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Hohe Geschwindigkeit, Zuladung und Genauigkeit -
Neuer Torquemotor-Direktantrieb fiir groBtmogliche

Der Torquemotor-Direktantrieb ist eine Drehachse mit direktem Antrieb eines
Rundtisches mittels eines Motors, der keine Drehzahlreduzierung tiber Riemen- oder
Untersetzungsgetriebe bendtigt.

Die nicht erforderliche Drehzahluntersetzung sorgt dafiir, dass eine hohe Geschwindigkeit
und exzellentes Ansprechverhalten bei solch einem kompakten Grundrahmen erreicht wird.

GroBmoment-Typ, breiter Mittenbohrungs-Typ
— neueste Erweiterungen der Produktreihe

Kleinmoment-Typ (Nenn-Moment: 8,4 N-m) | Grof3moment-Typ (Nenn-Moment: 25 N-m)
Standardtyp T18-Modelltyp H18-Modelltyp
m't schmaler Mittenbohrung: Mittenbohrung:
Mittenbohrung 20,5 mm 220,5 mm
Typ LT18-Modelltyp 4 55 LH18-Modelltyp
.mit breiter Mittenbohrung: £ - ¢ Mittenbohrung:
Mittenbohrung 247,0 mm 247,0 mm

2 Hohes Drehmoment, hohe Zuladung

Die Produktreihe umfasst jetzt fiir jeden Einsatzfall zugeschnittene
ideale Modelltypen mit hohem Drehmoment und hoher Zuladung.

RCS2-RTC12L (Ubersetzung 1/30)
Zulassiges Tragheitsmoment

017 kg-m’

Max. unmittelbares Drehmoment 8,6 N-m

Zulassiges Tragheitsmoment

0,60 kg-m?

DD-T18/LT18-Modelltyp

Max. unmittelbares Drehmoment 25,2 N-m

DD-H18/LH18-Modelltyp
Zulassiges Tragheitsmoment

1 ,8 kg-m?

Max. unmittelbares Drehmoment 75 N-m




Hohe Geschwindigkeit und Beschleunigung/Vlerzogerung

Kurzere Positionierzeit bedeutet schnellere Zykluszeit sowie hohere Produktivitat.

<Zykluszeiten im Vergleich>

Betriebsbedingungen: Ein Werkstiick mit einem Gewicht von 100 g ist auf einer 6 mm dicken Aluminiumscheibe mit
300 mm Durchmesser befestigt und wird um 180 Grad gedreht.

RCS2-RTCI2L ‘

G X 2 300 mm
DD-T18 Modell- 50%
DD-LT18 typ kiirzer
DD-H18 Modell-
DD-LH18 typ

Zusatzliche Version mit hoher Auflosung

Hochauflésungsversion Standardversion
Modell DD-[118P DD-[118S
Enkoderauflésun 20 Bit 17Bit
9 1.048.576 Pulse/Umdr. 131.072 Pulse/Umdr.
Positioniergenauigkeit +0,00103° +0,0055°
9 9 +3,7 Bogensek. +19,8 Bogensek.

Index- oder Multirotations-Modus fiir Absolut-Enkoder-Typ wahlbar
Der Torquemotor arbeitet sowohl im absoluten Index-Modus

im Bereich von 0 bis 359,999 ° als auch im absoluten

. . . . . Arbeitsbereich 0 bis 359,999 ° 49999 ° (¥
Multirotations-Modus bei £9.999 °. In keinem der beiden rREISErele * il
Modli ist eine Referenzpunktfahrt notwendig. Referenzpunktfahrt Nicht erforderlich Nicht erforderlich
Nach Abschaltung der Energiezufuhr kann die Achse direkt  Fortlaufende Drehung Ja Nein
Yon d.er akt.lj'e”en PO_S't'?n wieder starten. Im lnde.X'MOdus Absolutwert-Stiitzbatterie Nicht erforderlich Erforderlich
ist keine Stlitzbatterie fur Absolutwerte erforderlich. (¥) Max. +2520 ° bei der 20 Bit-Ausfiihrung (T18P/LT18P/H18P/LH18P)
Anwendungsbeispiele
Index-Rundtisch Pick & Place von Werkstiicken Mehrfachdrehung
<Prifanlage fur kleine Platinen> <Werkstlick-Transfer von IieBband zu FlieBband> <Transfer von elektronischen Komponenten>




