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,oofortige Positionierung! Reaktionsschneller Antrieb
mit einer noch einfacheren Einrichtung!

30087
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Ei Schnelle Positionierung?
i Schnelle Einrichtung!
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Bessere Kompatibilitat
fur den AX 1000T

Okologische
Konstruktion

Hochprazise,
viele Funktionen

Ein hochpréziser absoluter DD-Antrieb, Niedriges Profil, élfrei, wiederver- Einfacherer Betrieb und

der tiberall um 360° indizieren kann und wendbar und o Wartung dank der ver-
. po: o energiesparend.....die Eigen- besserten Kompatibilitat

die unregelmaBige und kontinuierliche schaften, die Sie benétigen, um zwischen den Reglern,

Drehung kombinieren kann. eine kologische Anlage zu bauen. Antrieben und Kabeln.



Verringern Sie den Zeitverlust mit der verbesserten Riickmeldung
»oofortige Positionierung“; Positionierungszeit um 75% verringert.

Verringern Sie die Anlaufzeit durch die Verbindung zu Peripheriekomponenten
Einfachere Verbindung zu anderen Komponenten mit dem A/B-Phasen-Encoderausgang.

2. Verbesserte Benutzerfreundlichkeit

i
- " Optimales Tuning in kurzer Zeit Einfachere Einrichtung
Fﬁ‘ Neue halbautomatische Tuningfunktion Einstellungssoftware inbegriffen (AX-Tools)
q..
M Erweiterte I/0-Signale Die Steuerung ist eingeschaltet, auch wenn der Motor aus ist
Neuer Bereitschaftsausgang, Servo ein usw. Getrennte Stromversorgung flir Motor und Steuerung

i 3. Sicherheitsstandards

|IEC-Standard, Kategorie 3 fiir eine STO-Funktion ,,sicher abgeschaltetes Drehmoment*

4. Konformitatsmarkierungen
UL/cUL-, CE-konform

M @ (€ 2

5. Kleinere BaugrofRe GH/WGH-Regler

65% kleineres Volumen, 50 mm geringere Bautiefe

Reduzierte Taktzeit mit schnellerer Riickmeldung. Sicherheit durch Verbindung zur Inspektionssystem.

Stellen Sie fest, ob eine Tiir offen/geschlossen
ist und schalten Sie den Strom ab.

* Fuhren Sie immer eine Risikobeurteilung dgggesamt_eg
Anlage durch, um die Sicherheitsstandards: zu'e"rfu_llenl.




Was ist neu beim TS/TH-Regler?

@ Schnelle Riickmeldung
Dank der verbesserten Riickmeldung und der
verringerten Stabilisierungszeit mit der schnelleren
CPU konnen Sie die Taktzeit noch weiter verringern.

@® Kompakt und geringes Gewicht
Die Standflache von groRen Modellen mit einem maximalen
Ausgangsdrehmoment von 150 Nm oder mehr wurde um 65% verringert.
(Im Vergleich zum GH-Regler von CKD)
Dadurch konnte auch das Gewicht reduziert werden.

eDank der Befestigungsbohrung wird

: kein Befestigungsbigel mehr
bendtigt.

L g

o Getrennte Hauptstromversorgung
und Steuerungsstromversorgung

Jetzt kann nur die
Hauptstromversorgung abgeschaltet
werden

eAnschlussstecker mitgeliefert

Einfache, crimpfreie

Verkabelung. Das Risiko fiir
Stromschlége wird verringert, da der
Anschluss nicht freiliegt.

Unterstutzter Feldbus
(C-Link
E]e &E@Et DeviceNet

Monitor mit serieller Kommunikation

CC-Link Vers. 1.10

PROFIBUS DP

Programm-Nr., Position und Alarm kénnen vom PLC aus

uberwacht werden.

AX9000TS/TH-U2(U3,U4)

Position
Programm-Nr.

Geschwindigkeit
Alarm usw.

| = PLC
< )

Start, Stopp

Programmwahl usw.

0=
O
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@ Ein Encoder-Ausgang wird hinzugefugt.
Durch Hinzufiigen des A-B-Phasenausgangs fiir
die aktuelle Position wird die Positionssteuerung
mithilfe des Impuls leichter und zuverlassiger.
@® UL/cUL-zertifiziert
“
-UL1004-1
-CSA 22.2 No.100 c us
(Datei-Nr.: E328765)
CSA 22.2 No.14
(Datei-Nr.: E325064)

e Der Antrieb ist durch die
folgenden Normen zertifiziert.

e Der Regler ist durch die
folgenden Normen zertifiziert. G US LISTED
UL508C

o 7-Segment-LED 2-stelliges Display

Eine verbesserte Sichtbarkeit und die
Anzeige von Alarmeinzelheiten erleichtern
die Wartungsarbeiten. Der Einstellwert fiir
die Verstarkungsanpassung wird auch auf
der LED angezeigt.

Richten Sie einen Abschaltstromkreis
ganz einfach mit der STO-Funktion ein.
(sicher abgeschaltetes Drehmoment)

STO-Funktion
Kompatibler Regler

Nicht kompatibler
Regler

schalter schalter

T .
—

Sicherheits-
relais-Einheit

Sicherheits-
relais-Einheit

Schiitz
Schiitz
L e
L ir &
Die Schutzinstallation zur

Abschaltung des Motorstroms ist
nicht langer erforderlich.




@®Die Einstellungs- und Installationstools
(AX-Tools) sind standardmaRig enthalten.
Die richtigen Einstellungen in kiirzester Zeit.

B Teaching Note
e Erstellen Sie Programme und legen Sie Parameter fest
e Ursprungs-Offset

o Testlauf

e Halbautomatisches Tuning (nur Typ TS)@
Durch Einstellen eines Parameters nach dem automatischen

Tuning kann die Anlage eine hohere Leistung erreichen.

ISpeedwave@

Uberpriifen Sie das Tuning, indem Sie die tatsachliche Veranderung
bei der Geschwindigkeit und der Konvergenzzeit messen.

mrrT(ED

Verringern von Resonanzen, indem
Sie einen Kerbfilter und Tiefpassfilter anpassen.

mi/0-U berprﬁfung@
Der 1/0-Status der Host-Komponente kann iiberpriift werden.

|

Hl B T

l
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@ Zusatzfunktionen([FD
BMEingangs-/Ausgangsfunktion

e Bereitschaftsausgang

e Ausgang Servo-Status

e Encoder-Ausgang

e Servo ON Eingang

e Eingang Riicksetzung Positionsabweichungszéhler

BParameter

e Die Signalausgangsdauer fiir die abgeschlossene
Einstellung der Positionierung kann in einem
Bereich von 0 Std. bis 100 ms eingestellt werden.

e Moduswahl des Eingangs in Position
Der Positionsausgang ist die ganze Zeit innerhalb
des Bereichs in Position eingeschaltet oder nur
eingeschaltet, wenn er im Bereich der Position
gestoppt wird.

M Zusatzliche Programm-Auswahimethode

e Wahlen Sie Programme mit einem 6-Bit-Eingang
(0 bis 63)

e Betriebsstart mit Auswahleingang + Starteingang
Verringern Sie die Taktzeit, indem Sie die fiir den
Betrieb nach der Programmwahl bendtigte Zeit
verringern, indem Sie den Einstellungseingang fir
die Programm-Nr. verkiirzen.

M Verhindert den Freilauf bei eingeschaltetem Alarm
Bremst und stoppt den Servo, wenn ein Alarm
durch den Auslauf ausgelost wird, um Unfélle zu
vermeiden.

Merkmale von Absodex

@® Keine Referenzfahrt erforderlich
Da der Absodex einen absoluten Resolver hat, der die aktuelle Position
direkt nach dem Einschalten erkennen kann, miissen Sie nicht jedes
Mal zum Ursprungs-Betrieb zuriickkehren. Sie kénnen auch von der
aktuellen Position aus nach einem Not-Stopp neu starten.

@ Einstellbare Geschwindigkeitsprofile
Es sind standardméBig 5 Arten von Profilen installiert.
Minimiert Schldge bei Rotation und Stop

@ Software zur Modellauswahl (gratis)
Wahlen Sie bequem das Modell aus, das Sie bendtigen.

@® Umweltfreundliche Technologie

BMEnergiesparend
Es wird nur wahrend der Indizierung Strom verbraucht. Es wird
kaum Strom verbraucht, wenn der Antrieb steht.

B Es muss kein Schmiermittel ausgetauscht oder entsorgt werden
Der Austausch und die Entsorgung von
Schmiermittel wird uberfliissig.

Die Verschmutzung durch Ollecks wird verhindert.

B Kleinere Komponenten, kleinere Anlage
Es werden keine weiteren Komponenten wie z.B.
Getriebe benotigt.

BMEinfache Anderung der Spezifikationen,
wiederverwendbar
Kann anders als mechanische Indexgetriebe
wiederverwendet werden, indem die
Spezifikationen mit Hilfe der Software bzw.
dem Handterminal geéndert werden kénnen.

CKD
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Systemkonfiguration

@ Grundlegende Einstellungen

1. Geben Sie das Programm von einem PC oder einem

Handprogrammiergerét aus ein.

2. Setzen Sie die bendtigten Parameter auf dieselbe Art und Weise fest.

3. Stellen Sie die entsprechende Verstéarkung ein.

T

Direktantrieb

|

@ Grundlegende Antriebsmethoden

1. Das auszufiihrende Programm wird iiber PLC ausgewahlt.

2. Bestimmen Sie das Startsignal von einem PLC aus.

3. Das Signal fiir die abgeschlossene Positionierung
wird nach einem kurzen Moment vom Regler

ausgegeben. Handprogrammiergerat
»AX0180" separat erhaltlich
—/3

1

(Resolverkabel)

\

Antriebsgehduse

(Motorkabel)

Schutzschalter Rauschfilter
Einphasiger 220 V

Wechselstrom

Elektromagnetsches Schilz (befiebig) |

Uberspannungs- [~
schutz |_—

Ferritkern

N
PC
CN1
CN2
2/ Sicherheits-  Sicherheitstiir-
TB1 Relais-einheit  schalter usw.
—
—
1/0-Anschluss PLC
CN3 > 110
Stromversorgung fiir AX-Regler
24V Gleichstrom

Die Teile unten und die Uberstrom-/Kurzschluss-Schutzkomponenten sind erforderlich, um der CE-Kennzeichnung
zu entsprechen. Der Regler muss auBerdem innerhalb des Schaltschrank angebracht werden. Beziehen Sie sich fiir
die Installation auf das Handbuch oder die technischen Dokumente fiir den Absodex der AX-Serie vom Typ TS/TH.

Produktbezeichnung Anwendung

Modell-Nr. Hersteller

Einphasiger 200 V bis 230 V

Rauschfilter Wechselstrom

3SUP-EF10-ER-6 Okaya Electric

Einphasiger 100 V bis 115 V Wechselstrom |NF2015A-OD Soshin Electric
Ferritkern Allgemein RC5060 Soshin Electric
Uberspannungsschutz Allgemein R/A/N-81BXZ-4 Okaya Electric
FG-Klemme* Allgemein FGC-5, FGC-8 Kitagawa Industries

* Die FG-Klemme wird verwendet, um den Schutz fiir das Motorkabel und das Resolverkabel zu erden.

Konfigurierung (Bestimmen der Modell-Nr.-Auswahl)

Name Anzahl

Antriebsgehause

1

Standardkonfiguration | Regler (mit Controller)

1

Motorkabel und Resolverkabel

Jeweils 1

Zubehor; 1/0-Anschluss, Anschluss fiir Stromversorgung, Anschluss fiir Motorkabel

Programmierwerkzeug

eDas Handprogrammiergerat ,,AX0180“ ist verfligbar.
eDie Einstellungs- und Installationstools
(AX-Tools) sind frei verfiigbar.
(Betriebssystem: WindowsXP)
e Erstellen und speichern Sie Programme, legen
Sie Parameter fest, geben Sie Befehle mit einem
PC ein. Ein Kommunikationskabel RS-232C (fiir
9-poligen D-Sub (2 m) Modell-Nr.:AX-RS232C-9P) ist
erforderlich.

CKD
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Hinweis) Das Kommunikationskabel ist nur fiir die Verwendung mit dem
Absodex bestimmt. Wenn andere Kabel verwendet werden,
konnen der Regler und der Computer beschédigt werden.

Hinweis) Trennen Sie das Handprogrammiergerét oder den Computer
wahrend des normalen Betriebs vom CN1 ab. Schliefen Sie sie
nur wéahrend der Einstellung und Anpassung an.

Hinweis) Lassen Sie den Computer nicht im ,Standby-Modus* laufen,
wahrend das serielle USB-Konversionskabel angeschlossen ist.
Dadurch kommt es bei der Riickkehr aus dem Standby-Zustand
zu einem Fehler.



Beispiel einer STO-Zeittafel

Mit der Funktion ,,Sicher Abgeschaltetes Drehmoment“ (STO) kénnen Sie den Motor durch Offnen/
SchlieBen eines Kontakts einer externen Sicherheitskomponente abschalten.
Unten ist ein Beispiel fiir eine Zeittafel unter Verwendung des STO-Anschlusses (TB1) abgebildet.

STO-Eingang Gedffneter Kontakt (STO wirkungslos)

(Kontakt mit externer Komponente) Geschlossener Kontakt (STO wirksam) Gedffneter Kontakt (STO wirkungslos)

Servo an Eingang

Bereitschafts-Rickflihrungseingang

1
1
1
1
1
1
1
L
1
1
Servo-Statusausgang —|Servo " sonvoaus !
1
v

L
|

| Servo an

Wird mit dem STO-Eingang ausgeschaltet | Wird mit dem Bereitschafis-Rickfihrungseingang
eingeschaltet

N

Bereitschaftsausgang

@ Verwenden Sie die Funktion ,sicher abgeschaltetes Drehmoment“ mit ausgeschaltetem Servo unter
normalen Bedingungen.

@ Fiihren Sie immer eine Risikobeurteilung der gesamten Anlage durch, wenn Sie die Funktion ,sicher
abgeschaltetes Drehmoment“ verwenden.

Erfassungseinheit firr Stopp/niedrige
Geschwindigkeit

Elektromagnetische Verriegelung, Sicherheitstiirschalter

CKD cineitungs



ABSODEX - Produktubersicht

Drehmoment (Nm)

oere ““““““_“l
AX1000T
Serie
AX1022T AX1045T AX1075T AX1150T
5 AX2000T
) Serie
o
AX2006T AX2012T | AX2018T
AX4000T -
Serie —_——
AX4009T AX4022T AX4045T AX4075T AX4150T
-,
L
TS-Typ | § ]
X i
o Regler ok
3 oy e
g i
= -
g
X
Q
o TS-Typ
Regler
Einleitung7 CKD




Anwendungen Seite: 43
A Sicherheitshinweise : Einleitung 9
Zugehdrige Teile-Modell-Nr-Liste Seite: 41
Auswabhlhilfe Seite: 45
Drehmoment (Nm | i iaeit] Wi e
I ( ) \ndexuerun‘gss?enamgken W|ederho(lge’naulgken Merkmale nmendunaen
@ Hochprézises Modell mit hoher
Indizierungsgenauigkeit und
geringer Positionsabweichung L
o @ Prézisionsmessung 1
@ Hochgeschwindigkeitsdrehung X
® Drehtisch .
*15 +5 (AX10227S: 240 Ui, bis
) @ Inspektionsmaschine
AX104575:240 Ulmin, K 6
@ Montagemaschine
AX1075TS:440 Ulmin,
AX1210T AXH180TS:120 Ulnin,
AX121078:120 Ulmin)
© Hochgeschwindigkeits
drehung (300 U/min)
® Kleiner Durchmesser 7
d niedriges Profil o Pap
+30 +5 und miecig ® Drehtisch bis
© Grofer ©® Montagemaschine
||
Durchmesser der 9 10
Hohlwelle
(©30)
@ Hochgeschwindigkeits
drehung
(AX4009TS: 240 U/min,
AX402278:240 U/min,
AX404578:240 Ulmin, @ Drehtisch 1
AX4075TS:140 U/min @ Inspektionsmaschine .
£30 +5 ,, | & lopeldionsmaschine|
@ Fiir Lasten @ Montagemaschine
mit groBen ® P3P 28
AX4300T AX4500T AX410WT Trigheitsmomenten
® Grofer
Hohlwellendurchmesser
Ein Regler kann die Antriebe aller kompatibler
GroBen bedienen.
Die Controller-Funktion aktiviert den 29
Drehwinkel des Antriebs, die Bewegungszeit bis
und den Timer usw., um wie gewiinscht mit
einem NC-Programm eingestellt zu werden. 37
Es werden Daten mit dem externen PLC mithilfe
des M-Code-Ausgangs usw. ausgetauscht.
CKD cineitungs
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Sicherheitshinweise

Lesen Sie stets diesen Abschnitt vor Gebrauch.

Wenn Geradte mit dem Direktantrieb konstruiert und hergestellt werden, ist der Hersteller verpflichtet, eine
Sicherheitsvorrichtung herzustellen und zu iberpriifen, dass die Sicherheit des mechanischen Mechanismus des
Gerites und des Systems, das durch die elektrische Steuerung bedient wird, die dieses Gerat steuert, gewahrleistet ist.
Es ist wichtig, dass das Gerat angemessen ausgewahlt, verwendet, gehandhabt und gewartet wird, um sicherzustellen,
dass das CKD-Gerat sicher verwendet wird.

Beachten Sie Warnhinweise und Vorsichtsmanahmen, um die Gerétesicherheit sicherzustellen.

Uberpriifen Sie, dass die Geritesicherheit gewihrleistet ist und stellen Sie eine Sicherheitsvorrichtung her.

AAWARNUNG

Dieses Gerat wurde als ein allgemeines Industriemaschinenbauteil konstruiert und hergestellt.
Es muss von einem Anlagenbediener bedient werden, der iiber ein ausreichendes Wissen und die Erfahrung in der Bedienung verfiigt.

E Verwenden Sie dieses Gerit gemiR den Spezifikationen.

Dieses Gerat muss innerhalb der genannten Spezifikationen verwendet werden. Es darf nicht verandert oder bearbeitet werden.

Dieses Gerat ist fiir die Verwendung als Mehrzweck-Industriegerat oder -Bauteil vorgesehen. Es ist nicht fir einen AuBeneinsatz oder fir den Einsatz unter den folgenden

Bedingungen oder Umgebungen bestimmt.

(Beachten Sie, dass dieses Gerat verwendet werden kann, wenn vor der Verwendung bei CKD nachgefragt wird und der Kunde den Produktspezifikationen von CKD einwilligt.

Der Kunde muss fiir SicherheitsmaBnahmen sorgen, um Gefahren zu vermeiden, falls Probleme auftreten.)

@ Verwenden Sie es fiir spezielle Anwendungen einschlieBlich Kemenergie-, Bahn-, Flugzeug-, Marineschiff-, Fahrzeugeinrichtungen, medizinischer Geréte, Geréte die mit
Getranken oder Lebensmittel in Kontakt kommen, Vergniigungsgeréte, Notfall-Abschaltungsstromkreise (Abschaltung, offen usw.), Druckmaschinen, Druckstromkreise oder
Sicherheitseinrichtungen.

@ \erwenden Sie es fiir Anwendungen, bei denen das Leben oder das Eigentum negativ beeintrachtigt werden konnte und spezielle SicherheitsmaRnahmen erforderlich sind.

B Beachten Sie die Normen und Richtlinien, um eine sichere Geratekonstruktion zu gewéhrleisten.

n Entfernen Sie keine Gerite, bevor nicht die Sicherheit bestitigt wurde.

@ Kontrollieren und warten Sie die Maschine und die Gerate, nachdem Sie die Sicherheit des gesamten
Systems, das zu diesem Gerat gehort, bestatigt haben.

@ Beachten Sie, dass Teile heill oder geladen sein kdnnen, auch nachdem der Betrieb gestoppt wurde.

® Schalten Sie vor dem Start der Geratekontrolle oder Wartung den Geratestrom und den Strom zu den
dazugehdrigen Geraten ab, lassen Sie die komprimierte Luft ab und Uberprifen Sie den Leckstrom.

E Beachten Sie die Bedienungsanleitung und die VorsichtsmaBnahmen fiir jedes

Gerat, um Unfélle zu vermeiden.

@ Drehen Sie die Antriebs-Abtriebswelle bei abgeschaltetem Strom nicht schneller als 30 U/min, da Spannungserzeugung seitens
des Antriebs den Regler beschadigen oder zu Stromschlagen fiihren kénnte.

@ Wenn der Servomotor ausgeschaltet wird (einschlieRlich Not-Aus oder Alarm) oder die Bremsen ausgeschaltet werden, wahrend
eine Drehkraft wie die Schwerkraft wirkt, dreht sich die Abtriebswelle u.U. durch die Drehkraft.
Flhren Sie diese Betriebe auf einer Ebene durch, wo die Drehkraft nicht wirkt, oder bestétigen Sie die Sicherheit vor dem Start.

© Wahrend der Verstarkungsanpassung oder dem Testbetrieb kann eine unerwartete Bewegung auftreten, halten Sie also lhre
Hande usw. von der Abtriebswelle fern. Stellen Sie sicher dass sich der Antrieb vollstdndig, ohne Hindernis, drehen kann bevor
Sie diesen wieder in Betrieb nehmen.

@ Die Bremsen bei Modellen mit Bremse halten die Abtriebswelle nicht zwangslaufig in allen Situationen.
Wenn die Sicherheit gewéahrleistet werden muss, wie bei der Wartung einer Anwendung, die die Abtriebswelle im
unausgeglichenem Modus dreht, oder beim Stoppen der Maschine fir langere Zeit, reicht es u.U. nicht aus, die Welle nur mit
der Bremse zu stoppen. Verwenden Sie das System auf einer Ebene oder sorgen Sie fir eine mechanische Verriegelung.

@ Abhéngig von Drehgeschwindigkeit und Last kann es einige Sekunden dauern, um bei einem Notfall anzuhalten.

EBeachten Sie die VorsichtsmaRBnahmen, um einen Stromschlag zu vermeiden.

@ Es wird Hochspannung zum Anschlussblock des Reglers geliefert. Installieren Sie vor dem Betrieb eine umschlossene
Anschlussabdeckung. Beriihren Sie nicht den Anschlussblock, wenn der Strom eingeschaltet ist.

Auch nachdem der Strom abgeschaltet wird liegt immer noch Hochspannung an, bis die im inneren Kondensator
angesammelte Ladung entladen wird. Warten Sie nach der Stromabschaltung mindestens fiinf Minuten, bevor Sie diese Teile
beriihren.

@ Wenn Sie mit abgenommener Seitenabdeckung arbeiten, wie bei der Wartung und Kontrolle oder beim Wechsel von
Reglerschaltern, schalten Sie den Strom ab, um Schéden und Verletzungen durch Stromschlédge von Hochspannungen zu
vermeiden.

@ SchlieRen Sie keine Anschliisse an und trennen Sie sie auch nicht ab, wenn der Strom eingeschaltet ist. Fehlfunktionen,
Stérungen oder Stromschlage kdnnen auftreten.

74| Bevor Sie eine Maschine oder ein System neu starten, lUberpriifen Sie alle
SicherheitsmaBnahmen.

