ethernet) rl
Yy 4

y -

EcoWebServer I

Alarme

Intrumento
eletronico de
multi-medicdo

nA'e
Disjuntor de

Unidade de Exibicao
de Medicao

Unidade de medicao
de energia
(EMU3 Series)

v

(EcoMonitorPro)

Unidade de medicao

Controlador
programavel

Série Q MELSEC

Disjuntor a Ar
(Série AE-SW)

O visor é no corpo do disjuntor e mostra a informagao de circuito.
Configuragdes detalhadas podem ser feitas no visor.
O visor fica vermelho durante alarmes.
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Comutadores de Baixa Tensao/Fios

Starters Magnéticos de Motor e Contatores Magnéticos

Série MS-N

A série MS-N Mitsubishi, amigavel ao meio ambiente, garante seguranca e esta em conformidade com vérias normas
globais. O seu tamanho compacto contribui para a economia de espaco na maquina. A série MS-N é adequada para a
série J4-MELSERVO, bem como outros equipamentos de FA Mitsubishi e pode ser utilizada a nivel mundial.

Caracteristicas

Estrutura de terminais CAN original da Mitsubishi para a fiacdo simples (opcional)

A série MS-N Mitsubishi adota o estrutura de terminais CAN para fiacdo simples. Na estrutura de terminais CAN, os
parafusos de terminais sao fixados em suportes plasticos de parafuso, e ndo é necessario afrouxar os parafusos dos
terminais para fazer a fiagao. Assim, a fiagao é reduzida em aproximadamente 35% em comparagao a fiagao de terminais
de parafusos convencional. (Com base em pesquisa da Mitsubishi Electric).

A estrutura de terminais CAN também fornece protecdo de dedo em conformidade com a norma DIN VDE, satisfazendo as necessidades para a
funcdo de tampa de terminal, bem como para a fiacdo simples.

MSO-N11KP

Exemplo de fiacao

(1) Levante o terminal CAN. (2) Insira a ponta redonda/Y. (3) Empurre o terminal CAN e aperte o

parafuso.
Contato bifurcado adotado para alcancar alta confiabilidade de contato

A confiabilidade de contato é muito melhorada ao combinar contato mével bifurcado e contato estacionario. 14
Esta série responde a diversas necessidades como a aplicagdo em circuito de seguranca.

Contato espelhado (contato auxiliar desativado a soldadura do contato principal) /“f / i
A série MS-N atende aos requisitos de "Funcdes de controle em caso de falha" descrito na EN 60204-1,
"Equipamento elétrico de maquinas", sendo adequado como contato de circuito de trava. A série MS-N é
aplicavel para categoria 4 de circuito de seguranca. Garantimos a seguranca aos nossos clientes.

Soldadura de contato
principal

/

Contato
normalmente
fechado

Folga auxiliar

Vérias unidades opcionais
Various options including surge absorbers and additional auxiliary contact blocks are available.

Em conformidade com varias normas globais © :Em conformidade por padrio

Norma Certificagdo Diretiva EC Autoridade CCC
Modelo JIS/JEM IEC DIN/VDE BS/EN UL CSA CE TUV GB
Japao Internacional Alemanha Inglateira ESt‘?dOS Canada Europa Alemanha China
Europa Unidos
S-N10 a S-N400
MSO-N10 a MSO-N400 © © © © © © © © ©
TH-N12KP a TH-N400KP
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Série SD-Q

O contator de interface CC da série SD-Q foi projetado para ser acionado diretamente pela saida do transistor de um
controlador programavel. Relés e interfaces nao sao necessarios, contribuindo para a economia de espago e menos

componentes.

Caracteristicas

Funcdo de supressor de surto incorporado (varistor)
Esta funcao evita efeitos nocivos aos equipamentos mecanicos de precisdo ao redor com antecedéncia.

Equipado com tampa de terminal por padrao
A série SD-Q é equipada com tampas de terminais que oferecem protecao de dedo para sua seguranca.

Em conformidade com varias normas globais

© : Em conformidade por padréo

Norma Certificacao Diretiva EC Autoridade CCC
Modelo JIS/JEM IEC DIN/VDE BS/EN UL CSA CE TUV GB
Japéao Internacional Alemanha Inglaterra Estgdos Canada Europa Alemanha China
Europa Unidos
SD-Q(R)11 a SD-Q(R)19
MSOD-Q(R)11(CX)(KP) a © © © © © © © © ©
MSOD-Q(R)19(CX)(KP)

=
<
w
=
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Comutadores de Baixa Tensao/Fios

Fios, Disjuntores de Caixa Moldada e Contatores Magnéticos (Exemplo de Selecao para MR-J4-B/A) B

A seguir, exemplos de tamanhos de fios quando fios isolados de cloreto de polivinilo resistente ao calor (fios HIV) de grau de 600 V sao usados.

Modelo de Disjuntor de Caixa Contator Tamanho de fio [mm?]
servo amplificador Moldada Metas) magnético (Nota3) L1,L2,L3, © L11, L21 P+, C uv,w, @

MR-J4-10B/A 30Aframe5A S-N10
MR-J4-20B/A 30Aframe5A S-N10
MR-J4-40B/A 30Aframe 10A S-N10

AWG 18 a 14 (Nora®
MR-J4-60B/A 30 Aframe 15 A S-N10 2 (AWG 14) (Nota)
MR-J4-70B/A 30Aframe 15A S-N10

125a2 2 (AWG 14) o

MR-J4-100B/A 30Aframe 15A S-N10 (AWG 16 a 14) Note)
MR-J4-200B/A 30 Aframe 20 A S-N2Q (Nota?)

AWG 16 a 10 Nota4)
MR-J4-350B/A 30Aframe30A S-N20 3.5 (AWG 12) Nota 1)

2a55
_]4- (Nota 2) - (Nota 1)

MR-J4-500B/A 50 A frame 50 A S-N35 5.5 (AWG 10) (AWG 142 10) tera
MR-J4-700B/A (Nota2) 100 A frame 75 A S-N50 8 (AWG 8) Mota) 2a8(AWG 14 a 8) MNotad)

Fios (Exemplo de Sele¢do para MR-J4W2-B e MR-J4W3-B)

A seguir, exemplos de tamanhos de fios quando fios isolados de cloreto de polivinilo resistente ao calor (fios HIV) de grau de 600 V sao usados.

Modelo de Disjuntor de Caixa Contator Tamanho de fio [mm?]
servo amplificador Moldada magnético L1,L2,L3, © ‘ L11,L21 ‘ P+, C uv,w, @

MR-J4W2-22B

MR-J4W2-44B

MR-J4W2-77B

Consulte o Consulte o 2 (AWG 14) AWG 182 14 tow 9

MR-J4W2-1010B seguinte. seguinte.

MR-J4W3-222B

MR-J4W3-444B

Disjuntores de Caixa Moldada e Contatores Magnéticos (Exemplo de Selecdo para MR-J4W2-B) (Nota©)

Saida total de servo motores Impulso continuo total de servo Saida total de motores de Disjuntores de caixa Contatores
rotativos motores lineares acionamento direto moldada Metas) magnéticos (Nota3)
300 W ou menos - - 30Aframe5A S-N10
Acima de 300 W a 600 W 150 N ou menos 100 W ou menos 30Aframe 10 A S-N10
Acima de 600 W a 1 kW Acima de 150 N a 300 N Acima de 100W a 252 W 30Aframe 15A S-N10
Acima de 1 kW a 2 kW Acima de 300 Na 480N Acima de 252 W a 838 W 30Aframe 20 A S-N20 MNota?)
Disjuntores de Caixa Moldada e Contatores Magnéticos (Exemplo de Selecdo para MR-J4W3-B) Nota6)
Saida total de servo motores Impulso continuo total de servo Saida total de motores de Disjuntores de caixa Contatores
rotativos motores lineares acionamento direto moldada Metas) magnéticos (Nota3)
450 W ou menos 150 N ou menos - 30 Aframe 10 A S-N10
Acima de 450 W a 800 W Acima de 150 Na 300 N 252 W ou menos 30Aframe 15A S-N10
Acima de 800 W a 1.5 kW Acima de 300 N a 450 N Acima de 252 W a 378 W 30Aframe 20 A S-N20

Notas: 1.Conecte um reator ou uma op¢ao regenerativa com 5 m ou menos de comprimento de fio. Para o tamanho de fio adequado para o reator CC de melhoria de fator de poténcia,
consulte "Reator CC de Melhoria de Fator de Poténcia" na secéo 5, Opgoes/Equipamentos Periféricos, neste catélogo.

2. Ao conectar os fios nos blocos de terminais, certifique-se de usar os parafusos fixos nos blocos de terminais.
3. Certifique-se de usar um contator magnético com um tempo de delay de operagao de 80 ms ou menos. O tempo de delay de operacao é o intervalo de tempo entre a corrente sendo
aplicada a bobina e o fechamento dos contatos.
4.0 tamanho do fio mostra o tamanho aplicavel do conector do servo amplificador e do bloco de terminais. Consulte "Exemplo de Selecao em Fios HIV para Servo Motores" neste
catélogo para obter detalhes sobre fios para servo motores.
5. Ao cumprir com a norma UL/CSA, consulte Manual de Instru¢ées do Servo Amplificador correspondente.
6. Consulte "Manual de Instrucdes do Servo Amplificador MR-J4W_-_B " para selecionar um disjuntor de caixa moldada ao combinar multiplos servo motores entre o servo motor
rotativo, o servo motor linear ou o motor de acionamento direto.
7.5-N18 pode ser usado quando o contato auxiliar ndo é requerido.
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Exemplo de Sele¢ao em Fios HIV para Servo Motores

EE

A sequir, exemplos de tamanhos de fios quando fios isolados de cloreto de polivinilo resistente ao calor (fios HIV) de grau de 600V com um

comprimento de 30 m sdo usados. Consulte "Manual de Instrucoes de Servo Motor (Vol. 3)" ao usar cabos cabtyre para o fornecimento de energia

(U,V e W) para a série HG-SR.

Servo motor rotativo

Tamanho de fio [mm?]

Para alimentacéo e aterramento (

(ambiente geral)

U vV )

Para freio eletromagnético (B1, B2)

HG-KR053, 13, 23,43,73

HG-MRO053, 13, 23, 43,73

0.75 (AWG 18) Nota1.2.3)

0.5 (AWG 20) (Nota4)

HG-SR51, 81 1.25 (AWG 16) (Notas)
HG-SR121, 201 2 (AWG 14)
HG-SR301 3.5(AWG 12)
HG-SR421 5.5 (AWG 10)
HG-SR52, 102 1.25 (AWG 16) MNota5)
HG-SR152, 202 2 (AWG 14)
HG-SR352 3.5(AWG 12)
HG-SR502 5.5 (AWG 10)
HG-SR702 8 (AWG 8)

1.25 (AWG 16)

Servo motor linear
Lado primario

Tamanho de fio [mm?]