D D Torquemotor

Kleinmoment-Typ Kleinmoment-Typ GroBmoment-Typ GrofSmoment-Typ
Typ mit schmaler mit breiter mit schmaler mit breiter
Mittenbohrung Mittenbohrung Mittenbohrung Mittenbohrung
Standard- | Hochauflo- | Standard- | Hochauflo- | Standard- | Hochauflo- | Standard- | Hochauflo-
Enkoder version |sungsversion| version |sungsversion| version |sungsversion| version jsungsversion
(17 bit) (20 bit) (17 bit) (20 bit) (17 bit) (20 bit) (17 bit) (20 bit)
Modell DD-T18S | DD-T18P | DD-LT18S | DD-LT18P | DD-H18S | DD-H18P | DD-LH18S | DD-LH18P
Aul3enansicht
Nenn-Drehmoment (N-m) 8.4 25
Max. kurzfristiges Drehmoment (Nem) 25.2 75
Nenn-Geschwindigkeit (°/s) 1080 1440
Max. Geschwindigkeit (°/s) 1800 1440
Zul. Tragheitsmoment (kg-m?) 0.6 1.8
Motorleistung (W) 200 600
Sockelmaf3 (mm) 180 x 180 180 x 180
Hohe (mm) 53 63 125
Mittenbohrung (mm) 220.5 47 220.5 47
Gewicht (kg) 5.6 6.2 13.6 13.2
Index-Absolut
Enkodertyp Multi-Rotations-Absolut
XSEL XSEL XSEL XSEL
Passende Steuerungen SCON-CA SCON-CA SCON-CA SCON-CA SCON-CA SCON-CA SCON-CA SCON-CA
Siehe Seite S.4 S.5 S.6 S.7
pDp — 1 — [J — 1 — 360 — T2 — [
Serie Typ - Enkoder- ——— Motorleistung ——  Drehwinkel Passende Kabellédnge
typ Steuerung
| | |
Typ Enkoder Index-Absolut-Typ 360° SCON-CA
Kleinmoment-Typ, schmale Mittenboh. | Standardversion (17 Bit) Multi-Rotations-Typ
Kleinmoment-Typ, schmale Mittenbohr. | Hochaufldsungsversion (20 Bit) XSEL-P/Q
Kleinmoment-Typ, breite Mittenbohr. | Standardversion (17 Bit) Hinweis: Fir die Version mit Spezifizierte
Kleinmoment-Typ, breite Mittenbohr. | Hochauflosungsversion (20 Bit) ggg;i Egﬁ;zr;?i?nn Linge
GroBmorment-Typ, schmale Mittenbohr, | Standardversion (17 Bit) nur die SCON-CA
gewahlt werden.
GroBmoment-Typ, schmale Mittenbohr. | Hochauflésungsversion (20 Bit)
GroBmoment:-Typ, breite Mittenbohr. | Standardversion (17 Bit)
GroBmoment-Typ, breite Mittenbohr. | Hochaufldsungsversion (20 Bit)




DD Torquemotor

Modell-
spezifika-

DD-T18

DD - T18[ |
yp

Torquemotor-Direktantrieb, Kleinmoment-Rundtisch,

Schmale Mittenbohrung

-[]-200 - 360 — T2 -

[ ]

¥ Serie  — T — Enkoder- —  Motor- — Drehwinkel — Passende —  Kabel-
tion : .
typ leistung Steuerung lange
S : Standard- Al: Index- 200: 200W 360:360° T2:SCON-CA  N:Kein Kabel
version (17 Bit) Absolut-Typ XSEL-P/Q S :3m
P : Hochauflésungs-  AM : Multi-Rotations- M:5m
version (20 Bit) Absolut-Typ Hinweis : Nur SCON-CA fiir ~ XOO : Spezifzierte Lange
(Hinweis 4) T18P verwendbar (Hinweis 3)
Modellspezifikation
: Arbeits- Geschwindig- Nenn- Max. kurzfristiges = s Triaheite-
Modell Enkodertyp il B bereich keit (Hinweis1) | Drehmoment Drehmoment | 2ulass. Traghzelts Rotor Tr:?kh G‘;'ts)
(W) ©) ©/s) (N-m) (*) (Nem) moment (kg?m) | moment (kg*m,
Index-Absolut-T Siehe .
DD-T18[@H@]-200-360-T2-@ P S
Multi-Rotations-Absolut-Typ 200 Seiteg | 1 bis 1800 8.4 25.2 06 0.001984

Ziffern-Erklarung [@/Typ S/P (@ Enkodertyp [@Kabelldnge
Allgemeine Spezifikationen

Rundlauf (radial)
(ohne Last): 30 um

Antriebssystem Torquemotor -
Wiederholgenauigkeit 17 Bit: £ 0.0055° 20 Bit: + 0.00103° Planlauf (axial)
Zuldss. dynamisches Lastmoment (Hinweis2) [ 80 N-m (ohne Last): 30 pm
Enkoder-Auflésung (Hinweis 4) 17 Bit: 131072 20 Bit: 1 048 576 Pulse/Umdrehung ‘
Zuléssige Langskraft (Hinweis 2) Driicken: 3400 N [3100 N bei Hochauflosungstyp] Ziehen: 250N ‘ p4 S —
1

Rahmen

Aluminium

Zuldssige Temperatur/Feuchtigkeit

0 bis 40°C, 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)

Gewicht

5.6 kg

(*) Der Wert gilt bei Installation auf einer von 1Al empfohlenen Platte zur Warmeableitung (s.a. Seite 9).

Laufabweichungen der Abtriebswelle

Abmessungen

2-M4, wirksame Tiefe 8
Masse-Abgriff

180
160+0.1
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(Abstand der Verbindungskabel)
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\ Enkoder-

. CAD-Zeichnungen knnen von unserer
Internetseite héruntergeladen werden.

