INTELIGENCE V POHYBU

POLOHOVAC|  peitizns
SYSTEMY

LINEARNI OSY

WWW.HIWIN.CZ



POLOHOVACI SYSTEMY

LINEARNI OSY

Linearni motory 3 5
Linearni polohovaci osy 7 2 1
KFizové stoly 2 3 2 7
Systémy polohovacich os 2 9 3 3
Prislusenstvi 34 3 9
Servomotory a krokové motory 40 47
Frekvencni ménice - fizeni 49 5 7
Zadani pro LM systém 59 6 2

05

WWW.HIWIN.CZ




INTELIGENCE V POHYBU

HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systemy
Linearni motory

Uvod

Linedrni motor pracuje na induknim principu stejné jako klasicky rotacni servomotor, ale rozvinuty do roviny. Diky tomuto uspofadani umoZiiuje pfimacary pohyb bez zprostedku-
jiciho prevodu mechanickym komponentem.

Magnety ( stfidavé severni a jizni pél )

Prechod od rotoru a statoru

Sekundamni dil Primarni dil
(magneticka (aktivni
draha) cast LM)

Magnety ( stfidavé severni a jizni pol )

Fyzika(ni princip linedrniho motoru

Statorem je u linedrnich motord oznacovan primarni dil a rotorem sekundarni dil. Primérni €ast je tvofena stejné jako u klasickych stroji feromagnetickym svazkem sloZenym
7 elektrotechnickych plechi a trojfazového vinuti ulozeného v jeho drazkach. Proti primarnimu dilu je konstrukéné uspofadéna sekundami ¢ést tvofend permanentnimi magnety,
které jsou nalepené na ocelové podlozce a zalité v pryskyfici. Pokud pfivedeme do primarni ¢asti (jezdec) fidici proud, vznikne magnetické pole mezi obéma castmi a dojde k pohybu
jezdce. Urovni proudu méizeme ovldat rychlost a silu pohybu. Sekundarni dil (magneticka draha) tvoF ve vétsing uspoFadani delsi €ast stroje, kterou lze podle prani zakaznika
sestavovat do urGitych délek. 0 Easti, ktera se ma pohybovat, rozhoduje konstrukéni uspofadani. V naprosté vétsing konstrukci se pohybuje primarni ¢ast (jezdec) po draze tvofené
libovolnym poctem sekundarnich dild. Firma HIWIN v sou¢asné dobé vyrabi sekundarni dily v segmentech o délkach 128, 192, 320 mm, které mohou byt libovolné kombinovany
do pozadované délky (zdvihu) polohovaci jednotky.

Linearni pifimy pohon Linearni nepfimy pohon

( linedrni motor ) { motor — kul. Sroub — vedeni )
Linearni méfici pravitko

~—

Linearni motor Kuflékovjfémub

\

Motor
Srovndni linedrni motor a klasicky pahon

Zakladni filosofii firmy HIWIN je dodévat zakaznikovy komplexni feSeni Linedrniho pohonu. Z jednotlivych typd motord (LMC, LMS, LMF) jsou piesné podle zikaznikovych pozadavkil
skladany jednotlivé linedrni osy. Provedeni os maZe byt s Gplnym zakrytovénim nebo bez zakrytovani. Podle specifikace aplikace je mozné linedrni osu kompletovat do rovinné (x-y,
¥-2,y-7) i prostorové (x-y-z) varianty usporadani. Kompletni lineérni pohon se pak sklada z daného typu linearni osy s pozadovanymi mechanickymi vlastnostmi a vhodnym typem
odméFovaciho systému spliujici dynamické i presnostni pozadavky zakaznika. V posledni dobé jsme se rozhodli rozSifit nasi nabidku o kompletni feSeni portdlovych stavebnicovych
systémi, osazenych v podélné i pficné ose linearnimi motory. V soucasné dobé jsme schopni nabidnout portalové systémy s rliznou variabilitou zdvihd. Zakladni stavebni fada
portéld (3itka - osa Y) je 1ma 2m. Pojezd hlavni osy X miize byt az 6 m v jednom celku. Ve specidlnich pripadech jsme schopni celou konstrukci prizpisobit poZadavkiim zdkaznika.
Pojezdové moduly s vedenim a linedrnimi motory je mozné na prani zakryt krycimi plechy nebo skladanymi méchy. Celé zafizeni mizeme také dodat vetné Fidiciho systému SIE-
MENS (SIMOTION, SINUMERIK). Takto koncipované systémy mohou byt pouZity jako zéklad riiznjch zafizeni (Fezaci plotry, méfici stanice, gravirovaci stroje, manipulacni linky atd.)
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Polohovaci systéemy

Linearni motory
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Produkty

Komponenty linearnich motori

O0OO0OO0O

3-fazové synchronni
vzduchové / vodni chlazeni
teplotni ochrana

rlizné délky segment magneti
mozné provedeni bez koogingu

Kompletni polohovaci osy

O0O0OO0O0O0O0O0OO0OO0OO

provedeni dle poZadavku zdkaznika

rizné typy a velikosti linearnich motord
rlizné stavebni délky a Sitky

magnetické / optické odméFovani
koncové spinate + 1x referen¢ni indukéni
energeticky fetézec dle pozadavku

rizné varianty krytovani

mechanickeé / pruzinové dorazy

linearni vedeni fady HG

moznost bezpecnostni pneumaticke brzdy
provedeni horizontalni / vertikalni

KFiZové stoly

O0O0O0O0O0OO0O0

provedeni dle pozadavku zdkaznika

mozna kombinace riiznych velikosti linearniho motoru
véetné energetickych fetézcl

magneticke / optické odméFovani

pouZity material hlinik / ocel

krytovéni méchem, plechem, teleskopické

linearni vedeni HG

moznost bezpecnostni pneumatické brzdy

Portalové GANTRY systémy

O0O0O0O0O0O

provedeni dle poZadavku zakaznika

délend konstrukce nosného ramu

mozné provedeni véetné Z-osy

magnetickeé / optické odméFovani

véetné energetickych fetézcl a kabeld

rizné varianty krytovani

moznost dodéni jako celku vietné fidiciho systému (SIEMENS, ACS MOTION)
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Polohovaci systéemy .
Linearni motory N

Komponenty

Rada LMC
Rada LMC je urcena pro lehti aplikace se zatiZenim do Fpmax=1656 N ($pickové sila) a je vhodna pro synchronizace pohonu s externim
zafizenim (infrakamera, laser, ...). Motor se skldd z nekovové primarni &dsti (jezdec) s trojfazovym vinutim a sekundarni ¢asti (magnetickd
dréha) tvofené permanentnimi magnety. Diky nekovové primdrni ¢4sti je motor velice lehky a vhodny pro dynamickeé aplikace. Provedeni
LMC nevykazuje efekt koogingu.

Zakladni vlastnosti

O Rizné velikosti motord O Trvaly proud lcmax= 3,25 Aeff
O pickovasila (pro 1s) Fpmax = 1656 N O Délky segmentdi statoru Ls = 128, 192, 320 mm
O Spitkovy proud (pro 1s) Ipmax= 9,75 Aeff O Velmi pruzny stinény napajeci kabel
O Trvaldsila Femax= 552N
1656
= 1600
3-fdzové vinuti =
Z 600 12004 W Zpickové sila
o trvala sila
W 3pickovasila
400 trvalé sila 800 1
2001 4007

IMCAZ LMCA3 LMCA¢ LMCAG LMCAS LMCB3 LMCB4 LMCBS LMCB6 LMCB7 LMCBB LMCBA LMCC7 LMCC8 LMCD4 LMCD6 LMCDB LMCDA LMCEA LMCEG LMCEG LMCEA LMCEC

typ linedrniho motoru typ linearniho motoru

" ioafwosfooeduvcslvcs s wess v oo oo oo s sz

ﬁg';::l‘l’ﬂ:'[‘;fv 90 125 160 180 215 160 250 320 400 470 520 650 610 700 393 591 786 987 552 828 1104 1380 1656

TrvaldsilaF,

[9Fi 100°C] IN] 30 7 55 60 70 55 85 110 135 160 175 220 205 240 131 197 262 328 184 276 368 460 552

Rada LMS

Linedrni motory série LMS se skladaji z primarni ¢ésti (jezdec) tvorené elektrotechnickymi plechy s civkami a sekundarni ésti (magnetickd
dréha). 3-fazové synchronni motory LMS vynikaji velkou hustotou sil a tim jsou vhodné pro vétsi zatizeni. Vhodné pouZiti pro balici, fezaci
stroje, plotry, manipuldtory atd.

Zakladni vlastnosti
Rizné velikosti motor(
Spigkova sila (pro 1s) Fpmax = 3000 N
Spickovy proud (pro 1s) Ipmax= 27.3 Aeff 2000,
Trvald sila Femax= 1160 N trvalasila
Trvaly proud lcmax= 8,5 Aeff
Délky segmenti statoru

=128,192, 320mm
Velmi pruzny stinény napajeci kabel
3-fazoveé vinuti, vyhovujici pro
stejnosmeérné napéti do 600 VDC O ety s s sy s s ks

typ linearniho motoru

L | s wswr] sl sy uwsar | uwsan ] s | s ] uwssr [ uwse ] uwser | uwsen |

3000

3000+

Sila [N]

OO0OO0OO0O0O

1000

(o)}

Spickové sila F, po dobu 15 [N] 1080 1500 1500 2040 2040 2400 2400 3000 3000
TrvaldsilaF, [prl 100°C) [N] 22[] 260 270 415 580 580 790 790 950 950 1160 1160
Magneticka sila [N] 805 1221 1350 2036 2850 2850 4071 4071 4885 4885 5700 5700
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Kompaktni polohovaci jednotky
s linedrnimi motory, kulickovymi
srouby. Moduly je mozné dodat
v rlznych provedenich a stupni
vybaveni pouzitych komponent tak,
aby bylo mozné vyhovét rdznym
pozadavkim na aplikace. Soucasti
moduld je zakladni mechanicky nos-
nik, linearni vedeni, zpétna vazba

odmeérovani.
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada LMU160 / modul s linearnim motorem

Linedrni osy Fady LMU160 s linedrnim motorem jsou urceny pro béZné aplikace, kde velice vyhodné nahrazuji i stavajici feSeni pohanéné mechanickymi prevody, jako kulickové
$rouby, femeny a jiné. Vysokou dynamiku a spolehlivost zajistuji linedrni motor Fady LMS, s maximalni rychlosti 4 m/s a zrychlenim aZ 56, a integrované dvojité kulickové vedeni
fady HG15. OdméFovani polohy pomoci magnetického inkrementdlniho nebo absolutniho odméfovaciho systému, je moZné pro ndrotnéjsi aplikace na presnost nahradit aptickym,
kde vysledna presnost miize byt az 0,002 mm. Maximalni délka osy je bm, v pFipadé vétsich délek je osa nastavena z vice asti. Diky volitelnému prisluSenstvi je mozné slozeni
do kFizovych ¢i portalovych sestav. Dle pracovniho prostfedi (ze osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.