CKD



E Installieren Sie eine Uberstromschutz-Komponente.

Verkabeln Sie gemaB ,JIS B 9960-1: 2008 Sicherheit der Maschine — Elektrische Anlagen der Maschinen - Teil 1 : Allgemeine
Anforderungen* und installieren Sie eine Uberstromschutzvorrichtung (kompakte Schutzschalter und Stromkreisschutzvorrichtungen) an
den Hauptsteuerungsstrom (Anschlussbuchse-Nr. L1, L2, L3, L1C, L2C) und an die Stromversorgung fiir /O (Anschluss-Nr. CN3-DV24V).

(Ubersetzung von einem Auszug aus JIS B9960-1 7.2.1 Allgemeine Anforderungen)

Die Uberstromschutzvorrichtung muss in Féllen bereitgestellt werden, bei denen die Stromkreisspannung in einer Maschine (elektrische
Anlage) den geringeren Wert entweder von der Bewertung einer Komponente oder der zuldssigen Kapazitét des Leiters Ubersteigen kann.
Zuzuweisende Bewertungen oder Einstellungen werden in 7.2.10. festgelegt.

E Beachten Sie die VorsichtsmaBnahmen auf den Seiten, die nach der Unfallvermeidung folgen.

MDiese VorsichtsmaBnahmen werden in diesem Abschnitt als ,GEFAHR®, ,WARNUNG* und ,,HINWEIS eingestuft.

A GEFAHR:  Wenn eine geféhrliche Situation durch falsche Bedienung auftreten kann, die zu tédlichen oder
ernsthaften Verletzungen fihrt, oder wenn eine Warnung mit einem hohen Notfallgrad versehen ist.

A WARNUNG: Wenn eine gefahrliche Situation durch falsche Bedienung auftreten kann, die zu
tédlichen oder ernsthaften Verletzungen fihrt.

A HINWEIS Wenn eine gefahrliche Situation durch falsche Bedienung auftreten kann, die zu
leichten Verletzungen oder Sachschaden fihrt.

Beachten Sie, dass einige als ,HINWEIS* beschriebene Punkte abhéngig von der Situation ernsthafte Folgen haben kdnnen.
Es werden auf jeden Fall wichtige Informationen, die beachtet werden miissen, erklart.

GEWAHRLEISTUNG

Geltungsbereich der Gewahrleistung
Die Bedingungen beziiglich der Gewahrleistungsfrist und des Geltungsbereichs lauten wie folgt:

1. Gewahrleistungsfrist

Dieses Gerat hat eine 1-jahrige Gewahrleistung ab Lieferung. (Diese Gewahrleistung gilt, wenn das Gerat nicht ldnger als 8
Stunden pro Tag betrieben wird. Diese Gewahrleistung lauft ab, wenn das Gerét seine Lebensdauer erreicht hat, siehe unten)
Lebensdauer (Direktantrieb)

Absodex-Bremse mit Luftbremse, Kolbendichtung, Ventile

2. Geltungsbereich der Gewahrleistung

Werden Mangel innerhalb der obigen Gewdhrleistungsfrist entdeckt, fiir die CKD verantwortlich ist,

muss dieses Bauteil sofort kostenfrei von CKD repariert werden.

Beachten Sie, dass die folgenden Mangel von der Gewahrleistungsfrist ausgeschlossen sind:

@ Geritemissbrauch/-Fehlgebrauch entgegen den empfohlenen Bedingungen/Umgebungen im Katalog/in den Spezifikationen.

(@ Mingel, die aufgrund fahrlissiger oder falscher Handhabung oder unsachgemiBer Steuerung entstanden sind.

@ Mingel, die durch andere Faktoren entstanden als die gelieferten Bauteile sind.

@ Mangel, die durch unsachgemiBe Geriteverwendung entstanden sind.

(® Mingel, die aufgrund von Veranderungen an der Geritekonfiguration, der Leistung oder den Spezifikationen von anderen
Beteiligten als CKD vorgenommen wurden, nachdem das Gerat geliefert wurde oder Méangel, die durch Reparaturen
verursacht wurden, die nicht von CKD ausgefiihrt wurden.

® Schiden, die hatten vermieden werden kénnen, wenn die Maschine des Benutzers oder die Anlage mit Funktionen und
Konfigurationen usw. ausgestattet ware, die innerhalb der Industrie als liblich gelten.

@ Storungen aufgrund von Ursachen, die mit der Technologie zum Zeitpunkt der Auslieferung nicht vorhersehbar waren.

Storungen aufgrund von Brénden, Erdbeben, Wasserschédden, Blitzen oder anderen Naturereignissen oder hoherer Gewalt,
Verschmutzung, Salzschaden, Gasschaden, unnormale Spannung oder andere duRere Kréfte.

Diese Gewahrleistung bezieht sich auf die Gewahrleistung des tatsachlich gelieferten Gerates und
schlieBt keine Schaden ein, die von einem Mangel im gelieferten Gerdat stammen.

3. Gewabhrleistung fiir exportierte Geriate
(1) Gerate die zuriick zu unseren Fabriken oder zu von CKD ernannten Firmen/Fabriken geschickt werden, werden
repariert. CKD ist nicht haftbar fiir die Kosten und die Technik, die fiir die Riicksendung erforderlich ist.

Diese Gewihrleistung legt die grundlegenden Bedingungen fest. Wenn die Gewahrleistungsdetails bei einzelnen Spezifikationszeichnungen oder die
Spezifikationen sich von diesen Gewahrleistungsbedingungen unterscheiden, haben die Spezifikationszeichnungen oder die Spezifikationen Vorrang.

CKD cineitungto



AAHINWEIS Konstruktion & Auswahl

EBDie Antriebe und Regler sind nicht wasserbestindig.
Machen Sie die Orte, an denen Wasser oder Ol mit diesen
Geréaten in Kontakt kommen konnte, wasserdicht.

HLeckstrom und Storungen konnten auftreten, wenn
Spéane oder Staub in den Antrieb oder Regler gelangen.
Uberpriifen Sie, dass diese nicht mit den Geréten in
Kontakt kommen.

EIDurch hiufiges Ein- und Abschalten des Hauptstroms kann
das Element im Regler beschadigt werden.

BDie Ausgangsachse kdnnte sich aus der Halteposition
auch ohne duBere Kraft bewegen, wenn der Strom oder
Servo abgeschaltet wird.

Hoptionale Magnetbremsen werden verwendet, um die
Haltefestigkeit zu verstarken, wahrend die Abtriebswelle
gestoppt wird.

Verwenden Sie diese Bremsen nicht zum Bremsen oder
Stoppen einer sich drehenden Abtriebswelle.

[ADer Antrieb und der Regler haben keine Rostfrei-Garantie.

EdAnlagen, in denen Direktantriebe installiert werden,
sollten eine ausreichende Festigkeit haben, um eine
vollstindige Direktantriebsleistung zu verwirklichen.
Wenn die Lastanlage oder die einzigartige mechanische
Vibration des Rahmens relativ niedrig ist (200 bis 300 Hz
oder weniger), konnte Resonanz im Direktantrieb und der
Lastanlage oder im Rahmen auftreten. Sichern Sie den
Drehtisch und die Montagebolzen der Haupteinheit und
sorgen Sie ohne zu lockern usw. fiir eine ausreichende
Festigkeit. [Abb. 1]

Installation des Antriebs [Abb. 1]

Drehplattenbefestigung

Befestigungsflansch

-

Die Verstarkung muss basierend auf der Lasttischgrofe
usw. angepasst werden.

[Abb. 2] Auch wenn der Direktantrieb nicht direkt installiert
wird, sollte er an einem sehr steifen Rahmen installiert
werden. [Abb. 2]

[Abb. 2] Montage des Antriebs

| P — ] g e &
Iﬁtq’\I \ ...................... j rF%I
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T
T [iman) [
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HEHWenn Sie die Abtriebswelle verlangern, beziehen

Sie sich auf die Tabelle 1 als Referenz, um den
verlangerten Wellendurchmesser und die —ldange
zu bestimmen. Installieren Sie auBerdem ein
Blindtragheitsmoment und beziehen Sie sich auf die
Abb. 3.

[Tabelle 1] Referenz des Durchmessers fir die
verlangerte Abtriebswelle

Max. Wellenverldangerung (mm)
Drehmoment| 5, 100 | 200 | 300 | 500
[Nm]

6 35 40 946 ®50 60
9,12 040 46 ®55 ©60 @70
18,22 45 @55 @65 @70 80

45 @55 65 @75 ¢85 95

75 62 @75 ©®90 ®95 ®110

150 @75 ®90 @110 ®115 | @130
210 ®80 ®95 @115 | @125 | @140
300 ®90 ®105 | @125 | @140 | @155
500 @100 | @120 | @145 | @160 | @180
1000 ®120 | @140 | @170 | @185 | @210




AAHINWEIS Konstruktion & Auswahl

Bl Wenn eine ausreichende Festigkeit nicht erzielt werden kann,

wird die Maschinenresonanz etwas unterdriickt, indem das

Blindtragheitsmoment so nah wie moglich am Antrieb installiert wird.

Beispiele fiir das Hinzufiigen des Blindtragheitsmoments sind unten

abgebildet.

@Fiir die Verldngerung der Abtriebswelle gelten die
folgenden Abmessungen als Richtwert fiir den verldangerten
Wellendurchmesser:

AX2006T, AX4009T, AX2012T, AX2018T, AXc022T, AXc045T:960
mm und mehr, AXo075T, AXo150T, AX1210T, AX4300T:®90 mm und
mehr, AX4500T:®150 mm und mehr.

@®Als Referenzwert betragt das Blindtragheitsmoment
[Tragheitsmoment der Last] x (0,2 bis 1). [Abb. 3]

[Abb. 3] Beispiel 1. Fiir Blindtragheitsmoment-Installation

funl m
T T

Blindtragheitsmoment

N
i
i
i
i
i

@Bei der Kupplung mit Riemen, Zahnradern oder Kerbverzahnung
oder bei der Zusammenfiihrung mit einem Keil sollte das
Blindtragheitsmoment [Tragheitsmoment der Last] x (0,5 bis 2)
sein.

@®Wenn sich die Geschwindigkeit mit Riemen oder Zahnradern
dndert, verwenden Sie das Lasttragheitsmoment als den
Konversionswert der Antriebs-Abtriebswelle und installieren Sie
das Blindtragheitsmoment am Antrieb. [Abb. 4] [Abb. 5].

Hinweis: Installieren Sie das Blindtrdgheitsmoment so groR8 wie

fiir die Antriebskapazitdt moglich. (Verwenden Sie Stahl
mit einer groBen, spezifischen Schwerkraft).

[Abb. 4] Beispiel 2. Fiir die Blindtragheitsmoment-Installation

Zahnrad
Blindtragheitsmoment l
[ | ‘
! i

\

|

i
. L

|

[Abb. 5] Beispiel 3. fiir Blindtragheitsmoment-Installation

I il — |
L Kugelkerbverzahnung
: | { Wahlen Sie Zahnréder mit den )
: 1 7 : \. grobimgichen Durchmessem aus.
La-Ld-s

Bindrsgheismoment ¥ f

fMiStellen Sie den Antrieb nicht an einem Ort mit

einem starken Magnetfeld auf. Fiihren Sie keine
Kabel mit Hochspannung durch die mittlere
Hohlwellenbohrung. Es kann zu Fehlfunktionen,
verringerter Leistung und Schaden fiihren.

[flDie Verwendung eines Uberspannungsschutzes wird

empfohlen, falls eine Beschadigungsgefahr durch
BlitzstoBRe besteht.

CKD cieitung2



AAHINWEIS Konstruktion & Auswahl

AnschlieBen der Elektromagnetischen Bremse

Direktantrieb
Antriebsgehduse

D

(T
L

( I (Resolverkabel)
- é 1)
Blaue Anschlussleitung
Keine Polaritat
( ) . \ %
>‘ Schutzelement (Motorkabel)
o (Mit dem Antrieb mitgeliefert) Regler
Maschine fiir die
Verkabelung abschalten Rauschfilter Elektromagnetisches stou g
Schiitz (beliebig) poneQ
[
==l
Einphasiger 220 V 1
Wechselstrom J)

Uberspannungs- [
schutzp 9 I_—

GND

Ferritkern

24 V Gleichstrom (Relaisregler)

24V Gleichstrom (St orgung fiir)

Relais

1) Verwenden Sie zum Bremsen oder Steuern einer sich drehenden Abtriebswelle keine elektromagnetische Bremse.

2) Der Regler wird beschéadigt, wenn die Anschliisse BK+ und BK- des Reglers direkt mit der Magnetbremse verbunden werden.

3) Wird die folgende induktive Last, wie ein Relais, an den externen Kontakt angeschlossen, setzen Sie die Nennspannung der Spule
auf 24 V Gleichstrom fest und den Nennstrom auf 100 mA oder weniger und sorgen Sie fiir MaBnahmen gegen den StoRstrom.

Empfohlener Stromkreis fiir Magnetbremsen

Externer Strom 24 V Glgichstrom  Externer Kontakt (wie ein Relais)  Extemer Srom 24V Gleichstrom
(nicht mitgeliefert) (nicht mitgeliefert) (niht mitgelefer)
[y 1| BK +

| |- g}—
I
y Schutzelement 1 ‘
I
I
I

y (AngebrachlamAmrieb )
acluler

Elektromagnetische Bremse

BK-

Regler

KAnscthssIeitung der elekiromagnetischen Bremse
(Blau ca. 30 cm)

Uberspannungs-Gegenmafinahmen (wie Dioden)

(nicht mitgeliefert)

@Betriebsverfahren
1. Steuerung mit NC-Programm (M68, M69)
Wenn der ,M68“-Code ausgefiihrt wird, wird BK+

bis BK nicht

aktiviert (Bremsen werden angezogen), und wenn der ,M69“-Code
ausgefiihrt wird, wird BK+ bis BK aktiviert (Bremsen werden geldst).
2. Steuerung mit Eingang zur Bremsfreigabe (1/0-Anschluss/18-polig)

Wird die Bremsfreigabe eingegeben, wéhrend die Brems

en angezogen

sind, wird BK+ bis BK aktiviert (Bremsen werden freigegeben).
@Werden die Magnetbremsen haufig ein- und ausgeschaltet, verwenden

Sie ein Halbleiterrelais (SSR) fiir den externen Kontakt.
Empfohlenes Modell G3NA-D210BDC5-24 (OMRON)

Beziehen Sie sich vor Gebrauch auf die SSR-Bedienungsanleitung.

[BWird eine Welle durch die Hohlwellenbohrung in dem Modell mit Magnetbremsen gefiihrt, verwenden Sie ein

unmagnetisches Material (SUS303 usw.).

*Serielle Verbindung fiir Relais-Kontakt

Externer Strom 24 V Gleichstrom ~ Relais (4-polig) - Extemer Strom 24V Glichstrom

BK +

g (nicht mitgelie (nicht mitgeliefert) (nicht mitge\i?fert)
o '}
______ L}
2 5] |
B | ==
=3 J| 838
5 8]
= | ~ .
< A T~ _2_ -
S ¢
Schutzelement Anschlussleitung
Angebracht am ) (Blau ca. 30 ¢cm)
Antrieb

Regler

BK-

(berspannung e Gegenmalinahme (i eine Dice)

(nicht mitgeliefert)

@Uberpriifen Sie, dass die Kontaktkapazitiat des Relais
mindestens das 10-fache des Nennstroms betrdagt. Falls
nicht, verwenden Sie ein Mehrfachrelais und verwenden Sie
zwei oder mehr Relaiskontakte seriell. Die Rohrlebensdauer
kann verlangert werden.

Wird ein magnetisches Material (S45C usw.) verwendet, wird die Welle magnetisiert. Dadurch kénnte Eisenstaub am

Gerat oder den Peripheriegeraten haften bleiben, was die Magneteigenschaften beeinflusst.

[Beachten Sie, dass sich Eisenstaub usw. durch die Magneteigenschaften um die Magnetbremsen herum ansammeln

kann, oder es kénnten die Messgeréte, Sensoren und andere Gerate davon betroffen sein.

[HBeziehen Sie sich fiir andere VorsichtsmaBnahmen auf die technischen Dokumente fiir den TS-,TH-Regler von

Absodex der AX-Serie.

eneiwngts  (C D



Sicherheitshinweise

Arbeitssparende Mechanismen-
Warnungen und Vorsichtshinweise

Lesen Sie stets diesen Abschnitt vor Gebrauch.

AAHINWEIS Installation & Anpassung

EBSchlieBen Sie das beigefiigte Kabel zwischen Antrieb und
Regler an. Uberpriifen Sie, dass keine iibermiRige Kraft
angewandt wird und dass das Kabel nicht beschadigt ist.
Verindern Sie das beigefiigte Kabel nicht (Andern der Linge
oder des Materials), da dies zu Fehlfunktionen oder Stérungen
filhren konnte.

HEschlieBen Sie die richtige Stromquelle an. Das AnschlieBen
einer unbestimmten Stromquelle konnte Stérungen
verursachen. Warten Sie nach dem Abschalten mindestens 5
Sekunden, bevor Sie das Gerét wieder eingeschalten.

ElBefestigen Sie den Direktantrieb sicher an der Maschine und
montieren Sie Lasten wie den Tisch sicher vor der Anpassung
der Verstarkung. Bestdtigen Sie, dass keine Interferenzen
auftreten und dass die Sicherheit gewéhrleistet ist, auch wenn
bewegliche Teile gedreht werden.

EdKlopfen Sie nicht mit einem Hammer auf die Abtriebswelle und
bauen Sie sie auch nicht gewaltsam zusammen. Anderenfalls
wiirde die erwartete Genauigkeit oder die Funktionen verhindert
und konnte Stérungen verursachen.

Estellen Sie den Antrieb nicht in die Ndhe von starken
Magnetfeldern wie Magneten aus seltenen Erden auf. Anderenfalls
konnte die erwartete Genauigkeit nicht beibehalten werden.

BDer Antrieb kann sich unter bestimmten Betriebsbedingungen
erhitzen. Besorgen Sie eine Abdeckung usw., so dass er nicht
aus Versehen beriihrt wird.

EdDie Regleroberflichen kénnen sich unter bestimmten
Betriebsbedingungen erhitzen. Bringen Sie den Regler in einem
Schaltschrank usw. an, sodass Sie ihn nicht versehentlich
beriihren kdnnen.

EIBohren Sie keine Locher in den Antrieb. Wenden Sie sich an
CKD, wenn eine Bearbeitung erforderlich ist.

Blsteigen Sie wihrend der Wartungsarbeiten usw. nicht auf den
Antrieb oder auf bewegliche Teile wie den Drehtisch.

MKompatibler Typ

e Wenn der Antrieb und der Regler falschlicherweise nach
dem Programmeingang (Parametereinstellung) kombiniert
werden, wird der Alarm 3 ausgeldst. Uberpriifen Sie die
Kombination von Antrieb und Regler.

Hinweis: Der Alarm 3 verhindert die Fehlfunktion, falls die
Kombination von Antrieb und Regler sich von dem
Programm unterscheidet, das eingegeben wurde. Der
Alarm 3 wird zuriickgesetzt, wenn das Programm und
die Parameter erneut eingegeben werden.

e Wird der Betrieb mit einer falschen Antriebs- und
Reglerkombination gestartet, nachdem das Programm
eingeben wird (nach der Parametereinstellung), kénnen
Fehlfunktionen und Beschédigungen verursacht werden.

e Wenn Sie die Kabellinge oder den Kabeltyp wechseln,
bestellen Sie das Kabel separat.

e Der Antrieb kann Feuer fangen, wenn ein nicht kompatibler
Regler angeschlossen wird.

EEWird ein Schutzschalter verwendet, wahlen Sie einen aus, der
héhere OberschwingungsmaBe fiir den Wechselrichtergebrauch
hat.

[EDie Position der Abtriebswelle in der Abmessungszeichnung
des Antriebs kennzeichnet nicht den Ursprung des Antriebs.
Wird es wie in der Abmessungszeichnung an der Abtriebswelle
verwendet, muss der Ursprung an den Ursprungs-Offset
angepasst werden.

[EDas Kabel des Gehiduseausgangs der AX4009T- und AX200T-
Serie kann nicht bewegt werden. Bringen Sie es immer so
am Anschlussteil an, dass es sich nicht bewegt. Wenden Sie
auBerdem keine iiberméBige Gewalt am Kabel an oder ziehen
Sie das Kabel nicht, da es sonst beschadigt werden kénnte.

[fBeziehen Sie sich fiir andere VorsichtsmaBnahmen und
Normiibereinstimmungen auf die technischen Dokumente fiir
den Absodex der AX-Serie vom Typ TS, TH.

AAHINWEIS Wahrend des Gebrauchs & Wartung

EINehmen Sie den Antrieb nicht auseinander, da
dies die erwarteten Funktionen und Genauigkeit
beeintrachtigen kann. Alle Veranderungen am Resolver
konnten gefahrliche Beschadigungen verursachen.

EWird die Stehspannung der Maschine oder der Anlage
mit einem Direktantrieb getestet, ziehen Sie das
Netzkabel fiir den Regler ab und liberpriifen Sie, dass
keine Spannung am Regler anliegt. Anderenfalls kann
es zu Storungen kommen.

Hwird der Alarm ,4¢ (Antriebsiiberlast:
Temperaturschutz) ausgelost, warten Sie, bis sich der
Antrieb abgekiihlt hat, bevor Sie neu starten.

Alarm ,,4“ konnte in den untenstehenden Fallen

auftreten. Beseitigen Sie die Ursache, bevor Sie den

Betrieb wieder aufnehmen.

e Resonanz oder Vibration: Sorgen Sie fiir eine
ausreichende Installationsfestigkeit.

e Takt oder Geschwindigkeit: Erhohen Sie die
Bewegungszeit oder die Stoppzeit.

e Konfiguration, die die Abtriebswelle verriegelt:
Fiigen Sie die Befehle M68, M69 hinzu.

BDie Antriebskoordinaten werden erkannt, nachdem
der Strom eingeschaltet wird, liberpriifen Sie deshalb,
dass sich die Abtriebswelle ein paar Sekunden lang
nicht bewegt, nachdem der Strom eingeschaltet wird.