Motor-
Anschluss

F—EH

Anschluss

www.eu.intelligentactuator.de @

Geplante néachste DD-Serien-
erweiterungen mit denselben
Modellspezifikationen
des DD-T18:

1) Flanschloser Typ
DD-T18C (s. Abb.)
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2) Typen in Reinraum-
Ausfiihrung (ISO-
Reinraumklasse 4)
DDCR-T18(C)

Bitte kontaktieren sie IAl bzgl.

Verfiigbarkeit und weiteren Details.

Preview

Technische Daten der Steuerungen

Einsetzbare Max. Anzahl Steuerungs- Spannungs-
Steuerung ansteuerbarer Achsen methode versorgung /'\
SCON-CA 1 Achse Position 230 VAC 1-phasig °

2 Achsen 1-phasig 230 VAC 1-phasig Achtung
XSEL-P/Q 6 Achsen 3-phasig Programm 230 VAC 3-phasig

Hinweis: Fiir den Typ DD-T18P kann nur die Steuerung SCON-CA verwendet werden.
Hinweis: Der Multi-Rotations-Absolut-Typ ist nicht benutzbar mit SCON-CA im Pulstreiber-Steuerungsmodus.

(Hinweis 1) Die maximale Geschwindigkeit kann je nach Verfahrweg oder Tragheits-

moment-Bedingung vielleicht nicht erreicht werden.

(Hinweis2) Unter der Annahme eines reibungslosen, sto3freien 24-Stunden-Betriebs
des Antriebs mit Nenndrehzahl gilt auf Basis der angegebenen Last eine

Antriebslebensdauer von 5 Jahren.

(Hinweis 3) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewtinschte Ldnge

in Metern an. (Beispiel: X08 = 8 m)

(Hinweis4) Lassen Sie sich bitte von IAl beraten, falls Sie einen 20-bit-Antrieb in Betracht
ziehen und diesen unter Bedingungen einsetzen wollen, wo das zulassige
dynamische Lastmoment oder die zuldssige Langskraft tiberschritten wird.
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DD Torquemotor

Modell-
spezifika-
tion

DD -

Serie

S:

DD-LT18

LT18[ |
Typ

Standard-

version (17 Bit)

Torquemotor-Direktantrieb, Kleinmoment-Rundtisch,
Breite Mittenbohrung

— Enkoder- —  Motor- — Drehwinkel — Passende —
typ leistung Steuerung

Al': Index- 200: 200W 360:360° T2:SCON-CA

Absolut-Typ XSEL-P/Q

P : Hochauflésungs-  AM : Multi-Rotations-

version (20 Bit)

Absolut-Typ

Hinweis : Nur SCON-CA fiir

- [ ]—-200 —-360 - T2 — [ |

Kabel-
lange
N : Kein Kabel
S :3m
M:5m

XOO : Spezifzierte Lange

(Hinweis 4) LT18P verwendbar (Hinweis 3)
Modellspezifikation
; Arbeits- Geschwindig- Nenn- Max. kurzfristiges % s hai Trigheits-
Motorleistung L Sdndne] Zuléss. Tragheits- |Rotor-Trégheits
Modell Enkodertyp w) bereich kelt(o(/l-:)nwelsl) Dre(flzlr.nn%n(*u*e)nt Dre}zmg]r;\ent moment (kg?m) | moment (kgm)
Index-Absolut-Typ Siehe .

-LT18[@H®}-200-360-T2-[G) 5

DD-LT18[@H@-200-360 Multi-Rotations-Absolut Typ 200 Ceiteg | 1 Dbis 1800 8.4 252 0.6 0.001984

Ziffern-Erklarung [@Typ S/P [@ Enkodertyp [@]Kabellange
Allgemeine Spezifikationen

(*) Der Wert gilt bei Installation auf einer von IAl empfohlenen Platte zur Warmeableitung (s.a. Seite 9).

Laufabweichungen der Abtriebswelle

Antriebssystem

Torguemotor

Wiederholgenauigkeit

17 Bit: + 0.0055°

20 Bit:

+0.00103°

Zuldss. dynamisches Lastmoment (Hinweis 2)

80 Nem

Planlauf (axial)
(ohne Last): 30 um

Enkoder-Auflésung (Hinweis 4)

17 Bit: 131 072 20 Bit: 1 048 576 Pulse/Umdrehung

Zuléssige Langskraft (Hinweis 2)

Driicken: 3400 N [3100 N bei Hochauflésungstyp] Ziehen: 250 N

Rahmen

Aluminium

Zuldssige Temperatur/Feuchtigkeit

0 bis 40°C, 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)

Gewicht

6.2 kg

|

Rundlauf (radial)
(ohne Last): 30 um

< ‘

Abmessungen

2-M4, wirksame Tiefe 8
Masse-Abgriff

(500)

180
160+0.1
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CAD-Zeichnungen knnen von unserer
Intemetseite héruntergeladen werden.

www.eu

Preview

Geplante nédchste DD-Serien-

erweiterungen mit denselben
Modellspezifikationen

des DD-LT18:
1) Flanschloser Typ
DD-LT18C (s. Abb.)

2) Typen in Reinraum-

Ausfiihrung (ISO-
Reinraumklasse 4)
DDCR-LT18(C)

Bitte kontaktieren sie IAl bzgl.
Verfiigbarkeit und weiteren Details.