Para alimentacao e aterramento (U, V, W, E)

(ambiente geral)

Para termistor (G1, G2)

LM-H3P2A-07P-BSSO

1.25 (AWG 16) (Notas)

LM-H3P3A-12P-CSSO

1.25 (AWG 16) Nota5)

LM-H3P3B-24P-CSSO

1.25 (AWG 16) (Notas)

LM-H3P3C-36P-CSSO

1.25 (AWG 16) (Notas)

LM-FP2F-18M-1S50

LM-H3P3D-48P-CSSO 2 (AWG 14)
LM-H3P7A-24P-ASSO 1.25 (AWG 16) Nota5)
LM-H3P7B-48P-ASSO 2 (AWG 14)
LM-H3P7C-72P-ASSO 2 (AWG 14)
LM-H3P7D-96P-ASSO 3.5 (AWG 12)
Resfriamento natural
LM-FP2B-06M-1SS0 - — 2 (AWG 14)
Resfriamento a liquido
Resfriamento natural 2 (AWG 14)
LM-FP2D-12M-15S0 - -
Resfriamento a liquido 3.5 (AWG 12)
Resfriamento natural 2 (AWG 14)

Resfriamento a liquido

3.5 (AWG 12) Nowa6)

Resfriamento a liquido

Resfriamento natural

LM-FP4B-12M-1SS0 - — 5.5 (AWG 10)
Resfriamento a liquido
Resfriamento natural

LM-FP4D-24M-15S0 5.5 (AWG 10)

LM-K2P1A-01M-2SS1

1.25 (AWG 16)

LM-K2P1C-03M-25S1 2 (AWG 14)

LM-K2P2A-02M-1551 1.25 (AWG 16)
LM-K2P2C-07M-1SS1 3.5 (AWG 12)
LM-K2P2E-12M-1551 5.5 (AWG 10)
LM-K2P3C-14M-15S1 3.5(AWG 12)
LM-K2P3E-24M-1551 5.5 (AWG 10)

LM-U2PAB-05M-0SS0, LM-U2PAD-10M-0SS0, LM-U2PAF-15M-0SS0,
LM-U2PBB-07M-1550, LM-U2PBD-15M-1S50, LM-U2PBF-22M-1550

1.25 (AWG 16)

LM-U2P2B-40M-2550 2 (AWG 14)
LM-U2P2C-60M-25S0 3.5 (AWG 12)
LM-U2P2D-80M-2550 5.5 (AWG 10)

0.2 (AWG 24)

Motor de acionamento direto

Tamanho de fio [mm?]

Para alimentagéo e aterramento (U, V, V& )

TM-RFM002C20, TM-RFM004C20, TM-RFM006C20, TM-RFMOO6E20,
TM-RFM012E20, TM-RFM018E20, TM-RFM012G20

1.25 (AWG 16)

TM-RFM048G20, TM-RFM072G20 3.5 (AWG 12)
TM-RFM040J10 1.25 (AWG 16)
TM-RFM120J10 3.5 (AWG 12)
TM-RFM240J10 5.5 (AWG 10)

Notas: 1. Use um fio de resina de fltor (0,75 mm?) para a fiacdo para o conector de alimentacdo do servo motor.
2. Este tamanho ¢é aplicavel para comprimento de fio de 10 m ou menos. Para mais de 10 m, utilize MR-PWS2CBLO3M-A_-L e estenda-o com fio HIV de 1,25 mm2.
3. Ao cumprir com a norma UL/CSA, estenda o fio usando MR-PWS2CBLO3M-A_-L e fios HIV de 2 mm?2.
4. Use um fio de resina de fliior (0,5 mm?) ao conectar ao conector de freio eletromagnético do servo motor.
5. Ao cumprir com a norma UL/CSA, use 2 mm?. Consulte o Manual de Instrugdes do Servo Amplificador correspondente para detalhes.
6. Use um fio de resina de fltor (3.5 mm?) ao conectar ao conector de alimentagao do servo motor.




Lista de Produto

Servo amplificadores

Item Modelo Saida nominal Alimentagao de circuito principal
MR-J4-10B 0.1 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CA a 240 V CA
MR-J4-20B 0.2 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-40B 0.4 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-J4-60B 0.6 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-J4-B MR-J4-70B 0.75 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-100B 1 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-200B 2 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-350B 3.5 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-500B 5 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-700B 7 kW 3 fases 200V CAa 240V CA
MR-J4W2-22B 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-JAW2-B MR-J4W2-44B 0.4 KW x 2 eixos 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4W2-77B 0.75 kW x 2 eixos 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-J4W2-1010B 1 kW x 2 eixos 3 fases 200 V CAa 240V CA
MR-JAW3-B MR-J4W3-222B 0.2 KW x 2 eixos 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4W3-444B 0.4 kKW x 2 eixos 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-10A 0.1 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-J4-20A 0.2 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-40A 0.4 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240V CA
MR-J4-60A 0.6 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-A MR-J4-70A 0.75 kW 3 fases ou 1 fase 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-100A 1 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-200A 2 kW 3 fases 200 V CAa 240V CA
MR-J4-350A 3.5 kW 3 fases 200 V CAa 240 V CA
MR-J4-500A 5 kW 3 fases 200 V CAa 240V CA
MR-J4-700A 7 kW 3 fases 200V CAa 240V CA
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Servo motores rotativos

MELSERVOJ4 e |

Item Modelo Saida nominal Velocidade nominal Taxa de reducéo
HG-KR053 50 W 3000 r/min -
Série HG-KR HG-KR13 100 W 3000 r/min -
padrio HG-KR23 200 W 3000 r/min -
HG-KR43 400 W 3000 r/min -
HG-KR73 750 W 3000 r/min -
HG-KR053B 50 W 3000 r/min -
Série HG-KR HG-KR13B 100 W 3000 r/min -
Com freio eletromagnético HG-KR238 200W 3000 r/min -
HG-KR43B 400 W 3000 r/min -
HG-KR73B 750 W 3000 r/min -
HG-KR053(B)G1  1/5 50 W 3000 r/min 1/5
HG-KR053(B)G1 112 50 W 3000 r/min 1712
HG-KR053(B)G1 1120 50 W 3000 r/min 1/20
HG-KR13(B)G1 1/5 100 W 3000 r/min 1/5
HG-KR13(B)G1 112 100 W 3000 r/min 112
Série HG-KR HG-KR13(B)G1 1/20 100 W 3000 r/min 1/20
Com redutor para maquinas HG-KR23(B)G1 1/5 200 W 3000 r/min 1/5
industriais gerais HG-KR23(B)G1 1/12 200 W 3000 r/min 1/12
. . - HG-KR23(B)G1 1120 200 W 3000 r/min 1/20
B: Com freio eletromagnético
HG-KR43(B)G1 1/5 400 W 3000 r/min 1/5
HG-KR43(B)G1 112 400 W 3000 r/min 112
HG-KR43(B)G1 1/20 400 W 3000 r/min 1/20
HG-KR73(B)G1 115 750 W 3000 r/min 1/5
HG-KR73(B)G1 112 750 W 3000 r/min 112
HG-KR73(B)G1 1/20 750 W 3000 r/min 1/20
HG-KRO053(B)G5  1/5 (40 x 40) 50 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 40 mm x 40 mm)
HG-KRO053(B)G5  1/5 (60 x 60) 50 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 60 mm x 60 mm)
HG-KRO53(B)G5  1/9 50 W 3000 r/min 1/9
HG-KR053(B)G5  1/11 50 W 3000 r/min 111
HG-KR053(B)G5  1/21 50 W 3000 r/min 1/21
HG-KR053(B)G5  1/33 50 W 3000 r/min 1/33
HG-KRO53(B)G5  1/45 50 W 3000 r/min 1/45
HG-KR13(B)G5 1/5 (40 x 40) 100 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 40 mm x 40 mm)
HG-KR13(B)G5 1/5 (60 x 60) 100 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 60 mm x 60 mm)
HG-KR13(B)G5 111 100 W 3000 r/min 111
HG-KR13(B)G5 1/21 100 W 3000 r/min 1/21
Série HG-KR HG-KR13(B)G5 1/33 100 W 3000 r/min 1/33
Com redutor do tipo saida de flange HG-KR13(B)G5  1/45 100 W 3000 r/min 1/45
pmegst:ggf;‘%c;eﬁaiz:“a precisdo, HG-KR23(B)G5 155 200 W 3000 r/min 175
HG-KR23(B)G5 111 200 W 3000 r/min 111
B: Com freio eletromagnético HG-KR23(B)G5 1/21 200 W 3000 r/min 1/21
HG-KR23(B)G5 1/33 200 W 3000 r/min 1/33
HG-KR23(B)G5 1/45 200 W 3000 r/min 1/45
HG-KR43(B)G5 1/5 400 W 3000 r/min 1/5
HG-KR43(B)G5 1711 400 W 3000 r/min 111
HG-KR43(B)G5 1/21 400 W 3000 r/min 1121
HG-KR43(B)G5 1/33 400 W 3000 r/min 1/33
HG-KR43(B)G5 1/45 400 W 3000 r/min 1/45
HG-KR73(B)G5 1/5 750 W 3000 r/min 1/5
HG-KR73(B)G5 1/11 750 W 3000 r/min 1/11
HG-KR73(B)G5 1/21 750 W 3000 r/min 1/21
HG-KR73(B)G5 1/33 750 W 3000 r/min 1/33
HG-KR73(B)G5 1/45 750 W 3000 r/min 1/45
Série HG-KR HG-KR053(B)G7  1/5 (40 x 40) 50 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 40 mm x 40 mm)
Com redutor do tipo saida de eixo HG-KR053(B)G7  1/5 (60 x 60) |50 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 60 mm x 60 mm)
fn‘gst:ggfj%‘fﬁai‘;s"a precisao, HG-KRO53(B)G7 _ 1/9 50 W 3000 r/min 119
HG-KR053(B)G7  1/11 50 W 3000 r/min 111
B: Com freio eletromagnético HG-KR053(B)G7  1/21 50 W 3000 r/min 1/21
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Lista de Produto