HEBeziehen Sie sich fiir andere VorsichtsmaBnahmen
und Normiibereinstimmungen auf die technischen
Dokumente fiir den Absodex der AX-Serie vom Typ TS,

TH.
CKD cineitungte



Direktantrieb

AX1000T -serie

Hochpréazise Spezifikation mit hoher Indizierungsgenauigkeit und
hoher Planlaufgenauigkeit
®Max. Drehmoment: 22, 45/75/150/210 Nm

[RoHS)

Antrieb

Maximales Ausgangsdrehmoment 150 210
Nenndrehmoment Nm 7 15 25 50 70
Nenndrehzahl U/min 240 (Hinweis 1) 140 (Hinweis 1) 120 (Hinweis 1)
Max. zul. Axiallast N 600 2200

Zulissiges Lastmoment ~ Nm 19 | 38 70 140 | 170
Zuldssige Radiallast N 1000 4000

Tragheitsmoment Antriebswelle  kg/m?2 0.00505 0.00790 0.03660 0.05820 0.09280
Max. zul. Tragheitsmoment kg/m?2 0.6 0.9 4.0 6.0 10.0
Indexierungsgenauigkeit (Hinweis 3) S. *15

Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3) S. 5

Reibmoment-Antriebswelle Nm 2.0 8.0

Resolver Auflésung P/U 540672

Motorschutzklasse Klasse F

Durchschlagspannung Motor 1500 V Wechselstrom fiir eine Minute

Isolationswiderstand Motor 10 MQ 500 V Gleichstrom und mehr

Umgebungstemperatur 0 bis 45 °C

Umgebungsfeuchtigkeitshereich 20 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Temperaturbereich -20 bis 80 °C

Luftfeuchtigkeitsbereich 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Umgebungsbedingung Kein korrosives Gas, brennbarer Staub oder Pulverstaub

Gewicht kg 8.9 12.0 23.0 32.0 44.0
Rundlaufgenauigkeit mm 0.01

Planlaufgenauigkeit mm 0.01

Schutzklasse 1P20

Hinweis 1: Die Geschwindigkeit muss wahrend der kontinuierlichen Drehung unter 80 U/min gehalten werden.

Wenden Sie sich an CKD beziiglich der CE-Zertifizierungsanforderungen.
Hinweis 2: Beziehen Sie sich auf ,Technische Erklarungen“ auf Seite 49 fiir Einzelheiten iliber die Indexierungsgenauigkeit
und Wiederholgenauigkeit.

Hinweis 3: Die max. Umgebungstemperatur liegt bei 40 °C, wenn es als UL-zertifiziertes Gerat verwendet wird.

ALesen Sie vor Gebrauch immer die VorsichtsmaBRnahmen in der Einleitung 9 bis 13 durch.

CKD



AX1000T -serie

Bestellschliissel

Bestellschliissel

@ Bestimmen der Modell-Nr. (Antrieb, Regler oder Kabel)

>

i o

Modell Optionen =

3

. T >

@schnittstellenspezifikationen 3

Serie @©2Zentrierbohrung %
Hinweis 4 (on

Symbol | Beschreibungen

OGroéRe (max. Drehmoment)
022 |22 Nm
045 |45 Nm
075 |75 Nm
150 (150 Nm
210 |[210 Nm

OTyp Regler
OTyp Regler TS |TS-Regler

Hinweis 1
TH | TH-Regler

|

OGroRe (max. Drehmoment)

OBefestigungsflansch
Leer |Standard (ohne Befestigungsflansch)
B Mit schwarzem Befestigungsflansch

@Befestigungsflansch

@Anschlussrichtung
Leer |Standard (horizontale Anschlussinstallation)
C Anschlussinstallation unten

OKabellinge

DM02 (2 m

DMO04 |4 m (Standardlange)
A\Hinweis hinsichtlich der Serie-Auswahl DMO0G [6 m
DM08 {8 m

DM10 (10 m
Regler-Netzspannungstabelle DM15 |15 m

@Anschlussrichtung

@Kabelliange
Hinweis 3

Hinweis 1: Verwenden Sie die Tabelle unten, um den geeigneten Regler auszuwahlen.

TS-Regler TH-Regler DM20 |20 m
Regler

Dreiphasiger/
Typ| P g hagiger 100 b |Drephasiger 200V bis @Regler-Netzspannung
Modell einphasiger 20 Vi 115V Wechselstrom | 230 V Wechselstrom GRggIer.-Netzspannung Beziehen Sie sich auf die Regler-Net tabelle link
230V Wechselstrom Hinweis 1 eziehen Sie sich auf die Regler-Netzspannungstabelle links.

AX1022T  |Leer Hinweis 2 J1 ®OZentrierbohrung

AX1045T  |Leer Hinweis 2 J1 Leer |Standard (ohne Bohrung)
AX1075T |Leer Hinweis 2 P1 1 oben

AX1150T Leer P2 |1 unten

AX1210T Leer P3 |Jeweils 1 oben und unten

Hinweis 2: Der einphasige 200 bis 230 V Wechselstrom ist fiir die Modelle mit - — "
einem Drehmoment von 45 Nm oder weniger verfiigbar. OSchnlttsteIIenspeZIflkatlonen

Hinweis 3: Bewegliches Kabel U0 |Parallele I/O (NPN-Spezifikationen)
Beziehen Sie sich auf Seite 35 fiir die Abmessungen des Kabels. u1 Parallele I/0 (PNP-Spezifikationen)

U2 |CC-Link

U3 |PROFIBUS-DP

U4 |DeviceNet

Hinweis 4: @Wenn fiir den Befestigungsflansch die Option ,B“ (mit
schwarzem Befestigungsflansch) ausgewahlt wird, konnen

+P2“ und ,P3“ nicht ausgewéahlt werden.

@ Separate Antriebsgehduse-Modell-Nr. @ Separate Regler-Modell-Nr. @ Separate Kabel-Modell-Nr.

AXA1 T- @ - - m o Dreiphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom eMotorkabel
Q @ AX9000TS -(UD) AX~-CBLM5-(DM04)
OGrésRe @hnschlussrichtung AX9000TH - eResolverkabel
Oetsiqugslnseh @Zentrerbohrung eEinphasiger 100 bis 115 V Wechselstrom AX~-CBLRS5 -

AX9000TS -J1- @Kabelaustausch

Hinweis: ,,04“ fir
@schnittstellenspezifikationen ( Kabellange 4 m

*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert. Wenden Sie sich fiir Einzelheiten an CKD. C KD 2



AX1000T -serie

Max. Geschwindigkeit / Drehmoment

@AX1022TS
(U/min)
300
.
200 f--------- R R S LOCEEEE
Kontinuierlicher : Intermittierender
Bewegungsbereich 5  Bewegungsbereich
|
100 f--------- R RERREEEEEEEEERE BEEE
|
|
|
|
0 [ 1 1 1
0 5 10 15 20 25 (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

(U/min)
150

100 [---------
Kontinuierlicher ™ Intermittierender
Bewegungsbereich: Bewegungsbereich

n
50 f----m- R ECECEEECEEEEEREE SRR
n
n
n
n
0 'l |
0 50 100 150 (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

@AX1210TH

(U/min)
150

100 f--------
Kontinuieriicher
Bewegungsbereich

Intermittierender
Bewegungsbereich

5O [ ------- oo emmm e

0 I I I I I
0 50 100 150 200 250 (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

(Hinweis) Lastmoment

Y A A e L A/

(Abb. a) (Abb. b)

M (Nm) = F (N) xL (m)
M: Lastmoment M: Lastmoment
F: Kraft F: Kraft

L: Abstand von der Mitte der Abtriebswelle

CKD

M (Nm) = F (N) x (L+0,02) (m)

L: Abstand vom Flansch der Abtriebswelle

@AX1045TS

(U/min)
300

200 [~
Kontinuiericher ™ Intermittierender
Bewegungsbereich: Bewegungsbereich

100 [~----mm e

O 1 1 1
0 10 20 30 40 50 (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

@AX1150TH

(U/min)
150

100 [---------
Kontinuierlicher ™ Intermittierender
Bewegungsbereich: Bewegungsbereich

n
50 f-----mn--- R ECECEEECEEEEEREE SRR
n
n
n
n
0 'l |
0 50 100 150 (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom



AX1000T -serie

Abmessungen

Abmessungen

@ AX1022T @ AX1045T

Befestigungsflansch Befestigungsflansch
(Optional) (Optional)
6-M6 Tiefe 11 (gerade) 6-M6 Tiefe 11 (gerade)
Fr die Montage der Drehplatte Fiir die Montage der Drehplatte

10001 XV

qauuy

6-M6 Tiefe 9 (gerade) (Optional) 6-M6 Tiefe 9 (gerade) (Optional)

Drehendes Teil
Drehendes Teil (EinschlieBlich Hohlwellenteil)

160
(EinschlieRlich Hohlwellenteil)
160 o\ om
\ ®152 ®120
120 85
85 ®don7
®40h7
V q><2—§ c*N') © | w
o Y
B T
- b — ®24
24 / l - -3 88
rs) o
S ' *j“ 8
N =T o~ T
~ ,7 ol M o~ P
‘ o - " R 58,
®22 w0 - i 01 —
102 22 22 © ” -
®120h7 102
©200 ®120h7
‘ 200

6-M6 Tiefe 9 (gerade)

6-M6 Tiefe 9 (gerade)

ABO
0.
o

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

CKD 4



AX1000T -serie

Abmessungen
® AX1075T @ AX1150T
Befestigungsflansch Befestigungsflansch
(Optional) (Optional) )
Drehendes Teil 6-M8 Tiefe 14 (gerade) Drehendes Teil 6-M8 Tiefe 14 (gerade)
(EinschlieRlich Hohlwellenteil) \-—"""8~__ Fir die Montage der Drehplatte (Einschliefilich Hohwellenteil) =257~ (Fir die Montage der Drehplatte)
/,(}‘/ == / ®8H7 Tiefe 10 (optional) /,(/‘/ =X ®8H7 Tiefe 10 (optional)
9 \: S P “ \& $Jo.0s [A] S
P~C~D.100 //, 4 = WA\ $0.04 |A|Q C.D.199 // / — <
[ ] \ Ll y
i - e i R — L i ] |
H i o H ©
Y ram o e
/, / 4 y
. Y 5 /
\ «I/ Vs ~
N\ S 185 = N 185 =
X - - (Kabel-Biegebereich) — " (K%)el-Biegebereich)
\—&% \_ 609 (gerade) &
6-99 (gerade) 2 -®9 (gerade) &

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

Drehendes Teil
(EinschlieRlich Hohlwellenteil)

242
| 234
\ @200
\_ o125
®70h7
@Al
\ w‘ g ﬁoo
§
®39 | | |
[=2]
E ’JT 55§88 2
w0 T
-~ ‘ A
4
1 i
®37 || = <
146.5 2 =
©200h7 _
290

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

P8H7 Tiefe 10 (optional)
Nicht verfiighar, wenn der optionale Flansch installiertist.

Drehendes Teil

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

(EinschlieBlich Hohlwellenteil) 242
\ 0234
\ @200
\_ o125
P70h7
\ D40 Bl ol
“> N2
ZUI:L‘\i\ I
24
P39 ) T YTTT—
N GND i die Montage 5|
B A
o ¥ 1_J5Y
w it - I -m B
B L] LT
®37 L <
146.5 22 -
$200h7
$290

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

5 CKD



AX1000T -serie

Standardabmessungen und Abmessungen mit Optionen

abel-Biegebereich) ‘ 37.5

Abmessungen Abmessungen mit Optionen
@ AX1210T @ Unterer Anschluss (C) >
AX1022T/AX1045T X
Befestigungsflansch ©25 o
(Optional) *’—r‘i o
Drehendes Teil 6-M8 Tiefe 14 (gerade) : - 3
A Fiir die Montage der Drehplatte . J]\\ 1
= ®8H7 Tiefe 10 (optional) [ L] ) _\
~ | >
. 5
8 =
— ’ D24 _ o
' =8 = “
\ | @
SN 185 = == 22
- —_
— _’/‘_,/" (K
] ab .
@, DEiaN
\_6-09 (gerade) P19

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

Drehendes Teil

(EinschlieBlich Hohlwellenteil) ©242

| @234
| @200
| @125
P70h7
qa0 T " olw
\
= = ®BH7 Tiefe 8 (optional)
i Nicht verfiigbar, wenn der optionale Flansch installiertist.
24 ol v
GND fir i Montage 2| &
N N
™, :E wlye AX1075T/AX1150T/AX1210T
© [] [
_ [ : 40
37 || @ =
™ 146.5 22 I B
$200h7 _ | | |
$290 2-M4 GND fiir die Montage
(nur AX1150T und AX1210T)
$39
3
J ] =
=
6-M8 Tiefe 12 (gerade) P37 2
3 |

6-M8 Tiefe 12 (gerade)

®8H7 Tiefe 10 (optional)

Nicht verfiigbar, wenn der optionale Flansch installiert ist.
Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

CKD 6



Direktantrieb

AX2000T -serie

Hochgeschwindigkeitsdrehung (max. 300 U/min), niedriges
Profil, groRer Hohlwellendurchmesser (®30)
®Max. Drehmoment: 6/12, 18 Nm

@®Kompatibler Regler: TS-Regler

[RoHS)

Antrieb

Maximales Ausgangsdrehmoment 12.0 18.0
Nenndrehmoment Nm 2.0 4.0 6.0
Nenndrehzahl U/min 300 (Hinweis 1)

Max. zul. Axiallast N 1000

Zulassiges Lastmoment Nm 40

Tragheitsmoment Antriebswelle  kg/m?2 0.00575 0.00695 0.00910
Max. zul. Trdgheitsmoment  kg/m?2 0.3 0.4 0.5
Indexierungsgenauigkeit (Hinweis 2) S. *30

Wiederholgenauigkeit (Hinweis 2) S. 5

Reibmoment-Antriebswelle Nm 0.6 0.7
Resolver Auflosung P/U 540672

Motorschutzklasse Klasse F

Durchschlagspannung Motor 1500 V Wechselstrom fiir eine Minute
Isolationswiderstand Motor 10 MQ 500 V Gleichstrom und mehr
Umgebungstemperaturbereich 0 bis 45 °C

Umgebungsfeuchtigkeitsbereich 20 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Temperaturbereich -20 bis 80 °C

Luftfeuchtigkeitsbereich 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Umgebungsbedingung Kein korrosives Gas, brennbarer Staub oder Pulverstaub
Gewicht kg 4.7 | 5.8 7.5
Rundlaufgenauigkeit mm 0.03

Planlaufgenauigkeit mm 0.03

Schutzklasse 1P20

Hinweis 1: Die Geschwindigkeit muss wahrend der kontinuierlichen Drehung unter 80 U/min gehalten werden.
Hinweis 2: Beziehen Sie sich auf ,Technische Erklarungen® auf Seite 49 fiir Einzelheiten iiber die Indexierungsgenauigkeit und Wiederholgenauigkeit.
Hinweis 3: Die max. Umgebungstemperatur liegt bei 40 °C, wenn es als UL-zertifiziertes Gerat verwendet wird.

Max. Geschwindigkeit / Drehmoment

@AX2006TS

(U/min)

300

200

Kontinuierlicher : Intermittierender
Bewegungsbereich g  Bewegungsbereich

6 (Nm)

100 f--------- R it Tl
|
|
|

0 L] 1
0 2 4
*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom
@AX2018TS
(U/min)

300 — T
|
|
|

200 - S e

Kontinuieriicher : Intermittierender
Bewegungsbereich ;  Bewegungsbereich

100 f--------- T — -
|
|
|

0 L ! !
0 5 10 15 20

(Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom
ALesen Sie vor Gebrauch immer die VorsichtsmaBnahmen in der Einleitung 9 bis 13 durch

CKD

@AX2012TS
(U/min)
300 —_—
|
|
|
200 [---------Boo D i
Kontinuierlicher : Intermittierender
Bewegungsbereich 5 Bewegungsbereich
100 f--------- L N
|
|
|
0 LI} 1
0 5 10

15

(Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

(Hinweis) Lastmoment

(Abl‘). a)

M (Nm) = F (N) xL (m)

M : Lastmoment

F : Kraft

L : Abstand von der Mitte der Abtriebswelle

(Abl;. b)

M (Nm) = F (N) x (L+0,02) (m)
M : Lastmoment
F : Kraft

L : Abstand vom Flansch der Abtriebswelle



AX2000T -serie

Bestellschliissel

Bestellschliissel

@ Bestimmen der Modell-Nr. (Antrieb, Regler, Kabel)
Modell Optionen

/ \ /

ax2 (018 ) s )-(Bs )-(pmoa)-(41)-(P1)-

Serie

\

@schnittstellenspezifikationen

@©O0berflichenbehandlung

@2Zentrierbohrung

Hinweis 4, Hinweis 5

Hinweis 3

Symbol

Beschreibungen

OGroRe (max. Drehmoment)

OGroBe (max.
Drehmoment)

006

6 Nm

012

12 Nm

018

18 Nm

OTyp Regler

OTyp Regler

TS

TS-Regler

@®Befestigungsflansch
Hinweis 3, 4

@Befestigungsflansch (Bohrungsart P2 und P3 nicht mdglich.)

Leer |Standard (ohne Befestigungsflansch)
B Mit schwarzem Befestigungsflansch
BS Befestigungsflansch chemisch

vernickelt-Oberflachenbehandlung: S.

@kKabelliange
Hinweis 2

AHinweis hinsichtlich der Serie-Auswahl

Hinweis 1: Verwenden Sie die Tabelle unten, um den geeigneten Regler auszuwahlen.

Regler-Netzspannungstabelle

TS-Regler
Regler——— — - -
Typ Dreiphasiger und einphasiger| Einphasiger

Modell 200V bis 230V 100 bis 115V

Wechselstrom Wechselstrom
AX2006T Leer J1
AX2012T Leer J1
AX2018T Leer J1

Hinweis 2:Das Kabel ist ein bewegliches Kabel.
Beziehen Sie sich auf Seite 35 fiir die Abmessungen eines Kabels.
Das Kabel des Gehduseausgangs ist kein bewegliches Kabel.
Hinweis 3:Bestimmen Sie Oberflaichenbehandlung und die Be-
festigungsflanschausfiihrung mit @ und @. Durch
die optionale chemische Vernickelung kann eine
hohere Rostbestandigkeit vorausgesetzt werden.
Hinweis 4:,P2“ und ,,P3“ konnen nicht ausgewahlt werden, wenn
fiir den @ Befestigungsflansch die Option ,,B“ (mit
schwarzem Befestigungsflansch) oder ,,BS“ (mit chemisch
vernickeltem Befestigungsflansch) bestimmt wurde.
Hinweis 5: Zusatzlich bearbeitete Teile haben eventuell
keine behandelte Oberflache.

@ Separate Antriebsgehduse-Modell-Nr.

AXZQT ---

OGroRe @ zentrierbohrung

@Befestigungsflansch - @O0berflachenbehandlung

*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert. Wenden Sie sich fiir Einzelheiten an CKD.

OKab
DM02

ellange
2m

DMO04

4 m (Standardlange)

DMO06

6 m

DMO08

8m

DM10

10 m

DM15

15 m

DM20

20 m

O@Regler-Netzspannung
Hinweis 1

@ Separate Regler-Modell-Nr.
o Dreiphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom

AX9000TS -

e Einphasiger 100 bis 115 V Wechselstrom
AX9000TS -J1-

@schnittstellenspezifikationen

@Regler-Netzspannung

Beziehen Sie sich auf die links erwdhnte Regler-Netzspannungstabelle.

@2Zentrierbohrung

Leer |Standard (ohne Bohrung)
P1 1 oben
P2 1 unten
P3 Jeweils 1 oben und unten

Leer

@Oberflichenbehandlung

Standard (Schwarzbehandlung)

S

Chemische Vernickelung

@sSch

nittstellenspezifikationen

U0 |Parallele I/O (NPN-Spezifikationen)
U1 Parallele I/0 (PNP-Spezifikationen)
U2 |CC-Link

U3 |PROFIBUS-DP

U4 |DeviceNet

@ Separate Kabel-Modell-Nr.

eMotorkabel

AX-CBLM6-(DM04)

eResolverkabel
AX~-CBLR6 -

@XKabelaustausch
Hinweis: ,,04“ fiir
( Kabelldnge 4 m )

CKD

1000ZXV

qauuy



AX2000T -serie

Abmessungen
@ AX2006T @ AX2012T
Befestigungsflansch (optional) Befestigungsflansch (optional
— ®5H7 Tiefe 8 (optional e ®5H7 Tiefe 8 (optional
P LT 407 i < 4-97
T L K 5 e .
—/‘QD* - ﬁ; D\, Festes Teil = 9\, _Festes Teil
a7 \
/ 7@ \ 65 Tiefe 10 (gerade
wl i b | Fr die Montage der o
! | PDrehpIatte
\‘\ ’/ . C'D~ 700
\ /
\\\\ —./_,/ ’
95
$110
pos
$90h7 — i -
Drehendes Teil $30.5 © Dntents T (menducmesserde fsten Vi)
- y t t 1
o (Innendl‘Jrchmesse‘rderfeste‘n elle) 0 0
1 1
R i
L L | o i i
o0 R S L 8
o I 1 — I
7% T= —— g o § =
| & ! ! (B W
QES 1 - i1 L I O N
] ¥ = A LY
n 8 Hinweis): Der Mindes:Big ich 2
2 (el Der MidestBiegebrei L) oorg S B | H &
£ | _des Ausgangskabels betragt 30 mm. 1 (Inpendurchmesserderfeslen‘WeI\e) jg: (Ininenidugzeéserd‘er festen Welle)
z | |_®40 Festes Tel = | 1. $40 | .
= (Imenduchmesserdesopondlen Sockel) 5 (Inendurchmesser des optionaen Sockels) Festes Tel_
£ ®80h8 | =) $80h8 &
g 150 g 150
2 [
[ o
o -
-— <
= o
S g
c -
- 1%}
2 2
— [
[} o
Qo [
3 ez
) g
g . 4M6Tiefe 12 (gerade) S 4-MS6 Tiefe 12 (gerade)
[ 2]
. o® 2 &
) o Q (&
s ®6HT Tiefe 8 (optional) & 6H? Tiefe 8 (optional
© Hinweis: Nicht verfigbar, wenn = Nicht verfiigbar, wenn der optionale
E|l2 % der optionale Flansch nsteliertist € | © Flansch installert ist.
£l - gt -] 300 8 s |- (#10.04 Jg]
o (=}
=] 3 -1 )
w ~.4 - P
(%] ©
© [a}
= Festes Teil o Festes Teil
195 -
40,5x21
40,5x21 58 58

Hinweis: Befestigen Sie das
Ende des Kabelschutzes

, wenn Sie wiederholt
Biegevorgénge durchfihren.

TN

= §

|

\;

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.

Empfohlene Positionen fiir die Anschlussbohrung fiir

die Montage des Motorsockels

Kabelposition

(Hinweis): Befestigen Sie das Ende
des Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt

AX-Mitte Biegevorgange durchfihren.

X

==

T

A

Empfohlene Positionen fiir die Anschlussbohrung
fiir die Montage des Motorsockels

Kabelposition

Rild

AX-Mitte

!

=g

35

42

Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

CKD



AX2000T -serie

Abmessungen

Abmessungen

@ AX2018T Befestigungsflansch (optional)

B ®5H7 Tiefe 8 (optional)
’ *_\*"/ 4-07

Ny
D\ Festes Teil

\ 6-M5 Tiefe 10 (gerade)
yJa—"| Firdie Montage der Drehplatte

- i
\ ! P §
\ y C'D- 100 N
\ o
. o
o
_|
>
=]
®110 =1
D90h7 @ [©)
Drehendes ¢30,5‘ o
o Teil (\nnem‘iurchmesserd‘erfestenWel‘le)
4 i i
1 1
1 1
1 1
| |
1 1
3|Q i i 3
1 1
T T
F|E@ ! ! -~
p=4 —
“ X i
(Hinweis): Der Mindest-Biegebereich L o)
des Ausgangskabels betrégt 30 mm. i Al o
- (Innendurchmesser der festen Wellg)
40 | |
| [
(Innendurchmesser des opfionalen Flansch) N\ Festes Teil
P80h8
$150

4-M6 Tiefe 12 (gerade
||

50
o®

D6H7 Tiefe 8 (optional)
Nicht verfiighar, wenn der optionale
Flansch installiert ist.