Technische Daten der Steuerungen

Einsetzbare Max. Anzahl Steuerungs- Spannungs-
Steuerung ansteuerbarer Achsen methode versorgung /'\
SCON-CA 1 Achse Position 230 VAC 1-phasig °

2 Achsen 1-phasig 230 VAC 1-phasig Achtung
XSEL-P/Q 6 Achsen 3-phasig Programm 230 VAC 3-phasig

Hinweis: Fir den Typ DD-LT18P kann nur die Steuerung SCON-CA verwendet werden.

Hinweis: Der Multi-Rotations-Absolut-Typ ist nicht benutzbar mit SCON-CA im Pulstreiber-Steuerungsmodus.

5

(Hinweis 1) Die maximale Geschwindigkeit kann je nach Verfahrweg oder Tragheits-

moment-Bedingung vielleicht nicht erreicht werden.

(Hinweis2) Unter der Annahme eines reibungslosen, stof3freien 24-Stunden-Betriebs
des Antriebs mit Nenndrehzahl gilt auf Basis der angegebenen Last eine

Antriebslebensdauer von 5 Jahren.

(Hinweis 3) Die maximale Kabellange betrdgt 30 m. Geben Sie die gewiinschte Lange
in Metern an. (Beispiel: X08 = 8 m)

(Hinweis4) Lassen Sie sich bitte von IAl beraten, falls Sie einen 20-bit-Antrieb in Betracht
ziehen und diesen unter Bedingungen einsetzen wollen, wo das zulassige
dynamische Lastmoment oder die zuldssige Langskraft tiberschritten wird.




D D Torquemotor

DD-H18

Torquemotor-Direktantrieb, GroBmoment-Rundtisch,

Schmale Mittenbohrung

vk DD — H18[ ] - [] - 600 — 360 — T2 — [ ]
:.peZI d Serie  — Typ — Enkoder- —  Motor- — Drehwinkel — Passende —  Kabel-
ol typ leistung Steuerung lange
S : Standard- Al Index- 600 : 600W 360:360°  T2:SCON-CA N :Kein Kabel
version (17 Bit) Absolut-Typ XSEL-P/Q S :3m
P : Hochauflosungs-  AM : Multi-Rotations- M:5m
version (20 Bit) Absolut-Typ Hinweis : Nur SCON-CA fiir - X[ : Spezifzierte Lange
(Hinweis 4) H18P verwendbar (Hinweis 3)
Modellspezifikation
; Arbeits- Geschwindig- Nenn- Max. kurzfristiges u - Trigheits-
Modell Enkodertyp ety bereich keit (Hinweis1) | Drehmoment Drehmoment ZuIass.Traghzelts RotorTraghezlts
(W) © ©/s) (Nem) (*) (Nm) moment (kg®m) | moment (kg*m)
Index-Absolut-Typ Siehe .
DD-H18@H®]-600-360-T2-[3) h 1 bis 144
Multi-Rotations-Absolut-Typ 600 Seite 9 bis 1440 2 7> I 0.0106

Ziffern-Erklarung [@ITyp S/P [@ Enkodertyp [@]Kabellange
Allgemeine Spezifikationen

Laufabweichungen der Abtriebswelle

(*) Der Wert gilt bei Installation auf einer von IAl empfohlenen Platte zur Warmeableitung (s.a. Seite 9).

Planlauf (axial)
(ohne Last): 30 um

Rundlauf (radial)
(ohne Last): 30 pm

Antriebssystem Torguemotor
Wiederholgenauigkeit 17 Bit: £ 0.0055° 20 Bit: £ 0.00103°
Zulass. dynamisches Lastmoment (Hinweis 2) | 80 Nem

Enkoder-Auflésung (Hinweis 4)

17 Bit: 131072 20 Bit: 1 048 576 Pulse/Umdrehung

Zuléssige Langskraft (Hinweis 2)

Driicken: 3400 N [3100 N bei Hochauflésungstyp] Ziehen: 250 N

Rahmen

Aluminium

Zuldssige Temperatur/Feuchtigkeit

0 bis 40°C, 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)