Servo motores rotativos

Item Modelo Saida nominal Velocidade nominal Taxa de reducéo
HG-KR053(B)G7  1/33 50 W 3000 r/min 1/33
HG-KR053(B)G7  1/45 50 W 3000 r/min 1/45
HG-KR13(B)G7 1/5 (40 x 40) 100 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 40 mm x 40 mm)
HG-KR13(B)G7  1/5(60 x 60)  |100 W 3000 r/min 1/5 (Dimensdes de flange: 60 mm x 60 mm)
HG-KR13(B)G7  1/11 100 W 3000 r/min 1/11
HG-KR13(B)G7  1/21 100 W 3000 r/min 1/21
HG-KR13(B)G7  1/33 100 W 3000 r/min 1/33
HG-KR13(B)G7  1/45 100 W 3000 r/min 1/45
HG-KR23(B)G7  1/5 200 W 3000 r/min 1/5
HG-KR23(B)G7  1/11 200 W 3000 r/min 1/11
HG-KR23(B)G7  1/21 200 W 3000 r/min 1/21
HG-KR23(B)G7  1/33 200 W 3000 r/min 1/33
Série HG-KR ’ _ HG-KR23(B)G7  1/45 200 W 3000 r/min 1/45
g;’:; ;Zﬂ‘c‘;%:)‘iz 2’2"52'?;?&1?5250 HG-KR43(B)G7 155 400 W 3000 r/min 15
montagem de flange HG-KR43(B)G7  1/11 400 W 3000 r/min 1/11
HG-KR43(B)G7  1/21 400 W 3000 r/min 1/21
B: Com freio eletromagnético HG-KR43(B)G7  1/33 400 W 3000 r/min 1/33
HG-KR43(B)G7  1/45 400 W 3000 r/min 1/45
HG-KR73(B)G7  1/5 750 W 3000 r/min 1/5
HG-KR73(B)G7  1/11 750 W 3000 r/min 1/11
HG-KR73(B)G7  1/21 750 W 3000 r/min 1/21
HG-KR73(B)G7  1/33 750 W 3000 r/min 1/33
HG-KR73(B)G7  1/45 750 W 3000 r/min 1/45
HG-MRO053 50 W 3000 r/min -
HG-MR13 100 W 3000 r/min -
Série HG-MR HG-MR23 200 W 3000 r/min -
Padréao -
HG-MR43 400 W 3000 r/min -
HG-MR73 750 W 3000 r/min -
HG-MR053B 50 W 3000 r/min -
N HG-MR13B 100 W 3000 r/min -
gi::fi%!litromagnético HG-MR238 200w 3000 r/m?n -
HG-MR43B 400 W 3000 r/min -
HG-MR73B 750 W 3000 r/min -
HG-SR51 0.5 kW 1000 r/min -
HG-SR81 0.85 kW 1000 r/min -
Série HG-SR 1000 r/min HG-SR121 1.2 kW 1000 r/min -
Padréo HG-SR201 2.0 kW 1000 r/min -
HG-SR301 3.0 kW 1000 r/min -
HG-SR421 4.2 kW 1000 r/min -
HG-SR51B 0.5 kW 1000 r/min -
HG-SR81B 0.85 kW 1000 r/min -
Série HG-SR 1000 r/min HG-SR121B 1.2 kW 1000 r/min -
Com freio eletromagnético HG-SR201B 2.0 kW 1000 r/min -
HG-SR301B 3.0 kW 1000 r/min -
HG-SR421B 4.2 kW 1000 r/min -
HG-SR52 0.5 kW 2000 r/min -
HG-SR102 1.0 kW 2000 r/min -
B _ HG-SR152 1.5 kW 2000 r/min -
gzgfé';G'SR 2000 r/min HG-SR202 2.0 kW 2000 r/min ;
HG-SR352 3.5 kW 2000 r/min -
HG-SR502 5.0 kW 2000 r/min -
HG-SR702 7.0 kW 2000 r/min -
HG-SR52B 0.5 kW 2000 r/min -
HG-SR102B 1.0 kW 2000 r/min -
Serie HG-SR 2000 rmin HG-SR152B 1.5 kW 2000 r/min -
Com freio eletromagnético HG-SR202B 2.0 kW 2000 r/min '
HG-SR352B 3.5 kW 2000 r/min -
HG-SR502B 5.0 kW 2000 r/min -
HG-SR702B 7.0 kW 2000 r/min -
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MELSERVOJ4 e |

Servo motores rotativos

Item Modelo Saida nominal Velocidade nominal Taxa de reducéo

HG-SR52(B)G1(H) 1/6 0.5 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR52(B)G1(H) 1/11 0.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR52(B)G1(H) 1/17 0.5 kW 2000 r/min 1117
HG-SR52(B)G1(H) 1/29 0.5 kW 2000 r/min 1/29
HG-SR52(B)G1(H) 1/35 0.5 kW 2000 r/min 1/35
HG-SR52(B)G1(H) 1/43 0.5 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR52(B)G1(H) 1/59 0.5 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR102(B)G1(H) 1/6 1.0 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR102(B)G1(H) 1/11 1.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR102(B)G1(H) 1/17 1.0 kW 2000 r/min 1117
HG-SR102(B)G1(H) 1/29 1.0 kW 2000 r/min 1/29
HG-SR102(B)G1(H) 1/35 1.0 KW 2000 r/min 1/35
HG-SR102(B)G1(H) 1/43 1.0 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR102(B)G1(H) 1/59 1.0 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR152(B)G1(H) 1/6 1.5 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR152(B)G1(H) 1/11 1.5 KW 2000 r/min 1/11
HG-SR152(B)G1(H) 1/17 1.5 kW 2000 r/min 1117
HG-SR152(B)G1(H) 1/29 1.5 KW 2000 r/min 1/29
HG-SR152(B)G1(H) 1/35 1.5 KW 2000 r/min 1/35
HG-SR152(B)G1(H) 1/43 1.5 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR152(B)G1(H) 1/59 1.5 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR202(B)G1(H) 1/6 2.0 kW 2000 r/min 1/6

Série HG-SR 2000 r/min HG-SR202(B)G1(H) 1/11 2.0 kW 2000 r/min 1/11

Com redutor para maquinas -

industriais gerais HG-SR202(B)G1(H) 1/17 2.0 kW 2000 r/min 1117
HG-SR202(B)G1(H) 1/29 2.0 kW 2000 r/min 1/29

B: Com freio eletromagnético HG-SR202(B)G1(H) 1/35 2.0 kW 2000 r/min 1/35

G1: Montagem de flange HG-SR202(B)G1(H) 1/43 2.0 kKW 2000 r/min 1/43

G1H: Montagem de pé
HG-SR202(B)G1(H) 1/59 2.0 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR352(B)G1(H) 1/6 3.5 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR352(B)G1(H) 1/11 3.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR352(B)G1(H) 1/17 3.5 kW 2000 r/min 117
HG-SR352(B)G1(H) 1/29 3.5 kW 2000 r/min 1/29
HG-SR352(B)G1(H) 1/35 3.5 kW 2000 r/min 1/35
HG-SR352(B)G1(H) 1/43 3.5 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR352(B)G1(H) 1/59 3.5 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR502(B)G1(H) 1/6 5.0 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR502(B)G1(H) 1/11 5.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR502(B)G1(H) 1/17 5.0 kW 2000 r/min 117
HG-SR502(B)G1(H) 1/29 5.0 kW 2000 r/min 1/29
HG-SR502(B)G1(H) 1/35 5.0 kW 2000 r/min 1/35
HG-SR502(B)G1(H) 1/43 5.0 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR502(B)G1(H) 1/59 5.0 kW 2000 r/min 1/59
HG-SR702(B)G1(H) 1/6 7.0 kW 2000 r/min 1/6
HG-SR702(B)G1(H) 1/11 7.0 kW 2000 r/min 111
HG-SR702(B)G1(H) 1/17 7.0 kW 2000 r/min 1117
HG-SR702(B)G1(H) 1/29 7.0 kW 2000 r/min 1/29
HG-SR702(B)G1(H) 1/35 7.0 kW 2000 r/min 1/35
HG-SR702(B)G1(H) 1/43 7.0 kW 2000 r/min 1/43
HG-SR702(B)G1(H) 1/59 7.0 kW 2000 r/min 1/59
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Lista de Produto

Servo motores rotativos

Iltem Modelo Saida nominal Velocidade nominal Taxa de reducéo
HG-SR52(B)G5  1/5 0.5 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR52(B)G5  1/11 0.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR52(B)G5  1/21 0.5 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR52(B)G5  1/33 0.5 kW 2000 r/min 1/33
HG-SR52(B)G5  1/45 0.5 kW 2000 r/min 1/45
HG-SR102(B)G5  1/5 1.0 KW 2000 r/min 1/5
HG-SR102(B)G5  1/11 1.0 KW 2000 r/min 1/11
HG-SR102(B)G5 ~ 1/21 1.0 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR102(B)G5  1/33 1.0 KW 2000 r/min 1/33
HG-SR102(B)G5  1/45 1.0 KW 2000 r/min 1/45
HG-SR152(B)G5  1/5 1.5 KW 2000 r/min 1/5
Série HG-SR 2000 r/min HG-SR152(B)G5  1/11 1.5 kW 2000 r/min 1/11
Com redutor do tipo de saida de flange  [H5"SRY52E)GE 1721 1.5 kKW 2000 r/min 1721
para aplicacdes de alta preciséo,
montagem de flange HG-SR152(B)G5  1/33 1.5 KW 2000 r/min 1/33
HG-SR152(B)G5  1/45 1.5 KW 2000 r/min 1/45
B: Com freio eletromagnético HG-SR202(B)G5  1/5 2.0 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR202(B)G5  1/11 2.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR202(B)G5  1/21 2.0 KW 2000 r/min 1/21
HG-SR202(B)G5  1/33 2.0 kW 2000 r/min 1/33
HG-SR202(B)G5  1/45 2.0 kW 2000 r/min 1/45
HG-SR352(B)G5  1/5 3.5 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR352(B)G5  1/11 3.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR352(B)G5  1/21 3.5 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR502(B)G5  1/5 5.0 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR502(B)G5  1/11 5.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR702(B)G5  1/5 7.0 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR52(B)G7  1/5 0.5 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR52(B)G7  1/11 0.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR52(B)G7  1/21 0.5 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR52(B)G7  1/33 0.5 kW 2000 r/min 1/33
HG-SR52(B)G7  1/45 0.5 kW 2000 r/min 1/45
HG-SR102(B)G7  1/5 1.0 KW 2000 r/min 1/5
HG-SR102(B)G7 ~ 1/11 1.0 KW 2000 r/min 1/11
HG-SR102(B)G7  1/21 1.0 KW 2000 r/min 1/21
HG-SR102(B)G7  1/33 1.0 KW 2000 r/min 1/33
HG-SR102(B)G7 ~ 1/45 1.0 KW 2000 r/min 1/45
Série HG-SR 2000 r/min HG-SR152(B)G7  1/5 1.5 KW 2000 r/min 1/5
Com redutor do tipo de saida de eixo HG-SR152(B)G7  1/11 1.5 kW 2000 r/min 1/11
para aplicagbes de alta precisao, HG-SR152(B)G7  1/21 1.5 kW 2000 r/min 1/21
montagem de flange HG-SR152(B)G7 _ 1/33 1.5 kW 2000 r/min 1733
B: Com freio eletromagnético HG-SR152(B)G7  1/45 1.5 KW 2000 r/min 1/45
HG-SR202(B)G7  1/5 2.0 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR202(B)G7 ~ 1/11 2.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR202(B)G7  1/21 2.0 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR202(B)G7  1/33 2.0 kW 2000 r/min 1/33
HG-SR202(B)G7  1/45 2.0 kW 2000 r/min 1/45
HG-SR352(B)G7  1/5 3.5 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR352(B)G7  1/11 3.5 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR352(B)G7  1/21 3.5 kW 2000 r/min 1/21
HG-SR502(B)G7  1/5 5.0 kW 2000 r/min 1/5
HG-SR502(B)G7  1/11 5.0 kW 2000 r/min 1/11
HG-SR702(B)G7  1/5 7.0 kW 2000 r/min 1/5
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Servo motores lineares