$]0.04 [B

Das 500 mm lange Ausgangskabel ist nicht beweglich. (Hinweis)

Festes Teil

40,5%21

Empfohlene Positionen fiir die Anschlussbohrung

(Hinweis): Befestigen Sie das Ende fir i Montzge des Molorsockels

110
= e
A N
o TN
sl [,

des Kabelschutzes, Kabelpqs|t|on
wenn Sie wiederholt Biegevorgange AX-Mitte
durchfithren. F [E2F
R <\|¢ K
N
35
U Lo 42

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

CKD 10



Direktantrieb

‘*?E AX4000T -serie

Hoher Lastwiderstand mit groRem Tragheitsmoments

Vielzahl an Optionen

Einfaches Verlegung von Rohren und Verkabelung dank groBem Hohlwellendurchmesser
®Max. Drehmoment: 9/22, 45/75 Nm @

@®Kompatibler Regler: TS-Regler

Antrieb

Maximales Ausgangsdrehmoment

Nenndrehmoment Nm 3 7 15 25
Nenndrehzahl U/min 240 (Hinweis 1) 140 (Hinweis 1)
Max. zul. Axiallast N 800 3700 20000
Zuldssiges Lastmoment Nm 40 60 80 200
Tragheitsmoment Antriebswelle  kg/m?2 0.009 0.0206 0.0268 0.1490
Max. zul. Tragheitsmoment  kg/m2| 0,35 (1,75) (Hinweis 2) | 0,60 (3,00) (Hinweis 2) | 0,90 (5,00) (Hinweis 2) |5,00 (25,00) (Hinweis 2)
Indexierungsgenauigkeit (Hinweis 4) S. *30

Wiederholgenauigkeit (Hinweis 4) S. 5

Reibmoment-Antriebswelle Nm 0.8 | 3.5 | 10.0
Resolver Auflésung P/U 540672

Motorschutzklasse Klasse F

Durchschlagspannung Motor 1500 V Wechselstrom fiir eine Minute

Isolationswiderstand Motor 10 MQ 500 V Gleichstrom und mehr
Umgebungstemperaturbereich 0 bis 45 °C

Umgebungsfeuchtigkeitsbereich 20 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Temperaturbereich -20 bis 80 °C

Luftfeuchtigkeitsbereich 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Umgebungsbedingung Kein korrosives Gas, brennbarer Staub oder Pulverstaub

Gewicht kg 5.5 12.3 15.0 36.0
Gesamtgewicht bei aktivierter Bremse kg — 16.4 19.3 54.0
Planlaufgenauigkeit mm 0.03

Rundlaufgenauigkeit mm 0.05

Schutzklasse 1P20

Hinweis 1:Die Geschwindigkeit muss wahrend der kontinuierlichen Drehung unter 80 U/min gehalten werden.
Hinweis 2:Bei einer Verwendung innerhalb der in den Klammern dargestellten Lastbedingungen, muss der Parameter 72 (Multiplikator fiir integrale Verstarkung) auf 0,3 (Referenzwert) eingestellt werden.
Hinweis 3:Wenden Sie sich stets an CKD, wenn Sie den Parameter 72 (Multiplikator fiir integrale Verstarkung) wéhrend der kontinuierlichen Drehung verwenden.
Hinweis 4:Beziehen Sie sich auf ,Technische Erklarungen® auf Seite 49 fiir Einzelheiten iiber die Indexierungsgenauigkeit und Wiederholgenauigkeit.
Hinweis 5:Die max. Umgebungstemperatur liegt bei 40°C, wenn es als UL-zertifiziertes Gerat verwendet wird.

Spezifikationen (optional)

. Kompatible Modelle AX4022T/AX4045T AX4075T
Beschreibungen

Typ Spielfreier, trockener, erregungsfreier Typ
Nennspannung \' 24 V Gleichstrom

Leistung w 30 55
Nennstrom A 1.25 2.30
Statisches Reibmoment Nm 35 200
Ankerlosezeit (Bremse an) ms 50 (Referenzwert) 50 (Referenzwert)
Ankeransaugzeit (Bremse aus) ms 150 (Referenzwert) 250 (Referenzwert)
Haltegenauigkeit Minute 45 (Referenzwert)

Max. Taktrate Zeitmin. 60 | 40

Hinweis 1:Wenn sich die Abtriebswelle dreht, werden u.U. an der elektromagnetischen Bremsscheibe und dem Befestigungsteil Reibungsgeréusche erzeugt.

Hinweis 2:Bei einer Bewegung nach dem Abschalten der Bremsen, muss der Parameter der Verzogerungszeit basierend auf der Ankeranzugzeit gedndert werden.

Hinweis 3:Der Antrieb ist zwar spielfrei, bei einer Last in Drehrichtung kann die eingestellte Position jedoch unter Umstéanden nicht gehalten werden.

Hinweis 4:Beim Einsetzen der Elektromagnetbremsen kann der Laufer mit der Bremsscheibe in Kontakt kommen und ein Geradusch erzeugen.

Hinweis 5:Die Bremsen werden manuell freigegeben, indem Schrauben abwechselnd in die manuellen Freigabezapfen (3 Positionen)
geschraubt werden. Ziehen Sie die Schrauben leicht bis zum Anschlag an, drehen Sie sie anschlieBend um weitere 90°. Wenn
Sie mit der manuellen Freigabe fertig sind, entfernen Sie sofort die drei Bolzen und ziehen Sie die Bremsen an.

ABeziehen Sie sich vor Gebrauch auf die VorsichtsmaBnahmen in der Einleitung 9 bis 13.

CKD



AX4000T -serie

Bestellschliissel
Bestellschlissel
@ Bestimmen der Modell-Nr. (Antrieb, Regler, Kabel)
Modell Optionen
Axa (022 ) 15 )-(BS )-(pmo4)-(EB)-(41)-(P1)- -
@Bremse @Zentrierbohrung @ >schnittstellenspezifikationen
Serie Hinweis 7 Hinweis 5, Hinweis 6
@Kabellidnge @Regler-Netzspannung @oOberflichenbehandlung
Hinweis 3 Hinweis 1 Hinweis 4
Symbol | Beschreibungen
OGroRe (max. Drehmoment)
OGroRe (max. Drehmoment) 009 |9 Nm
022 22 Nm b
045 |45Nm §
075 75 Nm §
ORegler —
OTyp Regler TS |TS-Regler

@Befestigungsflansch (Bohrungsart P2 und P3 nicht mdglich.)
Leer |Standard (ohne Befestigungsflansch)
B Mit schwarzem Befestigungsflansch
Verwendung mit einem auf einer Tischebene behandelten chemisch
vernickelten Befestigungsflansch -Oberflachenbehandlung: S.

AHinweis hinsichtlich der Serie-Auswahl

DMO02 |2 m

@Befestigungsflansch Hinweis 4,
Hinweis 5, Hinweis 7

qauuy

BS

Hinweis 1:Verwenden Sie die Tabelle unten, um den geeigneten Regler auszuwahlen. -
Realer-Net tabell DMO04 |4 m (Standardlange)
egler-Netzspannungstabelie DMO06 |6 m
Regler TS-Regler DMO8 |8 m
Typ| Dreiphasiger und einphasiger Einphasiger DM10 |10 m
Modell 200 V bis 230 V Wechselstrom {100 bis 115 V Wechselstrom
- - DM15 |15 m
AX4009T Leer H!nwe!s 2 J1 DM20 |20 m
AX4022T Leer Hinweis 2 J1
AX4045T Leer Hinweis 2 J1 @Bremse
AX4075T Leer Hinweis 2 Leer |Standard (ohne elektromagnetische Bremse)

Hinweis 2: Der einphasige 200 bis 230 V Wechselstrom ist fiir die Modelle mit einem Drehmoment von 45 Nm oder weniger verfiigbar. EB__| Mit negativer elektromagnetischer Bremse des Reglers

Hinweis 3:Das Kabel ist ein bewegliches Kabel @Regler-Netzspannung
Beziehen Sie sich auf Seite 35 fiir die Abmessungen des Kabels. Beziehen Sie sich auf die Regler-Netzspannungstabelle links.

Das Kabel des Gehduseausgangs ist kein bewegliches Kabel. ®Zentrierbohrung
Hinweis 4:Wihlen Sie die Oberflichenbehandlung und die Befestigungsflanschausfiihrung mit Leer |Standard (ohne Bohrung)
@© und @. Mit der Wahl der optionalen chemischen Vernickelungsbehandlung kénnen P1 1 oben
Sie eine hohere Rosthestindigkeit im Vergleich zu Standardspezifikationen erwarten. P2 |1 unten (fiir AX4009T 2 x unten)
A ) . . . . . . . . Jeweils 1 oben und unten (fiir AX4009T 2
Hinweis 5:,P2" und ,P3“ kinnen nicht ausgewahlt werden, wenn fiir den @ Befestigungsflansch die Option ,B* (mit P3 Teile an 1 Teil oben und unten)
schwarzem Befestigungsflansch) oder ,,BS“ (mit chemisch vernickeltem Befestigungsflansch) ausgewahlt wurde.

R . L . , . @o0berflichenbehandlung
Hinweis 6: Zusitzlich bearbeitete Teile wie Zentrierbohrungen haben eventuell keine behandelte Oberfléche. Standard (Drehendes Teil-schwarz, festes

Leer

Hinweis 7:Beziehen Sie sich auf die untere Optionstabelle und wéhlen Sie die erforderlichen Optionen aus. Teil AuBenkreisumfang-angestrichen)

Optionstabelle s Drehendes Teil: chemisch vernickelt,
festes Teil: nitrierend
| AXa009T | AXe022T | AX4045T | AX407ST
Befestigungsflansch (B) X O O O ©OSchnittstellenspezifikationen
Befestigungsflansch (BS) X O O O U0 |Parallele I/O (NPN-Spezifikationen)
Bremse (EB) X O O O U1 Parallele 1/0 (PNP-Spezifikationen)
U2 |CC-Link

U3 |PROFIBUS-DP
U4 |DeviceNet

@ Separate Antriebsgehduse-Modell-Nr. @ Separate Regler-Modell-Nr. @ Separate Kabel-Modell-Nr.

- - - - o Dreiphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom eMotorkabel
AX4QT ® Q BV @ AX9000TS -(U0) AX-CBLM6-(DM04)

OGroRe @Bremse | @0berflichenbehandiung

e Einphasiger 100 bis 115 V Wechselstrom eResolverkabel
Osefestigungsfiansch - @Zentrierbohrung AX9000TS -J1- AX-CBLR6 -
@ schnittstellenspezifikationen @Kabelaustausch

Hinweis: ,,04“ fir
Kabelldnge 4 m
*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert. Wenden Sie sich fiir Einzelheiten an CKD.
CKD 12
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13

Max. Geschwindigkeit / Drehmoment

@AX4009TS

(U/min)
300

200 -
Kontinuierlicher : Intermittierender
Bewegungsbereich 5 Bewegungsbereich

n
100 |--------- R aRER e
n
n
n
n
0 '] |
0 3 6 9 (Nm)

“Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

@AX4045TS

(U/min)
300

200 [ NG

Kontinuierlcher ™ Intermittierender
Bewegungsbereich y  Bewegungsbereich

100 [~ g

0 |
0 10 20 30 40 50 (Nm)
“Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

(Hinweis) Lastmoment

M (Nm) = F (N) xL (m)
M: Lastmoment
F: Kraft

Y A A

(Abb. a)

L: Abstand von der Mitte der Abtriebswelle

@AX4022TS
(U/min)
300
.
200 [-------- | N i
Kontinuierlicher : Intermittierender
Bewegungsbereichg  Bewegungsbereich
|
100 ’”*”"”: ******************* -
|
|
|
|
0 | m | | |

0 5 10 15 20 25 (Nm)
*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

@AX4075TS

(U/min)

180 |mrmrmcmmonc oo

100 oo A
Kontinuierficher ¢ Intermittierender

Bewegungsbereich y - Bewegungsbereich

50 |-~-------

0 |
0 20 40 60 80 (Nm)
“Dieses Diagramm zeigt die Eigenschatten bei einem 3-phasigen 200 V/ Wechselstrom

M (Nm) = F (N) x (L+0,02) (m)
M: Lastmoment

F: Kraft

L: Abstand vom Flansch der Abtriebswelle

e L A

(Abb. b)

ABeziehen Sie sich vor Gebrauch auf die VorsichtsmaBnahmen in der Einleitung 9 bis 13.

CKD
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Abmessungen
@ AX4009T
®5H7 Tiefe 7 4-07
6-M5 Tiefe 10 (gerade) (Otiona) 2-0eH7
- lete gerace, Optional
Fiir die Montage der Drehplatte  [@[0.06 TA] 85 — (Optional)

Lénge des Gehduseausgangskabels 400 mm (Hinweis): Befestigen Sie das Ende
Dies ist kein bewegliches Kabel. ., des Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt
35 50 110 Biegevorgange durchfiihren.

0195

\

40,5xt21

| |30

b —

| I
./ L
Z o
in\\\ Hinweis) Nicht entfernen. Die Stérfestigung konnte sonst herunterfallen. o

]

160
140
e

(Hinweis): Der Mindest-Biegeradius des
Ausgangskabels betragt 30 mm.

140
160
168
®150n7 Al Drehendes Teil
~ 0 P42 (einschlieRlich Hohlwellenteil)
~ ©,
[ ! ___: /Festes Teil
(=17 ' ' e
ol < o I i i
‘_t [T — 0 I_l—|+|—|
o 42,5
®170
-
9 =

~

an
\

12040,03
(Optionale Abmessung der Zentrierbohrung)

146+0,03
(Optionale Abmessung der Zentrierbohrung)

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.

15 CKD
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Abmessungen
Abmessungen
@ AX4022T @ AX4022T-EB
Mit elektromagnetischer Bremse
Beziehen Sie sich fiir die Optionen auf die Zeichnungen links.
200
O’o 150
Befestigungsflansch (optional)
4} - } 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
RCp Fiir die Montage der optionalen elektromagnetischen Bremse
-\150
\\‘ 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
// (Gltige Schraubenlénge 9)
ol o I, Fr die Montage der Drehplatte
SIS @ ‘/r
&>/ 1) ¥ 4-M6 Tiefe 12 (gerade) >
_/ (Gltige Schraubenlénge 9) §
A Fr die Montage der Drehplatte o
NS < o
—o- ®6H7 Tiefe 8 (optional) S
! | <

0.06 |A

i
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des 4~ [
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt / 1
|
i

qauuy

Biegevorgénge durchfihren.

Kabel-Biegebereich
(Der Abwarts-Biegebereich liegt bei 125) S

170
Drehendes Teil ®100h7 {E .
TR Drehendes Teil
(EinschiieBich Hohlwelentel) D45 - ’
o (Einschlieflich Hohlwellenteil
< : : — [Te} «
: 5 ¥ LD|
1 1 ©!
3 i ] 0 3
o o 8
= - - -
@ o ﬁ] o) ~ | w Elekiromagnetische Bremse
A 21 & Eﬁ @ ~ oy & i (Schutzelement angebracht)
F . . T
o) oa4 | & o
<) Vv o A
- ®140n7 ~| 2 i
(8]
$180+2 ®140h7
88 1802
o /—‘> —~|
) 256213, = 256 27.3
1 25— Anschlussleitung der
j |]:;,'[|n il elektromagnetischen Bremse
i 50”—:>< 3> 300 vom Ausgang
3-M6 Tiefe 12 (gerade) ! Lo T
Fir e Montage der optionalen Y/ N 5°
elektromagnefischen Bremse 5 @ e Re
PCD.125 ) 2
/ o
\ !
A 6, NN L
® Empfohlener Wert fiir die
. Entlastungsabmessungen
. 3-M5 (gerade) /,/ der Anschlussleitung
0,\@ \ Fir die manuele Freigabe der AN =
IS 3 elektromagnetischen Bremse ,\Q)Q . s )
) QO 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
4-M6 Tiefe 12 (gerade) QQ
D6H7 Tiefe 8 (optional)

@] 0.

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.

06 B

Nicht verfiigbar, wenn der optionale Flansch installiert ist.

Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.

CKD
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Abmessungen
@ AX4045T @ AX4045T-EB
Mit elektromagnetischer Bremse
Beziehen Sie sich fiir die Optionen auf die Zeichnungen links.
200
0,0 150

Befestigungsflansch (optional)

4-M6 Tiefe 12 (gerade)

Fiir die Installation der optionalen elekiromagnetischen Bremse
-2.160 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
B -V Tiete 12 {gerade)
T (Giltige Schraubenlinge 9) BC.0.169
ol o Fir die Montage der Drehplatte
] 2 -
¥ 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
pCP e (Guttige Schraubenlénge 9)
Fiir die Montage der Drehplatte

D6H7 Tiefe 8 (optional)

(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des SEHA==555 é %
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt 23
Biegevorgange durchfiihren. = g
§%
| ' = 170
' o
P170 = $100h7
Drehendes Teil ®100n7 A] Drehendes Teil 70
(EinschiieBlich Hohlwellentel) ®45 (EinschlieBlich Hohlwellentel) ?357 ‘
° i = ] ]
r : T r N =T
' ' <A ' ' N
0 0 0 vl
| | © | |
3 i i ) 3 P
3 © oL 3| ° .
SRS j j D - : :
h ; 0 ] ]
e e P @ o 8l |a P E°
L ! . N | — Elektromagnetische Bremse
¢ i - i T (Schutzelement angebracht)
) P44 N =) i \ el
K 6| o - | |
~ ®140h7 < = faw i i 0L
(8]
®180+2 ®140n7
88 1802
) 26| 273 = %6 213
~1 bbo Il !
il Anschlussleitung
o 5] 3)’50 300 vom Ausgang
3-M6 Tiefe 12 (gerade) < )
Fir die Montage der optionalen : 799 5°
elekiromagnetischen Bremse 2 ,Q/ “© R Rs
Pcp. 125 / %
[ o
|
e LT N WAV — - — - — ,,4“,7
Empfohlener Wert fiir die
; Entlastungsabmessungen
3-M5 (gerade) @ // der Anschlussleitung
AR Fir die manuelle Freigabe der < r's
" aQ
09 ) elektromagnetischen Bremse ,\Q,Q ~ )
< o 4-M6 Tiefe 12 (gerade)
4-M6 Tiefe 12 (gerade) , , <
I ®6H7 Tiefe 8 (optional)

Nicht verfugbar, wenn der optionale Flansch installiert ist

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.

CKD
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Abmessungen
Abmessungen
@ AX4075T @ AX4075T-EB
Mit elektromagnetischer Bremse
Beziehen Sie sich fiir die Optionen auf die Zeichnungen links.
o 280
< 240
\ L
rs) co | JL 4.,-M,8 Tlefe. 16 (gerade)
: 25, ¥ Fir die Installation der optionalen
S elekiromagnetischen Bremse
Befestigungsflansch (optional)
|
121.5 ®8H7 Tiefe 10 (optional)
IS ¢
e ] 0.06 [A]
%
o0 e N
pco? X 3
) 6-M8 Tiefe 16 (gerade) o
o :}L %’} Filr die Montage der Drehplatte -
~ 6-M8 Tiefe 16 (gerade)
4-912 < Fir die Montage der Drehplatte >
[
3 =]
= =3
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des 3 g =.
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt § k] ®
Biegevorgénge durchfiihren. / 28 O
oo o
n
b T h Y
. | i 5 | i
Drehendes Teil ' B
(EinschlieRlich Hohlwellenteil) = Drehendes Teil 270
»270 e (EinschlieRlich Hohlwellenteil) d160h7
118
®160h7 R 0 o583
0 ‘ »85 ( {E o [ ®58 ‘ ‘
< N "l
A | i HE
] I : : b T . T T L T
i i hd i i v
2 | | ol o|® e
¥ 8 : : oS | |
-~ 1
A T T T T
gt Wl - AT 3s ]
58 =331 e ! F_ |
] i T ! Elektromagnetische Bremse
1 1
o $220h7 {E 0| @] QL, T : = (Schutzelement angebracht)
o ©280+3 <| i i
— || L L
D220h7
$280+3
88 10°
25 213
= e p Anschlussleitung 5
~ e 300 vom Ausgang
Q
o 0']« pCO e
I52) 787 )&/ ®
©
D120
pPC / =
N N 1 ™~ —
|
4-M10 Tiefe 20 (gerade) @ o~
3-M8 (gerade)
b Fir die manuelle Freigabe der y
elektromagnetischen Bremse \@\
3-M8 Tiefe 16 (gerade) 4-M10 Tiefe 20 (gerade)
Fr die Montage der optionalen elektromagnetischen Bremse

D10H7 Tiefe 12 (optional)
Nicht verfiigbar, wenn der optionale Flansch installiert ist

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.
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Direktantrieb

AX4000T -serie

Mit grolem Tragheitslastmoment

Vielzahl an Optionen

Einfaches Verlegung von Rohren und Verkabelung dank groBem Hohlwellendurchmesser
®Max. Drehmoment: 150/300/500 Nm @

@®Kompatibler Regler: TH-Regler

Antrieb

Maximales Ausgangsdrehmoment 150

Nenndrehmoment Nm 50 100 160
Nenndrehzahl U/min 100 (Hinweis 1) 70
Max. zul. Axiallast N 20000

Zulassiges Lastmoment Nm 300 400 500
Trégheitsmoment Antriechswelle  kg/m?2 0.2120 0.3260 0.7210
Max. zul. Tragheitsmoment kg/m? 75,00 (Hinweis 2) 180,00 (Hinweis 2) 300,00 (Hinweis 2)
Indexierungsgenauigkeit (Hinweis 3) S. *30

Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3) S. 5

Reibmoment-Antriebswelle Nm 10.0 | 15.0
Resolver Auflésung P/U 540672

Motorschutzklasse Klasse F

Durchschlagspannung Motor 1500 V Wechselstrom fiir eine Minute
Isolationswiderstand Motor 10 MQ 500 V Gleichstrom und mehr
Umgebungstemperaturbereich 0 bis 45 °C

Umgebungsfeuchtigkeitshereich 20 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Temperaturbereich -20 bis 80 °C

Luftfeuchtigkeitsbereich 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Umgebungsbedingung Kein korrosives Gas, brennbarer Staub oder Pulverstaub
Gewicht kg 44.0 66.0 115.0
Gesamtgewicht mit Bremse kg 63.0 86.0 -
Rundlaufgenauigkeit mm 0.03

Planlaufgenauigkeit mm 0.05

Schutzklasse 1P20

Hinweis 1:Die Geschwindigkeit muss wahrend der kontinuierlichen Drehung unter 80 U/min gehalten werden.

Hinweis 2:Die Standardeinstellung ist mit dem groBen Tragheitsmoment kompatibel.

Hinweis 3:Beziehen Sie sich auf , Technische Erklarungen auf Seite 49 fiir Einzelheiten iiber die Indexierungsgenauigkeit und Wiederholgenauigkeit.
Hinweis 4:Die max. Umgebungstemperatur liegt bei 40 °C, wenn es als UL-zertifiziertes Gerat verwendet wird.