L3
S]‘[T ﬁ
15_| ] n
© 09 O O O O O O o0 O
= © [6) [6) [6) © Lg
e o) 0 0 0 [©) o L
© O [e] [e] [e] [e] [e] [e] o6 ©
L |
2D /1 35| 50
N x 50 111
15 50* L1 x [ZDVIH)
L (DELKA MODULU)

Typ modulu cdér| Pocetiad Celkova
jezdce | jezdce L1 montaznich hmotnost
otvorii N [kg/m]

LMU160-13-xxxx LMS13 220 560 7 250 100 4 2xJ5H7 - 18 4 50 21
LMU160-13D-xxxx LMS13D 440 1120 14 500 100 8  4xBHT-18 4 50 21
LMU160-17-xxxx LMS17 260 650 10 350 200 6  2xBH7 - 18 4 50 21
LMU160-17D-xxxx LMS17D 520 1300 20 700 200 12 LxZ5H7 - 18 4 50 21
Zastavbova délka energo L3 [mm]: 13 =160 +x/2 FC - trvald sila, ur€ujici parametr pro navrh vhodného typu motoru

Délka modulu L [mm]: L=130+L1+x FP - $pitkova sila mize pisobit po dobu max. 1's, ur€ujici parametr pro dynamiku pohonu
Diry pro $rouby 20 [mm]: (N x 3) x M8x1-6H Elektrické parametry jednotlivych motord jsou v katalogu na strané 03

Diry pro $rouby 3D [mm: DRAZKA PRO T-MATICI Mé; M8 Pozndmka: rychlost vmax a zrychleni amax jsou zévislé na konkrétnim zatiZeni jednotky
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod

LI NN BN I O OO0 KN =N

Typ modulu Specidlni dprava
LMU160 7: 7dkaznické provedeni
Motor - Kabely
13: LMST3 (motor, encoder, konc. spinate)
13D: LMS13D (double) 0: bez
17: LMS17 5L =5m
17D: LMS17D (double) 10:L=10m
15:L=15m
Pocet jezdci na ose 20:L=20m
1
2 .y
L Energofetéz
""" 0: bez
1: B15.050.
1: zékaznicky
Pracovni zdvih [mm]
0100: 100 mm Krytovém’
0: bez
B: méch

Odmérovani
M: magneticke inkrementalni,
opakovatelnost 0,02 mm

analog sin/cos 1Vpp

T: teleskopicky kryt
. 0: optické inkrementalni,
: opakovatelnost 0,002 mm
analog sin/cos 1Vpp

A: magnetické absolutni,
opakovatelnost 0,02 mm
BiSS-C

Pridavna fixace klidové polohy
0: bez
B: pneumatickd brzda

6 bar otevieni

Koncové spinace
0: bez

1: 1x reference

2: 2x koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy

LMU160-13-1-0100-M1B0B-5
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada LMU220 / modul s linedrnim motorem

Linedrni osy fady LMU220 s linedrnim motorem jsou ureny pro narocngjsi aplikace s vysokymi pozadavky na dynamiku a vyslednou presnost pohonu, kterd mize byt az 0,002 mm.
Diky své robustni konstrukci, a integrovaného dvojitého kulickového vedeni fady HG20, zvlddé odoldvat i zhorSenym provoznim podminkdm a neni nutné kotveni po celé jeji plose.
Dle pozadavku je pouZito optické nebo magnetické linedrni odméfovani v inkrementalni nebo absolutni varianté. Maximélni délka osy je 4m, v pfipadé vétSich délek je osa nastavena
7 vice ¢asti. Diky volitelnému prislusenstvi je mozné slozeni do kfiZovych ¢i portalovych sestav. V ose je pouzit linearni motor fady LMS disponujici maximalni rychlosti 4 m/s
a maximalnim zrychlenim a7 5G. Dle pracovniho prostfedi lze osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.

L3
|
15
(0] [0] O] O] 0] 0] [@ o
@ | o
[e) - CX@)
[ [ [e) Q [e] [e] O t@ % ° °
[— — — — / £ 8
20 /35| 50 b3 19
N x 50 116
15 50* L1 x (ZDVIH) 17,5
L (DELKA MODULU)
Typ modulu Vil A
montaznich
otvorii N [m/s]| [m/s]
LMU220-23-xxxx LMS23 270 720 2xHHT - 18 4 50
LMU220-23D-xxxx  LMS23D 540 1440 10 LxZBHT - 18 4 50
LMU220-27-xxxx LMS27 415 1080 6 2xHH7 - 18 4 50
LMU220-27D-xxxx  LMS27D 830 2160 12 Lx@BHT - 18 4 50
Zastavbova délka energo L3 [mm]: L3 =160 +x/2 F, - trvald sila, urCujici parametr pro nvrh vhodného typu motoru
Délka modulu L [mm]: L=130+L1+x F, - Spickové sila miZe pdsobit po dobu max. 1's, urCujici parametr pro dynamiku pohonu
Diry pro rouby 2D [mm: (N x 3) x M8x1-6H Elektrické parametry jednotlivych motord jsou v katalogu na strané 03

Diry pro $rouby 30 [mm]: DRAZKA PRO T-MATICI Mé; M8 Pozndmka: rychlostv__ azrychlenia , jsou zévislé na konkrétnim zatizeni jednotky

max
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod
7] IEN N I} 0O O 0O EN kN
Typ modulu Specidlni dprava
LMu220 7: 78kaznické provedeni
Motor Kabely
23: LMST3 (motor, encoder, konc. spinate)
23D: LMS23D (double) 0: bez
27:1MS27 5:1=5m
27D: LMS27D (double) 10:L=10m
15:L=15m
Pocet jezdci na ose 20:1=20m
1
’ Energo fetéz
0: bez
1: B15.050.
1: 7akamicky
Pracovni zdvih [mm]
0100: 100 mm K[ymva'm'
0: bez
B: méch
OdméFovani
M: magnetické inkrementdlni,
opakovatelnost 0,02 mm
analog sin/cos 1Vpp
T teleskopicky kryt
£ 0: optické inkrementalni,
BE- — opakovatelnost 0,002 mm
analog sinfcos 1Vpp

Az magnetické absolutni,

opakovatelnost 0,02mm Pridavn fixace Klidové polohy
Biss-C 0: bez
B: pneumatickd brzda

6 bar otevieni

Koncové spinace

0: bez

1: 1x reference

2: 1x koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy

LMU220-23-1-0100-01B00-5
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada LMU250 / modul s linedrnim motorem

Linedrni osy fady LMUZ250 s linedrnim motorem jsou uréeny pro nejnarocné;jsi aplikace s ohledem na dynamiku a hmotnost polohovaného bfemene. Pfesnost vysledného polohovani
pomoci magnetického inkrementdlniho nebo absolutniho odméfovaciho systému, je mozno zvysit az na 0,002 mm pouZitim optického odméFovaciho systému. Maximalni délka osy
je 4m, v pfipadé vétSich délek je osa nastavena z vice ¢asti. Diky propracované konstrukei nosného profilu je moZné pouZiti motord fady LMS nebo vykonngjsich LMF, které je mozno
dodatecné pFipojit na vodni chlazeni a dosahovat tak vys$sich vjkond. Obecné byly motory fady LMF vyvinuty pro tézky obrabéci primysl, své uplatnéni si stejné tak dobfe najdou
ivmanipulaci apod. Pro kfiZové Ci portalové uspofadani je vhodné kombinovani LMU250 a LMUZ220. Dle pracovniho prostfedi (ze osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.

L3 123
oo oo 0 i
il 00, 00 0 L, L
o 0 o] o — 7@
20 o o b ©
70 L2 o |o
© O -] [-] -] [} -] [¢] © O 8
olo ® oJo o do o 6lo « o O
olodoloodoo Lo g g <
o 0lo0odo o 90 °© O
© O 1D [-] [] [] [~ [-] ] © O
~JtY o g &
=ge 0 [e) o) o] [ 0 0 T °
L] o o O =| /ﬂ©
——=wEEE bl e
20/]35| 70 D3 )
N x 70 102,5
15 50 L1 x (ZDVIH)
L (DELKA MODULU)

Typ modulu : Roztec dér| Pocetfad| Diry pro koliky 1D
j j pro koliky L2 | montaznich
[mm]l] otvordN [mm]

LMU250-47-xxxx LMS47 790 2040 210 LxHHT — 18 A

LMU250-47D-xxxx LMSA47D 1580 4080 210 8xZHH7 - 18 A

LMU250-31-xxxx LMF31 500 1464 210 6 Lx(Z5H7 - 18 4

LMU250-32-xxxx LMF32 1007 2964 210 6 LxZHHT - 18 4

LMU250-33-xxxx LMF33 1488 4404 210 9 8x(ZBH7 - 18 A

LMU250-34-xxxx LMF34 2013 5928 210 1 8xZHH7 - 18 4

Zastavbov délka energo L3 [mm]: L3=160 +x/2 F. - trvald sila, urCujici parametr pro navrh vhodného typu motoru

Détka modulu L [mm]: L=130+L11+x F, - Spickova sila miiZe pisobit po dobu max. 1s, urCujici parametr pro dynamiku pohonu
Diry pro $rouby 2D [mm: [N x 4) - 2] x M8x1-6H Elektrické parametry jednotlivych motordi jsou v katalogu na strané 03