MELSERVOJ4 e |

Iltem Modelo Impulso continuo Impulso maximo | Velocidade méxima | Comprimento

LM-H3P2A-07P-BSS0 70N 175N 3.0 m/s -
LM-H3P3A-12P-CSS0 120N 300 N 3.0m/s -
LM-H3P3B-24P-CSS0 240 N 600 N 3.0 m/s -

Série LM-H3 LM-H3P3C-36P-CSS0O 360 N 900 N 3.0 m/s -

Lado primario (bobina) LM-H3P3D-48P-CSS0 480 N 1200 N 3.0 m/s -
LM-H3P7A-24P-ASS0 240 N 600 N 3.0m/s -
LM-H3P7B-48P-ASS0 480 N 1200 N 3.0 m/s -
LM-H3P7C-72P-ASS0O 720 N 1800 N 3.0 m/s -
LM-H3P7D-96P-ASS0 960 N 2400 N 3.0m/s -
LM-H3820-288-BSS0 - - - 288 mm
LM-H3S20-384-BSS0 - - - 384 mm
LM-H3S20-480-BSS0 - - - 480 mm
LM-H3S820-768-BSS0 - - - 768 mm
LM-H3S30-288-CSS0 - - - 288 mm

Série LM-H3 LM-H3S30-384-CSS0 - - - 384 mm

Lado secundario (ima) LM-H3530-480-CSS0 - - - 480 mm
LM-H3830-768-CSS0 - - - 768 mm
LM-H3S70-288-ASS0 - - - 288 mm
LM-H3S870-384-ASS0 - - - 384 mm
LM-H3S70-480-ASS0 - - - 480 mm
LM-H3S870-768-ASS0 - - - 768 mm
LM-FP2B-06M-1SS0 300 N (resfriamento natural/600N (resfriamento liquido) | 1800 N 2.0m/s -

Série LM-F LM-FP2D-12M-1SS0 300 N (resfriamento natural/1200N (resfriamento liquido){ 3600 N 2.0 m/s -

Lado primario (bobina) LM-FP2F-18M-1SS0 900 N (resfriamento natural/1800N (resfriamento liquido){ 5400 N 2.0 m/s -
LM-FP4B-12M-1SS0 600 N (resfriamento natural/1200N (resfriamento liquido)| 3600 N 2.0m/s -
LM-FP4D-24M-1SS0 1200 N (fesfriamento naturall2400N (resfriamento liquicio)| 7200 N 2.0 mis -
LM-FS20-480-1SS0 - - - 480 mm

Série LM-F LM-FS20-576-1SS0 - - - 576 mm

Lado secundario (ima) LM-FS40-480-1SS0 - - - 480 mm
LM-FS40-576-1SS0 - - - 576 mm
LM-K2P1A-01M-2SS1 120N 300 N 2.0m/s -
LM-K2P1C-03M-2SS1 360 N 900 N 2.0m/s -
LM-K2P2A-02M-1SS1 240 N 600 N 2.0m/s -

Série LM-K2 LM-K2P2C-07M-1551 720 N 1800 N 2.0 mis -

Lado priméario (bobina)
LM-K2P2E-12M-1SS1 1200 N 3000 N 2.0m/s -
LM-K2P3C-14M-1SS1 1440 N 3600 N 2.0m/s -
LM-K2P3E-24M-1SS1 2400 N 6000 N 2.0m/s -
LM-K2S10-288-2SS1 - - - 288 mm
LM-K2S10-384-2SS1 - - - 384 mm
LM-K2S10-480-2SS1 - - - 480 mm
LM-K2S10-768-2SS1 - - - 768 mm

Série LM-K2 LM-K2S20-288-1SS1 - - - 288 mm

Lado secundario (l'ma) LM-K2S20-384-1SS1 - - - 384 mm
LM-K2S20-480-1SS1 - - - 480 mm
LM-K2S20-768-1SS1 - - - 768 mm
LM-K2S30-288-1SS1 - - - 288 mm
LM-K2S30-384-1SS1 - - - 384 mm
LM-K2S30-480-1SS1 - - - 480 mm
LM-K2S30-768-1SS1 - - - 768 mm
LM-U2PAB-05M-0SS0 50 N 150 N 2.0 m/s -
LM-U2PAD-10M-0SS0 100 N 300 N 2.0mls -
LM-U2PAF-15M-0SS0 150 N 450 N 2.0m/s -

Série LM-U2 LM-U2PBB-07M-1SS0 75N 225N 2.0m/s -

Lado primario (bobina) LM-U2PBD-15M-1SS0 150 N 450 N 2.0 m/s -
LM-U2PBF-22M-1SS0 225N 675N 2.0m/s -
LM-U2P2B-40M-2SS0 400 N 1600 N 2.0m/s -
LM-U2P2C-60M-2SS0 600 N 2400 N 2.0m/s -
LM-U2P2D-80M-2SS0 800 N 3200 N 2.0m/s -
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Lista de Produto

Servo motores lineares

Iltem Modelo Impulso continuo Impulso maximo | Velocidade méxima | Comprimento
LM-U28A0-240-0SS0 - - - 240 mm
LM-U2SA0-300-0SS0 - - - 300 mm
LM-U2SA0-420-0SS0 - - - 420 mm
Série LM-U2 LM-U2SB0-240-1SS0 - - - 240 mm
Lado secundario (ima) LM-U2SB0-300-1SS0 - - - 300 mm
LM-U2SB0-420-1SS0 - - - 420 mm
LM-U2S20-300-2SS0 - - - 300 mm
LM-U2S20-480-2SS0 - - - 480 mm

Motores de acionamento direto

Item Modelo Torque nominal Torque maximo Velocidade nominal
TM-RFM002C20 2 Nem 6 N-m 200 r/min
TM-RFM004C20 4 Nem 12 Nem 200 r/min
TM-RFM006C20 6 N-m 18 Nem 200 r/min
TM-RFMO06E20 6 N-m 18 Nem 200 r/min
TM-RFM012E20 12 Nem 36 N°m 200 r/min
Série TM-REM TM-RFMO018E20 18 Nem 54 Nem 200 r/min
TM-RFM012G20 12 N'm 36 N'm 200 r/min
TM-RFM048G20 48 N'm 144 Nem 200 r/min
TM-RFM072G20 72 N°m 216 Nem 200 r/min
TM-RFM040J10 40 Nem 120 Nem 100 r/min
TM-RFM120J10 120 N*m 360 Nem 100 r/min
TM-RFM240J10 240 Nem 720 Nem 100 r/min
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Cabos de encoder/Cabos de juncdo

MELSERVOJ4 e |

Iltem

Modelo

Comprim.

Vida de dobra

Class. IP

Aplicacdo

MR-J3ENCBL2M-A1-H

2m

Vida de dobra longa

IP65

Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL5M-A1-H 5m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
Cabo de encoder MR-J3ENCBL10M-A1-H 10m Vida de dobra longa P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
(fio do lado da carga) MR-J3ENCBL2M-A1-L 2m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-J3ENCBL5M-A1-L 5m Padréao IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
MR-J3ENCBL10M-A1-L 10m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexdo direta)
MR-J3ENCBL2M-A2-H 2m Vida de dobra longa P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexo direta)
MR-J3ENCBL5M-A2-H 5m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexo direta)
Cabo de encoder MR-J3ENCBL10M-A2-H 10m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexdo direta)
(fio do lado oposto da carga) MR-J3ENCBL2M-A2-L 2m Padrdo P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-J3ENCBL5M-A2-L 5m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-J3ENCBL10M-A2-L 10m Padréao P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
ﬁiibé’ﬂifon Z(;dfa:rga) MR-J3JCBLOSM-A1-L 0.3m  |Padrdo P20 |Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungéo) Mo
Cabo de encoder - . .
(fio do lado oposto da carga) MR-J3JCBLO3M-A2-L 0.3m Padrdo 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungdo) M@ b
MR-EKCBL20M-H 20m Vida de dobra longa 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungédo) M2
MR-EKCBL30M-H 30m Vida de dobra longa 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungéo) “o@2
MR-EKCBL40M-H 40m Vida de dobra longa 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de juncéo) “o@2)
MR-EKCBL50M-H 50 m Vida de dobra longa 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungéo) M2
Cabo de encoder o - —
MR-EKCBL20M-L 20m Padréo 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de juncao) M2
MR-EKCBL30M-L 30m Padrao 1P20 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungéo) (o2
MR-EKCBL2M-H 2m Vida de dobra longa 1P20 Para conectar encoder linear
MR-EKCBL5M-H 5m Vida de dobra longa 1P20 Para conectar encoder linear
Cabo de encoder MR-J3JSCBLO3M-A1-L 03m  |Padrio IP65  |Para HG-KRHG-MR (tipo de jungéo) “oas)
(fio do lado da carga)
gizbgodlzfgg";‘éi[o da carga) MR-J3JSCBLO3M-A2-L 03m  |Padréo IP65  |Para HG-KR/HG-MR (tipo de jungao) a3
MR-J3BENSCBL2M-H 2m Vida de dobra longa 1P67
MR-J3ENSCBL5M-H 5m Vida de dobra longa P67
MR-J3ENSCBL10M-H 10m Vida de dobra longa IP67 ) o
MR-J3ENSCBL20M-H 20m __|Vidadedobralonga _[IP67___|Pa HOKR/ v de g%ﬂ%ggg%’fr%"’t‘g)) e
MR-J3ENSCBL30M-H 30m Vida de dobra longa IP67
MR-J3ENSCBL40M-H 40m Vida de dobra longa P67
Cabo de encoder MR-J3ENSCBL50M-H 50 m Vida de dobra longa P67
MR-J3ENSCBL2M-L 2m Padréo IP67
MR-J3ENSCBL5M-L 5m Padrédo IP67 ) )
o7 P S KNG R o te i)
MR-J3ENSCBL20M-L 20m Padréo P67
MR-J3ENSCBL30M-L 30m Padrao IP67
Cabo de juncéo para contr. de loop totalmente fechado | MR-J4FCCBLO3M 0.3m - - Para derivar encoder linear
Cabo de jungéo para servo motor linear MR-J4THCBLO3M 0.3m - - Para derivar termistor

Notas:

1. Use este em combinagdo com MR-EKCBL_M-H (20 m a 50 m), MR-EKCBL_M-L (20 m ou 30 m), ou MR-ECNM.
2. Use este em combinagdo com MR-J3JCBLO3M-Al-L ou MR-J3JCBLO3M-A2-L.
3. Use este em combinagdo com MR-J3ENSCBL_M-H, MR-J3ENSCBL_M-L, ou MR-J3SCNS.
4. Use este em combinagdo com MR-J3JSCBL03M-Al-L ou MR-J3JSCBLO3M-A2-L ao usar para séries HG-KR ou HG-MR.
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Lista de Produto

Conjuntos de conectores de encoder/Conjunto de conectores de juncéo

Iltem Modelo Descricao Class. IP Aplicacao
Conjunto de conector de encoder MR-ECNM Conector de jungéo x 1 e P20 Para HG-KR/HG-MR (ti_po de jungéo) Mo h)
Conector de servo amplificador x 1 Para conectar encoder linear
Tipo reto

i A 2 - _ i H %) (Nota 2)
Conjunto de conector de encoder MR-J3SCNS Conector de jungéo ou conector P67 Para HG-KR/HG-MR (tipo de junc&o)