Spezifikationen der elektromagnetischen Bremse (optional)

: SCLETIOLLEDIC AX4150T/AX4300T
Beschreibungen

Typ Spielfreier, trockener, erregungsfreier Typ
Nennspannung \% 24 V Gleichstrom

Leistung w 55

Nennstrom A 2.30

Statisches Reibmoment Nm 200

Ankerlosezeit (Bremse an) ms 50 (Referenzwert)
Ankeransaugzeit (Bremse aus) ms 250 (Referenzwert)
Haltegenauigkeit Minute 45 (Referenzwert)

Max. Taktrate Zeitimin. 40

Hinweis 1:Wenn sich die Abtriebswelle dreht, werden u.U. an der elektromagnetischen Bremsscheibe und dem Befestigungsteil Reibungsgerausche erzeugt.

Hinweis 2:Bei einer Bewegung nach dem Abschalten der Bremsen muss der Parameter der Verzogerungszeit basierend auf der Ankeransaugzeit gedndert werden.

Hinweis 3:Der Antrieb ist zwar spielfrei, bei einer Last in Drehrichtung kann die eingestellte Position jedoch unter Umstédnden nicht gehalten werden.

Hinweis 4:Beim Einsetzen der Elektromagnetbremsen kann der Laufer mit der Bremsscheibe in Kontakt kommen und ein Gerdusch erzeugen.

Hinweis 5:Die Bremsen werden manuell freigegeben, indem Schrauben abwechselnd in die manuellen Freigabezapfen (3 Positionen) geschraubt werden.
Ziehen Sie die Schrauben leicht bis zum Anschlag an, drehen Sie sie anschlieBend um weitere 90°. Wenn Sie mit der manuellen Freigabe fertig
sind, entfernen Sie sofort die drei Bolzen und ziehen Sie die Bremsen an.

ALesen Sie widhrend des Gebrauchs die VorsichtsmaBnahmen in der Einleitung 9 bis 13.

CKD
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Bestellschlissel
Bestellschliissel
@ Bestimmen der Modell-Nr. (Antrieb, Regler, Kabel)
Modell Optionen
Ax4 ) 300 ( TH )-(Bs ) -(pmo4 )-(EB )-(P1)-(s)-(U0)
@ zentrierbohrung @schnittstellenspezifikationen
Serie Hinweis 4, Hinweis 6
@Bremse @O0berflichenbehandlung
Hinweis 5 Hinweis 3
Symbol | Beschreibungen
- OGroBe (max. Drehmoment)
OGroRe (max. Drehmoment) 150 | 150 Nm
300 |300 Nm >
500|500 Nm X
o
OTyp Regler 8
OTyp Regler TH | TH-Regler |
- - - - @©Befestigungsflansch (Bohrungsart P2 und P3 nicht maglich)
Qﬁﬁtsvs:ilsgl‘l‘ngsflansch Hinweis 3, Leer |Standard (ohne Befestigungsflansch) 33>
B Mit schwarzem Befestigungsflansch =
BS Befestigungsflansch chemisch o
vernickelt-Oberflachenbehandlung: S. (o
OKabellinge @Kabellinge
Hinweis 2 DM02 |2 m
DMO04 |4 m (Standardlange)
DMO06 |6 m
DMO08 |8 m
DM10 |10 m
AHinweis hinsichtlich der Modellnr.-Auswabhl DM15 [15m
DM20 |20
Hinweis 1:Verwenden Sie die Tabelle unten, um den geeigneten Regler auszuwéhlen. L
Regler-Netzspannungstabelle @Bremse
Regler TH-Regler Leer |Standard (ohne elektromagnetische Bremse)
gl'yp Dreiphasiger EB Mit negativer elektromagnetischer Bremse des Reglers
Modell 200 V bis 230 V Wechselstrom @Zentrierbohrung
AX4150T Leer Leer |Standard (ohne Bohrung)
AX4300T Leer P1 1 oben
AX4500T Leer P2 1 unten
P3 Jeweils 1 oben und unten

Hinweis 2:Das Kabel ist ein bewegliches Kabel.

@Oberflichenbehandlung

Standard (Drehendes Teil-schwarz, festes
Teil AuBenkreisumfang-angestrichen)

s Drehendes Teil: chemisch vernickelt,
Rosthestandigkeit im Vergleich zu Standardspezifikationen erwarten. festes Teil: nitrierend

Hinweis 4:,P2“ und ,P3" kénnen nicht ausgewihlt werden, wenn fiir den @ Befestigungsflansch die
Option ,B“ (mit schwarzem Befestigungsflansch) oder ,,BS“ (mit chemisch vernickeltem

Beziehen Sie sich auf Seite 35 fiir die Abmessungen eines Kabels.
Hinweis 3:Wiahlen Sie die Oberflichenbehandlung und die Befestigungsflanschausfiihrung mit @ und @ Leer
. Mit der Wahl der optionalen chemischen Vernickelungsbehandlung kdnnen Sie eine hohere

@Schnittstellenspezifikationen
U0 |Parallele I/O (NPN-Spezifikationen)
U1 Parallele I/0 (PNP-Spezifikationen)
. U2 |CC-Link
Optionstabelle U3 |PROFIBUS-DP

AX4150T AX4300T AX4500T U4 DeviceNet
Elektromagnetische Bremse (-EB) | O | O | X

Hinweis 6:Zusitzlich bearbeitete Teile wie Zentrierbohrungen haben eventuell keine behandelte Oberflache.

Befestigungsflansch) ausgewahlt wurde.

Hinweis 5:Beziehen Sie sich auf die untere Optionstabelle und wahlen Sie die erforderlichen Optionen aus.

@ Separate Antriebsgehduse-Modell-Nr. @ Separate Regler-Modell-Nr. @ Separate Kabel-Modell-Nr.

o Dreiphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom e Motorkabel
Ax4OT-®-O-@D-
AX9000TH- AX-CBLM6-(DM04)
OGroRe @Bremse @©)berflichenbehandiung eResolverkabel
@schnittstellenspezifikationen

@pefestigungsflansch  @2Zentrierbohrung AX-CBLR6 -

@XKabelaustausch
Hinweis: ,,04“ fir
( Kabelldnge 4 m

CKD 20

*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert. Wenden Sie sich fiir Einzelheiten an CKD.
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Max. Geschwindigkeit / Drehmoment

@AX4150TH @AX4300TH
(U/min) (U/min)
100 P ——— 100 .
Kontinvericher & Intermittierender —_— . -
Bewequngsbercich m  Bewegungsbereich ggcvnenglﬂﬁglscgeerre\ch . g‘:&gg%‘;ﬂg% h
n n
50 |- S 50 |- S
n n
n n
n n
n n
0 : | 0 : |
0 50 100 150 (Nm) 0 100 200 300 (Nm)

“Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom *Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

@AX4500TH
(U/min)

60 -~

| |

Kontinuierlicher : Intermittierender

Bewegungsbereich w - Bewegungsbereich
| |

30 p-------

|
0 200 400 600  (Nm)
“Dieses Diagramm zeigt die Eigenschatten bei einem 3-phasigen 200 \/ Wechselstrom

0

(Hinweis) Lastmoment

Do

(Abb. b)

A AR AT

(Abb. a)

M (Nm) = F (N) xL (m)

M: Lastmoment

F: Kraft

L: Abstand von der Mitte der Abtriebswelle

21 CKD

M (Nm) = F (N) x (L+0,02) (m)
M: Lastmoment

F: Kraft

L: Abstand vom Flansch der Abtriebswelle
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P10H7 Tiefe 12 (optional)

Nicht verfiigbar, wenn der optionale Befestigungsflansch verwendet wird

Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.

Abmessungen
Abmessungen
@ AX4150T @ AX4150T-EB
Mit elektromagnetischer Bremse
Beziehen Sie sich fiir die Optionen auf die Zeichnungen links.
o 280
75 240 N
P o V1 4-M8 Tiefe 16 (gerade) *?QO e
S0 Y Fir die Installafion der opfionalen elekiromagnefischen Bremse »QJS
Befestigungsflansch (optional)
\ \ ®8H7 Tiefe 10 (optional)
olo o o _ _ 1
NI 3 7
4] 0.06 [A]
-
A0 D o >
pol \ X
6-M8 Tiefe 16 (gerade) 6-M8 Tiefe 16 (gerade) S
NS R~ 00— _— NG Fir die Montage der Drehplatte —-0— Fitrdie Montage der Drchplatte o
_|
4-912 [ = T
! S &
475 gz
' ~ B E >
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des N S| @85 3_
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt S T2 .
Biegevorgange durchfiihren. = 13 S D
S = (op
§
=
Drehendes Teil < Drehendes Teil
(EinschieBlch Hohlwellentei) 270 (EinschligBlich Honlwellentel)
: -t :
4 N
g ’4—»‘ - . r
] | T T | o X I_I | | I_I
| | i J | T |
I I v 0 0 v
1 1 Il Il
1 1 [Te)
SEE ; ; 232 o
- =+ : : | |
A A ——————————|
-2 1 | ﬁ ., PN T T
%) idrn  id | S | T .
" " T T Elektromagnetische Bremse
N # 1 out - - (Schutzelement angebracht)
© D220h7 &) ol ; L
) | 0
< ©280£3 i 5| Y| Pl ‘
d220h7
116 $280+3
26 6.5 _ o
= Anschlussleitung 10
i ~ 300 vom Ausgang -
[
° | %, ‘
.C\O
X
o 7 T
(<1 £ 0
3-M8 Tiefe 16 (gerade)
Fir die Montage der optionalen
elekiromagnetischen Bremse I
!
0 \
P'GD"\Q 3-M8 (gerade)
\ Fiir die manuelle Freigabe der elektromagnefischen
Bremse
410 Tiefe 20 (gerade) . L 4-M10 Tiefe 20 (gerade)
[¢[ 0.06 [8]

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
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AX4000T -serie

Abmessungen
@ AX4300T @ AX4300T-EB
Mit elektromagnetischer Bremse
Beziehen Sie sich fiir die Optionen auf die Zeichnungen links.
295
o 250
&
pc 4-M8 Tiefe 16 (gerade)
0.955 o) Fir die Installation der optionalen elektromagnetischen Bremse
Befestigungsflansch Pe
/(Option) 0255
®10H7 Tiefe 12
ol o (Optional) .
& & & 0.06
|
poDAS ]
& ©—— -5
i Y . 6-M10 Tiefe 20 (gerade)
4-014 L | . 6-M10 Tiefe 20 (gerade) Fiir die Montage der Drehplatte
; ~ 58 Fir die Montage der Drehplatte
47.5 le § %
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des - el :,-” =
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt N | ae
Biegevorgange durchfiihren. = 13 k=S
<3
g
=
g
9272
Drehendes Teil P160h7
Drehendes Teil 272 (Enschlieich Hoflwelentel) »118
Einschiieflich Hohtwellenteil 160h7
(Einschlieflch Hohtwellenteil) ‘ P © D58
0 P85 ©
['2} ’4—»‘ -
R - I RV — -
; ; U b W
1 1 1 1
1 1 1 1
i i i i
1 1
5 8 8 ! ! 5/ 8 28 | !
Ql & ! ! NI \ i
1 1 1 1
1 1 1 1
1 1 1 1
1= = :
3 8 B pimn i 3 8 [ B i-q‘_’ﬁpm ! j A
| H H l ] I/ i i 1| Elektromagnetische Bremse
g# : : (Schutzelement angebracht)
@) 2y ®220n7 B 2 o ! b
O AN A Matan w0 I I .
</ GNDfirdie Montagg 28813 ®l < :
e
Ll - ®220h7
GND fiir die Montage D288+3
E Anschlussleitung 1905 35 30°
— 300 vom Ausgang L
] f /
L S
o) =
0'7;90 e [oe)
©
3-M8 Tiefe 16 (gerade) =
Fir die Installation der
optionalen elektromagnetischen | ¢
Bremse o
hd i
p.C.D.265
I 3-M8 (gerade)
= Fir die manuelle Freigabe der
elekiromagnetischen Bremse
6-M12 Tiefe 24 (gerade) 6-M12 Tiefe 24 (gerade
P10H7 Tiefe 12 (optional)
¢ 0.06 |B Nicht verfiigbar, wenn der optionale Flansch installiert ist.

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.
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AX4000T -serie

Abmessungen
Abmessungen
@ AX4500T
O{f 250
\«
Befestigungsflansch
Re (Optional)
) 255
®10H7 Tiefe 12
(Optional)
0 o
[«>1"el
N N
©]0.06 [A]
6-M10 Tiefe 20 (gerade) >
Fir die Montage der Drehplatte §
- o
4-014 = 3
S o
53 —
L 5
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende des  _ , Q 8 =
Kabelschutzes, wenn Sie wiederholt . < 28
: 4 L5
Biegevorgénge durchfihren. / A== ] 28 33>
83 =
S =.
2 )
=2 (o
g
$282
) $160h7 Ny
o 85 (
Yo}
| | | | ‘
| | 0
1 1
1 1
i i
Drehendes Teil 0 0
(einschlieBlich ] 0 0
Hohlwellenteil) T : :
1 1
1 1
[Ts) < 1 1
g8 R i :
i i
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
0 i i .
© i i Festes Teil
@ 1 1
- | ] P
S feoo . I
T T 1
— 220h7
0 @ [B]
© $300+3
2-M4
GND fiir die Montage 116
26 65 fn
\ Al
oS
" ~.
. b=
Re D NS
/
&
6-M12 Tiefe 24 (gerade)
(=]
O

®10H7 Tiefe 12 (optional)
Nicht verfiighar, wenn der optionale Flansch installiert is

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.
Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion wahllos konfiguriert werden.
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Grofer Direktantrieb

AX400WT -serie

Max. Drehmoment 1.000 Nm

GroRer Hohlwellendurchmesser (85 mm) praktisch fir die Verkabelung
und Verlegung von Rohren und eine Vielzahl anderer Moglichkeiten

@®Max. Drehmoment: 1.000 Nm
@®Kompatibler Regler: TH-Regler

[RoHS)

Antrieb

Maximales Ausgangsdrehmoment Nm 1000

Nenndrehmoment Nm 330

Nenndrehzahl U/min 30

Max. zul. Axiallast N 20000

Zuldssiges Lastmoment Nm 400

Trigheitsmoment Antriebswelle  kg/m?2 2.72

Max. zul. Tragheitsmoment  kg/m?2 600.00

Indexierungsgenauigkeit (Hinweis 1) S. 130

Wiederholgenauigkeit (Hinweis 1) s. +5

Reibmoment-Antriebswelle Nm 20.0

Resolver Auflésung P/U 540672

Motorschutzklasse Klasse F

Durchschlagspannung Motor 1500 V Wechselstrom fiir eine Minute
Isolationswiderstand Motor 10 MQ 500 V Gleichstrom und mehr
Umgebungstemperaturbereich 0 bis 45 °C
Umgebungsfeuchtigkeitsbereich 20 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Temperaturbereich -20 bis 80 °C
Luftfeuchtigkeitsbereich 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit, keine Taukondensation
Umgebungsbedingung Kein korrosives Gas, brennbarer Staub oder Pulverstaub
Gewicht kg 198

Rundlaufgenauigkeit mm 0.03

Planlaufgenauigkeit mm 0.08

Schutzklasse 1P20

Hinweis 1:Beziehen Sie sich auf , Technische Erklarungen® auf Seite 49 fiir Einzelheiten iiber die Indexierungsgenauigkeit und Wiederholgenauigkeit.
Hinweis 2:Die max. Umgebungstemperatur liegt bei 40 °C, wenn es als UL-zertifiziertes Produkt verwendet wird.

Max. Geschwindigkeit / Drechmoment

@AX410WTH
(U/min)

30

20

10

Kontinuierlicher ™ Intermittierender
Bewegungsbereich: Bewegungsbereich

0 I I I I
0 300 600 900 1200  (Nm)

*Dieses Diagramm zeigt die Eigenschaften bei einem 3-phasigen 200 V Wechselstrom

| Sicherheitshinweise

4\ WARNUNG

(Hinweis) Lastmoment

e

(Abb. a)

M (Nm) = F (N) xL (m)

M: Lastmoment

F: Kraft

L: Abstand von der Mitte der Abtriebswelle

e e

(Abb. b)

M (Nm) = F (N) x (L+0,02) (m)
M: Lastmoment

F: Kraft

L: Abstand vom Flansch der Abtriebswelle

Abhéngig von den Geschwindigkeits- und Lastbedingungen kann der Stoppvorgang einige Sekunden dauern, selbst bei einem Not-Stopp.
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AX400WT -serie

Bestellschliissel

Bestellschlussel
@ Bestimmen der Modell-Nr. (Antrieb, Regler, Kabel)
Modell Optionen
AXa ) 10W ) TH ) -(BS )-(DMo4 )-(P1)-(s)-(Uo0)
Sars @zentrierbohrung ®Oschnittstellenspezifikationen

Hinweis 3, Hinweis 4

@0Oberflichenbehandlung
Hinweis 2

Symbol | Beschreibungen

DGroRe (max. Drehmoment)
10 W |[1000 Nm

OGréRe (max. Drehmoment)

OTyp Reg| %
egler
OTyp Regler ol 2 =
TH TH-Regler o
S
- @OBefestigungsflansch (Bohrungsart P2 und P3 nicht méglich.)
@Befestigungsflansch
Hinweis 2, Hinweis 3 Leer |Standard (ohne Befestigungsflansch) >
B Mit schwarzem Befestigungsflansch =
=.
BS Befestigungsflansch chemisch vernickelt )
Oberflachenbehandlung: S. o
@Kabellinge
P P @Kabelldnge |
Hinweis 1 DMO02 |2 m
DM04 |4 m (Standardlédnge)
DM06 (6 m
DMO08 (8 m
DM10 (10 m
DM15 (15 m
DM20 (20 m
AHinweis hinsichtlich der Serie-Auswahl @Zentrierbohrung
Hinweis 1:Das Kabel ist ein bewegliches Kabel. Beziehen Sie sich Leer |Standard (ohne Bohrung)
auf Seite 35 fiir die Abmessungen eines Kabels. P1 1 oben
Hinweis 2:Wahlen Sie die Oberflaichenbehandlung und die Befes- P2 1 unten
tigungsflanschausfiihrung mit @ und @. Mit der Wahl P3 Jeweils 1 oben und unten
der optionalen chemischen Vernickelungsbehandlung
kdnnen Sie eine héhere Rostbesténdigkeit im Vergleich @Oberflaichenbehandlung
zu Standardspezifikationen erwarten. Leer | Standard (Drehendes Teil-schwarz, festes Teil AuBenkreisumfang-angestrichen)
Hinweis 3:,,P2“ und ,,P3“ kénnen nicht ausgewéhlt werden, wenn S Drehendes Teil: chemisch vernickelt, festes Teil: nitrierend
fiir den @ Befestigungsflansch die Option ,,B“ (mit - — "
schwarzem Befestigungsflansch) oder ,BS“ (mit chemisch GSchn|ttstellenspe2|f|katlonen
vernickeltem Befestigungsflansch) gewahlt wurde. Uo |Parallele I/O (NPN-Spez-|f.|kat.|onen)
Hinweis 4:Die Zentrierbohrung ist u.U. nicht oberflichenbehandelt. U1__[Parallele /O (PNP-Spezifikationen)
U2 CC-Link
u3 PROFIBUS-DP
U4 DeviceNet

@ Separate Antriebsgehduse-Modell-Nr. @ Separate Regler-Modell-Nr. @ Separate Kabel-Modell-Nr.

- - - o Dreiphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom eMotorkabel
AX410WT -® AX9000TH - AX~-CBLM6-(DM04)

@zentrierbohrung eResolverkabel

OsSchnittstellenspezifikationen
OBefestigungsflansch @ Oberflachenbehandlung AX-CBLR6 '

@XKabelaustausch
Hinweis: ,,04“ fiir
( Kabelldnge 4 m )
*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert. Wenden Sie sich fiir Einzelheiten an CKD.
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AX400WT -serie

Abmessungen

@ AX410WT

440
380
320

4-918

4-M12 (Befestigungsflansch)

Befestigungsflansch (optional)

8-M10 Tiefe 20 (gerade)
Fir die Montage der Drehplatte

P10H7 Tiefe 12 (optional)

§
o
[
g M12 Tiefe 24 05 4- (gerade
o . . p (Hub)
(Hinweis): Befestigen Sie das Ende b =
des Kabelschutzes, wenn Sie § ]
wiederholt Biegevorgange durchfihren. / £33
38
Drehendes Teil
(EinschlieBlich Hohlwellente) ®420
P160h7
3> ®85 (Hohlwelle) @
g |
N . . ‘
j j W
| | i
, , ¥
ol I
NP : :
: : Festes Teil
%3] oo i
&
2 ®350h7 B
P435+4
2-M4 116
GND fur die Montage 26 6.5

6-M12 Tiefe 25 (gerade)
Montageplatte

D10H7 Tiefe 12 (optional)

Bei Option Montageflansch nicht maglich

Hinweis 1) Der Ursprung des Antriebs kann sich von den oben abgebildeten Abmessungen unterscheiden.