Gewicht

13.6 kg

v )
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‘ ‘ Geplante nachste DD-Serien-
erweiterungen mit denselben
Modellspezifikationen
| _ des DD-H18:
‘ ‘ | 2slg 1) Flanschloser Typ
‘ ‘ 2l S8 DD-H18C (s. Abb.)
o . - ) 2) Typen in Reinraum-
Preview Ausfiihrung (ISO-
| | ‘ _ Reinraumklasse 4)
. DDCR-H18(C)
T Bitte kontaktieren sie IAl bzgl.
‘ﬂZO.S‘ Verfiigbarkeit und weiteren Details.
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 1) Die maximale Geschwindigkeit kann je nach Verfahrweg oder Tragheits-
X Max. Anzahl moment-Bedingung vielleicht nicht erreicht werden.
Einsetzbare ERS (AT h Steuerungs- Spannungs- (Hinweis2) Unter der Annahme eines reibungslosen, stoBfreien 24-Stunden-Betriebs
Steuerung ansteuerbarer Achsen methode versorgung /'\ des Antriebs mit Nenndrehzahl gilt auf Basis der angegebenen Last eine
SCON-CA 1 Achse Position 230 VAC 1-phasig ° Antriebslebensdauer von 5 Jahren.
S 7 (Hinweis 3) Die maximale Kabelldnge betrdgt 30 m. Geben Sie die gewiinschte Linge
1 Achse 1-phasi 230 VAC 1-phasi ; ol YOR —
XSEL-P/Q 5 e 3’? has% Programm e 3—phasig Achtung in Metern an. (Beispiel: X08 = 8 m)
P g 2 9 (Hinweis4) Lassen Sie sich bitte von IAl beraten, falls Sie einen 20-bit-Antrieb in Betracht
Hinweis: Fiir den Typ DD-H18P kann nur die Steuerung SCON-CA verwendet werden. Ziehen }Jnd diesen unter Bed'"g‘f“gefl elpsetz;m onIen,"wo das zluIaSS|g&'a
Hinweis: Der Multi-Rotations-Absolut-Typ ist nicht benutzbar mit SCON-CA im Pulstreiber-Steuerungsmodus. dynamische Lastmoment oder die zuldssige Léngskraft iiberschritten wird.

6



D D Torquemotor

Torquemotor-Direktantrieb, GroBmoment-Rundtisch,
- Breite Mittenbohrung

IModeH— DD — LH18[ ] - [ ] - 600 — 360 — T2 — [_]
P

E PR — Enkoder- —  Motor- — Drehwinkel — Passende —  Kabel-

- Serie  — Ty,
typ leistung Steuerung lange

S:Standard- Al': Index- 600 : 600W 360:360° T2:SCON-CA  N:Kein Kabel
version (17 Bit) Absolut-Typ XSEL-P/Q S :3m
P : Hochauflésungs-  AM : Multi-Rotations- M:5m
version (20 Bit) Absolut-Typ Hinweis : Nur SCON-CA fiir ~ X[ : Spezifzierte Lange
(Hinweis 4) LH18P verwendbar (Hinweis 3)
Modellspezifikation
: Arbeits- Geschwindig- Nenn- Max. kurzfristiges = 5 b aire. Traaheits-
Modell Enkodertyp Rleteleshd bereich keit (Hinweis1) | Drehmoment Drehmoment 2l Traghzents Rotor Traghezlts
(W) o ©/s) (N-m) (¥) (N-m) moment (kg?m) | moment (kg®m)
Index-Absolut-Typ Siehe .
DD-LH18[@H@]-600-360-T2- N X
[@He @ Multi-Rotations-Absolut Typ 600 Seite 9 1 bis 1440 25 75 1.8 0.0106

Ziffern-Erklarung [@Typ S/P [@ Enkodertyp [@Kabelldnge (*) Der Wert gilt bei Installation auf einer von 1Al empfohlenen Platte zur Warmeableitung (s.a. Seite 9).

Allgemeine Spezifikationen Laufabweichungen der Abtriebswelle

Arftriebssystem _ Torq.uemotor : Planlauf (axial) Rundlauf (radial)
Wlefierholgen:?lwgkelt 17 Bit: + 0.0055° 20 Bit: + 0.00103 (ohne Last): 30 um (ohne Last): 30 um
Zulass. dynamisches Lastmoment (Hinweis 2) [ 80 Nem v I
Enkoder-Aufldsung (Hinweis 4) 17 Bit: 131072 20 Bit: 1 048 576 Pulse/Umdrehung = =
Zulssige Langskraft (Hinweis 2) Driicken: 3400 N [3100 N bei Hochauflésungstyp] Ziehen: 250 N
Rahmen Aluminium
Zuléssige Temperatur/Feuchtigkeit 0 bis 40°C, 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
Gewicht 13.2 kg
Ab 7
& : 5
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Geplante ndchste DD-Serien-
erweiterungen mit denselben
Modellspezifikationen

des DD-LH18:
1) Flanschloser Typ
DD-LH18C (s. Abb.)

s 0 2) Typen in Reinraum-
Preview Ausfahrung (ISO-

@ ) Reinraumklasse 4)

DDCR-LH18(C)
(A]

Bitte kontaktieren sie IAl bzgl.
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 1) Die maximale Geschwindigkeit kann je nach Verfahrweg oder Tragheits-

Verfligbarkeit und weiteren Details.
moment-Bedingung vielleicht nicht erreicht werden.

118.15
(120)
125+0.1

31

Einsetzbare Max. Anzahl Steuerungs- Spannungs- (Hinweis2) Unter der Annahme eines reibungslosen, stof3freien 24-Stunden-Betriebs
Steuerung ansteuerbarer Achsen methode UEIEeIg) LI des Antriebs mit Nenndrehzahl gilt auf Basis der angegebenen Last eine
SCON-CA 1 Achse Position 230 VAC 1-phasig Antriebslebensdauer von 5 Jahren.