(tipo de conex&o de um toque) de encoderx 1 e Para HG-SR (tipo de conexao direta)
Conector de servo amplificador x 1

Tipo reto
MR-ENCNS2 Conector de encoder x 1 e P67 Para HG-SR
Conector de servo amplificador x 1

Conjunto de conector de encoder
(tipo de parafuso)

Tipo angulado
MR-J3SCNSA Conector de encoder x 1 e P67 Para HG-SR
Conector de servo amplificador x 1

Conjunto de conector de encoder
(tipo de conexao de um toque)

Tipo angulado
MR-ENCNS2A Conector de encoder x 1 e P67 Para HG-SR
Conector de servo amplificador x 1

Conjunto de conector de encoder
(tipo de parafuso)

MR-J3CN2 Conector de servo amplificador x 1 |- Para conectar encoder linear ou termistor
Conector de encoder ou conector de unidade Para TM-RFM (conectando motor de acionamento
Conjunto de conector de encader MR-J3DDCNS deatmazenarnerﬂodeposgaqffhsdulaxle P67 direto e servo_a[npllﬂcador ou unidade de armazena+
Conector de servo amplificador x 1 mento de posi¢édo absoluta e servo amplificador
Conector de encoder x 1 e Para TM-RFM (conectando motor de aciona-
MR-J3DDSPS Conector de unidade de armaze- |IP67 mento direto e unidade de armazenamento de
namento de posi¢éo absoluta x 1 posicéo absoluta
. Conector de jungdo x 2 e Para controle de loop totalmente fechado ou
Conjunto de conector MR-J3THMCN2 Conector de servo amplificador x 1 |” derivacdo de termistor

Notas:
1. Use este em combinagcdo com MR-J3JCBLO3M-Al-L ou MR-J3JCBLO3M-02-L.
2. Use este em combinagdo com MR-J3JSCBLO3M-A1-L, ou MR-J3JSCBLO3M-A2-L ao usar para séries HG-KR ou HG-MR.

Cabos de alimentac&o de servo motor

Item Modelo Comprim. Vida de dobra |Class. IP Aplicacdo
MR-PWS1CBL2M-A1-H 2m Vida de dobra longa |IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexéo direta)
MR-PWS1CBL5M-A1-H 5m Vida de dobra longa |IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
Cabo de alimentacéo de servo motor MR-PWS1CBL10M-A1-H 10m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
(fio do lado da carga, fio de saida) MR-PWS1CBL2M-A1-L 2m Padrao IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
MR-PWS1CBL5M-A1-L 5m Padrao IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
MR-PWS1CBL10M-A1-L 10m Padréo P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL2M-A2-H 2m Vida de dobra longa P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL5M-A2-H 5m Vida de dobra longa P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)

Cabo de alimentacéo de servo motor

(fio do lado da oposto da carga, MR-PWS1CBL10M-A2-H 10m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

fio de saida) MR-PWS1CBL2M-A2-L 2m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL5M-A2-L 5m Padrao IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL10M-A2-L 10m Padréao P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

Cabo de alimentacéo de servo motor = . I

(fio do lado da carga, fio de saida) MR-PWS2CBL03M-A1-L 0.3m Padréao IP55 Para HG-KR/HG-MR (tipo de jun¢éo)

Cabo de alimentag&o de servo motor MR-PWS2CBLO3M-A2-L 03m |Padrao IP55 Para HG-KR/HG-MR (tipo de juncéo)

(fio do lado da oposto da carga, fio de saida)

Conjuntos de cabos de alimentacéo de servo motor

Item Modelo Descri¢ao Class. IP Aplicagcao
MR-PWCNF Tipo reto ) . P67 para TM-RFM_C20/_E20
Conector de alimentagéo x 1
Conjunto de conectores de alimentagdo  |\in_PWCNS4 Tipo reto P67 Para HG-SR51, 81, 52, 102, 152/
de servo motor Conector de alimentag&o x 1 TM-RFM_G20
Em conformidade com EN VRPWENSS Tipo reto \pe7 |ParaHG-SR121,201, 301, 202, 352, 502/
3 Conector de alimentagéo x 1 TM-RFMO040J10, 120J10
Tipo reto ParaHG-SR421, 702/
MR-PWCNS3 Conector de alimentagdo x 1 P67 TM-RFM240J10
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Cabos de freio eletromagnético

Item Modelo Comprim. Vida de dobra |Class. 1P Aplicacao

MR-BKS1CBL2M-A1-H 2m Vida de dobra longa |IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-BKS1CBL5M-A1-H 5m Vida de dobra longa |IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

Cabo de freio eletromagnético MR-BKS1CBL10M-A1-H 10 m Vida de dobra longa  |IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

(fio do lado da carga, fio de saida) —~ - —
MR-BKS1CBL2M-A1-L 2m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-BKS1CBL5M-A1-L 5m Padréo P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-BKS1CBL10M-A1-L 10m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexéo direta)
MR-BKS1CBL2M-A2-H 2m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL5M-A2-H 5m Vida de dobra longa 1P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexé&o direta)

Cabo de freio eletromagnético MR-BKS1CBL10M-A2-H 10m Vida de dobra longa IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)

(fio do lado oposto da carga, fio de saida) [\yR-BKS1CBL2M-A2-L 2m Padrao P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL5M-A2-L 5m Padréo P65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conex&o direta)
MR-BKS1CBL10M-A2-L 10m Padréo IP65 Para HG-KR/HG-MR (tipo de conexao direta)

giibgoﬁz(;;eg’ae;:z?:gn dee“(;gi da) MR-BKS2CBL0O3M-A1-L 0.3m Padréo IP55 Para HG-KR/HG-MR (tipo de juncéo)

Cabo de freio eletromagnético i MR-BKS2CBLO3M-A2-L 03m Padréo IP55 Para HG-KR/HG-MR (tipo de junc&o)

(fio do lado oposto da carga, fio de saida)

Conjuntos de conectores de freio eletromagnético
Item Modelo Descrigéo Class. IP Aplicacdo

Conj. de conector de freio eletromagnético MR-BKCNS1 Tipo reto, Conector de freio P67 para HG-SR
(tipo de conexao de um toque) eletromagnético x 1
Conj. de conector de freio eletromagnético MR-BKCNS2 Tipo reto, Conector de freio P67 Para HG-SR
(tipo de parafuso) eletromagnético x 1
C.Onj. de conec}or de freio eletromagnético MR-BKCNS1A Tipo angulafig, Conector de freio P67 para HG-SR
(tipo de conexao de um toque) eletromagnético x 1
Conj. de conector de freio eletromagnético MR-BKCNS2A Tipo angulado, Conector de freio  [|5a7 Para HG-SR
(tipo de parafuso) eletromagnético x 1

Cabos SSCNET lll/conjunto de conectores

Item Modelo Comprim. Vida de dobra Class. IP Aplicacao

MR-J3BUS015M 0.15m Padréao - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B

Cabo SSCNET Il MR-J3BUSO3M 0.3m Padréao - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
(Cordéo padréo para dentro do gabinete) [MR-J3BUS05M 0.5m Padréo - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
Compativel com SSCNET IlI(/H) MR-J3BUS1M 1m Padréo - Para MR-J4-B e MR-JAW_-B
MR-J3BUS3M 3m Padréo - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B

Cabo SSCNET Il MR-J3BUS5M-A 5m Padréao - Para MR-J4-B e MR-J4AW_-B
(Cabo padréo para fora do gabinete) MR-J3BUS10M-A 10m Padréo - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
Compativel com SSCNET llI(/H) MR-J3BUS20M-A 20m Padréo ; Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
Cabo SSCNET llI MR-J3BUS30M-B 30m Vida de dobra longa - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
(Cabo de longa distancia) MR-J3BUS40M-B 40m Vida de dobra longa - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B
Compativel com SSCNET llI(/H) MR-J3BUS50M-B 50 m Vida de dobra longa |- Para MR-J4-B e MR-JAW_-B
Cabo SSCNET Ill MR-J3BCN1 - - - Para MR-J4-B e MR-J4W_-B

Compativel com SSCNET IlI(/H)

Blocos de terminal de jung@o/Cabos de bloco de terminal de jungéo

ltem Modelo Comprim. Aplicacéo

Bloco de terminal de juncéo (26 pinos) MR-TB26A - Para MR-JAW_-B

Cabo de bloco de terminal de juncéo MR-TBNATBLO5M 0.5m Para conectar MR-J4W_-B e MR-TB26A —

(para MR-TB26A) MR-TBNATBL1M 1m Para conectar MR-J4AW_-B e MR-TB26A g

Bloco de terminal de juncéo (50 pinos) MR-TB50 - Para MR-J4-A e

Cabo de bloco de terminal de jungéo MR-J2M-CN1TBLO5M 0.5m Para conectar MR-J4-A e MR-TB50 e

(para MR-TB50) MR-J2M-CN1TBL1M 1m Para conectar MR-J4-A e MR-TB50 8
o
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Lista de Produto

Baterias/Estojo de Bateria/Cabos de Bateria

Item Modelo Comprim. Aplicagéo
. MR-BAT6V1SET - Para MR-J4-B/A
Bateria
MR-BAT6V1 - Para MR-BT6VCASE

Estojo de bateria MR-BT6VCASE

- Para MR-J4W_-B

Cabo de bateria MR-BT6V1CBLO3M

0.3m Para conectar MR-J4W_-B e MR-BT6VCASE

MR-BT6V1CBL1M Tm Para conectar MR-J4W_-B e MR-BT6VCASE
) — MR-BT6V2CBL0O3M 0.3m Para conectar MR-J4W_-B e MR-BT6V1CBL_M
Cabo de bateria de juncédo — —
MR-BT6V2CBL1M Tm Para conectar MR-J4W_-B e MR-BT6V1CBL_M
Unidades periféricas
Iltem Modelo Especificacdo Aplicacao
~ Poténcia regenerativa toleravel: 30W,
MR-RB032 Valor de resistancia: 40 O Para MR-J4-10B/A a MR-J4-100B/A
MR-RB12 Poténcia regenerativa toleravel: 100W, Para MR-J4-20B/A a MR-J4-100B/A
Valor de resisténcia: 40 Q
MR-RB30 Poténcia regerlera}tl\./a toleravel: 300w, para MR-J4-200B/A
Valor de resisténcia: 40 Q
MR-RB3N Poténcia regenerativa toleravel: 300W, Para MR-J4-350B/A e
Valor de resisténcia: 9 Q MR-J4W2-77B/1010B
Poténcia regenerativa toleravel: 300W,
MR-RB31 !
Valor de resisténcia: 6,7 Q
Opcao regenerativa MR-RB32 Poténcia regenerativa toleravel: 300W, Para MR-J4-70B/A e MR-J4-100B/A
Valor de resisténcia: 40 Q
MR-RB50 Poténcia regerlera}tiva toleravel: 500W, para MR-J4-200B/A
Valor de resisténcia: 13 Q
MR-RB5N Poténcia regerlere}tiva toleravel: 500W, para MR-J4-350B/A
Valor de resisténcia: 9 Q
MR-RB51 Poténcia regenere}tiva toleravel: 500W, Para MR-J4-500B/A e MR-J4-700B/A
Valor de resisténcia: 6,7 Q
MR-RB14 Poténcia regenerativa toleravel: 100W, Para MR-J4W2-22B/44B E
Valor de resisténcia: 26 Q MR-J4W3-222B/444B
MR-RB34 Poténcia regerlera}tiva toleravel: 300W, Para MR-JAW3-222B/444B
Valor de resisténcia: 26 Q
Unidade de armazenamento de posi¢&o absoluta |MR-BTAS01 - Para MR-J4-B e MR-J4AW_-B
Unidade I6gica de seguranca MR-J3-D05 - Para MR-J4-B/A e MR-J4W_-B