Der Ursprung kann mit der Ursprungs-Offset-Funktion beliebig konfiguriert werden.
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Direktantrieb

TS/TH -Regler

Schnittstellenspezifikationen: Parallele 1/0 (NPN-Spezifikationen)
Parallele I/0 (PNP-Spezifikationen)
CC-Link
PROFIBUS-DP

DeviceNet @
TS Ceste!schiissel

A

i
g

]

« 1<
{

=

-

b — = TR

'1 "

@ Getrennte Haupt- und Steuerungsstromversorgung *Einphasiger 200 V bis 230 V Wechselstrom

®@Geidnderte Verkabelungsmethode vom AXQOOOTS'
Anschlussblock zum Anschluss

® Kompakt und geringes Gewicht (Harzgehéuse) AX9000TH

® 7-Segment-LED-Display 2-stellig eEinphasiger 100 bis 115 V Wechselstrom

@ Zusatzlicher Encoderausgang (nur fiir parallele 1/0) AX9000TS=-J1 -

@ Optionale serielle Kommunikation (integrierte Schaltplatte) Schnittstellenspezifikationen

@ Schliefen Sie einen Monitor an, um die Informationen und U0: Parallele I/0 (NPN)

U1:Parallele I/0O (PNP)
U2:CC-Link
U3:PROFIBUS-DP

U4: DeviceNet
Modell

Beschreibungen TS-Regler TH-Regler Leistungsangaben

AX9000TS AX9000TH Beschreibungen Beschreibungen

Alarmbedingungen zu positionieren. (Nur mit der Option U2, U3, U4)
Allgemeine Angaben

Dreiphasiger 200 V Wechselstrom +10% bis 230 V Wechselstrom £10% (Hinweis 1) ——
Hauptstromversorgung - | Einphasiger 200 V Wechselstrom £10% bis 230 V Wechselstrom £10% (Option Nummer der Steuereinheit 1 Welle und 540672 Impulse/1 Drehung
) (Hinweis 2,3) Winkeleingangsinkrement ° (Grad), Puls, Indexnummer
Vespnung Stouerungssram | E"PPASIGEr 200V Wechselsrom £10% bis 30 V Wechseltrom £10% Mindest-Winkelinkrement 0,001° und 1 impuls
Jersorgung E g 290va: hselstrom +10% bis 230 V Wechselstrom +10% ndgheseng: : : Sekunde_n, U/min __
(Option J1) (Hinweis 2, 3) Geschwindigkeits-Einstellbereich | 0,01 bis 100 Sek./0,01 bis 300 U/min (Hinweis 1)
Stromversorgungsfrequenz 50/60 Hz Indexnummer 1 bis 255
. : Max. Befehle 7-stelliger Eingang 9999999
Nenneingangsstrom %gg x w:z:::::ggm: ;’iﬁ 200 V Wechselstrom: 5,0 A Timer 0’901 bis 999,93 Sek.
Nennausgangsstrom 19A 50A Programmiersprache NC-Sprache
Konfiguration : Antrieb und Steuerun.g intigriert (Open Frame) Programmiermethode Die Daten konnen mit einem Handprogrammiergerat oder einem PC usw.
Umgebungstemperaturbereich 0 bis 50 °C mit dem RS-232-C-Anschluss iibertragen werden.
Umgebungsfeuchtigkeitsbereich | 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Taukondensation) Betriebsart Automatisch, MDI, Jog, Einfachblock, Servo aus, Impulsabfolge i .
Temperaturbereich -20 bis 80 °C Messsystem Absolut und stufenweise
Luftfeuchtigkeitsbereich | 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Taukondensation) <5er-Typ>
Umgebungsbedingung Ohne korrosives Gas und Pulverstaub Beschleunigungskurve Modifizierter Sinus (MS), Bogenrampe (MC/
1.000 V (P-P), Impulsamplitude 1 ps und Start 1 MC2),modifiziertes Trapez (MT), Zykloid (TR)
Storfestigung ns Statusanzeige LED-Netzanzeige
EMV-Test induktives Rauschen (Koppelkapazitét) Betriebsanzeige 7-Segment-LED-Display (2-stellig)
Vibrationsbesténdigkeit 4,9 m/s? Kommunikationsschnittstelle RS-232C-konform
Gewicht 1,6 kg | 2,1kg 1/0-Signal Beziehen Sie sich auf die entsprechenden Seiten der Schnittstellenspezifikationen.
Schutz IP2X (ohne CN4, CN5) Programmkapazitat Etwa 6.000 Zeichen (256 Programme)
Hinweis 1: Der einphasige 200 bis 230 V Wechselstrom istfir die Modele mit einem Drehmoment von 45 Nm oder weniger verfiigbar. Temperaturschutz Uberhitzungsschutz des Antriebs
Hinweis 2: Beim Anschluss von 200 bis 230 V Wechselstrom an 100 bis 115 V Wechselstromspezifika- Hinweis 1) Die max. Drehgeschwindigkeit variiert je nach
tionen (Option -J1) wird der Regler zerstort. angeschlossenem Antrieb.

Hinweis 3: (-J1) kann nicht fiir Modelle mit einem max. Drehmoment von 75 Nm oder mehr ausgewahit werden.
Hinweis 4: Wurde der Strom bei drehendem Antrieb abgeschaltet, wird die Drehung u.U. aufgrund der Trégheit fortgefiirt.
Hinweis 5: Ineinigen Fallen bewegt sich der Motor aufgrund der Restelektrizitét im Antrieb, auch wenn der Strom abgeschaltet wurde.

Leistung / Kapazitat
TS-Regler

Leistung (KVA) Einschaltstrom (A)

m Nennleistung Einphasig 100 V

Unterbrecherkapazitat

Antriebs-Modell-Nr. Regler-Modell-Nr.

Einphasig und dreiphasig 200 V Nennstrom (A)

AX2006T 0.8 0.5
AX4009T,AX2012T,AX2018T, . .
AX4009T,AX4022T AX9000TS 1.0 0.5 16 (Hinweis 1) 56 (Hinweis 1)
AX1045T,AX4045T 1.5 0.5
AX1075T,AX4075T 2.0 0.8 —
Hinweis 1) Der Wert fiir den Einschaltstrom ist der typische Wert bei 115 V Wechselstrom und 230 V Wechselstrom.

TH-Regler

Leistung (KVA) Einschaltstrom (A) Unterbrecherkapazitit

m Nennleistung Dreiphasig 200 V Nennstrom (A)

Antriebs-Modell-Nr. Regler-Modell-Nr.

AX4150T und AX1150T 3.0 0.8
AX4300T und AX1210T 4.0 15

AX9000TH Hinweis 1 2
AX4500T 9000 4.0 2.0 56 (Hinweis 1) 0
AX410WT 4.0 2.0

Hinweis 1) Der Wert fiir den Einschaltstrom ist der typische Wert bei 230 V Wechselstrom.
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Parallele 1/0 (NPN-Spezifikationen)

TS/TH-Reqgler

Spezifikationen

Eingangssignal CN3

Pin-Nr. Signalbezeichnung Logik | Beurteilung
1 bis 2 Externer Netzeingang +24 V £10%
3 bis 4 Externer Netzeingang GND
5 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 0) Positiv Stufe
6 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 1) Positiv Stufe
7 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 2) Positiv Stufe
8 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 3) Positiv Stufe
Programmnr.-Einstellungseingang 2. Stelle/ . Rand
° Programmnr.-AuswahIei?\gan: (Bsi]t 4) Positiv Stufe
Programmnr.-Einstellungseingang 1. Stelle/ e Rand
10 Programmnr.-AuswahIei?\gans (B?t 5) Positiv Stufe
1" Eingang fiir Reset Positiv Rand
12 Riickkehr zum urspriinglichen Befehlseingang | Positiv Rand
13 Starteingang Positiv Rand
Eingang Servo-an/ s Stufe
14 Pro?;rar?lmstopp -Eingang Positiv Rand
15 B Drehstopp-Eingang Positiv Rand
16 Eingang fiir AntwortiZuriicksetzung Positionsabweichungszéhler |  Positiv Rand
17 Eingang fiir Not-Aus Negativ Stufe
18 Eingang zum Lésen der Bremse Positiv Stufe

Impulsserie-Eingangssignal CN3

CN3-Ausgangssignal
Pin-Nr. Signalbezeichnung Logik
33 M-Code-Ausgang (Bit 0) Positiv
34 M-Code-Ausgang (Bit 1) Positiv
35 M-Code-Ausgang (Bit 2) Positiv
36 M-Code-Ausgang (Bit 3) Positiv
37 M-Code-Ausgang (Bit 4) Positiv
38 M-Code-Ausgang (Bit 5) Positiv
39 M-Code-Ausgang (Bit 6) Positiv
40 M-Code-Ausgang (Bit 7) Positiv
41 Eingang in Position Positiv
42 Ausgang Positionierung abgeschlossen Positiv
43 Ausgang Starteingang wartet Positiv
44 Alarmausgang 1 Negativ
45 Alarmausgang 2 Negativ
46 Ausgang wahrend der Indizierung 1/Ausgang Ausgangsposition Positiv
47 Ausgang wahrend der Indizierung 2/Ausgang Servo-Status Positiv
48 Bereitschaftsausgang Positiv
49 Ausgang Positiv
50 M-Code-Abtastausgang Positiv

CN3-Encoder-Ausgangssignal (stufenweise)

19 PULSE/UP/A-Phase 23 A-Phase (Leistungstreiberausgang)
20 -PULSE/-UP/-A-Phase 24 -A-Phase (Leistungstreiberausgang)
21 DIR/DOWN/B-Phase 25 B-Phase (Leistungstreiberausgang)
22 -DIR/-DOWN/-B-Phase 26 -B-Phase (Leistungstreiberausgang)
27 Z-Phase (Leistungstreiberausgang)
28 -Z-Phase (Leistungstreiberausgang)

I/0-Schaltkreisspezifikationen

1 Max.
Beschreibungen Strc()lm\(;-eis ('\Snt%'m Pkurz:(st) Strom(vnt:;\k;rauch
Eingang 4 14 56
Ausgang 50 18 900 1106
Bremsausgang (BK +, BK-) 75 2 150

*Der Ausgang kann nur 14 Punkte von 18 Punkten gleichzeitig ausgeben.

1/0-Schaltkreis (CN3)
@ Eingang

T T T " Stifte, 2+24V+‘|0%

Stifte 5 bis 18

|
=]

Nennspannung 24 V +10%
Nennstrom 4 mA (bei 24 V Gleichstrom)

Nennspannung 24 V £10%
Nennstrom 50 mA (max.)

@ Impulseingénge

Stifte 19, 21

——-
7 o
- | stite20,22

Max. Eingangsfrequenz
Nennspannung 5V £10% Leistungstreiber 1 Mpps
Offener Kollektor 250 Kpps

@ Encoder-Ausgang

Stifte 23, 25, 27

Stifte 24, 26, 28

Ausgangsart: Leistungstreiber
Verwenden Sie den Leistungstreiber: DS26C31
Empfohlener Leitungsempfanger: DS26C32 oder gleichwertig

*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert.
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TS/TH-Regler

31

Parallele I/0 (PNP-Spezifikationen)

Eingangssignal CN3 CN3-Ausgangssignal
Pin-Nr. Signalbezeichnung Logik | Beurteilung Pin-Nr. Signalbezeichnung Logik
1 bis 2 Externer Netzeingang GND (Hinweis 1) 33 M-Code-Ausgang (Bit 0) Positiv
3 bis 4 Externer Netzeingang +24 V £10% (Hinweis 1) 34 M-Code-Ausgang (Bit 1) Positiv
5 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 0) Positiv Stufe 35 M-Code-Ausgang (Bit 2) Positiv
6 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 1) Positiv Stufe 36 M-Code-Ausgang (Bit 3) Positiv
7 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 2) Positiv Stufe 37 M-Code-Ausgang (Bit 4) Positiv
8 Programmnr.-Auswahleingang (Bit 3) Positiv Stufe 38 M-Code-Ausgang (Bit 5) Positiv
Programmnr.-Einstellungseingang 2. e Rand 39 M-Code-Ausgang (Bit 6) Positiv
9 Stelle/Programmnr.-Auswahleingang (Bit 4) Positiv Stufe 40 M-Code-Ausgang (Bit 7) Positiv
10 Programmnr.-Einstellungseingang 1. Positiv Rand 41 Eingang in Position Positiv
Stelle/Programmnr.-Auswahleingang (Bit 5) Stufe 42 Ausgang Positionierung abgeschlossen Positiv
1 Eingang fiir Reset Positiv Rand 43 Ausgang Starteingang wartet Positiv
12 Riickkehr zum urspriinglichen Befehlseingang | Positiv Rand 44 Alarmausgang 1 Negativ
13 Starteingang Positiv Rand 45 Alarmausgang 2 Negativ
14 Eingang Servo-an/ Positiv Stufe 46 Ausgang wéhrend der Indizierung 1/Ausgang Ausgangsposition Positiv
Programmstopp Eingang Rand 47 Ausgang wahrend der Indizierung 2/Ausgang Servo-Status | Positiv
15 Berei kontinuierlicher Drehstopp-Eingang Positiv Rand 48 Bereitschaftsausgang Positiv
16 Eingang fiir Antwort/Zuriicksetzung Positionsabweichungszéhler |  Positiv Rand 49 Ausgang Positiv
17 Eingang fiir Not-Aus Negativ Stufe 50 M-Code-Abtastausgang Positiv
18 Eingang zum Losen der Bremse Positiv Stufe
Hinweis 1) Das Kabel weicht von den PNP-Spezifikationen von AX9000GS/GH ab.
Impulsserie-Eingangssignal CN3 CN3-Encoder-Ausgangssignal (stufenweise)
19 PULSE/UP/A-Phase 23 A-Phase (Leistungstreiberausgang)
20 -PULSE/-UP/-A-Phase 24 -A-Phase (Leistungstreiberausgang)
21 DIR/DOWN/B-Phase 25 B-Phase (Leistungstreiberausgang)
22 -DIR/-DOWN/-B-Phase 26 -B-Phase (Leistungstreiberausgang)
27 Z-Phase (Leistungstreiberausgang)
I/O-Schaltkreisspezifikationen 2o Lee e et sgene)
1 Max.
Beschreibungen Stn()lwAk)reis ('gtar)(().nrkurgli(;) Strom(vnﬁgl;rauch
Eingang 4 14 56
Ausgang 50 18 900 1106
Bremsausgang (BK +, BK-) 75 2 150

*Der Ausgang kann nur 14 Punkte von 18 Punkten gleichzeitig ausgeben.

1/0-Schaltkreis (CN3)

@ Eingang @ Impulseingénge
T T "~ Stifte 5bis 18 +24V +10% T T om0

SR <%

|_________TStifte1,2 L

Stifte 19, 21

Juty

| stifte 20,22
Nennspannung 24 V_i1 0% _ - B - B Max. Eingangsfrequenz
Nennstrom 4 mA (bei 24 V Gleichstrom) Nennspannung 5V +10% Leistungstreiber 1 Mpps

Offener Kollektor 250 Kpps
@ Encoder-Ausgang

Stifte 23, 25, 27

Stifte 24, 26, 28

I"' - B - ' Stifte 1, 2 Ausgangsart: Leistungstreiber
Nennspannung 24 V +10% Verwenden Sie den Leistungstreiber: DS26C31
Nennstrom 50 mA (max.) Empfohlener Leitungsempfanger: DS26C32 oder gleichwertig

*Kundenspezifische Bestellungen sind nicht CE-, UL/cUL-, RoHS-zertifiziert.

CKD
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TS/TH-Reqgler

CC-Link-Spezifikationen

Kommunikationsspezifikationen

Beschreibungen

Spezifikationen

1/0-Si

nal

Signalbezeichnung

Logik | Beurteilung

AX—PLC (Ausgang)

Gﬂffe' Signalbezeichnung | Logik

Stromversorgung |5V Gleichstrom vom Servoverstarker geliefert p A hlei
CC-Link Version _|Vers.1.10 By AuSwanleingang posityf Stufe [ | RXn0 (M-Code-Ausgang (Bit 0) |Positiv
Besetzte Stations-Nr. (Stationstyp) | 2 Stati Station fiir Fernbedi at i
esefzte .alons I. (Stationstyp) ationen (Station fiir Fernbedienungsgerate) RYn1 Pr9grammnr.-AuswahIemgang Pasitiv] Stufe RXn1 |M-Code-Ausgang (Bit 1) | Positiv
Ferneingangs-Nr. |48 Punkt (Bit 1)
Fernausgangs-Nr. |48 Punkt RYnz [fregrammnr.-Auswanleingang |pogiy| stufe | | RXn2 |W-Code-Ausgang (Bit 2) [ Positiv
Abseitige Registrierung l0|Eingang 8 Worter/ Ausgang 8 Worter -
Kommunikations |10 M/5 M/2,5 M/625 k/156 kBit/s (wihlen RYn3 :’éﬁg:{)am"‘"r"A“swah'e'"ga“Q positiv| Stufe | | RXn3 |M-Code-Ausgang (Bit 3) | Positiv
geschwindigkeit |Sie mit der Parametereinstellung aus) - - -
Programmnr.-Einstellungseingang zweite Stelle/Programmnr. .. | Rand . . : m
K et thode|Sendeabfragemethode RYn4 Auswahlingang (31t ) Positiv Stufe RXn4 |M-Code-Ausgang (Bit 4) | Positiv
Synchr thode| Frame-Synchronisationsmethode RYn5 P‘{ograrrﬂ:npr.-Einst;[Itu;gseingangersteSleIIeOProgramrnnr. positiy| R34 | | Rxns M-Code-Ausgang (Bit 5) | Positiv
Symbolmethode |NRZI Auswaleingang (Bit § Stufe
Leitungstyp Typ Bus (EIA RS-485-konform) RYn6 |Eingang fiir Reset Positiv| Rand RXn6 |M-Code-Ausgang (Bit 6) | Positiv
Falsche Kontrollmethode [CRC (X16+X12+X8+1) Riickkeh Gnalich
CC-Link Vers.1.10 Kabel RYN7 [o e o o o FSPTUNGUICNEN I positiy | Rand | | RXn7 |M-Code-Ausgang (Bit 7) | Positiv
Verbindungskabel . o gang
(abgeschirmtes dreiadriges Doppelkabel) RYns |s i positi | Rand Rxns |Ei in Positi posit
— n ingang in Position ositiv
Ubertragungsformat|HDLC-konform n tarteingang ositiv | Ran 9ang
Abseitige Stations-Nr.|1 bis 63 (Einstellung durch Parameter, - P i .. | Stufe Ausgang Positionierung| ..
9 : ( - "9 : )“ RYn9 gang Servo-an/Progr PF Positiv Rand RXn9 abgeschlossen Positiv
Verbindungsanzahl Nur bei der Station fiir Fernbed| gsgerate B Bereltschaftorickkehmkonfimaterich Ausgang
N ; ingang Bereitschaftsriickkehr/kontinuierlicher " o
Max. 32 Einheiten/2 Stationen besetzt RYnA Drehstopp-Eingang Positiv | Rand RXnA Starteingang wartet Positiv
Aktuelle Position (Grad " = =
’ Eingang fiir Antwort/Zuriicksetzun - "
. . |impuls), Positionsabweichung, RYNB |5 fionsabweichungszahler | Positv| Rand | | RXnB |Alarmausgang 1 Negaiv
Monitorfunktionen
Programm-Nr., Temperaturschutz, i N . RXnC Al 2 Neaa
Drehgeschwindigkeit, Alarm RYnC |Eingang fiir Not-Aus Negativ | Stufe n armausgang egativ
RYnD |Eingang zum L&sen der Bremse | Positiv | Stufe RXnD :t:g::gsv;aollm:derIndmerung1!Ausgang Positiv
. . Ausgang wahrend der Indizierung 2/Ausgang -
RYnE |Nicht verfiigbar RXnE o shius Positiv
RYnF [Nicht verfiigbar RXnF |Bereitschaftsausgang | Positiv
RX(n+1)0|Ausgang Positiv
RY(n+1)0 RX(n+1)1|M-Code- Positv
bis  |Nicht verfiigbar Abtastausgang
RY(n+1)F RApef RN
to Nicht verfiigbar
RX(n+1)F
RY(n+2)0 |Monitorausgang Aktionsanfrage |Positiv| Rand | |RX(n+2)0|Monitor-Medium Positiv
RY(n+2)1|Anfrage Befehlsausfiihrung Positiv| Rand | |RX(n+2)1|Befehlsabschluss Positiv
RY(n+2)2 Ri2)2toRX 2
bis  |Nicht verfiigbar to Nicht verfiigbar
RY(n+2)F RX(n+2)F

»,n“ ist ein Befehl, der von der Stations-Nr.-Einstellung abhéngt

TB3-Eingangsspezifikationen (Not-Aus)

Externer Strom 24 V Gleichstrom
(nicht inbegriffen)

EMG+

|
)\
L _IEMG-

U

+24VT____:

*Die externe Stromversorgung kann mit umgekehrter
Polaritét verwendet werden

Nennspannung 24 V +10%, Nennstrom 5 mA oder weniger

Sicherheitshinweise

[l Halten Sie ausreichend Abstand zwischen dem Kommunikationskabel und dem Netz- und Motorkabel ein.

H Biindeln Sie das Kommunikations- und Netzkabel nicht, da dies zu Kommunikationsfehlern und Stérungen aufgrund von

Instabilitat, die durch Rauschen verursacht wurde, fiihren kann.

M Bezichen Sie sich fiir Einzelheiten liber die Kabelverlegung auf Materialien wie das CC-Link Verlegungshandbuch.

CKD
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DeviceNet-Spezifikationen

Kommunikationsspezifikationen

Beschreibungen Spezifikationen

1/0-Signal
PLC—AX (Eingang

AX—PLC (Ausgang)

Signalbezeichnung Beurteilung Bﬁ:ﬁ' Signalbezeichnung | Logik
S"tror.nversorgung ) ) Programmnr.-Auswahleingang " . "
fiir die 11 bis 25 V Gleichstrom 0.0 (Bit 0) Positiv| Stufe 0.0 |M-Code-Ausgang (Bit 0) |Positiv
Kommunikation T
P L=Al hi
Aktueller 0.1 (B':zgxm'""r uswahleingang ooty | stufe 0.1 [M-Code-Ausgang (Bit 1) |Positiv
Verbrauch der Programmnr.-Auswahleingang " . "
Stromversorgung |50 mA oder weniger 0.2 (Bit 2) Positiv| Stufe 0.2 |M-Code-Ausgang (Bit 2) |Positiv
fiir die Programmnr.-Auswahleingang ” . .
Kommunikation 0.3 (Bit 3) Positiv| Stufe 0.3 |[M-Code-Ausgang (Bit 3) | Positiv
ikati i - : jti P -Auswahlei Bit 4)/ Stufi
Kommunikationsprotokoll| DeviceNet-konform: abseitige 1/0 0.4 rogrammnr. ._.uswa.. emgalng( it 4) . Positiv ure 0.4 [M-Code-Ausgang (Bit 4) | Positiv
Besetzen der Eingang 8 Byte/Ausgang 8 Byte Prog i ngseinaa hele ol Rand
Netzknoten 0.5 :r°g'7m"‘""'E'"S‘e"”"gse'"q*’"g erste posiy] S [ | 0.5 |M-Code-Ausgang (Bit 5)| positv
__ 500 k/250 k/125 kBit/s telle/Programmnr.-Auswahleingang (Bit 5) Rand
Kommunikations u . . . - . -
eschwindigkeit (Wahlen Sie mit der 0.6 |Eingang fiir Reset Positiv| Rand 0.6 |M-Code-Ausgang (Bit 6) | Positiv
i i Parametereinstellung aus.) Riickkehr zum urspriinglichen
DeviceNet-kompatibles Kabel 07 |3 , pring Positiv | Rand 0.7 |M-Code-Ausgang (Bit 7) | Positiv
) ) efehlseingang
Verbind Kabel (Abgeschirmtes 5-drahtiges Kabel,
erbindungskabe 2 Signalleitungen, 2 1.0 |Starteingang Positiv | Rand 1.0 |Eingang in Position | Positiv
Stromleitungen, 1 Schutzschild) Stuf [P
- . . 1.1 |Eingang Servo-an/Programmstopp-Eingang| Positiv [ 2" 1.4 |Ausgang Positionierung| .,
Netzknotenadresse|0 bis 63 (mit Parametern einstellen) Rand abgeschlossen
. Max. 64 Einheiten (einschlieBlich Eingang Bereitschaftsriickkehr/ " Ausgang "
1.2 Positiv | Rand 1.2 Posit
Verbindungsanzahl Haupteinheit) kontinuierlicher Drehstopp-Eingang ostliv) Ran Starteingang wartet ositv
Ei fiir Antwort/Zuriickset
1.3 mg?a.ng ur n. wo ur}m seizung Positiv | Rand 1.3 |Alarmausgang 1 Negativ
Positionsabweichungszéhler
1.4 |Eingang fiir Not-Aus Negativ | Stufe 1.4 |Alarmausgang 2 Negativ
. " - Ausgang wahrend der Indizierung "
1.5 |Eingang zum Lésen der Bremse | Positiv | Stufe 1.5 1iAusgang Ausgangsposition Positiv
. . Ausgang wahrend der Indizierung -
1.6 |Nicht verfiigbar 1.6 2/Ausgang Servo-Status Positiv
1.7 |Nicht verfiigbar 1.7 |Bereitschaftsausgang | Positiv
2.0 |Ausgang Positiv
2.0 2.4 |W-Code- Positv
bis |Nicht verfiigbar Abtastausgang
2.5 2.2
bis |Nicht verfiigbar
2.5
2.6 |Monitorausgang Aktionsanfrage |Positiv| Stufe 2.6 |Monitor-Medium Positiv
2.7 |Anfrage Befehlsausfiihrung Positiv|] Rand 2.7 |Befehlsabschluss Positiv

TB3-Eingangsspezifikationen (Not-Aus)

Nennspannung 24 V £10%, Nennstrom 5 mA oder weniger

Externer Strom 24 V Gleichstrom
(nicht inbegriffen)

Sicherheitshinweise

*Die externe Stromversorgung kann mit umgekehrter
Polaritat verwendet werden

l Halten Sie ausreichend Abstand zwischen dem Kommunikationskabel und dem Netz- und Motorkabel ein.