. S Hinweis 3) Die maximale Kabellange betrégt 30 m. Geben Sie die gewiinschte Lénge
1 Achse 1-phasig 230 VAC 1-phasig Achtung : ) in Metern an. (Beis ieI~€);(08 =8 ?n) ¢ ¢
MEELE 2 Achsen 3-phasi PSR 230 VAC 3-phasi P
[PINERIE PIESTE (Hinweis4) Lassen Sie sich bitte von IAl beraten, falls Sie einen 20-bit-Antrieb in Betracht

ziehen und diesen unter Bedingungen einsetzen wollen, wo das zuldssige

Hinweis: Fiir den Typ DD-LH18P kann nur die Steuerung SCON-CA verwendet werden.
» N dynamische Lastmoment oder die zuldssige Langskraft tiberschritten wird.

Hinweis: Der Multi-Rotations-Absolut-Typ ist nicht benutzbar mit SCON-CA im Pulstreiber-Steuerungsmodus.

/




DD Torquemotor

Steuerungsmodelle
Das Steuerungsmodell kann aus den beiden unten beschriebenen Typen gewahlt werden.

H Modellbezeichnung des Einachs-Positioniertyps <SCON-CA>
SCON CA L] A L] L]

Serie Typ Motortyp Enkodertyp Option E/A-Typ

* Weil das Treibermodul der SCON-CA fiir DD-Motoren gréBer als fiir her-
kémmliche 200/600-Watt-Typen ist, heif3t der Motortyp ,200S" bzw. ,600S".

[ I

E/A-Kabelldnge

2

Spannungs-
versorgung

PIOS Fir 200-Watt-Motor (nur DD-Motor) Index-Absolut-Typ

Elbsolut—s pezifi ka\ﬁ

600S Fir 600-Watt-Motor (nur DD-Motor)

Multi-Rotations-Absolut-Typ

H Modellbezeichnung des Mehrachs-Programmtyps <XSEL>

Fir die restlichen Teile

L1 —

der Modellbezeichnung
siehe RoboCylinder
Gesamt-Katalog.

(Spezif. Achse 1) (Spezif. Achse 2~6)
A A
XSEL- - 1 - 1 A I A
Serie Typ Anzahl ange- Motortyp Enkodertyp Option Motortyp Enkodertyp Option
schlossener Achsen
6-Achs-Standard-Typ Absolut-Spezifikation ‘ Index-Absolut-Typ
6-Achs-Global-Typ Multi-Rotations-Absolut-Typ
1 Achse

Fiir 200-Watt-Motor
Fiir 600-Watt-Motor

6 Achsen Achtung

Eine einzelne Steuerung kann mit mehreren weiteren

2 Nicht-DD-Motor-Achsen (Einachs-Roboter, RoboCylinder)
gleichzeitig betrieben werden. Néhere Einzelheiten zu
anschlieBbareren anderen als DD-Motor-Achsen finden sich
auf der XSEL-Modellauswahl-Seite des RC Gesamt-Katalogs.

Systemkonfiguration

Bl Bei Anschluss SCON-Steuerung

SPS

(wird vom Kunden bereitgestellt)

E/A-Flachkabel
Modell: CB-PAC-PIO020
Standardlange: 2 m

*Fiir die benétigte Anzahl
an Bremswiderstands-
modulen siehe Seite 9.

Bremswiderstandsmodul
Modell: REU-2

O

Feldnetzwerk

Wird mit Achse geliefert

Motor-Kabel
Modell: CB-X(EU*)-MACIOO (T18C1/LT180])

(Einzelheiten siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog.)

Handprogrammiergerat
iacl Modell: TB-01-C-ENG (*)

(*) TB-01-C-ENG in Kiirze
mit CE-Konformitét.

CB-X(EU*MC-MACIODI (H1801/LH1800)

O
O

Wird mit Achse geliefert

Enkoder-Kabel
Modell: CB-X(EU*)3-PACICIO

Netzanschluss Einphasig 230 VAC

*EU-Version mit Metall-Stecker

*Beim Anschluss an die Stromversorgung
ist ein Storfilter vorgesehen.
(Modellempfehlungen siehe RC Gesamt-Katalog.)

Ml Bei Anschluss XSEL-Steuerung

SPS

(wird vom Kunden bereitgestellt)

it ey
modulen siehe Seite 9. Bremswiderstandsmodul E/A-Flachkabel
Modell: REU-1 Modell: CB-X-PI0020
O 0 ) Standardldnge: 2 m
CiJ -
Motor-Kabel

Feldnetzwerk
(Einzelheiten siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog.)

Modell: CB-X(EU*)-MACIOO (T1801/LT180J)
(CB-X(EU*MC-MADIOO (H1801/LH180J)

0

PC-Software
RS232-Anschluss-Version
Modell: RCM-101-MW-ENG
USB-Anschluss-Version
Modell: RCM-101-USB-ENG

Handprogrammiergerat
sa] Modell: TB-01-S-ENG (*)

# (¥) TB-01-S-ENG in Kiirze
1 mit CE-Konformitat.

O

*EU-Version mit Metall-Stecker

0o

Enkoder-Kabel
Modell: CB-X(EU*)3-PACICIC]

Netzanschluss el ey 2500 WAC

Dreiphasig 230 VAC

* Beim Anschluss an die Stromversorgung
ist ein Storfilter vorgesehen.
(Modellempfehlungen siehe RC Gesamt-Katalog.)