Cabos periféricos/conjuntos de conectores

pessoal (cabo USB)

Iltem Modelo Comprim. Aplicacéo
Cabo STO MR-D05UDL3M-B 3m Para conectar MR-J4-B/a ou MR-J4W_-B com MR-J3-D05 ou outros dispositivos
de controle de seguranca
Cabo de monitor MR-J3CN6CBL1M 1m Para saida de monitoramento analdgico de MR-J4-A
Cabo de comunicagéo de computador
MR-J3USBCBL3M 3m Para MR-J4-B/A e MR-J4W_-B

Conjunto de conector

MR-J3CN1 - Para sinal E/S de MR-J4-A
MR-CCN1 - Para sinal E/S de MR-J4-B
MR-J2CMP2 - Para MR-J4W_-B (Qtde: 1 pc)
MR-ECN1 - Para MR-J4W_-B (Qtde: 20 pcs)

Softwares de Suporte de Servo

Item

Modelo

Aplicacao

MR Configurator2 " ")

SW1DNC-MRC2-E

Software de configuracio para servo CA

Notas:

1. MR Configurator2 esta incluso no MT Works2 com versao de software 1.34L ou posterior.
Se vocé tem GX Works2 ou MT Works2 com verséao de software anterior a 1.34L, vocé pode baixar MR Configurator2 do sitio web.
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Precaucoes

Para garantir o uso seguro

X Para usar os produtos descritos neste catdlogo adequadamente, sempre leia
0 "Guia de Instalagdo" e o "Manual de Instru¢des” antes de comegar a usa-
los.

Cuidados para a selecao de modelo

X Selecione um servo motor rotativo ou um motor de acionamento direto que
tenha o torque nominal igual ou maior que o torque efetivo continuo.

X Selecione um servo motor linear que tenha o impulso continuo igual ou
maior que o impulso de carga efetiva continua.

X Quando o servo motor linear é usado para o eixo vertical, é necessario
dispor de uma mecanismo anti-queda, como mola e contrapeso no lado da
maquina.

X Quando um torque desequilibrado é gerado, como numa maquina de
elevacao vertical, recomenda-se que o torque desequilibrado da méaquina
seja mantido abaixo de 70% do torque nominal do servo motor.

X Crie um padréo de operagéo

) Velocidade
considerando o tempo de Padrao de comando
= . .
acomodagao (ts). )\/ Operacao real do
s \_servo motor
X A carga para a taxa de inércia RS
do motor ou a carga a taxa de A
. Lo Tempo
massa deve ser inferior a taxa Tempo de comando ts
— 1
recomendada. Se a taxa for Tempo de posicionamento

muito elevada, o desempenho
esperado ndo podera ser alcancado, e o freio dindmico pode ser danificado.

Cuidados gerais de seguranca

1. Transporte/Instalacédo

X Combinacdes de servo motor e servo amplificador sao predeterminadas.
Confirme os modelos de servo motor e de servo amplificador a serem
usados antes da instalagéo.

X Nao deixe cair e nem aplique forte impacto sobre o servo amplificador ou o
servo motor pois eles sdo dispositivos de precisao. Eles podem ser
danificados por tal estresse ou choque.

X Nao sobreponha ou coloque objetos pesados sobre o servo amplificador ou
0 servo motor. Isso pode resultar em ferimentos ou danos.

X O sistema deve resistir a altas velocidades e elevada aceleracao/
desaceleracéo.

X Para permitir o posicionamento de elevada precisao, assegure a rigidez da
maquina e mantenha o ponto de ressonancia da maquina a um nivel elevado.

X Monte o servo amplificador e o servo motor sobre materiais ndo inflamaveis.
Monté-los diretamente sobre ou proximos a materiais inflamaveis pode
causar incéndios.

X A opcéo regenerativa torna-se quente (a temperatura sobe até 100 °C ou
mais) com o uso frequente. Nao instale dentro de objetos inflaméaveis ou
objetos sujeitos a deformacao térmica. Certifique-se de que os fios ndo
entram em contato com a unidade.

X Fixe o servo motor de forma segura sobre a maquina. A fixagao ineficiente
pode fazer com que o servo motor se desloque durante a operagao.

X Instale aparadores elétricos e mecanicos no final do curso.

X Monte o servo amplificador verticalmente em uma parede.

X N&o bloqueie a areas de entrada de ar e exaustao do servo amplificador. Isso
pode causar o mau funcionamento do servo amplificador.

X Ao instalar servo amplificadores multiplos em fila dentro de um gabinete
fechado, deixe espago em torno dos servo amplificadores, conforme descrito
no Manual de Instrugao do Servo Amplificador. Para assegurar a vida util e a
confiabilidade dos servo amplificadores, evite o acimulo de calor mantendo
0 maior espaco possivel em direcdo a tampa superior.
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2. Ambiente

X Use o servo amplificador e o servo motor no ambiente determinado.

X Evite instalar o servo amplificador e o servo motor em &reas sujeitas a névoa
de 6leo ou poeira. Ao instalar em tais areas, ndo se esqueca de acondicionar
o servo amplificador em um gabinete fechado e proteger o servo motor,
fornecendo uma cobertura ou tomando medidas semelhantes.

X N&o use em areas onde o servo motor pode estar constantemente sujeito a
fluido de corte ou 6leo lubrificante, ou onde o orvalho possa condensar por
causa de névoa de 6leo, excesso de refrigeragao ou umidade excessiva. Se o
fizer, o isolamento do servo motor pode se deteriorar.

3. Aterramento

X Aterre de maneira segura para evitar choques elétricos e para estabilizar o
potencial no circuito de controle.

X Conecte o fio de aterramento ao terminal de terra de protecéo (PE) do
gabinete via do terminal de terra de protecao (PE) do servo amplificador
para aterramento do servo motor.

X Falhas, como um erro de posicao, podem ocorrer se o aterramento nao for
suficiente.

4.Fiacao

X Néo fornega energia aos terminais de saida (U, V, e W) do servo amplificador
ou os terminais de entrada (U, V, e W) do servo motor. Isso danifica o servo
amplificador e o servo motor.

X Conecte o servo motor aos terminais de saida (U, V, e W) do servo
amplificador.

X Case a fase dos terminais de entrada (U, V, W) do servo motor a dos
terminais de saida (U, V, W) do servo amplificador durante a conexao. Se
estas nao casarem, o servo motor nao podera ser controlado.

X Verifique completamente a fiagao e o programa de sequéncia antes de ligar
a alimentacao.

K Selecione cuidadosamente o método de fixagao dos cabos e certifique-se
de que o estresse de dobra e o estresse do préprio peso do cabo nao sao
aplicados na secédo de conexdo do cabo.

X Numa aplicagdo em que o servo motor se move, determine o raio de dobra
do cabo de acordo com a vida de dobra do cabo e do tipo de fio.

5. Defini¢oes de fabrica

X Para MR-J4-A, selecione um modo de controle de posicao, velocidade ou
torque por [Pr. PAO1]. O modo de controle de posicao é definido como
padrao. Altere o valor de ajuste do parametro ao usar os outros modos de
controle. Para MR-J4-B ou MR-4W_-B, o modo de controle é definido pelo
controlador.

X Ao usar a opgao regenerativa, altere [Pr. PAO2]. A opgao regenerativa esta
desabilitada como padréo.

6. Operacao

X Nao use um produto que esteja danificado ou faltando partes. Nesse caso,
substitua o produto.

K Ligue FLS e SPI (Limite de curso Superior/Inferior), ou LSP e LSN (Fim de
curso de rotagao Avante/ Reverso) em posi¢ao ou modo de controle de
velocidade. O servo motor nao iniciara se os sinais estiverem desligados.

X Quando um contator magnético esta instalado no lado primario do servo
amplificador, ndo execute partidas e paradas frequentes com o contator
magnético. Isso pode danificar o servo amplificador.

X Quando ocorre um erro, o servo amplificador para de fornecer alimentacao
com a ativacdo da funcdo de protecdo, e o servo motor para imediatamente
com o freio dinamico. Servo amplificadores sem freio dinamico também
estao disponiveis para o livre funcionamento do servo motor. Contate o seu
escritorio de vendas local para obter mais detalhes.

X O freio dinamico é uma fun¢ao para parada de emergéncia. Nao o use para
parar o servo motor em operagoes normais.



N A titulo indicativo, o freio dindmico resiste a 1000 vezes de uso quando uma
maquina, que tem carga para taxa de inércia do motor igual ou menor do
que a taxa recomendada, para a partir da velocidade nominal a cada 10
minutos.

X Se as fungoes de protecao do servo amplificador se ativarem, desligue-o
imediatamente. Elimine a causa antes de ligar o aparelho novamente. Se a
operacao continuar sem a eliminagdo da causa do erro, o servo motor pode
ter mau funcionamento, resultando em ferimentos ou danos.

X O servo amplificador, o resistor regenerativo e o servo motor ficar muito
quentes durante ou apds a operacdo. Tome medidas de seguranga, como
cobri-los, para evitar que suas méos e/ou pecas, incluindo cabos, entrem em
contato com eles.

7.0utros

X Nao toque no servo amplificador ou no servo motor com as maos molhadas.

X Nao modifique o servo amplificador ou o servo motor.

Precaucdes para os cabos de SSCNET I

X Nao aplique tenséo excessiva no cabo SSCNET lll ao cabear.

X O raio minimo de dobra do cabo SSCNET Il é de 25 mm para MR-J3BUS_M e
50 mm para MR-J3BUS_M-A/-B. Caso utilize esses cabos abaixo do raio
minimo de dobra, o desempenho nao pode ser garantido.

X Se as extremidades do cabo SSCNET Il estiverem sujas, a luz sera obstruido,
causando mau funcionamento. Mantenha as extremidades limpas.

X Nao aperte o SSCNET Ill cabo com abragadeiras, etc.

X N&o olhe diretamente para a luz quando o cabo SSCNET Il n&o estiver
conectado.

Precaucdes para servo motores
rotativos e motores de acionamento
direto

X N&o martele o eixo do servo motor rotativo e o rotor do motor de
acionamento direto ao instalar uma polia ou um acoplamento. Isso pode
danificar o codificador. Ao instalar a polia ou o0 acoplamento ao servo motor
do eixo principal, use o furo do parafuso na extremidade do eixo. Use um
extrator de polia ao retirar a polia.

X Néo aplique uma carga que exceda a carga admissivel no eixo do servo
motor rotativo ou no rotor do motor de acionamento direto. O eixo ou o
rotor podem quebrar.