M Biindeln Sie das Kommunikations- und Netzkabel nicht, da dies zu Kommunikationsfehlern und Stérungen
aufgrund von Instabilitat, die durch Rauschen verursachte wurde, fiihren kann.

l Beziehen Sie sich fiir Einzelheiten liber die Kabelverlegung auf Materialien wie das DeviceNet Verlegungshandbuch.
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PROFIBUS-DP-Spezifikation

Kommunikationsspezifikationen 1/0-Signal
PLC—AX (Eingang) AX—PLC (Ausgang)

Beschreibung Spezifikationen Byte- Signalbezeichnung ik | Beurteiung Bytc?- Signalbezeichnung | Logik

Kommunikationsprotokoll| PROFIBUS DP-V0-konform Nr.: . - - Nr.:
1/0-Daten Eingang 8 Byte/Ausgang 8 Byte 0.0 (Br;gor)ammnr.- uswahleingang Positiv | Stufe 0.0 |M-Code-Ausgang (Bit 0) |Positiv
12 M/6 M/3 M/1,5 M/500 k/187,5 ;
ikati ' ’ P -A hi
;::::;::zlagt:::f k/93,75 k/45,45 k/19,2 k/9,6 kBit/s 0.1 (Br;g“r)ammnr uswahlelngang Positiv | Stufe 0.1 |M-Code-Ausgang (Bit 1) |Positiv
(auto. Baudratenfunktion) Programmnr.-Auswahleingang B ; -
PROFIBUS-Kabel 0.2 (Bit 2) Positiv | Stufe 0.2 |M-Code-Ausgang (Bit 2) |Positiv
Verbi k 1 hi i hti - i
erbindungskabel |(abgeschirmtes zweidrahtiges 0.3 Pr?grammnr Auswahleingang positv | Stufe 0.3 |M-Code-Ausgang (Bit 3) | ositiv
Doppelkabel) (Bit 3)
0 bis 125 (mit Parametern Programmnr.-Auswahleingang (Bit 4)/ .. | Stufe ) N
0.4 Posit 0.4 |M-Code-A Bit 4) | Posit
Netzknotenadresse einstellen) Programmnr.-Einstellungseingang zweite Stelle ostiv Rand ode-Ausgang (Bit 4) | Positiv
Ohne Repeater: 0.5 |Programmnr-Einstellngseingangerste | g | Stufe || 5 1y 6046 Ausgang (Bit 5 [Positv
Max. 32 Stationen fiir jedes Stelle/Programmnr. gang (Bit 5) Rand
Verbindungsanzahl [Segment 0.6 |Eingang fiir Reset Positiv | Rand 0.6 |M-Code-Ausgang (Bit 6) | Positiv
Mit Repeater — —
Gesamtanzahl von 126 Stationen 07 g::ekhl‘l:::nz”a': urspringlichen 1, . | Rand 0.7 |M-Code-Ausgang (Bit 7) | Positiv
Aktuelle Position (grad, Impuls), 9ang
. i Positionsabweichung, Programm- 1.0 |Starteingang Positiv | Rand 1.0 |Eingang in Position | Positiv
Monitorfunktion . "
Nr., elektrische Wérme, Eingang Servo-an/Programmstopp- |, .. | Stufe Ausgang Positionierung( /.
Drehgeschwindigkeit, Alarm 1.1 Eingang Positiv Rand 1.1 hlossen Positiv
Eingang Bereitschaftsriickkehr/ " Ausgang -
1.2 kontinuierlicher Drehstopp-Eingang Positiv | Rand 1.2 Starteingang wartet Positiv >
Eingang fiir Antwort/Zuriicksetzung - " x
1.3 Positionsabweichungszihler Positiv | Rand 1.3 |Alarmausgang 1 Negativ 8
1.4 |Eingang fiir Not-Aus Negativ| Stufe 1.4 |Alarmausgang 2 Negativ 8
A ahrend der Indiz =
1.5 |Eingang zum L&ésen der Bremse | Positiv | Stufe 1.5 ‘ﬂSQang wa‘ rend cer n'llnerung Positiv (0]
- habde- | t-Ad
1.6 [Nicht verfiigbar 1.6 [Ausoang wahrend derndizierung | o .
2/Ausgang Servo-Status >
1.7 |Nicht verfiigbar 1.7 |Bereitschaftsausgang | Positiv X
©
" (=3
2.0 |Ausgang Positiv o
S
M- -
2.0 24 |WCode Positv T
bis |Nicht verfiigbar Abtastausgang
2.5 2.2
bis |Nicht verfigbar )
2.5 (9]
Q
2.6 |Monitorausgang Aktionsanfrage| Positiv | Stufe 2.6 |Monitor-Medium Positiv a
=
2.7 |Anfrage Befehlsausfiihrung Positiv | Rand 2.7 |Befehlsabschluss Positiv

TB3-Eingangsspezifikationen (Not-Aus)

Externer Strom 24 V Gleichstrom
(nicht inbegriffen)

'
it
i_ I EMG- *Die externe Stromversorgung kann mit umgekehrter
f—_———————e— e —— Polaritét verwendet werden

Nennspannung 24 V +10%, Nennstrom 5 mA oder weniger

Sicherheitshinweise

Hl Beziehen Sie sich fiir Einzelheiten iiber die Kabelverlegung auf Materialien wie die ,Installationsanleitung
fiir PROFIBUS DP/FMS*.
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Abmessungen

@ TS-Regler
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Bearbeitungszeichnung der Montagebohrung (Hinweis 1)

Hinweis: Der Montageabstand unterscheidet sich von den herkémmlichen Modellen (AX9000GS/AX9000GH)
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Standflache

Standflache
@ TS-Regler

Der Regler ist nicht staubgeschiitzt und wasserfest.
Schiitzen Sie den Direktregler, um Staub, Wasser und Oldampfe, die sich gegebenenfalls in Ihrer Umgebung befinden, fernzuhalten.
Halten Sie die Temperatur des Schaltkastens unter 50 T und lassen Sie so viel Platz wie unten abgebildet, wenn er in einem
Schaltkasten untergebracht wird.
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Hinweis 1) Lassen Sie abhdngig von Ihrem Kabel etwas mehr Platz.
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Bezeichnung der Anschliisse

@ Parallele /0 (NPN-, PNP-Signalspezifikationen)

0200 V Wechselstrom

LED-Steuerungsstromversorgung

LED-Hauptstromversorgung

Hauptstromversorgung
Steuerungsstromversorgung ,r{

Antrieb
Ausgangsanschluss

Masseanschluss
2-M4

@ CC-Link-Spezifikationen

LED-Steuerungsstromversorgung

LED-Hauptstromversorgung

QKD  ABSODEX -
> [T}

Betriebsanzeige
7-Segment-LED (2-stellig)

DIP-Schalter filr Verstérkung 1
(Konvergenzzeit)

Kippschalter fir Verstérkung 2
(Last)

CN1 RS-232C-Anschluss

CN2-Anschluss firr Resolverkabel

Anschluss fiir TB1-Sicherheit

i CN3 I/0-Anschluss

CKD  ABSODEX omys
o [T] Aﬁ

TB2-Anschluss

Betriebsanzeige
7-Segment-LED (2-stellig)

DIP-Schalter fiir Verstérkung 1
(Konvergenzzeit)

Hauptstromversorgung
Steuerungsstromversorgung ,r{

Kippschalter fir Verstérkung 2
(Last)

CN1 RS-232C-Anschluss

CN2-Anschluss fiir Resolverkabel

©100 V Wechselstrom

LED-Steuerungsstromversorgung

LED-Hauptstromversorgung

Betriebsanzeige
7-Segment-LED (2-stellig)

DIP-Schalter fiir Verstérkung 1
(Konvergenzzeit)

Hauptstromversorgung
Siwenngsstomersorging -1

Antrieb 5
Ausgangsanschluss

Masseanschluss
2-M4

— 8 P

Kippschalter fiir Verstérkung 2
(Last)

CN1 RS-232C-Anschluss

CN2-Anschluss fiir Resolverkabel

Anschluss fir TB1-Sicherheit

CN3 1/0-Anschluss

TB2-Anschluss

@ DeviceNet-Spezifikationen

LED-Steuerungsstromversorgung

LED-Hauptstromversorgung

Betriebsanzeige
7-Segment-LED (2-stellig)

DIP-Schalter fiir Verstérkung 1
(Konvergenzzeit)

Kippschalter fiir Verstérkung 2
(Last)

Hauptsiomversorqung {
Steenngsstomersorgng, )

] ~zo | —=zo

Gl

Antrieb Antrieb
1
Ausgangsanschluss Anschluss fiir TB1-Sicherheit Ausgangsanschluss o
Ubertragungsmonitor-LED i
Masseanschluss Masseanschluss — 5
2-M4 CN3 CC-Link-Anschluss 2-M4 S 1
Anschluss fiir TB3-Not-Aus \'l@@ )
TB2-Anschluss
@ PROFIBUS-DP-Spezifikationen
Betriebsanzeige

LED-Steuerungsstromversorgung

7-Segment-LED (2-stellig)

LED-Hauptstromversorgung

Hauptstromversorgung [

Steverungsstiomversorgung

Antrieb
Ausgangsanschluss

Masseanschluss
2-M4

DIP-Schalter fiir Verstérkung 1

'\ \(Konvergenzzeit)

Kippschalter fir Verstérkung 2
: \(Last)

CN1 RS-232C-Anschluss
\CNZ-Anscthss fiir Resolverkabel

Anschluss fiir TB1-Sicherheit

Ubertragungsmonitor-LED
Anschluss fiir C)NS PROFIBUS-DP

2-44-40 UNC
i \Anschluss fiir TB3-Not-Aus
“\_TB2-Anschluss

CN1 RS-232C-Anschluss

CN2-Anschluss fiir Resolverkabel

TB1-Sicherheitsanschluss

Ubertragungsmonitor-LED

CN3 DeviceNet-Anschluss

Anschluss fiir TB3-Not-Aus

TB2-Anschluss



AX -Serie

Kabelspezifikationen

Kabelspezifikationen

Kabelabmessungen Kleinstméglicher Biegeradius des Kabels
@ AX1000T Flexibles Kabel
Resolverkabel
L (Kabellange) o~ 60 mm
5 ©
— % Resolverkabel -
N g 3¢ 1
© F] 43
0l Motorkabel (12)
35 : * : Motorkabel 110 mm
£ (100)
@ AX2000T und AX4000T
Resolverkabel 60 mm
) L (Kabelldnge) &
(16) ‘ o
—~ Resolverkabel 7
S = — n {
22) @)
& # Motorkabel (12)
= Co=_1 3¢ I :% Motorkabel 110 mm

ASicherheitshinweise

@® Beim Anschluss eines Motorkabels am Regler ist darauf zu achten, dass die Markierungen auf Kabel und
Regler libereinstimmen.

@® Wenn das Kabel wiederholt gebogen wird, befestigen Sie das Kabel am Kabelschutz neben dem Antrieb.

@ Das Ausgangskabel des AX4009T und AX2000T ist nicht beweglich. Befestigen Sie diese Kabel stets neben
dem Steckverbinder, um zu verhindern, dass er sich bewegt. Wird das Kabel gezogen oder mit iiberméaBiger
Kraft gehandhabt, konnte es beschadigt werden.

@ Setzen Sie den Steckverbinder beim Anschluss des Kabels sicher und moglichst tief ein. Ziehen Sie die
Einstell- und Befestigungsschrauben des Steckverbinders an.

@® Verandern Sie das Kabel nicht, indem Sie es kiirzen oder verlangern, da es sonst zu Stérungen oder
Fehlfunktionen kommen kénnte.

@ Beziehen Sie sich fiir die Kabellange von L auf den ,,Bestellschliissel*.
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Direktantrieb Handprogrammiergerat

AX0180

@®FUr TS/TH-Regler

(1) Einfache Programmierung
Es werden problemlos gleiche
Indexprogramme erstellt, indem
Fragen interaktiv mit dem Dialog-
Endgerat beantwortet werden.

(2) Keine zugeordnete
Stromversorgung erforderlich
Der Strom wird liber das
Handprogrammiergerat geliefert.

(3) Absicherung moéglich
Die Programme und Parameter
koénnen gespeichert werden und
die Programme kénnen kopiert
werden.

(4) Das herkémmliche Modell kann
ebenfalls verwendet werden.

Bestellschliissel

Modell Optionen

(_axo180 )-

Serie

Leer

Beschreibungen

Standard (Japanische Vers.)

[RoHS)

Spezifikationen

Beschreibungen

AX0180

Betriebsart

Bearbeiten, Anzeige, Parameter, Betrieb oder Kopieren

Programmkapazitat

Gleiches Index- oder NC-Programm 2000 Zeichen (1 Programm)

Programm-Nr.

Gleiches Indexprogramm: Programm-Nr. 0 bis 999

Anzeige

16 Zeichen x 2 Zeilen (LCD-Display)

Eingabetaste

17 Tasten
(Not-Aus-Taste: 1, Steuertaste: 5 Zeichen, Zifferntasten: 11)

Absicherung

Superkondensator (etwa 3 Stunden)

Umgebungstemperaturbereich

Stromversorgung Versorgung liber den Regler des Direktantriebs
Kabelldnge 2m

Umgebungstemperaturbereich 0 bis 50 °C

Umgebungsfeuchtigkeitshereich| 20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Taukondensation)
Aufbewahrungs- .20 bis 80 °C

Aufbewahrungs-
Umgebungsfeuchtigkeitshereich

20 bis 90 % rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Taukondensation)

Umgebungsbedingung

Ohne korrosives Gas und Pulverstaub

Gewicht

140 g (ohne das Gewicht des Kabels)

Abmessungen

@ Handprogrammiergerat

86 24

i | - -

140

E Englische Version

CKD
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Handprogrammiergerat

AX0170H -serie

Handprogrammiergerat

= Bearbeitungsmodus

= Anzeigemodus

Betriebs- Parameter-
art Modus
— Betriebsart

Kopiermodus

m Bearbeitungsprogramm

Gleiche Indizierungsprogramme werden mit dem Handprogrammiergerat bearbeitet und die Betriebsprogramme werden mit NC-Codes
bearbeitet.

Es kann nur ein bearbeitetes Programm gespeichert werden. Speicher-Absicherung: 3 Stunden.

Nach der Bearbeitung des gleichen Divisionsprogramms kénnen die fiir den Betrieb erforderlichen Parameter bearbeitet werden. Es kénnen bis
zu 2000 Zeichen fiir das NC-Programm eingegeben werden. Es sind zwdlf Programmbeispiele inbegriffen, die bearbeitet werden kénnen.
*Einige Merkmale sind eingeschrankt, wenn sie fiir AX9000TS/AX9000TH verwendet werden.

m |/O-Status- und aktuelle Positionsanzeige

Das Eingangs-/Ausgangssignal, der CN3-Eingangs-/Ausgangsstatus, die aktuelle Motorposition und
der Alarmstatus usw. des Direktantriebs des Reglers werden angezeigt.

m Parametereinstellung

Die Parameter des Direktantriebs werden referenziert und festgelegt.

*Die Vorwahl und die Baudrate kénnen in der seriellen Kommunikation von AX9000TS/AX9000TH
eingestellt werden.

m Tastendruckbefehl

Programme werden gestartet und gestoppt, ein Stapel ausgefiihrt, zuriickgesetzt, Nummern werden gesetzt,
MDI-Daten werden eingegeben und ausgefihrt, Bremsen werden EIN- und AUSgeschaltet, Servo wird EIN-
und AUSgeschaltet, die Riickkehr zum Ausgangspunkt wird ausgefihrt, JOG-Betrieb und Offset werden
gesetzt usw.

m Stapelkopieren von Programmen
Alle im Direktantrieb des Reglers gespeicherten Programme werden in einem anderen Regler gespeichert.

L Tuning-Modus

Interaktive Programmierung

Die Programme werden problemlos durch die Eingabe

der folgenden Einstellungen erstellt:

[Beispiel einer Programmeingabe]

Programm erstellen
Riickkehr zur
Ausgangsposition
Riickkehrrichtung

Riickkehrgeschwindigkeit
Index-Nummer

Bewegungszeit
Drehrichtung

Stoppverfahren
Bremse

Verzégerungs-Timer
M-Code

Programm-Nr. (0 bis 999)
1. Ursprung

2. Index

1.UZS

2. GGUzZs

(1,0 bis 20,0) U/min

(1 bis 255)

[0,01 bis 100] Sekunden
1. UZs

2. GGUZS

1. Wartevorgang starten
2. Haltezeit

1. Verwendet

2. Frei

[0,01 bis 99,99] Sekunden
1. M-Code

2. Indizierungsposition

m Anpassung des Direktantriebs (Diese Funktion gilt nur fir AX9000TS)
Die mit der auto. Tuning-Funktion des Direktantriebs angepasste Verstéarkung.

| Verwendungsbeispiele

Versuchen Sie den
Direktantrieb zu
bedienen.

Erstellen Sie ein
Programm und
speichern Sie es im
Direktantrieb.

Starten Sie ein
im Direktantrieb
gespeichertes
Programm.

Verwenden Sie
Merkmale jeder
Nockenkurve.

Bestatigen Sie einen
ein-/ausgeschalteten
1/0.

j Bearbeitungsmodus

Es sind zwolf Arten von
Programmbeispielen wahlbar,
probieren Sie diese daher wahrend
der Anpassung aus.

j Bearbeitungsmodus

Die Programme werden in
einfachen Schritten eingegeben und
gespeichert.

3 Betriebsart

Die Programme kdonnen problemlos
liber die zugewiesene Programm-Nr.
gestartet werden.

j Parametermodus

Es koénnen fiinf Arten von
Nockenkurven ausgewdhlt werden.
Antriebe, die Merkmale jeder Art
verwenden, werden mit einem
Tastendruck verwirklicht.

j Anzeigemodus

Der Zustand eines 1/0 kann angezeigt
werden.

HOZLOXY
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Zugehorige Teile-Modell-Nr.-Liste des Direktantriebs

@® Zugehorige Teile
Teilebezeichnung Modell Serie
PC-Kommunikationskabel (DOS/V) AX-Serie AX-RS232C-9P

(Hinweis) Dieses Kabel ist nicht mit Reglern vom Typ C und élteren Modellen (schwarze Regler) kompatibel. Wenden Sie sich
an unsere Vertriebsmitarbeiter, wenn Sie sie fiir diese Regler verwenden méchten.

@ Befestigungsflansch
Teilebezeichnung Modell Serie
Befestigungsflansch AX-Serie (Hinweis 1) AX-AX****-BASE-* (Hinweis 2)

(Hinweis 1) Der Befestigungsflansch ist nicht mit AX4009T kompatibel.
(Hinweis 2) Wenden Sie sich fiir die Model-Nr. des Befestigungsflansches an unsere Vertriebsmitarbeiter.

@ Rauschfilter

Teilebezeichnung Modell Serie
Rauschfilter fiir die Stromversorgung (dreiphasig 10 A) AX-Serie AX-NSF-3SUP-EF10-ER-6
Rauschfilter fiir die Stromversorgung (einphasig 15 A) AX-Serie AX-NSF-NF2015A-0OD
Uberspannungsschutz AX-Serie AX-NSF-RAV-781BXZ-4
Ferritkern fiir das Motorkabel AX-Serie AX-NSF-RC5060

(Hinweis 1) Teile dieser Seite sind Listen der Teile, die Sie kaufen konnen.

(Hinweis 2) Die Teile unten und die Uberstrom-/Kurzschlussschutz-Komponenten sind erforderlich, um der CE-
Kennzeichnung zu entsprechen. Der Regler muss auBerdem innerhalb des Schaltbretts angebracht werden.
Beziehen Sie sich fiir die Installation auf das Handbuch oder die technischen Dokumente fiir den Absodex der AX-

Serie vom Typ TS/TH.

41 CKD




AX -Serie

Technische Erklarungen

Erklarung der technischen Begriffe

Indexierungsgenauigkeit

Beispiel fiir die Messung der Indexierungsgenauigkeit
Die Indexierungsgenauigkeit des Absodex ist der Abstand

zwischen der vom NC-Programm festgelegten Zielposition
und der tatsachlichen Position.

Diese Zielposition ist der Winkel (Sek.) von der
Standardstation aus (Riickkehr zur Ausgangsposition)

Die Genauigkeit wird wie rechts abgebildet von der
Zielposition und dem Restbetrag des tatséchlichen
Ergebnisses mit dem kleinsten und groRten Wert berechnet.
Der Winkel wird mit einem hochprazisen Encoder gemessen.

Referenzstation

Wiederholgenauigkeit

Die Wiederhohlgenauigkeit ist die als Winkel dargestellte
(Sek.) maximale Verteilung, wenn wiederholt auf der
festgelegten Zielposition unter den gleichen Bedingungen
gestoppt wird.

Die erforderliche Genauigkeit oder die Indizierung wird u.U.
wiederholt, abhéngig von den Eigenschaften der Maschine.

Messposition | Messung

* Sekunden (Sek.) = Einheit, die den Winkel in Grad, 1 0

Minuten und Sekunden ausdriickt. 1 Grad=60 < +5 >

Minuten=3600 Sekunden 10°

-27”
-1 8”
_7”

Indexierungsgenauigkeit

116
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Anwendungen (1)
Bewegungsspezifikationen 1 (Betrieb der Indexeinheit)

90°
/\In 0,5 Sekunden bewegen
/ . N

Bewegungsspezifikationen
@4 Indexe (jeder Index gleich 90°)
@®Bewegungszeit 0,5 Sekunden

@ Indizierung einmal gegen den Uhrzeigersinn, jedes Mal,

wenn ein Startsignal vom PLC ausgegeben wird.