Diry pro $rouby 30 [mm]: DRAZKA PRO T-MATICI M6; M8 Pozndmka: rychlostv__ azrychlenia  jsou zdvislé na konkrétnim zatizeni jednotky

max
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod
] KN BN Il 00 0 BN En
Typ modulu Specidlni dprava
LMU250 7: 78kaznické provedeni
Motor Kabely
47: LMS47 (mator, encoder, konc. spinace)
47D: LMS7D (double) 0: bez
31: LMF31 5:L=5m
32: LMF32 10:L=10m
33: LMF33 15:L=15m
34: LMF34 20:L=20m
Pocet jezdcii na ose Enerao fetéz
1 g
) 0: bez
1: B15.050.
1: 7ékaznicky
Krytovani
Pracovni zdvih [mm] 0: bez
0100: 100 mm B: méch
OdméFovani
M: magnetické inkrementalni,
opakovatelnost 0,02mm
analog sin/cos 1Vpp
T: teleskopicky kryt
£ 0: optické inkrementalni,
: opakovatelnost 0,002mm
analog sin/cos 1Vpp
Pfidavn fixace Klidové polohy
A: magnetické absolutni, 0: bez
opakovatelnost 0,02 mm B: pneumatickd brzda
BiSS-C

6 bar otevreni

Koncové spinace

0: bez

1= 1x reference

2: 1x koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy

LMU250-47-1-0100-A1001-5
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada BSU160 / modul s kulitkovym $roubem

Linedrni osy Fady BSU160 s kulickovym Sroubem jsou urceny pro méné narocné aplikace s pozadavky na nizsi dynamiku pohonu, kterd je zavisla na kritickych otackdch pouzitého
kulickového Sroubu v zvislosti na délce osy aZ do 3m. V ose je moZné pouZit valcovany kulickovy Sroub s presnosti IT7 (0,052/300 mm) nebo okruZovany kulickovy $roub s presnosti
IT5 (0,023/300 mm). Osu (ze dodat véetng krokového motoru nebo servomotoru. V modulu je integrované dvojité kulickove vedeni fady HG15 se ttyfmi voziky. Odméfovani polohy
pomoci magnetického inkrementalniho nebo absolutniho odméfovaciho systému, je mozné pro narocnéjsi aplikace na presnost nahradit optickym, kde vysledna presnost miize byt
a2 0,002 mm v kombinaci s predepnutou matici kulickového Sroubu. Diky volitelnému pfisluSenstvi je mozné slozeni do kiZovych Ci portalovych sestav. Dle pracovniho prostiedi lze
osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.
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Pocet Fad Celkova hmotnost
montaznich
otvori N

200 50 3

Typ modulu Diry pro koliky 1D

[kg/m]
2x5H7 - 18 15 05 20

[mm]
BSU160-xxxx 5

Délka modulu L [mm]: L=130+11+x v~ dle délky a priméru kulickového Sroubu
Diry pro $rouby 20 [mm]: (N x 3) x M8x1-6H
Diry pro $rouby 30 [mml: DRAZKA PRO T-MATICI Mé; M8

Diry pro $rouby 4D [mm]:

Motion Control & Systems
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HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod

I EN BN Il OO0 KN =N

Typ modulu Specidlni dprava
BSU160 2: zdkaznické provedeni
Typ kulickového $roubu R Kabely
1: R16x5 (17 0,052/300 mm) (motor, encoder, konc. spinace)
2: R16x10(IT7 0,052/300 mm) 0: bez
3:R16x16 (177 0,052/300 mm) 5:L=bm
4:R20x5 (17 0,052/300 mm) 10:1=10m
5: R20x10 (117 0,052/300 mm) 15:L=15m
6: R20x20 (177 0,052/300 mm) 20:L=20m
7: DEBT6x5 (175 0,023/300 mm)
8: DEB20x5(IT5 0,023/300 mm) -
9: DEB10 (15 0,023/300m) Erero etz
0: bez
o 1: B15.050.
PoCet jezdcii na ose 1: 28kaznicky
1
2
Krytovani
0: bez
B: méch
Pracovni zdvih [mm]
0100: 100mm
Odméfovani T: teleskopicky kryt

M: magnetické inkrementdlni,
opakovatelnost 0,02mm
analog sin/cos 1Vpp

0: optické inkrementalni,

opakovatelnost 0,002 mm

analog sinfcos 1Vpp Pfidavn fixace Klidové polohy
0: bez
B: pneumatickd brzda

6 bar otevieni
Az magnetické absolutni, V.
Koncové spinace -
opakovatelnost 0,02 mm 0: bez
BiSS-C )

1: 1x reference
2: 1x koncovy spinat
3: Ix reference + 2x kancovy

BSU160-1-1-0100-M1B0B-5

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 14 15
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada BSU220 / modul s kulickovym Sroubem

Linedrni osy Fady BSU220 s kulickovym $roubem jsou uréeny pro méné narocné aplikace s pozadavky na nizsi dynamiku pohonu, kterd je zavisla na kritickych otackach pouzitého
kulickového Sroubu v zvislosti na délce osy az do 4 m. V ose je mozné pouZit valcovany kulickovy Sroub s presnosti 117 (0,0562/300 mm) nebo okruzovany kulickovy Sroub s presnosti
IT5 (0,023/300 mm). Osu lze dodat véetné krokového motoru nebo servomotoru. V modulu je integrované dvajité kulickové vedeni fady H620 se ttyfmi voziky. Odméfovani polohy
pomoci magnetického inkrementalniho nebo absolutniho odméfovaciho systému, je mozné pro narocnéjsi aplikace na pesnost nahradit optickym, kde vyslednd presnost miize byt
a7 0,002 mm v kombinaci s predepnutou matici kulickového Sroubu. Diky volitelnému pfisluenstvi je mozné sloZeni do kfiZovych Ci portalovych sestav. Dle pracovniho prostredi lze
osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.
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L (DELKA MODULU])

Typ modulu Hmotnost jezdce | Délka jezdce L1 Roztec dér Pocetrad| Diry pro koliky 1D Celkova hmotnost
pro koliky L2 montaznich
[kg ] [mm] [mm] otvorii N [mm] [m/s] [m/s2 [k /m]

BSU220-xxxx 250 100 4 2x(J5H7 - 18 15
Délka modulu L [mm]: L=130+L11+x v~ dle délky a priméru kulickového Sroubu
Diry pro $rouby 2D [mm]: (N x 3) x MBx1-6H

Diry pro $rouby 30 [mm]: DRAZKA PRO T-MATICI M6; M8

Diry pro $rouby 4D [mm]: 4 x Mox1-6H
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod

Typ modulu Specidlni dprava
BSU220 7: 78kaznické provedeni
Typ kulickového $roubu e Kabely
1: R20<5 (IT7 0,062/300 mm) (motor, encoder, konc. spinace)
2: R20x10 (177 0,052/300 mm) 0: bez
3:R20x20 (177 0,052/300 mm) 5:L=5m
4:R25x5 (17 0,052/300 mm) 10:L=10m
5: R25x10 (117 0,052/300 mm) 15:L=15m
6: R25x25 (17 0,052/300 mm) 20:1=20m
7: DEB20x5 (IT5 0,023/300 mm)
8: DEB20x10 (175 0,023/300 mm) -
9: DEB256 (T5 0,023/300mn) E——LL
0: bez
o 1: B15.050.
Pocet jezdcii na ose 1: 28kaznicky
1
2
...... Krytovani
0: bez
B: méch
Pracovni zdvih [mm]
0100: 100 mm
Odméfovani T: teleskopicky kryt
M: magnetické inkrementalni,
opakovatelnost 0,02 mm
analog sinfcos 1Vpp
£ 0: optické inkrementdlni,
: opakovatelnost 0,002 mm
analog sinfcas 1Vpp Pidavna fixace Klidové polohy
0: bez
B: pneumatickd brzda
6 bar otevieni

A: magneticke absolutni,
opakovatelnost 0,02mm
BiSS-C

Koncové spinace -
0: bez

1: Tx reference

2: 2x koncovy spinat

3: 1x reference + 2x koncovy

BSU220-1-1-0100-M1B0B-5
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Polohovaci systemy
Linearni polohovaci osy

Rada BSU250 / modul s kulickovym Sroubem

Linedrni osy fady BSU250 s kulickovym $roubem jsou urceny pro méné ndrocné aplikace z hlediska dynamiky ale velmi naro¢né z hlediska hmotnosti polohovaného bfemene. Ma-
ximalni délka mize dosahovat az 4m. V ose je mozné pouZit vélcovany kulickovy $roub s presnosti IT7 (0,052/300 mm) nebo okruzovany kulickovy $roub s presnosti IT5 (0,023/300
mm). Osu (ze dodat véetné krokového motoru nebo servomotoru. V modulu je integrované dvojité kulickové vedeni fady HG20 nebo HG25 se Gtyfmi nebo Sesti voziky. Odmérovani
polohy pomoci magnetického inkrementélniho nebo absolutniho odméfovaciho systému, je mozné pro narocnéjsi aplikace na presnost nahradit optickym, kde vyslednd pfesnost
mize byt az 0,002 mm v kombinaci s predepnutou matici kulickového Sroubu. Diky volitelnému pfisluSenstvi je mozné slozeni do kfizovych Ci portalovych sestav. Dle pracovniho
prostredi Lze osy zakrytovat teleskopickym krytem nebo méchem.
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L (DELKA MODULU)

Typ modulu Hmotnost jezdce | Délka jezdce L1 Roztec dér Pocet fad | Diry pro koliky 1D Celkova hmotnost
pro koliky L2 montaznich
[kg] [mm] [mm] otvorii N [mm] [m/s] [m/s2 [kg/m]

BSU250-xxxx 300 140 4x5H7 - 18 15

Délka modulu L [mm: L=130+ L1 +x v~ dle délky a priméru kulickového Sroubu
Diry pro $rouby 2D [mm]: (N x 4) x MBx1-6H

Diry pro Srouby 30 [mml:  DRAZKA PRO T-MATICI Mé; M8

Diry pro $rouby 4D [mm]: 4 x M8x1-6H
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Polohovaci systéemy

Linearni polohovaci osy

Objednaci kod

Typ modulu
BSU250

Typ kulickového $roubu

1: R25x5(IT7 0,062/300 mm)

2: R25x10 (177 0,052/300 mm)

3: R25x25 (177 0,052/300 mm)
4:R32=5 (17 0,052/300 mm)

5: R32x10 (177 0,052/300 mm)