X Quando o servo motor rotativo € montado com o eixo vertical (eixo para
cima), tome medidas do lado da maquina para que o dleo da caixa de
engrenagens ndo entre no servo motor.

X Montar o servo motor engrenado na dire¢do descrita em "Manual de
Instrucdo do Servo Motor (Vol. 3)"

X Quando o motor de acionamento direto é usado em uma maquina como
eixo vertical que gera um torque desequilibrado, certifique-se de uséa-lo no
sistema de detecao de posicdo absoluta.

X Nao use a fonte de alimentacéo de interface de 24V DC para o freio
eletromagnético. Providencie uma fonte de alimentagéo dedicada ao freio
eletromagnético.

X Nao aplique o freio eletromagnético quando o servo estiver ligado. Isso
pode causar sobrecarga no servo amplificador ou encurtar a vida util do
freio. Aplique o freio eletromagnético quando o servo estiver desligado.

X O torque pode cair devido ao aumento da temperatura do servo motor
rotativo ou do motor de acionamento direto. Certifique-se de usar o motor
dentro da temperatura ambiente especificada.

MELSERVOJ4 e |

Precaucdes para encoders lineares

X Se o encoder linear estiver montado de forma imprépria, um alarme ou um
desvio de posicionamento pode ocorrer. Consulte as seguintes inspecoes
gerais de encoder linear para verificar o estado da montagem. Contate os
fabricantes de encoder linear relevantes para mais detalhes.
X Inspegdes gerais de encoder linear
(@) Verifique se a distancia entre o cabecote do encoder linear e o encoder
linear esta apropriado.

(b) Verifique se ha algum rolamento ou mudanca de direcéo (folga) no
cabecote do encoder linear.

(c) Verifique se ha contaminagdes e arranhdes no cabegote do encoder
linear e na superficie da escala.

(d) Verificar se a vibragao e temperatura estao dentro do intervalo
especificado.

(e) Verificar se a velocidade esta dentro da faixa toleravel, mesmo quando
hé overshooting.
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Precaucoes

Precaucdes para servo motores lineares

X O sistema de servo linear utiliza poderosos imas no lado secundario. A forca
magnética é inversamente proporcional ao quadrado da distancia a partir do
material magnético. Portanto, a forca magnética sera drasticamente mais
forte quanto mais préximo estiver do material magnético. As pessoas que
instalam o servo motor linear, bem como as que operam a maquina, devem
estar totalmente cautelosos. As pessoas com marca-passos ou outros
dispositivos médicos devem se manter distantes da maquina.

X Mantenha longe da maquina telefones celulares, relégios, calculadoras e
outros produtos que podem ter mau funcionamento ou falha devido a forca
magnética. Evite usar metais, inclusive brincos e colares, ao manusear a
maquina.

X Coloque um aviso, como "CUIDADO! IMA PODEROSQ!", para advertir sobre a
maquina.

X Use ferramentas ndo-magnéticas ao instalar ou trabalhar préximo ao servo
motor linear.

Por exemplo, ferramentas de seguranca de liga de cobre berilio a prova de
explosao (BEALON fabricado por by NGK Insulators, Ltd.)

X Os imas permanentes no lado secundario geram forca de atragdo, e hd o
risco de sua méao ser pega. Lide cuidadosamente com o servo motor linear
para evitar ferimentos graves, especialmente quando instalar o lado primario
apos a instalacao do lado secundario.

X Se o servo motor linear é usado em ambiente onde existe pé magnético, o
pd pode aderir aos imas permanentes do lado secundario e provocar danos.
Nesse caso, tome medidas para evitar que o p6 ou pedagos magnéticos
sejam atraidos para os imas permanentes do lado secundario ou que vao
para o espaco entre o lado primario e o lado secundario.

X O servo motor linear é classificado como IP00. Tome medidas de protecdo
para evitar poeira e 6leo, etc., conforme necessario.

X Instale a parte mével de modo que o centro de gravidade da parte mével
fique diretamente acima do centro do lado primario.

X Fios condutores ou cabos guiados a partir do lado primario ndo tém uma
vida de dobra longa. Fixe os fios condutores ou os cabos a uma parte movel
para evitar que os fios condutores ou cabos tenha uma dobra repetitiva.

X O impulso pode cair devido ao aumento da temperatura do servo motor
linear. Certifique-se de usar o motor dentro da temperatura ambiente
especificada.

Descarte de servo motores lineares

X Descarte o lado primario como residuo industrial.

X Desmagnetize o lado secundério, com um calor de 300 °C ou mais, e
descarte como lixo industrial. Se nao for possivel desmagnetizar, devolva o
lado secundario para nés em um pacote apropriado.

X Néao deixe o produto abandonado.

Lado primario
(bobina) %//

Descarte como lixo industrial. Descarte como lixo industrial
depois de desmagnetizar com uma
temperatura de 300 °C ou mais.

Lado secundério
(imd)

N
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\

Para certificacdo de normas de seguranca

Apesar do servo amplificador da série MR-J4 e da unidade légica de seguranca
MR-J3-DO05 serem certificados para varias normas de seguranca, isso ndo
garante que os sistemas em que estdo instalados também seréo certificados. O
sistema todo deverda observar o seguinte:

(1) Para circuitos de seguranca, use pegas e/ou dispositivos cuja seguranga
sejam comprovadas ou que cumpram as normas de seguranca.

(2) Para obter detalhes sobre o uso de fun¢des de seguranca e outras
informacdes preventivas, consulte o Manual de Instrugdes do Servo
Amplificador pertinente.

(3) Execute uma avaliagao de risco em todo o sistema/méaquina. E
recomendado o uso de um Organismo de Certificagao para a certificagao
final de seguranca.



Garantia
1. Periodo de garantia e cobertura

Repararemos qualquer falha ou defeito, a sequir designado como "falha’, em nosso
equipamento FA, a seguir designado como "Produto’, sem custos, surgido durante o
periodo de garantia devido a causas pelas quais somos responsaveis através do
distribuidor do qual vocé adquiriu o produto ou nosso prestador de servigos. No
entanto, cobraremos o custo real de envio de nosso engenheiro para um trabalho de
reparo no local, a pedido do cliente, no Japao ou outros paises. Ndo somos
responsaveis por qualquer reajuste no local e/ou operacéo de teste que possam ser
necessarios depois de uma unidade com defeito ser reparada ou substituida.

[Prazo]

O prazo de garantia para o Produto é de doze (12) meses apds a compra ou
entrega do Produto para um lugar designado por vocé, ou por dezoito (18)
meses a partir da data de fabricacéo, o que ocorrer primeiro ("Periodo de
Garantia"). O Periodo de garantia para o Produto reparado néo pode exceder
o periodo de garantia original antes de qualquer trabalho de reparo.

[Limitagdes]

(1) Vocé esta requisitado a conduzir um diagnostico inicial de falha por si
mesmo, como uma regra geral. Também pode ser realizada por nés ou
nossa empresa de servigo, a seu pedido, e o custo real serd cobrado.
No entanto, ndo sera cobrado se nds formos responsaveis pela causa
da falha.

(2) Esta garantia limitada aplica-se apenas quando a condi¢ao, método,
meio ambiente, etc. de utilizagao estiverem em conformidade com os
termos e condicdes e instrucdes estabelecidas no manual de
instrucoes e no manual do usudério para o Produto e a etiqueta de
aviso afixada no Produto.

(3) Mesmo durante o prazo de garantia, o custo de reparagao sera
cobrada de vocé, nos seguintes casos;

(i) uma falha causada por seu armazenamento ou manuseio
indevido, descuido ou negligéncia, etc., e uma falha causada
por um problema de seu hardware ou software

(i) uma falha causada por qualquer alteragéo, etc., ao Produto
feita do seu lado sem a nossa aprovacéo

(iii)  uma falha que pode ser considerada como evitavel se o seu
equipamento, em que o Produto esté incorporado, estivesse
equipado com um dispositivo de seguranca exigido pelas leis
aplicaveis, e ndo tiver nenhuma funcdo ou estrutura consideradas
indispensaveis de acordo com um senso comum na industria

(iv)  uma falha que pode ser considerada como evitével se pecas
consumiveis designadas no manual de instrugoes, etc., fossem
devidamente mantidas e substituidas

(v)  qualquer substituicado de pecas consumiveis (bateria,
ventoinha, capacitor de alisamento, etc.)

(vi)  uma falha causada por fatores externos, como acidentes
inevitaveis, incluindo, sem limitacdo, fogo e flutuagcdo anormal
de tenséo, e os atos de Deus, incluindo, sem limitacéo,
terremoto, raios e desastres naturais

(vii) uma falha gerada por uma causa imprevisivel, com uma
tecnologia cientifica que ndo estava disponivel no momento
do envio do Produto de nossa empresa

(viii) quaisquer outras falhas pelas quais ndo somos responsaveis,
ou que vocé reconheca que N&o somos responsaveis

MELSERVOJ4 I

2.Prazo de garantia depois do fim de produgdo

(1) Poderemos aceitar a reparagao, com custo, por um prazo de sete (7)
anos apos a producgédo do produto ser descontinuada. O antincio do
fim da producédo de cada modelo pode ser visto em Vendas e
Servigos, etc.

(2) Por favor, note que o Produto (incluindo pecas de reposi¢ao), nao
pode ser encomendado ap6s o fim de sua produgdo.

3.Servigo em outros paises

Nosso Centro de FA regional em paises estrangeiros aceitarao o trabalho
de reparo do Produto. No entanto, os termos e as condi¢des do trabalho
de reparacdo podem diferir, dependendo de cada Centro de FA. Por
favor, contate seu Centro de FA local para obter detalhes.

4.Exclusado de responsabilidade de compensagao contra perda de
oportunidade, perda secundéria, etc.

Mesmo durante ou apds o prazo de garantia, ndo assumimos nenhuma
responsabilidade por eventuais danos surgidos de causas pelas quais ndo somos
responsaveis, quaisquer perdas de oportunidade e/ou lucros incorridos por vocé
devido a uma falha do Produto, quaisquer danos, danos secundarios ou
compensacao de acidentes surgidos sob uma circunstancia especifica, que estao
previstas ou ndo previstas pela nossa empresa, quaisquer danos causados a outros
produtos que ndo o Produto, e também a compensagéo para qualquer trabalho de
substituicdo, reajuste, inicio de operagéo de teste de maquinas locais e do Produto
e quaisquer outras operagdes realizadas por vocé.

5.Mudanca de especificagdes do produto

As especificagdes listadas em nossos catalogos, manuais ou documentos
técnicos podem ser alteradas sem aviso prévio.

6.Aplicagdo e uso do Produto

(1) Para a utilizagao do nosso Servo CA de Finalidade Geral, suas aplicagoes devem
ser aquelas que ndo resultem em um dano sério, mesmo que qualquer falha ou
defeito ocorra no Servo CA de Finalidade Geral; e uma fungéo de backup ou de
seguranca contra falha de um sistema externo ao Servo CA de Finalidade Geral
deve operar na ocorréncia de qualquer falha ou mau funcionamento.