Programmbeispiel
Hauptprogramm
O1; Programm Nr. ,1“ verwenden.
G11; Zeit (Sek.) in der NC-Code F-Einheit einstellen.
G101A4; Eine Drehung in 4 Teile aufteilen.
G91.1; Die Stufenabmessungen einstellen.
AQFQ.5; In 0,5 Sek. zur néchsten Indexstation bewegen.
N1MO; Warten auf das Startsignal von Steuerung.
A-1FQ.5; Einen Index in 0,5 Sek. bewegen.
J1; Springen zur Block-Nr. 1.
M30; Programmende

(Hinweis) Wird Teaching Note verwendet, wird 01 automatisch durch die Eingabe der Programm-Nr. 1 konfiguriert.

Beispiel des PLC-Betriebssignals

Anfangsverfahren: wird nur einmal am Anfang durchgefiihrt

Verfahrensbezeichnung| 1/0-Signalbezeichnung PLC-Ausgang PLC-Eingang Anmerkungen
(1) Programm-Nr.-Auswahl | - Nr.-Auswahl 0-Bit —! Programm-Nr. 1 wahlen (Wahlen Sie die
- Nr.-Auswahl 1-Bit Programm-Nr., die Sie verwenden werden.
- Nr.-Auswahl 2-Bit Die Programm-Nr. 1 wurde nur als Beispiel
- Nr.-Auswahl 3-Bit gewahlt.)
- Nr-Einstellung der ersten Stelle
(2) Riickkehrverfahren | - Startsignal Riickkehr abgeschlossen durch Signal der
- Signal Positonierung abgeschlossen abgeschlossenen Positionierung
. I L
- Ausgang Starteingang wartet
Indizierungsverfahren: wird bei jeder Indizierung durchgefiihrt
Verfahrensbezeichnung| I/O-Signalbezeichnung PLC-Ausgang PLC-Eingang Anmerkungen
. 1
(3) Index - Startsignal Indizierung abgeschlossen durch Signal
+ Signal Positionierung abgeschlossen der abgeschlossenen Positionierung
. I
- Ausgang Starteingang wartet

(Hinweis) Die Programmwahl und die Startsignal-Eingabe miissen ausgefiihrt werden, wenn das Standby-Signal eingeschaltet ist.

CKD
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Anwendungen (2)

Bewegungsspezifikationen 2 (Betrieb der Oszillatoreinheit)

Bewegungsspezifikationen

@ Wiederholen Sie -45°—45° jedes Mal, wenn ein Startsignal ~

von der Steuerung ausgegeben wird.
@Bewegungszeit 0,7 Sekunden

@Betatigen Sie beim Stoppen die Bremsen. (Hinweis 1)
@ Aktivieren Sie den Eingang fir das Not-Aus. (Hinweis 2)

_45 /

Direktantrieb

Programmbeispiel
Hauptprogramm
‘ 62; Verwenden der Programm Nr. ,,2°.
G105; Die Einheit A des NC-Codes ist auf den Winkel (°) eingestellt.
G11; Die Einheit F des NC-Codes ist auf die Zeit (Sek.) eingestellt.
G90; Die absoluten Abmessungen einstellen.

N1M69;

A45F0.7;

M68;

M69;

A-45F0.7;

M68;

MQ;

Jile

M30;

|

¥
|
e
|
|

B

Bremsfreigabe

In 0,7 Sekunden zu 45° bewegen.

Bremsbetrieb

Warten auf den Starteingang von der Steuerung.
Bremsfreigabe

In -0,7 Sekunden zu 45° bewegen.
Bremsbetrieb

Warten auf den Starteingang von der Steuerung.
Springen zur Block-Nr. 1

Programmende

Hinweis 1: Verwenden Sie den Direktantrieb mit Bremsen.

Wenn Sie das Modell mit optionalen Magnetbremsen verwenden, beziehen Sie sich auf den
Abschnitt ,Verwendung der Magnetbremsen®.

Hinweis 2: Wird ein Not-Aus wahrend des Bremsvorgangs eingegeben, bleiben die Bremsen auch nach

der Zuriicksetzung des Not-Aus aktiviert.

Wird erneut ein Startsignal ohne Auswahl einer Programm-Nr. eingegeben, geben Sie

zunachst das Eingangssignal nach der Zuriicksetzung und der Freigabe der Bremsen mit dem
Eingang zum L&sen der Bremse ein.

Eingang zum Ldsen der Bremse _l I—

Starteingang

1 /

100 ms und mehr ‘

e

Ausgang Positionierung abgeschlossen | |

CKD
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Auswabhlhilfe (1)

Auswabhlhilfe
Einheit der Elemente der Betriebsbedingung und 3. Lastmoment
Symbole
Tragheitsmoment  (kg/m?) J a) Das maximale Lastmoment wird mit der folgenden Formel erlangt.
Bewegungswinkel (°) 1] wetT
Bewegungszeit (s) t1 Tm=[Ams(J+Ju)* + Tr + Tw)/fc + Tur
Taktzeit (s) to , e
Lastreibmoment _ (Nm) Tr b) Der effektive Wert des Lastmoments wird mit der folgenden Formel erlangt.
Arbeitsdrehmoment (Nm) Tw » ot
Nockenkurve Auswahl aus (MS, MC, MT, TR) Trms= /g' (r/Am/ (J + Ju)/ 180, tre *fc

1. Tragheitsmoment

Vm Am r liegt hier unterhalb des Tabellenwertes.

Berechnen Sie das Tragheitsmoment und wahlen Sie vorlaufig Nockenkurve Vi Am r

einen Antrieb aus, der das Tragheitsmoment handhaben kann. MS 1,76 5,53 0,707
MC 1,28 8,01 0,500
MT 2,00 4,89 0,866

| 2. Drehgeschwindigkeit | R 218 617 0773

Die Nenndrehzahl Nmax wird mit dem Bewegungswinkel Ju Twe f Ia_l_jtet ‘_Nle folgt. .

w(°) und der Bewegungszeit ti(s) erlangt. Jm : Tra_gheltsmoment _Antrlebswelle (kg/m2)

Wy . Tvwr : Reibmoment-Antriebswelle (Nm)
Nemax. = Vm/ﬁ (U/min) fc : Auslastungsfaktor (fc = 1,5 bei normaler
Verwendung)

Vm ist eine Konstante, die durch die Nockenkurve bestimmt wird.

Bestatigen Sie, dass Nmax nicht die festgelegte
Nenndrehzahl des Antriebs libersteigt.

(Vorsichtshinweise)

Die tatsachliche Bewegungszeit ist die Befehlsbewegungszeit
des Direktantriebs plus die Einstellung.

Geschwindigkeit S

Zeit
Direktbewegungszeit des Direktantriebs .
" Absetzzeit

-

Tatsachliche Bewegungszeit

Die Absetzzeit unterscheidet sich basierend auf den Arbeitsbedingungen, sie liegt aber
normalerweise zwischen 0,025 und 0,2 s.

Die Bewegungszeit t1, die fiir die Auswahl des Modells verwendet wird, sollte die
Befehlshewegungszeit des Direktantriebs sein. Die Befehlshewegungszeit des Direktantriebs
wird auerdem fiir das Setzen der Bewegungszeit im NC-Programm verwendet.

Hinweis: Das Reibungsmoment wirkt an der Abtriebswelle aufgrund
der Lager oder Gleitflache oder einer anderen Reibung. Das
Reibungsmoment wird mit einer relationalen Formel berechnet.

Tf =y, Ff und Rf (Nm)
Ff = meltg
M : Reibungskoeffizient
Rollwiderstand Gleitreibung
M = 0,03 bis 0,05 p =0,1bis 0,3

Ff : Kraft die auf der Gleitfldche oder den Lagern wirkt (N)

Rf : Durchschnitts-Reibradius (m)

m : Gewicht (kg)

g : Gravitationsbeschleunigung (m/s2)

CKD

Wenn der vorlaufig ausgewéahlte Antrieb nicht eine
der folgenden Bedingungen erfiillt, vergroBern Sie die
GroRe des Antriebs und berechnen Sie neu.

Maximales Lastmoment < Maximales Ausgangsdrehmoment
Effektiver Wert des Lastmoments < Nenndrehmoment

Hinweis) Das max. Drehmoment ist bei Hochgeschwindigkeits-Drehungen begrenzt.
Uberprﬁfen Sie mit der Modellwahlsoftware, wenn Sie den Antrieb bei
diesen Geschwindigkeitsbereichen verwenden.

(Hinweis) Das Arbeits-Drehmoment driickt mit einem Drehmomentwert die
externe Last usw. aus, die an der Abtriebswelle als Last wirkt.

Das Arbeitsdrehmoment wird mit der folgenden Formel berechnet:
Tw=FwxRw(Nm)

Fw(N) : Fiir die Arbeit erforderliche Kraft
Rw(m) : Radius fiir die Arbeit
(Beispiel)

Bei der horizontalen Einstellung der Abtriebswelle sind das
Tischwerkstiick und die Spannvorrichtungen das Arbeitsdrehmoment.




4. Regenerativer elektrischer Strom

Verwenden Sie die vereinfachte Formel unten, um
den regenerativen Strom zu berechnen und um zu
bestimmen, ob er genutzt werden kann.

@ AX9000TS-Regler

Der Regler vom Typ AX9000TS hat keinen regenerativen
Widerstand. Achten Sie darauf, dass die regenerative
Energie, die mit der folgenden vereinfachten Formel
berechnet wurde, nicht die mit dem Kondensator
wiederaufladbare Energie Ubersteigt (Tabelle unten).

E- (Vm'qm'r )2. (J+Jw) W)

t1+180 2
Strom.v?rsc.)rgung Max. .zulasmge. Anmerkungen
spezifikationen | regenerative Energie (J)
200V 17.2 Wert, wenn der Hauptstrom
Wechselstrom mit 200 V Wechselstrom lauft
100V 17.2 Wert, wenn der Hauptstrom
Wechselstrom (-J1) mit 100 V Wechselstrom lauft

Wenden Sie sich an CKD, wenn diese Bedingungen
nicht erfillt werden.

@ Fiir den AX9000TH-Regler

Fiir den AX9000TH gibt es eine Einschrankung des

regenerativen Stroms aufgrund des Stromverbauchs

des regenerativen Widerstands.

Berechnen Sie mit der untenstehenden vereinfachten

Formel.

We (Vm-qJ-Tr )2' (J+Jm)
t1+180 2¢to

(W)

W= 40

Wird diese Bedingung nicht erfiillt, iberpriifen Sie die
Betriebs- und Lastbedingungen.

AX -Serie

Auswabhlhilfe (1)

CKD
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Auswabhlhilfe (1)

(Arbeitsbedingungen)

(Betriebsbedingungen)

Tischradius :R=0,4(m) Bewegungswinkel : w=90(°)
Tischgewicht : Wt =79 (kg) Bewegungszeit : $1=0,8 (s)
Vorrichtungsradius der Drehung : Re = 0,325 (m) Taktzeit : to=4 (s)
Vorrichtungsgewicht : Wj =10 (kg/Stk.) Lastreibmoment : TF=0 (Nm)
(EinschlieBlich Werkstiickgewicht) Arbeitsdrshmoment : Tw = 0 (Nm)
Vorrichtungsanzahl :N=4 Reibmoment- : Twr(Nm)
Antriebswelle Folgt den Spezifikationen fiir den Antrieb
Nockenkurve : MS (modifizierter Sinus)
SCHRITT 1 2) Tisch s WeR2_ 79042 g 5 (kgem?)
Berechnung des b) Vorrichtung und Werkstiick J2 = N x Wj x Re2 =4 x 10 x 0,3252 = 4,225 (kg-m?)
Tragheitsmoments
c) Gesamtsumme des Trégheitsmoments J = J1+J2=6,32+4,225=10,545 (kgem?)

AN

SCHRITT 2
Nenndrehzahl ~/

90

Vm/y
=1,76
*T6x0.8

Bt

Nemax. = 33 (U/min)

Bestéatigen Sie, dass Nmax nicht die Nenndrehzahl des Direktantriebs Ubersteigt.

AN y

SCHRITT 3
Lastmoment /

Berechnen Sie das kleinste Modell, dass das Tragheitsmoment aushalten kann.

Das zulassige Tragheitsmoment des AX betrégt 18,0 (kgem?) oder mehr, daher ist diese Last zulassig.

Max. Lastmoment
LIJ.

T
Tm = [Am'(J"'JM)'W

+Tr+Tw]efc+Tur

= [5,53%(10,545+0,326) x +0+0]x1,5+10

m

180%0,82
=231,3 (N*m)

Effektives Lastmoment

Yetr
180¢t12

Trms= / % o[reAme(J+Jm)e ofC]2+(Teofo+ Twefc+Twe)?

0.8 0xTT
Trms=/TX[O,707><5,53X10,871Xmﬂ ,5%+(0%1,5+0x1,5+10)?
=70,7 (N°m)
AN s
SCHRITT 4 we [V ), (e
- 12180 ) 2+to
Regenerativer _(1,76xgoxn) 10871 _g o oy
elektrischer Strom “\osaso | T 2 0B W
W 240 (W)
AN s

SCHRITT 5
Auswahlhiffe /

Uberpriifen Sie, ob der ausgewahlte AX4300Z verwendet werden kann.

Gesamtsumme des Lastmoments der Tragheit 10,545 2180 (kgem?2)
Nenndrehzahl 332100 (U/min)
Max. Lastmoment 231,32300 (Nm)
Effektives Lastmoment 70,72100 (Nm)
Regenerativer elektrischer Strom 16,23 240 (w)

Daher kann der AX4300T verwendet werden.

CKD




Fur die Auswabhlhilfe der ,,MC2-Kurve*

AX -Serie

Auswabhlhilfe (2)

Wenn die ,kontinuierliche Drehung* ausgewahlt wird

Was ist die MC2-Kurve? |

| Kontinuierliche Drehung |

Die MC2-Kurve hat die gleiche konstante Geschwindigkeit bei der Bewegung
wie die MC-Kurve (Bogenrampe), durch die Einstellung der Beschleunigungs-/
Abbremszeit wird jedoch die konstante Geschwindigkeit frei eingestellt.

Bei der MC-Kurve (allgemeine Bezeichnung: MCV50) betragt der konstante

Geschwindigkeitsteil 50%.

Hinweis:Die Beschleunigungs-/Abbremszeit ist auf die Hélfte
der Bewegungszeit oder weniger eingestellt. Wenn die
Beschleunigungs-/Abbremszeiteinstellung die Halfte der
Bewegungszeit iibersteigt, wird die Nockenkurve automatisch
zu einer MS-Kurve (modifizierte Sinuskurve) geandert.

In dem Beispiel ist die Beschleunigungs-/Abbremszeit (ta) auf 0,5 Sek. fiir

die Bewegungszeit (t1): 4 Sek. eingestellt, ein Geschwindigkeitsmuster,

das die konstante Geschwindigkeit auf 75% einstellt, wird erzeugt.

Kontinuierliche Drehung

1. Kontinuierliche Drehung : Dreht kontinuierlich bei einer festgelegten Geschwindigkeit, bis

das Stoppsignal fiir die kontinuierliche Drehung eingegeben wird.

2. Stopp der gleichen : Wenn diese Option zusammen mit der gleichen

Indizierungsposition  Divisionsfestsetzung verwendet wird, wird an einer
gleichen Teilung angehalten, wenn das Stoppsignal
der kontinuierlichen Drehung eingegeben wird.

: Wenn diese Option zusammen mit der gleichen
Divisionsfestsetzung verwendet wird, wird der Zeitausgabe-
Impuls wahrend der Drehung an der gleichen Teilung ausgegeben.

In dem Beispiel beschleunigt die Welle bei der Beschleunigungszeit: ta auf

die festgelegte Geschwindigkeit: N, und wenn ein kontinuierlicher Drehstopp

eingegeben wird, wird bei der Abbremszeit: td gestoppt.

3. Timerausgang

(t0)
B 4(t1) .
0,5(ta) 0,5(ta)
Konstanter Geschwindigkeitsteil (75%) \j
MC2

t0

A

t1

X
A/

N_,
(! \/

Kontinuierliche

| Auswabhlhilfe |

| Auswahlhilfe

Bei der MC2-Kurve wird das Modell mit der folgenden
Formel ausgewabhlt:

Bewegungswinkel Ty (°)
Taktzeit : to(s)
Bewegungszeit Pt (s)

Beschleunigungs- oder Abbremszeit : ta (s)
Lastmoment der Tragheit : J (kgeltm?2)
Tragheitsmoment Antriebswelle : Jm (kgeltm?2)

Reibungsmoment : Tf (Nm)
Arbeitsdrehmoment : Tw (Nm)
Reibmoment-Antriebswelle : Tmr (Nm)

Nenndrehzahl: N max. (U/min)

W

Ne =
MaX- = 75 (t-0,863ta)

Lastmoment (max.): Tm (Nm)

. <1_ t1-2ta > -
/ ¥\ t-0.863ta

Tm = |5,53 (J + JM) 0. ta0

+Tf+TW |« fc + TMF

Lastmoment (effektiv): Trms (Nm)

W'<1' ti-2ta > 2

2a 1+-0,863ta 2
. + ————————«fc| +((Tf+ +

o 391 (J+JImy 720,122 fc| + ((Tf + Tw)ffc + TMF)

Trms =

Wahlen Sie fiir die kontinuierliche Drehung das Modell mit der folgenden Formel.

Drehgeschwindigkeit : N (U/min)
Taktzeit : to(s)
Beschleunigungsstunde : ta(s)
Abbremszeit : td (s)
Tragheitsmoment : J (kgeltm?)
Tragheitsmoment Antriebswelle : Jm (kgeltm2)
Reibungsmoment : Tf (Nm)
Arbeitsdrehmoment : Tw (Nm)
Reibmoment-Antriebswelle : Tmr (Nm)

Nenndrehzahl: N max (U/min) (Hinweis 1)
N max. =N

Lastmoment (max.): Tm (Nm)

6.82Ntarm

= +
Tm [5,53@1 W 50 a2

+ Tf + TW}'fC"‘TMF

Lastmoment (effektiv): Trms (Nm)

2a 6,82N/ta/m 2 2
= | ) ————— + + +
Trms / Y [3,91 (J+ du)/ 720, ta2 fc] ((Tf + Tw)/fc + Twe)
Die obige Formel gilt fiir tastd. Wenn ta>TD, dann
ersetzen Sie ta mit td und wahlen Sie aus.

Hinweis 1) Die Nenndrehzahl ist wahrend der
kontinuierlichen Drehung begrenzt. Verwenden Sie sie
entsprechend den Antriebs-

spezifikationen.
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Auswabhlhilfe (2)
Formel des Tragheitsmoments

( m : Gewicht des Objekts (kg))

@ A Wenn der Drehmittelpunkt die eigene Welle ist @ B Wenn der Drehmitielpunkt von der eigenen Welle abweicht
1. Kreisformige Scheibe‘ Drehachse 1. Beliebige Form (gut wenn klein)
(Zylinder) FL> Drehachse
[ = mR*?
) Re . 1= mRe?
m |
i
2. Hohle kreisférmige Scheibe (Hohlzylinder) 2 Krelsférrlgige Scr;?eibe (Zylinder)
R | e (R,
| \ . I= m|\+ Re
L r ‘ 2
| m(R*+ r?) |
EED I —
v 3. Hohle kreisférmige Scheibe
3. Direkte hexagonale Seite des Abschlussgehduses (Hohlzyllr;ger) Re R4 p2
T "=m< 2r+R62>
//\/ _ m ( 32+ bz) i
N ENCEO)
4. Ring v |
R 4. Direkte hexagonale Seite ‘des Abschlussgehduses
m | (A4R*+3r7) ‘I— (a + bz s Re )
4 ‘ 12
r |
2 *
5. Zylinder ! 6 i
(BR?*+ P) ‘
‘ SEP: | 3R P
é ‘ m( + Re 2)
\ |
% |
6. Hohlzylinder o R+ r24/713)
- 2 2
4 6. HohIzyllnd = m M Re2>
R 1 | 4
r |
@ Fiir den Forderer
m m: m 1 : Kettengewicht I=(ma m.+ ma+ T4y .R2
% jiH m 2 : Gesamtgewicht des Werkstiicks (mct met ma+ =57)
A R B ms ; Gesamtgewicht der Spannvorrichtung (Palette)
> _- M 4 : Kettenrad A (Antrieb) + B Gesamtgewicht
| | R : Antriebsseitiger Kettenradradius
4 — \—‘/ — 4
mi




Spezifikations-Kontrollblatt der Auswahlhilfe fur den Direktantrieb
Tisch-Direktantrieb

(Hinweis) Wenden Sie sich fiir Kettenantriebe und Zahnradgetriebe an CKD.

Ihr Firmenname | Ihr Name |
Abteilung
TEL | x|

m Betriebsbedingungen

1. Index 2. Oszillator

Bewegungszeit t1 (Sek.)
Taktzeit t0 (Sek.) |
(Hinweis) Die Indexzeit ist die Bewegungszeit + Absetzzeit.

| |

Bewegungswinkel ¥ (°) | |
| |

|

oder Anzahl der Indexe |:|

Taktzeit=Bewegungszeit + Verweilzeit

Die Absetzzeit unterscheidet sich entsprechend den Arbeitsbedingungen, sie liegt aber normalerweise zwischen 0,05 und 0,2 s.

m Lastbedingungen

Tisch

Material 1. Stahl 2. Aluminium
Stellung Dt (mm)
Scheibendicke ht (mm)
Gewicht m1 (kg)

Werkstiick

Anzahl nw (Stk.) | |
Max. Gewicht mw (kg/Stk.) | |
Installationsmitte Dp (mm) | |

Werkstickhalter
Anzahl np (Stk.) | |
Max. Gewicht mp (kg/Stk.) | |

Sonstiges
Installationsstellung
1. Horizontal (Abb. 2) 2. Vertikal (Abb. 3) | |

Externe Last

1.NEIN/2. JA | |

(Hinweis) Eine Last, die aufgrund der Gravitation von der vertikalen Installation
verrutscht ist, externe Last, die durch Dichtungsarbeiten verursacht wurde.

Drehtellerunterstiitzung

1. NEIN/2. JA | |
Reibungskoeffizient | |
Arbeitsradius Rf (mm) | |

Geratefestigkeit

1. Hoch 2. Gering (Hinweis) | |

(Hinweis) Bgi der Verwendung einer Kerbverzahnung, wenn die Einhet nicht direkt am Gerat (Abb. 4) befestiot
werden kann, wenn ein Mechanismus wie eine Aufspannvorrichtung am Tisch vorhanden st.

Verlangerung mit Tischwelle

1. NEIN /2. JA (Abb. 5) | |

Antriebsbewegung

1.NEIN /2. JA | |

(Hinweis) Wenn ein Antrieb am X-Y-Tisch oder einem
vertikalen Mechanismus usw. montiert ist, und der
montierte Antrieb sich bewegt.

(Hinweis) Wird 2 fiir einen Artikel ausgewéhlt, wenden Sie sich an CKD.

Dp N Werkstiick
Werkstiickhalter
3 R : — y
Rf
% A
(Abb. 1) Lastbedingungen
7
— 7
g
%
7
A A, /
Z

(Abb. 2) Installationsstellung: Horizontal (Abb. 3) Installationsstellung: Vertikal

| —

A A
Verlangerung durch (Abb. 5) Welle verursacht

(Hinweis) Der Systemberblick und die Referenzzeichnungen sollten filr eine optimale

Modellauswahl beigefiigt sein.
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