< R32=32 (17 0,052/300 mm)

< DEB25x5(IT5 0,023/300 mm)

< DEB25x10 (IT5 0,023/300 mm)
< DEB32x5 (175 0,023/300 mm)
10: DEB32x10 (175 0,023/300 mm)
11: DEB32x20 IT5 0,023/300 mm)

6
l
8
9

Pocet jezdci na ose

INTELIGENCE V POHYBU

HIWIN.
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Specidlni dprava
7: 78kaznické provedeni

Kabely

(motor, encoder, konc. spinace)
0: bez

5:1=hm

10:L=10m

15:L=15m

20:L=20m

Energo fetéz
0: bez

1: B15.050.
1: 7kaznicky

Krytovani
0: bez
B: méch

Pracovni zdvih [mm]

T: teleskopicky kryt

0100: 100mm
Odméfovani
M: magnetické inkrementdlni,
opakovatelnost 0,02 mm
analog sin/cos 1Vpp

o

+ optické inkrementalni,
opakovatelnost 0,002 mm
analog sin/cos 1Vpp

A: magneticke absolutni,
opakovatelnost 0,02mm
BiSS-C

BSU250-1-1-0100-M1B0B-5

PFidavnd fixace klidové polohy
0: bez
B: pneumatickd brzda

6 bar otevieni

Koncové spinace -
0: bez

1: Tx reference

2: 2x koncovy spinat

3: 1x reference + 2x koncovy

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 1 8 1 9
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

LMV 1L / linedrni vertikalni polohovaci osa s linedrnim motorem

Linedrni osy fady LMV1L jsou ureny pro vertikdlni pohyb. Jednd se o specidlni konstrukci osy. Vlastni hmota motoru je kompenzovéna
pneumatickym valcem. Osa je osazena linedrnim motorem fady LMS. Maximalni mozné zatiZeni osy je 20kg. Tato fada os je 0sazena
optickym odméfovacim systémem inkrementalnim nebo absolutnim. Dosahované presnosti polohovani se pohybuji v 0,01 (absolutni
presnost). Maximalni mozny zdvih osy je 400 mm. Maximalni rychlost polohovéni je 1,8 m/s a max. zrychleni 30 m/sZ Podle pracovniho

prosttedi (ze osy rizné zakrytovat.

Rozméry linedrni osy fady LMVIL
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Specifikace linearni osy LMV1L

P O O
[kgl [m/s] [m/s?]

LMV1L-$13-1-120-xxx LMS 13

LMV1L-$13-1-250-xxx LMS 13 22[] 560 8 1,8 30 25[]
LMV1L-§23-1-250-xxx LMS 23 270 720 10 1.8 30 250
LMV1L-§23-1-400-xxx LMS 23 270 720 12 1,8 30 400

F, - trvald sila, urCujici parametr pro nvrh vhodného typu motoru
F, - $pitkovd sila mize plisobit po dobu max. 1's, uréujici parametr pro dynamiku pohonu
Silové parametry jednotlivych motord jsou v katalogu na strané b

ZakladnidélkaA| Celkova délka L
[mm] [mm]

LMV1L-$13-1-120-xxx

LMV1L-513-1-250-xxx 322 572 19
LMV1L-523-1-250-xxx 322 572 26
LMV1L-523-1-400-xxx 322 722 29

HIWIN.
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Polohovaci systémy
Linearni polohovaci osy

Objednaci kod
El KN QO DOBD
Typ osy Energeticky fetéz
LMVIL 0: bez
1: standard igus B15.050.048
Typ motoru C: zékaznicky
§13: LMS13
§23: LMS23 Krytovani
0: bez
Pracovni zdvih [mm] B: méch
120: 120 mm C: komplet
250: 250mm
400: 400mm Klemovaci pneumaticka brzda
0: bez
Linedrni odméFovaci systém 1: vietné (F=900N)
0: bez
M:.inkrement’é\ln’i ma.gneltické MAGIF HIWIN 0,02mm Koncové spinace + referencni
0: inkrementélni optické TONIC renishaw 0,002m 0: bez

1= indukéni

LMV1L-513-120-M1100

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 2 0 2 1
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KRIZOVE STOLY




Krizové stoly je mozné skladat
ve stejném stupni vybaveni jako
zakladni moduly. Dle aplikace je
mozné kombinovat pohon kulicko-
vym Sroubem s linedrnim moto-
rem pro nalezeni nejoptimalnéjsiho
reseni pohybového mechanismu.

WWW.HIWIN.CZ
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Polohovaci systemy

Krizové stoly

CRLM-SA11-SAT1 / kfiZovy stil s linearnim motorem

VVtomto usporadani je kiZovy stiil osazen motory LMSA11 se snizenou zastavbovou vy$kou, diky tomu jsou motory vhodné pro kiizové stoly. PFi vybaveni optickym odméFovacim systémem
je vhodny pro vysoce piesné aplikace, zejména pro tiskové a laserové systémy. PouZitim magnetického odméfovaciho systému (ze vytvofit ekonomicky velmi vyhodnou néhradu uspofa-
dani s kulickovym Sroubem. V souladu s pozadavky aplikace mohou byt vybaveny bud absolutnim nebo inkrementalnim odméFovanim s presnosti 0,002 mm.

] © [©) ©
Sx [celkova Sirka)
12_50 150 x2 (zdvih) ___ 62
25 100
50
S| —— I —
@ [T [ [TT
[ % L1
1 2x @5H7"v;11 ® M |
o oo ° \/@bx%
= S
- — (0] O O
_ | | 4x @96,8 SKRZ VSE © |
@ M8 - 6H SKRZ VSE ]
3 ~ﬁf‘ ¢ 5 -]
R .—— o L
=
: ® & rs—
z 3 [mm]
N Sx= 210 + pracovni zdvih horni 0s
& b CRLM-SAT1-xuxx pracoiizCyi ol 0%y
T 2 | Lx= 274 + pracovni zdvih dolni osy
S0 Ll ul ! Sx=2315 + pracovni zdvih horni osy
180 8x @9 SKRZ VSE CRLM-SA12-xxxx o .
L1215 710,600 Lx= 379 + pracovni zdvih dolni osy

[mm] [kgl [m/s] [m/s?]
121
4

+0,002/0,004

CRLM-SA11-xxxx

CRLM-SA12-xxxx

+0,002/0,004

289 4,0 Horni osa LMSA11
121 289 4,5+ hmotnost horni osy Dolni osa LMSA11
241 579 7,0 A Horni osa LMSA12
241 579 8,0+ hmotnost horni osy Dolni osa LMSA12

Pozndmka: *zévisi na dodatecném odméfovacim systému, **zavislé na konkrétni hmotnosti
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Polohovaci systéemy
KFizové stoly

Objednaci kod

Il EN I I O OO0 EN =N

Typ stolu
CRLM

Motor
SAT1: LMSAN
SA12: LMSA12

INTELIGENCE V POHYBU

Zdvih dolni osy [mm]
0100: 100 mm

Zdvih horni osy [mm]
0100: 100 mm

OdméFovaci systém

opakovatelnost 0,02 mm
analog sinfcos 1Vpp

0: opticke inkrementalni,
opakovatelnost 0,002 mm
analog sin/cos 1Vpp

A: magneticke absolutni,
opakovatelnost 0,02mm
BiSS-C

M: magnetické inkrementalni,

Koncové spinace

0: bez

1: 1x reference

2: 1x koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy spinaé

CRLM-SA11-0100-0100-M1001-5

HIWIN.

Motion Control & Systems

Specidlni dprava
2: 7dkaznické provedeni

Kabely

(motor, encoder, konc. spinae)
0: bez

5:1=hm

10:L=10m

15:L=15m

20:L=20m

Energo fetéz
0: bez

1: B15.050.
1: 7kaznicky

Krytovani
0: bez
B: méch

T: teleskopicky kryt

Brzda

0: bez

B: pneumatickd brzda
6 bar otevreni

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 24 25
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Polohovaci systemy
Krizové stoly

CRBS-17-17 [ kiizovy stiil s krokovymi motory

Ekonomicky velmi vyhodné feSeni malého kfiZového stolu s kulickovym Sroubem a krokovymi motory pro méné néroéné aplikace Toto uspofadani je vhodné pro mensi zatiZeni
do 20kg a mensi pracovni zdvihy do 500 mm. Ve standardnim provedeni (ze dosahnout pfesnosti 0,1 mm, v pfipadé pouiti externiho odméfovani (ze dosdhnout vy$Si presnosti dle
pouZitého typu odméfovani. Stoly mohou byt vybaveny dalSimi pomacnymi komponenty dle objednaciho kddu.

105

Sx [celkova Sitka)
12_ 50 150 x2 (zdvih) 62

il

140
e e
Q1020

1
£
<<

4x @7 SKRZ VSE
M8x1,0 - 6H SKRZ VSE

Lx (celkové délka)

% © o]
= 1 |
©)
% @ ﬁ Zakladni rozméry
© [mm]
2 & Sx= 274 + pracovni zdvih horni osy
CRBS-N17-xxxx Lx= 335 + pracovni zdvih dolni osy
I ) Sx= 274 + pracovni zdvih horni osy
150 518 Hoatn CRBS-NZ3-xaxk Lx= 335 + pracovni zdvih dolni osy
[mm] [kgl [m/s] [m/s?]
R10x2,5 (4) 3,0 Horni osa Nema17
CRBS-N17- +0,05/0,1 . 05 .
Yo £005/ R10x2,5 (4) 4,0 + hmotnost horni osy Dolni osa Nema17
R16x5 (10) 50 Horni osa Nema23
RBS-N23- +0,05/0,1 A
CRBS-NZ3-xoxx £0001 o5 (10) 7,0+ hmotnost horni osy Dolni osa Nema?23

Pozndmka: *zdvisi na dodatecném odméfovacim systému, **zdvislé na konkrétni hmotnosti
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Polohovaci systéemy
KFizové stoly

Objednaci kod
CRES Kl I O D00 EN En
Typ stolu Specidlni dprava
CRBS 7: 78kaznické provedeni
Motor Kabely
N17: Nemal7, 0,43 Nm (motor, encoder, konc. spinace)
N23: Nema23, 1,75 Nm 0: bez
5:L=5m
10:L=10m
Zdvih dolni osy [mm] 15:L=15m
0100: 100mm 20:1=20m
L Energofetéz
Tdvih horni osy [mm] 0: bez
0100: 100mm 1: B15.050.
1: 7kaznicky
OdméFovaci systém Krytovani
M: magnetické inkrementalni, l]-ybez
opakovatelnost 0,02 mm B.' misch
analog sinfcos 1Vpp ’
g 0: optické inkrementdlni,
) opakovatelnost 0,002 mm
analog sin/cos 1Vpp

T: teleskopicky kryt

A: magneticke absolutni,
opakovatelnost 0,02mm

BiSS-C
Brzda
Koncové spinace 0: bez
0: bez B: pneumatické brzda
6 bar otevieni

1: 1x reference
2: 1x koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy spinaé

CRBS-N17-0100-0100-01001-5

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 26 27
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SYSTEMY

POLOHOVACICH 0S




Zakaznické aplikace jsou reseny
komplexnéji od  konstrukcniho
navrhu spolecné se zakaznikem.
Tim jsme schopni spolecné nalézt
reseni polohovaciho mechanismu.
Systémové je spolecnost HIWIN
schopna resit kompletni viceosé
manipulatory, portalové systémy
vCetné rizeni na konkrétnim stupni
urovni vcetné software obsluzné

aplikace.

WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systéemy
Systémy polohovacich os

LMG2A-CB6-CC8 / Gantry systém

V tomto provedeni je pouZito polohovacich os s linedrnimi motory LMC

Gantry systémy

Standardni osy LMX série mohou byt kombinovany do riiznych provedeni Gantry systé-
md. Dle pozadavkii na vyslednou dynamiku polohovani je pouzito motordi LMC nebo LMS.
Osy jsou osazeny optickym odméfovacim systémem.

Al /1

il
EJ
o
T

|

:
189

i Z

I
|-
480 max.

C 1
\ |
Opakovatelnost Hmotnost jezdce Typ motoru
[mm] [N] [kg] [mls [m/sZ
+0,002/0,004 109 Horni osa LMC B6
LMGZA-CB6 CC8-xux-xxxx-AT 195 780 3,5+horni osa Dolni osa LMC C8

F, - trvald sila, urCujici parametr pro névrh vhodného typu motoru
F, - pitkovd sila mize plisobit po dobu max. 1's, ur€ujici parametr pro dynamiku pohonu
Silové parametry jednotlivych motord jsou v katalogu na strané b

Rozméry a hmotnosti Gantry systému pro ¢tyfi pfiklady zdvihd

Zdvih osa X| ZdvihosaY
[mm] [mm] [mm]

LMG2A-CB6 CC8-300-400-A1

LMG2A-CB6 CC8-500-500-A1 500 500 107[] HAU 970
LMG2A-CB6 CC8-750-750-A1 750 750 1390 1390 1220
LMG2A-CB6 CC8-750-1000-A1 750 1000 1390 1390 1470

HIWIN.

Motion Control & Systems



INTELIGENCE V POHYBU

HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systéemy
Systémy polohovacich os

LMG2A-513 S27 / Gantry systém

X-osa Y-osa
LMS 13 LMS 27

A /1

| = LW””F

e ra—
= [
H 1B ol 1 %
= £
2]
sI 3 N
\ |

Opakovatelnost F, Hmotnost jezdce v a_..| Typ motoru
[mm] [N] [kg] [m/s]|  [m/st]
220 560 9 4

+0,002/0,004 Horni osa LMS 13
LT TR 415 1080 7 +horni osa Dolni osa LMS 27

F, - trvald sila, urCujici parametr pro névrh vhodného typu motoru
F, - Spitkovd sila mize plsobit po dobu max. 1's, ur€ujici parametr pro dynamiku pohonu
Silové parametry jednotlivych motord jsou v katalogu na strané b

Rozméry a hmotnosti Gantry systému pro ¢tyfi pfiklady zdvihd

Zdvih osa X| ZdvihosaY L
[mm] [mm] [mm]
300 400 870 940 870

LMG2A-513 $27-300-400-A1

LMG2A-513 $27-500-500-A1 500 500 1070 1140 970
LMG2A-$13 $27-750-750-A1 750 750 1320 1390 1220
LMG2A-C13 S27-750-1000-A1 750 1000 1320 1390 1470
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Polohovaci systémy
Systémy polohovacich os

Usporadani polohovacich os

Podle specifikace aplikace je mozné linedrni osy kompletovat do rovinné (X-Y, X-Z, Y=2) i prostorové (X-Y-Z) varianty uspoiadani.

HIWIN.,
Motion Control & Systems
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Polohovaci systemy
Systémy polohovacich os

Priklady uspofadani polohovacich systémii

Komplet portdlové uspofadani véetné nosného ramu s linedrnimi motory

Krizovy stiil s linearnimi motory

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 32 33
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PRISLUSENSTVI

Pro reseni kompletnich systémda je
mozné pouzit rdzné komponenty
prislusenstvi od montaznich prvka
az po odmeérovaci systémy. Zakladni
moduly je mozné spojovat do vice-
V4 7 o 7 v Irv V4
osych systemu pomoci krizovych
konzol.

WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systemy
Prislusenstvi

Konzoly

Konzola pro spojeni modulu $ifky 160/160
Objednaci kéd HS-LMU160-LMU160

Konzola pro spojeni modulu $ifky 220/160
Objednaci kéd HS-LMU220-LMU160

Konzola pro spojeni modulu $ifky 220/220
Objednaci kd HS-LMU220-LMU220

Konzola pro spojeni modulu $ifky 250/220
Objednaci kéd HS-LMU250-LMU220

160

140

99

88,5

INTELIGENCE V POHYBU
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18

218

160

140

99

50

151

218

18

— 1885

300

220

200

155

90,5

278

18

220

200

155

90,5

278

18

250
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Polohovaci systéemy

Prislusenstvi

T-matice, bloky pro montaz

211

REZ A-A

a9

D14

18

REZB-B

8-50-0003-CZ-....

HB-LMU160

HB-LMU120 30 18 20

HB-LMU250 20 14 13,5
Jednotka: [mm]

8-50-0004-CZ-.....

8-50-0003-CZ-Mé4

8-50-0003-CZ-M5 M5
8-50-0003-CZ-Mé Mé
8-50-0003-Cz-M8 M8

HIWIN.

Motion Control & Systems

6,5
6,5
10

8-50-0004-CZ-M8
Jednotka: [mm]
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Polohovaci systéemy
Prislusenstvi

Magneticky odmérovaci systém

Novd fada odméfovaciho systému MAGIC byla navrZena pro snimani polohy v linedrnich osach, obzvlasté v osdch s linedrnimi motory. MiZe byt pouZit samostatné nebo v kombinaci
s linedrnim vedenim.
MAGIC-16

V provedeni MAGIC-1G je snimaci hlavice integrovana primo ve voziku linedrniho vedeni. Magneticky pasek je nalepen na kolejnici. Specifikaci tohoto vedeni miizete nalézt v katalogu
linedrniho vedeni. Tfida kryti snimaci hlavice je IP67. Vystupni signdl je v redlném case.

116,5

39

4b
43

T | ozan (O rommr

Rozméry senzoru MAGIC-1G ve smontovaném stavu s vozikem HGH20CA a HGH25CA

Model voziku HGH20CA HGH25CA

L 116,5 1210
L1 390 37,0
B 44,0 48,0
B1 430 Iy
H 30,0 40,0
H1 24,4 295

Jednotka: [mm]
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Polohovaci systéemy
Prislusenstvi

MAGIC

Druhou moznosti je pouZit odméfovaci systém samostatné MAGIC. Tato
varianta je pouZivana pii kompletaci polohovacich os s linedrnimi matory.
Kde magneticky pasek je nalepen na nosniku a snimaci hlavice je pfipevné-

na na jezdci motoru.

Rozméry senzoru MAGIC

45

14

11,5

M3 prichozi (2x)

Vystupni kabel
5,3

<]

oznaceni sméru

/
poloha Cteci magneticka paska
elektronik vcetné kryci pasky

K dispozici jsou dva formaty vystupniho signdlu analogovy a digitalni.

Popis voditi (pro analogovou i digitalni variantu)

Typ signilu

A
Aneg
B

B neg
1
Ineg
5V
GND

HIWIN.

Motion Control & Systems

oranzova
Cervena
cerna
hnéda
zelena
Zluta
bila
modra

Zarovnani hrany
Cteci hlavy

s magnetickou
paskou

1,8

0,2 01
(odstup)



Polohovaci systémy

Prislusenstvi

Vystupni forméat analogového signélu - sin/cos 1 VPP
HIWIN - MAGIC rozhrani sin/cos 1 Vpp je kompletné v souladu se specifikaci od SIEMENS. Délka periody vystupniho sinus signalu je 1 mm. Délka periody referencniho signalu

jeZmm.

+0,5
+0,4

REF

INTELIGENCE V POHYBU
HIWIN.
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+0,2

sin V2

-0,2

-0,4

cos2V1

V2 - kanél

V1 - kanél

-0,6
-0,8

-1,0
0 50

100

150

200

250

300

Vystupni signal s délkou periody (1000 pm)

ve stupnich (360° = 1000 ym)

Vystupni format digitalniho signalu - TTL

Kandly A a B jsou viici sobé posunuty 0 90° (vhodné pro RS442; specifikace je v souladu s DIN 66259). Doporucend mezni rezistence Z = 120 Ohm.

Samostatny referencni puls (na prani).

360

Referencni kanal

+5V +Hv
A e > 8 ] >
< NU&
A-Signal . M s s
RS422 RS422
GND GND
A - kanal B - kanal
B-Signal sV
z 3 >
ﬁ@@
z S
Z-Signal Rz
(Referenzsignal GND
0° 90° 180° 270° 360° 0° Referentni kanal
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HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ



SERVOMOTORY
A KROKOVE MOTORY

K modulim s klasickymi pohony
kulickovym Sroubem, ozubenym
remenem je mozné nakonfigu-
rovat rlzné varianty servomo-
torG pripadné krokovych motord.
Servomotory jsou pro napajeni
220/230V s vykonem od 50W -
1000W.Kazda velikost je v provedeni
s klidovou brzdou pro vertikalni apli-
kace. Krokové motory mohou bat
v jednoduchém provedeni bez rizeni
nebo ve varianté integrovaného PLC
v jednom télese motoru.