(2) Nosso Servo CA de Finalidade Geral é projetado e fabricado como um produto de
uso geral para uso em inddstrias em geral. Portanto, aplicagoes substancialmente
influentes sobre o interesse publico, como usinas de energia atdmica e outras
usinas de empresas de energia elétrica, e também que requeiram um sistema de
garantia de qualidade especial, incluindo aplicagdes para empresas ferrovirias e
governamentais ou 6rgéos publicos, ndo sao recomendados, e ndo assumimos
qualquer responsabilidade por qualquer falha causada por esses aplicativos
quando usados.

Além disso, aplicagdes que podem ser substancialmente influentes para vidas
humanas ou propriedades, tais como companhias aéreas, tratamentos médicos,
servicos ferrovidrios, sistemas de incineragao e combustivel, equipamentos de
manuseio de materiais operadas pelo homem, méaquinas de entretenimento,
maquinas de seguranca, etc, ndo séo recomendados, e ndo assumimos nenhuma
responsabilidade por qualquer falha causada por esses aplicativos quando usados.
Iremos analisar a aceitabilidade das aplicagdes acima mencionadas se vocé
concordar em ndo exigir uma qualidade especifica para uma aplicagao especifica. Por
favor, entre em contato conosco para consulta.
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Centros FA Globais

@Russian FA Center

UK FA Center
QEuropean FA Center
Q OCzech Republic Korean FA Center
German FA FA Center
Center Beijing FA Center @
Tianjin FA Center @ QMitsubishi Electric Corp
Shanghai FA Center @ Taiwan FA Center
—Guangzhou FA Center
India FA Center@
@ Thailand FA Center
Q ASEAN FA Center
China Coreia

Shanghai FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD. Shanghai FA Center
3F, No.1386 Honggiao Road, Mitsubishi Electric

Korean FA Center

KOREA CO., LTD. (Service)

Automation Center, Changning District, Shanghai, Seoul, 157-200, Korea
Tel: 82-2-3660-9630 Fax: 82-2-3663-0475

China

Tel: 86-21-2322-3030 Fax: 86-21-2322-3000

Beijing FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION

Tailandia
Thailand FA Center

(CHINA) LTD. Beijing FA Center (THAILAND) CO., LTD.

9F, Office Tower 1, Henderson Centre,
18 Jianguomennei Avenue, Dongcheng District,

Beijing, China

Tel: 86-10-6518-8830 Fax: 86-10-6518-3907

Tianjin FA Center

Thailand

Asia

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION ASEAN FA Center

(CHINA) LTD. Tianjin FA Center

Unit 2003-2004B, Tianjin City Tower, No.35,
You Yi Road, He Xi District, Tianjin, China
Tel: 86-22-2813-1015 Fax: 86-22-2813-1017

Guangzhou FA Center
MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD. Guangzhou FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION

B1F, 2F, 1480-6, Gayang-Dong, Gangseo-Gu,

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION

Bang-Chan Industrial Estate No.111, Soi Serithai
54, T.Kannayao, A.Kannayao, Bangkok 10230,

Tel: 66-2906-3238 Fax: 66-2906-3239

MITSUBISHI ELECTRIC ASIA PTE. LTD.
ASEAN Factory Automation Centre

307 Alexandra Road #05-01/02, Mitsubishi
Electric Building, Singapore

Tel: 65-6470-2480 Fax: 65-6476-7439

india
India FA Center

Room.1609, North Tower, The Hub Center,

No.1068, Xin Gang East Road, Haizhu District,

Guangzhou,China

Tel: 86-20-8923-6730 Fax: 86-20-8923-6715

Taiwan
Taiwan FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.

India Factory Automation Centre
2nd Floor, Tower A & B, Cyber Greens,
DLF Cyber City, DLF Phase-lll,

Gurgaon - 122 002 Haryana, India
Tel: 91-124-4630300 Fax: 91-124-4630399

SETSUYO ENTERPRISE CO.,, LTD. Estados Unidos

3F, No.105, Wugong 3rd, Wugu Dist, New Taipei
City 24889, Taiwan, R.0.C

North American FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC.

Tel: 886-2-2299-9917 Fax: 886-2-2299-9963

500 Corporate Woods Parkway, Vernon Hills,

IL 60061, US.A

Tel: 1-847-478-2100 Fax: 1-847-478-2253

Empowering 47 SSCNETII/H

naustries

MELSOFT

Brasil

Brazil FA Center

@North American FA Center

Brazil FA Center @

MELCO-TEC Representacao Comercial e
Assessoria Técnica Ltda.

Av. Paulista, 1439, cj 74, Bela Vista, Sdo Paulo
CEP: 01311-200 - SP Brazil

Tel: 55-11-3146-2200 Fax: 55-11-3146-2217

Europa
European FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Polish Branch
Krakowska 50, 32-083 Balice, Poland

Tel: 48-12-630-47-00 Fax: 48-12-630-47-01

German FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. -
German Branch
Gothaer Strasse 8, D-40880 Ratingen, Germany
Tel: 49-2102-486-0 Fax: 49-2102-486-1120

UK FA Center
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. UK

Branch

Travellers Lane, Hatfield, Hertfordshire, AL10

8XB, UK.

Tel: 44-1707-27-6100 Fax: 44-1707-27-8695

Czech Republic FA Center
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. -

o.s. Czech office

Avenir Business Park, Radicka 714/113a,158 00
Praha5, Czech Republic
Tel: 420-251-551-470 Fax:420-251-551-471

Russian FA Center

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.

Russian Branch St.Petersburg office
Piskarevsky pr. 2, bld 2, lit "Sch", BC "Benua’,
office 720; 195027, St.Petersburg, Russia
Tel: 7-812-633-3497 Fax: 7-812-633-3499

Mitsubishi Electric Corporation Nagoya Works é uma fabrica certificada para
1SO14001 (normas para sistemas de gestao ambiental) e ISO9001 (normas
para sistemas de gestéo de garantia de qualidade)

NG,

",

14001
L JAC

o,
M. pare®
EC97J1113

© CERTHE,

<180

%
|
H

g

v

MANAGEMENT
SYSTEMS.

051

1S0 9001
BUREAU VERITAS

Certification




SERVO AMPLIFICADORES & MOTORES

Pais/Regiao
Estados Unidos

Brasil

Alemanha

Reino Unido

Italia

Espanha

Franca

Republica Checa

Pol6nia

Russia

Africa do Sul

China

Taiwan

Coreia

Singapura

Tailandia

Indonésia

india

Austrélia

Escritério de Vendas
MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC.

AAviso de Seguranga

Para assegurar o uso adequado dos produtos listados neste catalogo,
certifique-se de ler o manual de instrucdo antes do uso.

Tel/Fax

Tel

500 Corporate Woods Parkway, Vernon Hills, IL 60061, U.S.A Fax
MELCO-TEC Representagcao Comercial e Assessoria Técnica Ltda. Tel
Av. Paulista, 1439, cj74, Bela Vista, Sdo Paulo CEP: 01311-200 - SP Brasil Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. - German Branch Tel
Gothaer Strasse 8, D-40880 Ratingen, Germany Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. UK Branch Tel
Travellers Lane, Hatfield, Hertfordshire, AL10 8XB, UK. Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. - Italian Branch Tel
VIALE COLLEONI 7 - 20041 Agrate Brianza (Milano), Italy Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE, B.V. - Spanish Branch Tel
Carretera de Rubi 76-80, E-08190 Sant Cugat del Vallés (Barcelona), Spain Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. - French Branch Tel
25, Boulevard des Bouvets, F-92741 Nanterre Cedex, France Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. -o0.s. Czech office Tel
Avenir Business Park, Radicka 714/113a, 158 00 Praha5, Czech Republic Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Polish Branch Tel
Krakowska 50, 32-083 Balice, Poland Fax
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Russian Branch St.Petersburg office Tel

Piskarevsky pr. 2, bld 2, lit "Sch", BC "Benua", office 720; 195027, St.Petersburg, Russia ~ Fax

Circuit Breaker Industries Ltd.

9 Derrick Road, Spartan, Gauteng PO Box 100, Kempton Park 1620, South Africa Tel
MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION (CHINA) LTD. Fax
No.1386 Honggiao Road, Mitsubishi Electric Automation Center, Changning District,
Shanghai, China Tel
SETSUYO ENTERPRISE CO., LTD. Fax
6F., No.105, Wugong 3rd, Wugu Dist, New Taipei City 24889, Taiwan, R.O.C.
MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION KOREA CO., LTD. (Sales) Tel
3F, 1480-6, Gayang-Dong, Gangseo-Gu, Seoul, 157-200, Korea Fax :
MITSUBISHI ELECTRIC ASIA PTE. LTD -Industrial Division Tel
307 Alexandra Road #05-01/02, Mitsubishi Electric Building, Singapore Fax
MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION (THAILAND) CO., LTD. Tel
Bang-Chan Industrial Estate No.111, Soi Serithai 54, T.Kannayao, A.Kannayao, Bangkok Fax
10230, Thailand Tel
P.T. Autoteknindo Sumber Makmur Fax
Muara Karang Selatan, Block A / Utara No.1 Kav. No. 11, Kawasan Industri
Pergudangan, Jakarta- Utara 14440, P.O.Box 5045, Indonesia Tel
MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD. Fax
2nd Floor, Tower A & B, Cyber Greens, DLF Cyber City, DLF Phase-Ill, Gurgaon - 122 002
Haryana, India Tel
MITSUBISHI ELECTRIC AUSTRALIA PTY.LTD. Fax
348 Victoria Road PO BOX11, Rydalmere, N.S.\W 2116, Australia

Tel

Fax

MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

HEAD OFFICE: TOKYO BUILDING, 2-7-3, MARUNOUCHI, CHIYODA-KU, TOKYO 100-8310, JAPAN

NAGOYA WORKS: 1-14, YADA-MINAMI 5, HIGASHI-KU, NAGOYA, JAPAN

:+1-847-478-2100
:+1-847-478-2253
:+55-11-3146-2200

1 +55-11-3146-2217

1 +49-2102-486-0
:+49-2102-486-1120

:+44-1707-27-6100
1 +44-1707-27-8695

:+39-039-60531
:+39-039-6053-312
:+34-935-65-3131

1 +34-935-89-2948
:+33-1-55-68-55-68
:+33-1-55-68-57-57
:+420-251-551-470
1 +420-251-551-471
1 +48-12-630-47-00
1 +48-12-630-47-01

1 +7-812-633-3497

1 +7-812-633-3499

:+27-11-977-0770
1 +27-11-977-0761

:+86-21-2322-3030
1 +86-21-2322-3000

1 +886-2-2299-2499

1 +886-2-2299-2509

1 +82-2-3660-9510
:+82-2-3664-8372/8335
1 +65-6470-2480

1 +65-6476-7439

1 +66-2906-3238
1 +66-2906-3239

1+62-21-663-0833
1 +62-21-663-0832

:+91-124-4630300
:+91-124-4630399

1+61-2-9684-7777
1 +61-2-9684-7245

P-SV-058-B

Nova publicagéo, efetiva em maio de 2012.
Especificagdes estdo sujeitas a mudanga sem notificagao.
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