O
Wird mit Achse geliefert

|

PC-Software
RS232-Anschluss-Version
Modell: 1A-101-X-MW
USB-Anschluss-Version
Modell: 1A-101-X-USBMW



DD Torquemotor

B Montage

Positionierbohrung fiir DD-Motor

Befestigungsbohrung fiir DD-Motor

2-94 Passloch, durchgéngig

4-¢11 Durchgangsbohrung

= T
T = T

160
T_}”;_F
| |
H! | |
Montageflache

MaBe der Hohe ,H”

T18 | LT18 | H18
mm 23 33 31 31

(Hinweis) Dieses Produkt muss fiir den Betrieb auf einer Grund-
platte montiert sein, deren Warmeleitfahigkeit der einer
Aluminiumplatte mit den Abmessungen 400 x 400 x 100 mm
entspricht. Wenn die Einsatzbedingungen eine geringere
Warmeleitfahigkeit erfordern, konsultieren Sie bitte 1Al

Montagehinweis

e /

f—f—
1|
L

VI

I

a

Deckenmontage
Vertikale Montage

Horizontale Montage

M Betriebsarten

Zwei Betriebsarten stehen wahlweise fiir spezifische Einsatzbedingungen zur Verfligung.
Vor Einsatz die Charakteristik der unterschiedlichen DD-Motortypen priifen und die weiteren Hinweise beachten!

*Wertin () gilt fur
die 20-Bit-Auflésung

Betriebsart

Index-Absolut-Modus

Multirotations-Absolut-Modus

Steuerungstyp SCON-CA ‘ XSEL (*1) SCON-CA XSEL (*1)
Arbeitsbereich 0 bis 359,999° Max. £9999° (+2520°)*

Maximale Drehbewegung pro Verfahrbefehl 360° ‘ 180° (*2) Innerhalb des oben genannten Arbeitsbereichs
Unbegrenzte Drehung Verfugbar (*3) Nicht verfligbar
Referenzpunktfahrt Nicht erforderlich

Nicht erforderlich (*4)

Stutzbatterie fiir Absolutwerte

Nicht erforderlich

Erforderlich

(*1) Der Hochauflosungs-Typ kann nur mit einer SCON-CA kombiniert werden.

(*2) Wenn die XSEL im absoluten Index-Modus (iber 180 Grad von der aktuellen Position verfahrt, wird als Drehrichtung die des kiirzeren Drehwegs
zum Erreichen der Zielposition gewahlt. Deshalb istimmer der Wechsel der Drehrichtung zu beachten, abhangig von der aktuellen Position
und des Drehwegs. Soll die Drehrichtung ebenfalls festgelegt werden, muss die SCON-CA eingesetzt werden.

(*3) Im Index-Modus kann der Antrieb unbegrenzt in einer vorgegebenen Richtung drehen, aber zum heutigen Zeitpunkt noch nicht dauerhaft
ohne Halt in derselben Drehrichtung, wie es bei einem normalen Motor moglich ist, da der maximale Drehweg pro Befehl von der XSEL-Steuerung
180 Grad betrédgt. Soll der Motor permanent drehen, muss die SCON-CA eingesetzt werden.

(*4) Eine Referenzpunktfahrt ist bei einem Multirotations-Absolut-Enkoder nur bei Ersteinrichtung und Austausch der Absolutwert-Stiizbatterie notwendig.

l Steuerungen

® Die Ausgangsleistung des DD-Motors betragt 200 Watt, die AuBenabmessungen der SCON-CA-Steuerung sind jedoch identisch mit denen
der 400 Watt-Version. (Detaillierte Angaben zu den AuBenabmessungen der SCON-CA befinden sich im RoboCylinder-Gesamtkatalog).

® Ein oder zwei Regenerativ-Widersténde sind fiir die Modelltypen T1801/LT180 bzw. H18[1/LH18 erforderlich sowie i. A. bei DD-Motor/SCON-CA-Betrieb.

® Fir den Betrieb von DD-Motoren mit der XSEL-Steuerung sind Regenerativ-Widerstande gemaf3 nachfolgender Tabelle notwendig:

Anzahl der DD-Motoren 1 | 2 3 | 4 5 | 6
Anzahl der Regenerativ- T180/LT180 1 2 3
Widerstandsmodule H18O/LH18O 2 | 4 (Nicht einsetzbar)

® Maximal kdnnen von einer XSEL-Steuerung 6 DD-Motoren der Modelltypen T18/LT18 und 2 der Modelltypen H18/LH18 gesteuert werden.
® Hinweis: Wenn der DD-Motor von einer SCON-CA gesteuert wird, kann dieser nicht gleichzeitig tiber die RoboCylinde-Gateway-Funktion

der XSEL-Steuerung betrieben werden.
® Berechnung der Anschlussleistung:

Modelltypen T18/LT18: 600 W bei 230 VAC 1-phasig - 200 Watt bei 230 VAC 3-phasig

Modelltypen H18/LH18: 1200 W bei 230 VAC 1-phasig « 600 Watt bei 230 VAC 3-phasig
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. Auswahlverfahren

Mittels folgender Schritte sollte gepriift werden, ob der DD-Motor nach den spezifischen Kundenanforderungen eingesetzt werden kann:

n Ermittlung der Lastbedingungen

I Bei der tatsdchlichen Verwendung sollten die folgenden drei Punkte nicht tber die maximal zuldssigen Grenzwerte der DD-Motor-Spezifikation hinausgehen.