WWW.HIWIN.CZ
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Polohovaci systémy
Servomotory a krokove motory

Charakteristika .

Pro pohon linedrnich moduli se nejcastgji pouZivaji krokové motory nebo servomotory, které umoziuji rychlé posuny pfi vysokych presnostech polohovani. Firma HIWIN
s..0. Vam mize nabidnout Sirokou $kalu téchto motordi riznych velikosti a vykonii a samozfejmé i kompletni feseni pohoni véetné Fidicich systémi a kabelaze.

V neposledni fadé dokézeme nabidnout i kompletni dodavku véetné bezviilovych prevodovek a technickou pomoc pfi oZivovani systému.

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 40 41
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Polohovaci systemy
Servomotory a krokoveé motory

AC Servomotor

Objednaci kli¢

me] [0] [E] [

Serie J

FRAC: AC servomotor

Prislusenstvi
12 bez brzdy
B: s brzdou

Drézka pro pero
0: bez drazky pro pero
K s drzkou pro pero

Typ
05: 50W
10: 100 W
20: 200W
40: 400W
75: T50W

Napéti
23: 230V

Technicka data AC servomotorii

Pracovni napajeni AC230 AC230 AC230 AC230 AC230
Jmenovity vykon P [W] 50 100 200 400 750
Jmenovity kroutici moment Tc [Nm] 0,160 0,320 0,650 1,300 2,400
Jmenovity proud Ic [A (rms)] 0,900 0,900 2 2 5,100
Spickovy moment Tp [Nm] 0,480 0,960 1,950 3,900 7,200
Spickovy proud Ip [A (rms)] 2,700 2,700 6 6 15,3
Jmenovité otacky oC [ot/min] 3000 3000 3000 3000 3000
Otacky na prazdno wp [ot/min] 4500 4500 4500 4500 4500
Momentova konstanta Kt [Nm/Arms] 0178 0,356 0,325 0,650 0,470
Back EMF konstanta Ke [Vrms/krpm] 10,74 21,980 19,64 3796 28,400
Odpor (mezi 2 fizemi) R 4,700 8 2,700 4,600 0,813
Indukce (mezi 2 fazemi) L [mH] 4,700 8,450 4,500 7 3,400
Pocet polu P — 8 8 8 8 8
Rozliseni enkodéru CPR  [puls] 2500 2500 2500 2500 2500
Typ enkodéru A/B/
Frekvencni pasmo enkodéru 200kHz
Napajeni enkodéru 5VDC £5%
Momenty setrvacnosti rot. hmot. ) [kg/m?] 0,02 x10* 0,036 x 10 0,26 x 10 0,44 x10* 1,4 x10*
(0,022 x 104 (0,028 x 104 (0,3 x10%) (0,48 x10°%) (1,46 x 10°%)
Hmotnost (vE. brzdy) M tkal 0,45(0,58) 0,63 (0,76) 1,04 (1,85) 1,52 (2,06) 2,66 (3,32)
Brzdici moment Th [Nm] 0,32 0,32 1,3 1,3 2,4
Napajeni brzdy v Vi DC24+10% DC24+10% DC24+10% DC24+10% DC24+10%
Isolacni tfida B

HIWIN.

Motion Control & Systems



Polohovaci systéemy
Servomotory a krokove motory

Rozméry AC servomotori

-]

(]

Tabulka rozméri AC servomotort

88 (116,5
110(138,5
105 (141
130 (166
140 (176

FRAC 0522
FRAC 1022
FRAC 2022
FRAC 4022
FRAC 7522

185
18,5
185
185
185

478
478
478
478
478

FRAC 0522 L-@34
FRAC 1022 l.5° 4L-03.4
FRAC 2022 45°  4-055
FRAC 4022 45°  4-055
FRAC 7522 45°  L-06,6
Pozndmka: () s brzdou
Vykonové kfivky (M, - n)
AC5OW Kfivka (M, - n) (220V)
[L] s s =
\\\~

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500

AC400W Kfivka (M, - ) (220V)

5

4

3

T~

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500

237
14 237
14 237
14 237
14 237

25
25
25
25

030/, PCDA4S
030/, PCDA4S 300
0309/,  PCOT0 300
030°%/,,  PCD70 300
0302/, PCD70 300
AC100W kfivka (M, - n) (220V)
15
1 fr e SKkO moment.
08 Trvaly moment : ~
\\\~
0

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500

ACT50W kfivka (M, - n) (220V)

8

6

picko

30[]
300
300
300

4

Try

aly moment

~—

T~

0 500 1000

1500 2000 2500 3000

3500 4000 4500

M
25
25
25

AC200W krivka (M, - ) (220V)

25

INTELIGENCE V POHYBU

2,5
3,0
3,0
3,0

1[]
20
20
20

HIWIN.
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Sgickovy momen

320
32,0
48,0
48,0
56,5

6,2
1.0
11,0
155

Jednotka: [mm]

45"
45°
45°
45°

3
3
5
5

6

—

1000

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY
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Polohovaci systéemy
Servomotory a krokoveé motory

KK40 [ krokovy motor

Serie PK23
L1 2041 g %
15:0.25 % oél Oi
T o~
T g 8 8
I!
1.5
o |
17.5
35
29:0.2
@
(o) s,
NZ)LY
o~
& &

@

oo

A 1 4xM3x4.5 Deep

23

PK233PA
Bipolar (Series)

Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
With Damper D4CL-5.0F: J =34x107 kg-m?

0.25
0.20
P RN Power Input — 24 VDC
E -~ 48VDC
E 0.15
= N
° ~ol
El ~d
£0.10 el
. Pullout T
ullout Torque S
\ N Thea
0.05 T
1 panuEN
0 fsns, ol
500 1000 1500 2000 25(
Speed [r/min]
0 2 6 1.8%/st
PK244-01A

Bipolar (Series)
Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
With Damper D4CL-5.0F: J =34x107 kg-m?
40

Serie PK24

250012 (h7)
222-0.033 (h7)

4.5:0.15

2
4 or 6 Motor Leads 300 mm Length

UL Style 3265, AWG24

42
31:0.2
&
N
Illml 4xM3x4.5 Deep

PK267JA
Bipolar (Series)

Bipolar Constant Current Driver
Current: 1.4 A/Phase (Bipolar Series)
4o ith Damper DECL-8.OF: J=140<10 kg

i i i i
PoWer Inﬁut _ fA VDC
30 -- 48VDC
t |
z :
< 20 =
2 5 Ea - Pullout Tore
que
1.0 =
0 fs\ f
100 200 300 400 500
Speed [r/min]
0 0.5 1.0 1.8%/step
PulseSpeed [kHz]
PK245-01A

Bipolar (Series)
Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
050 With Damper D4CL-5.0F: J, =34x107 kg-m?

045 : | | |
0,40 |-zt Power Input — 24 VDC
035 W20 e =+ 48VDC
E 030 5
= “re
3025 Socfime=s]
3
£ 0.20 F Pullout Torque
&
0.15
0.10
0.05 =
n fs fs-,
200 400 600 800 1000
Speed [r/min]
0 1 2 1.8°/step
Pulse Speed [kHz]

Délka L1

035 0§
050l Power Input —ig xgg
025 N
%0.20
£ o5 ek
Pullout Torque
0.10 \\
0.05
0 200 f15»00 = 600 800 1000
Speed [r/min]
b 1‘ é ‘1.8°/step
Pulse Speed [kHz]
Typ motoru ToCivy| Proud/ faze Napéti
(vl
PK233PA 0,20 0.85 b b4
PK243-01A 0,20 0.67 b, 8.4
PK244-01A 033 0.85 b, 6.0
PK245-01A 0.43 0.85 b, 6.0

HIWIN.
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Moment
setrvacnosti

[kgm2]

5,6 24107
10,0 35x107
12,8 54x107
12 68x107

018
0.1
0.27
0,35

[mm]
37
33
39
47

KK40-Fx
KK40-F3
KK40-F3
KK40-F3



Polohovaci systémy

INTELIGENCE V POHYBU

Servomotory a krokove motory

KK50 / krokovy motor

Serie PK24

L1 20+1

@5-8012(h7)
228033 (h7)

4.5:0.15

n
-

12
4 or 6 Motor Leads 300 mm Length

UL Style 3265, AWG24

)

Iﬂml 4xM3x4.5 Deep

PK244-01A
Bipolar (Series)
Bipolar Constant Current Driver

Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
With Damper D4CL-5.0F: J =34x107 kg-m?
40 —

0.35 . | :
Power Input — 24 VDC
0.30 e -
ARG 48VDC
£ 025
=
"2 0.20
]
£ 015
- 0.10 Pullout Torque
A M~
0.05
0 fs fs-,
200 400 600 800 1000
Speed [r/min]
6 1‘ é ‘ 1.8°/step
Pulse Speed [kHz]
PK246PA
Bipolar (Series)
Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
10 With Damper D4CL-5.0F: J =34x107 kg-m?
0.8 X s Power Input — 24VDC
. == 48VDC
i
E0s :
z N !
3 “.  Pullout Torque
ED.A 2
Y T
0 fs fs s,
100 200 300 400 500 600
Speed [r/min]
[5 U‘.5 1‘.0 1‘.5 W.S”/;lep
Pulse Speed [kHz]
Typ motoru ToCivy| Proud/ faze Napéti
[vi
PK244-01A 0.33 0.8 5,6
PK245-01A 0,43 0.85 5,6
PK246PA 0.93 0.85 10,0

Serie PK246
L1 2041 = =
=1y
5:0.25| 1© g :,§
ke
< 9 Q
o 1.5
15
42
3102
4%
@
1S

4xM3x4.5 Deep

PK245-01A
Bipolar (Series)

Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.85 A/Phase (Bipolar Series)
050 With Damper D4CL-5.0F: J =34x107 kg-m?

0.45 R S
0,40 -7k Power Input — 24 VDC
035 WG *= 48VDC
E 030
Z 025
g‘U.ZU Pullout Torque
o015
0.10
005 R
o f s
200 400 600 800 1000
Speed [r/min]
0 i 7 T e Tstep
Pulse Speed [kHz]
Odpor/ faze | Indukénost/ Moment
setrvacnosti
[kgm2]
6,6 12,8 54x107 0,27
6,6 1.2 68x107 0,35
12,0 26,0 114x107 0,50
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Délka L1
[mm]

39 KK40-F3

47 KK40-F3

59 KK40-F3

44 [ 45




Polohovaci systéemy

Servomotory a krokoveé motory

KK60 / krokovy motor

PK266-01A, PK268-01A
L1 2051, s
5116 | =°F
1 ?1 g 2
I o 3

2938.1:0.30

4, 6 or 8 Motor Leads 300 mm Length

ULStyle 3265, AWG22 (4 Leads, 6 Leads)
AW G24 (8 Leads)

56.4
47.14+0.35
4x@4.5 Thru
5
\/|&"
~
b &,

PK266-01A
Bipolar (Series)

Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.71 A/Phase (Bipolar Series)
5 With Damper D6CL-6.3F: J =140x10" kg-m?

PK267JA, PK269JA
L1 YR~
7415 |2 8 2
I 4 8 8

\ 4 or 6 Motor Leads 300 mm Length
UL Style 3265, AWG22

1 o [

0.
60
47.14+0.35
4x@4.5 Thru
(& &
C ] e
/| =
~
o &
©
o =

PK267JA
Bipolar (Series)

Bipolar Constant Current Driver
Current: 1.4 A/Phase (Bipolar Series)

4 W0 With Damper D6CL-8.0F: J =140x107 kg-m?
' i i ' '
Power Input— 24 VDC Power Input — 24 VDC
o I - 48VDC 30 -~ 48VDC
AT Pullout Torque _ i
z \ ~~~~~~~ £ i
8 Tl Z 90 1
s el 3 20 (st )
205 = ;T \ el IfuuoulTorque
S N T
\ 10 T
0 fs el
50 100 150 200 250 . o ‘
Speed [r/min] 100 200 300 400 500
0 0.25 0.50 1.8°/step Speed [r/min]
PulseSpeed [kHz] . . . —
0 05 1.0 1.8°/step
PulseSpeed [kHz]
PK268-01A PK269JA
Bipolar (Series) Bipolar (Series)
Bipolar Constant Current Driver Bipolar Constant Current Driver
Current: 0.71 A/Phase (Bipolar Series) Current: 1.4 A/Phase (Bipolar Series)
25 With Damper D6CL-6.3F: J =140x10"" kg-m? 0 With Damper D6CL-8.0F: J =140x107 kg-m?
' i i ' '
20 : 24\‘100 Power Input — 24 VDC
Power Input— 3.0 --
— -- 48VDC (T
€ 1.5 [N IImmmmme &= + — = !
% - - Pullout Torque g S :
Z o, 220 s, T
g = H |
] [ S :
05 1.0 \ 2=~ Pullout Torque
0 fs — ‘"“3- :
50 10 150 200 . fsiy. s |1
Speed [r/min] 100 200 300 400 500
0 0.25 0.50 1.8°/step Speed [r/min]
Pulse Speed [kHz] . . . —
0 0.5 1.0 1.8°/step

Typ motoru

Odpor/ faze

PulseSpeed [kHz]

Moment
setrvacnosti

Délka L1

PK266-01A 1,17 0,71
PK268-01A 1,75 0,71
PK267JA 2,20 1,40
PK269JA 3,10 1,40
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"
12
6,70
8,30

[n]

14,80
17,20
4,80 14
5,96 22

[kgm?]

[mm]

40 300x107 0,70 54 KK60-F4
56 480x107 1 76 KK60-F4
.20 570x107 1,02 65 KK60-F4
.80 900x107 1,43 85 KK60-F4
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Polohovaci systemy
Servomotory a krokove motory \

Linearni moduly KK

O  opakovatelnost od + 0,003mm
O kompaktni modul s BROUSENYM / VALCOVANYM kuligkovym $roubem

Modely:
KK4&0  kulickovy Sroub se stoupdnim 1 mm,
max. rychlost 190 mm/s, max. zdvih 136 mm

KK50  kuli¢kovy Sroub se stoupanim 2mm,
max. rychlost 270 mm/s, max. zdvih 220 mm

KK60  kulickovy Sroub se stoupdnim b nebo 10 mm,
max. rychlost 1100 mm/s, max. zdvih 510 mm

KK86  kulitkovy Sroub se stoupanim 10 nebo 20 mm,
max. rychlost 1480 mm/s, max. zdvih 810 mm

KK100  kulickovy Sroub se stoupdnim 20 mm,
max. rychlost 1120 mm/s, max. zdvih 1228 mm

KK130  kuli¢kovy Sroub se stoupdnim 25 mm,
max. rychlost 1120 mm/s, max. zdvih 1511 mm

Linearni moduly KK / pfislusenstvi

servo motor / krokovy motor pro vSechny velikosti modulu
krytovani MECH / PLECH pro vechny velikosti modulu
priruba motoru pro v3echny velikosti modulu

O O OO

set koncovjch snimaéi pro vsechny velikosti modulu

pfiruba snimace

motor krytovani
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FREKVENCNI MENICE
4=



Pro reseni kompletnich aplikaci
z hlediska PLC HIWIN dodava fre-
kvenéni ménice pro rizeni riznych
typl motord: linearnich, torznich,
servomotord. Provedeni frekvenc-
niho ménice DIN je v konfiguraci
EtherCat pro plnohodnotné viceosé
rizeni v realtime. Obsluzné soft-
ware aplikace jsou navrhovany pro
konkrétni  pripady polohovacich
systému.

WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systéemy

\Vav4d

Frekvencni ménice - rizeni

Frekvencni ménice MD / Fizeni pro AC servomotory

Charakteristika

Poufiti pro AC servomotory

PouZiti pro linedrni a torzni motory

Maji analogovy vstup pro fizeni polohy i otdcek a momentu
PWM signél (otacky, moment)

S funkei elektr. prevodu funkce Puls/smér

1/0 digitélni signal

RS232 rozhrani

O0O0O0OO0O0OO

Objednaci klic

Typ J

MD

Spitkovy proud
36:36A
18:18A

Enkodér
S: digitalni A/B signal

analogovy sin/cos TVPP

digitalni HallSensor (pouze pro 36 A)
D: digitalni (jen pro 18 A)
A: analogovy (jen pro 18 A)

Specifikace
Spikovy proud (1 sec)
Trvaly proud IC
< Pulzni vstup
Sitka pul
irka puiz A/B signal
L i Digitaln{
Signal encodéru ,
Analogovy

DC - vstupni napéti (logika)
AC - vystupni napéti pro motor

Digitalni vstupy

Digitalni vystupy

Dynamicky vystup brzdy

Hmotnost m
Provozni teplota t
Skladovaci teplota t,

HIWIN.

Motion Control & Systems

(Al 25,5 12,25
A 8,5 4,25
max. 2M pulsy/s
max. 8M inkrementd/s
5V £5% RS422 5V £5% RS422 — jen pro analog
1Vp—p (Sin/Cos) 1Vp—p (Sin/Cos) — jen pro analog
24VDC £10%/1A
100—240VAC £109%, 50— 60Hz/1&3 faze
10 vstupti (5VDC)
4 vystupy (1 rezervovany pro ovladani brzdy)
DC 24V /max. 5A
[a] 12509
[°c 0°C-45°C
[°cl —-20°C-+85°C
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Polohovaci systémy
Frekvencni ménice - rizeni

Rozméry frekvenénich méniéi (Fizeni) pro AC servomotory

191,6
181,6
I

a

64,8 140,3

Rozhrani (porty ménice)

H J—

port napdjeni c
[ s | #s22pot

1
]

port pro pfipojeni motoru Ml c

‘ “2‘ port pro pripojeni kontroleru (PLC)

port pro pfipojeni brzdného odporu —
)

port zpétné vazby (enkodéru)

port pro pripojeni napajeni 24 V DC (Logikal

1od¢
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Polohovaci systémy

Frekvencni ménice - rizen

Frekvencni ménice MD / Fizeni pro AC servomotory

Schéma zapojeni

1

AC Servomotor

Popis systému

Pozice

~N o~ O NN -

HIWIN.

Motion Control & Systems

Nazev

Napajeci kabel
Napéjeci kabel motoru

Kabel pripojeni brzdného odporu

Kabel napajeni 24 VDC (logika)

Programovaci kabel RS232 (CNT1)

Kabel PLC (kontroleru) (CN2)
Kabel enkodéru (CN3)

Nadrazené
PLC (kontroler)

Zdroj napéti
24VDC

Brzdny odpor

Napajeci
kabel

Popis

1fazovy nebo 3fazovy AC
3fézovy napajeci kabel
volitelné prislusenstvi
Napdjeni fizeni a E/A
Spojeni' s PC

Pripojeni PLC

Pripojeni enkoderu

T £

N,
N Frekvenéni
By &ni¢ (Fizeni)
3 “ ménic
R
o S
<? s

Nk

0
)
%//%

Ook
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Polohovaci systéemy
Frekvencni ménice - rizeni \

PrisluSenstvi - kabelaZ

T T T, =

Napajeci konektor 1

Konektor pFipojeni motoru 1

Sada konektori - PIN D1-CK1 Konektor brzdného odporu 1
(bez SCSI 20 konektoru pro encoder) Konektor logiky 1
Konektor fizeni 1

Montazni nastroj 1

Konektor napajeni 1

Konektor pro pripojeni motoru 1

. Konektor brzdného odporu 1
L D1-CK2 Konektor logiky 1
1

1

1

1

2

1

2

(vCetné SCSI 20 konektoru pro encoder) o
Konektor Tizeni

Konektor enkodéru
Montazni nastroj

1fazovy filtr (FN2090-10-06)
EMI Core KCF-130-B
3fazovy filtr (FN3258-7-45)
EMI Core KCF-130-B

1fazovy filtr ve. prisluSenstvi D1-EMC1

3fazovy filtr ve. pisluSenstvi D1-EMC2

Propojovaci kabely

Zasuvka
na ménici

9-polovy konektor délka: 2m zasuvka do ménice
Re-22 HEQOLMACR21D im — CNI
kabel
E: - HVO4FRACPeeA AMP 4-pélovy konektor
abe -
Finojeni e ] I |
pro pfipojeni HVO4FRACPeeB o0 @ =&  Motor
;T;thOLI:Zdy) (ﬂEXIbIlnI’) ‘ L +20 (viz tabulka nize) ‘
C: HVOERACPe oA AMP 6-pélovy konektor
0, -
L g E ] I I
v . . @
pro pfipojeni HVOGFRACPooB Motor
motoru (Rlexibilni)
(S erdOU) L +20 [viz tabulka nize)
HVOOFRACEeeA AMP 9-pélovy konektor -
D: s i I
kabelenkodéru ~ HVOOFRACEesB ] o |
(flexibilni) ‘

L +20 (viz tabulka nize)

Standardni délky kabelu

L [m]
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Polohovaci systemy
Frekvencni ménice - rizeni

DTN s EtherCat / novinka

Ridici napéti 24 V a elektricka brzda

EtherCat®

Napéjeci napéti

USB 2.2 Programovaci rozhrani

va
i

STO (Safe Torque Off)

Pfipojeni STO z jiného ménice

Massn Cantrol and Systen

Teplotni ¢idlo motoru

Motion Control & Systems
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Polohovaci systéemy
Frekvencni ménice - rizeni

—
EtherCAT.
Oteviend komunikace

Novy produkt nasi firmy ménic D1-N podporuje komunikaci pomoci Ethernetu - komunikacni protokol pro priimyslové aplikace EtherCat®. EtherCat® je oteviend technologie stan-
dardizovana v mezindrodnich normach IEC 61158 a IEC 61784, a IS0 15745-4. Jednd se o velmi rychly priimyslovy Ethernet vhodny pro fizeni pohybu v Gasove nérognych aplikacich.

Ménic D1-N podporuje CoE (CANoverEtherCAT) pratokol a miize byt propojen s jakymkoliv nadfazenym systémem podporujici protokol EtherCat®. D1-N pracuje také se standardem
CiA 402 (urEuje profil ménite) a mize byt integrovan v TwinCat fidicim softwaru od Beckhoff jako NC osa.

Integrovana ochrana

Bezpetnost stroj je jednim z hlavnich zaméFeni v primyslu, jelikoz mohou predstavovat vézné nebezpeti pro jejich obsluhu. Z téchto divodd je vménici D1-N integrovana bezpecnostni funkce STO (Safety Torque
0ff) v souladu s IEC81800-5-2 (Certifikovano TUV Nord). V piipadé chyby bude proud motoru a tim i moment bezpetné odpojen prostiednictvim ménice D1-N bez nutnosti preruseni napéjeciho napéti ménice. Slozité
hardwarové fedeni pro vypnuti napéjeciho napéti diky tomu nen jiZ potFeba a opétovné zapnuti je mnohem rychlejsi.

Podporuje linedrni, momentové a servo motory

Menic D1-N podporuje rotacni servomotory, linedrni motory a momentové motory, tim pokryva cely sortiment mo-
tordl Hiwin. Je schopen pracovat s riiznymi kodéry (digitalni, analogovy, 1 Vpp, EnDat 2.2, HIWIN resolver), stejné
tak s analogovymi i digitalnimi halovymi sondami. To umozZiiuje Siroké vyuZiti D1-N, zvl$té v Linedrnim pohonu pfi
poufiti riznych odméfovacich systémd.

Safe Torque Off

Rychost

Cas

Linedrni motor Momentovy motor / otogny stiil Servomotor

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 54 55
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Polohovaci systemy
Frekvencni ménice - rizeni

DTN s EtherCat / novinka

Displej, tlacitka a LED diody
pro indikaci chyb a stavu pohonu

Vstupy/vystupy

HIWIN.

Pfipojeni enkoderu

Pfipojeni motoru

Mezi obvod a brzdny odpor

ol '-_'-Mmﬂ"ﬁ'
BeHOImER] i

| vatecity
Fupgle

Jednoduchd instalace o i o e
) e R semma it o
VSechny konektory na ménici D1-N jsou instalovany jako zasuvné. Vodice pro JER L Tt Tota b 2.1 ane
vstupy/vystupy jsou snadno pfipojitelné na pruzinové svorky. Instalace zafizeni Lasicisms e
je Easové nendrocna. ﬁ : W R R R
saieF12) Wonga Protecion frimany GG
Fouon s sl sﬁ::jmq f“;::‘ [
Pomoci displeje a Ctyf ovladacich tlacitek mlzete provadét parametrizaci ménice e s e A
a diagnostikovat chyby pfimo na pfistroji. PC software Lightening slouZi baseed
k rychlému nastaveni ménice pfes rozhrani USB. A Moo ey conm| oo
M.,:m‘ Gonrz| M 36t rmasy
MPTae MR
Mg
Mramaed
MSU mode

Motion Control & Systems
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Polohovaci systéemy
Frekvencni ménice -

Technické parametry:

Napajeci napéti 100240 VAC / 47-63 Hz (1 nebo 3 faze)

Proudova Spicka max. 1sec6,4A/127A/255A

Jmenovity proud 21A/L2A/84A

Komunikaéni rozhrani EtherCat”

Programovaci rozhrani USB2,0

Vstupy 10 digitalnich, 1 analogovy

Vystupy 3 digitalni, 1 pro ovladani elektrické brzdy

STO (Safe Torque Off) 2 bezpecnostni vstupy, 1 stavovy vystup

Ridici vstup digitalni puls/smér, analogovy +10 V

Capture vstup 1 rozdilovy vstup, odezva < 7 ns

PEG (Position Event Generator) 1 rozdilovy vystup, odezva <7 ns

Odméfovaci systém Analogovy 1 Vpp, EnDat 2.2 (nastavent), Hiwin resolver (option)
Vystup enkoderu digitalni A/B signaly

Hall senzory Analogové a digitélnf pro inicializaci fézi bez pohybu motoru (napf. vertikalni osy)
Ostatni funkce Autotuning

Monitorovaci funkce prepéti podpéti |4, zkrat, nadproud, selhani féze chyba enkoderu
Displej LCD displej 2 radky, 8 mist kazdy LED indikator stav(

Ridici tlatitka pro nastaveni a manualni fizent, diagnostika chyb

Brzdny odpor vnitrni brzdny odpor 150 W nebo vnéjsi brzdny odpor

Osvédceni o shodé EMC Directives (EN55011, EN61000-6-2, EN61800-5-1)

Machinery Directive (IS013849-1)

Functional Safety (IEC61800-5-2, IEC61508:2010)
UL Standards (UL508C/ E164620)

CSA Standards (C22.2 No.14)
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ZADANI

PRO LM SYSTEM




Vyrazny vliv na nalezeni vhodného reseni apli-
kace jsou vstupniinformacemi o projektu. Z toho
divodu je dobré se zamyslet nad zakladnimi
otazkami pro navrh polohovaciho systému

1. Aplikace - jeji podrobny popis

2. Dynamické parametry

pohybova hmotnost, pracovni zdvih, ¢as dosa-
zeni polohy, zrychleni, rychlost, presnost, opa-
kovatelnost polohy, stabilita polohy, ustalena
rychlost, pracovni cyklus, maximalni zatizeni

3. Pouzita elektronika

Jaky preferovany vyrobce ridici elektroniky?
Rizeni point to point nebo spojité fizeni v celém
rozsahu zdvihu? Jaké rozhrani pro Frizeni?
Problematika nouzovych stavd.

4. Pracovni prostredi

Zelezné Spony? Je-li dovoleno vodni chlazeni?
Cistota? Olej? Kolisani teploty? Prach? Korozivni
prostredi?

5. Mechanické pozadavky

Samonosny? Orientace os, absolutni a rela-
tivni presnost, teplotni zavislost, zivotnost, druh
provozu (dvousmeénny, trisménny, nepretrzity).
Vibrace? Mechanické razy?

WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systémy
Zadani pro LM system

Linearni osa

Datum:

Iakaznik:

1. Zakladni uspofadani

+—>
X
0sa - X
2. Pfesnost:
opakovatelnost osy - X: ym

Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napiiklad: zdvih x = 1000mm ujet za 0,3 s, Gekat 0,5 s, zdvih x = -800 mm ujet za 0,2 s; atd.)

zdvih osa - X:

Pohybovd hmotnost: kg
motwannaose- X

Popis aplikace:
(Fezaci stroj, manipuldtor, méfici zafizeni....)

3. Dynamika:

rychlostosa-X: mm/s
myhlent: o mfg’
A

\

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostredi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, dievény prach,..)

HIWIN.

Motion Control & Systems
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Polohovaci systémy
/adani pro LM system

KriZovy stil

1. Zakladni uspofadani

zdvih osa - X: X=
zdvih osa - Y: y=

Pohybova hmotnost:
(montované na ose - Y)

Osa —§ > Popis aplikace:
Y (Fezaci stroj, manipuldtor, méfici zafizen,...
Osa=Y |l
2. Presnost: 3. Dynamika:
opakovatelnostosy =X ym ryehlostosa-A: o mmfs
opakovatelnostosy =Y. im ryehlostosa Yo mmis
opakovatelnost os - k- um myhlent: M

Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napiiklad: zdvih x = 1000 mm ujet za 0,3 s, Cekat 0,5 s, zdvih x = -800 mm ujet za 0,2 s; atd.)

\

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostiedi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, dievény prach,..)
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Polohovaci systémy
Zadani pro LM system

Gantry
Datum:
Takamnik:
1. Zakladni uspoFadani Vetné zakladniho rému pro GANTRY: Clano ) ne
0sa - X1 0sa - X1
dvih osa - X: K= mm
dvih osa - ¥: Y= mm
X X 2dvih osa - ¥ Y= mm
<> Pohybovd hmotnost: | kg
Y (montovand na ose - Y)
Osa-Y
Popis aplikace:
(fezaci stroj, manipulétor, méfici zafizeni,...)
Iz ......................................................................
Usa - Z ......................................................................
2. Presnost: 3. Dynamika:
opekovatelnostosy-X. pm yehlostosa =X mmjs
opekovatelnostosy - Y- pm yehlostosa =Y. ] mmjs
opskovatelnostosy -2 pm yehostosa = mmjs
opakovatelnostos - k=Y. pm myeleni: mms’
Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napfiklad: zdvih x = 1000 mm ujet za 0,3 s, Cekat 0,5 s, zdvih x = -800 mm ujet za 0,2 s; atd )
A A

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostredi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, dievény prach,..)

HIWIN.
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Poznamky: \I
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KULICKOVE
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KULICKOVA
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