[1] Langskraft Ist die Gesamtlast der an die Achse aufgebrachten Teile nicht groBer als 3400 N ?
[2] Angew. Lastmoment Ist das Gesamtlastmoment der an die Achse aufgebrachten Teile nicht groBer als 80 Nem ?
[3] Tragheitsmoment Ist das Tragheitsmoment der an die Achse aufgebrachten Teile nicht groBer als 0,6 kgem? ?

Zur Berechnung der Lastbedingungen miissen die Tragheitsmomente der an die Achse aufgebrachten Teile ermittelt und Details mit der
DD-Motor-Auswahlsoftware tiberpriift werden. Die Tragheitsmoment-Gleichungen fiir typische Teilformen sind unten zur Referenz angegeben.

Die DD-Motor-Auswahlsoftware steht zum Download auf der IAl-Internetseite bereit:
www.eu.intelligentactuator.de -> Bereich ,Download/Software”

J=1/8x M x D? J=MxR*+1/8 xMx D? J=1/12xMx (a*+b?) J=MxR?+ 1/12 x M x (a*+b?)
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B E 0| R | a 2 ) a )
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E Ermittlung der Betriebsbedingungen

Prufung von Abstand, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung, Haltezeit und anderer vorgegebener Betriebsbedingungen gegentber der
DD-Motor-Spezifikation um zu bestimmen, ob der DD-Motor unter den jeweiligen Nutzungsbedingungen verwendet werden kann.

Zur Berechnung der Betriebsbedingungen ist die DD-Motor-Auswahlsoftware zu verwenden.

Die DD-Motor-Auswahlsoftware steht zum Download auf der IAl-Internetseite bereit:
www.eu.intelligentactuator.de -> Bereich ,Download/Software”

B Zuordnung von maximaler Beschleunigung/Verzogerung und Verfahrzeit

Die max. Beschleunigung/Verzégerung wird vom Tragheitsmoment bestimmt. Angaben zur max. Beschleunigung/Verzégerung finden sich in der unteren Tabelle.
Auch die Angaben zur Verfahrzeit mdgen hier als Anhaltspunkt dienen.  *Die Werte in der Tabelle sind zur Orientierung gedacht, ohne die Verfahrzeit zu garantieren.

DD-T18/LT18

Untergrenze Tragheitsmoment [kgem’] 0[0.005| 0.01| 0.02| 0.03| 0.04| 0.05| 0.06| 0.07| 0.08 0.09| 0.1 0.2| 03| 04| 05
Obergrenze Tragheitsmoment [kgem?] | 0.005| 0.01| 0.02| 0.03| 0.04| 0.05| 0.06| 0.07| 0.08| 0.09| 0.1| 0.2 03| 04| 05| 06
Verfahrzeit fiir 45° [s] 0.09| 0.10| 0.11| 0.12| 0.13| 0.14| 0.15| 0.17| 0.19] 0.21| 0.23| 0.39| 0.62| 0.70| 0.87| 1.11
Verfahrzeit fiir 90° [s] 0.12| 0.12| 0.14| 0.16| 0.17| 0.18| 0.20| 0.22| 0.24| 0.26| 0.29| 0.48| 0.73| 0.83| 1.02| 1.23
Verfahrzeit fiir 180° [s] 0.17| 0.17| 0.19] 0.21| 0.23| 0.24| 0.27| 0.29| 0.32| 0.35| 0.37| 0.60| 0.89| 1.01| 1.22| 1.42
Verfahrzeit fiir 270° [s] 0.22| 0.22| 0.24| 0.26( 0.27| 0.29| 0.32| 0.35| 0.38| 0.41| 0.44| 0.69| 1.00| 1.14| 1.36| 1.68

(Hinweis) Die Zeitwerte in der oberen Tabelle geben die Dauer an vom Empfang des Verfahr-Befehls bis zur Anndherung des Positionsbands auf 0,028 Grad (ca. 100 Bogensekunden).
DD-H18/LH18
Untergrenze Trégheitsmom. [kgsm’] 0]/0.005| 0.01| 0.02| 0.02 0.03| 0.04| 0.06| 0.08 0.10{ 0.15| 02| 03| 04 06| 08| 10| 12| 14
Obergrenze Tragheitsmom. [kgem?] [ 0.005| 0.01/0.015| 0.02| 0.03| 0.04| 0.06| 0.08] 0.1| 0.15 02 03| 04| 06| 08 1| 12| 14| 18
Verfahrzeit fiir 45° [s] 0.0980.096(0.096| 0.097|0.099{ 0.104{ 0.113| 0.12{0.126| 0.14|0.157{0.207|0.257| 0.352( 0.447| 0.53]|0.629|0.795|0.875
Verfahrzeit fiir 90° [s] 0.129]0.128|0.127|0.128| 0.131{ 0.136 0.144/ 0.153| 0.163| 0.184| 0.208| 0.268( 0.329| 0.44|0.549|0.646| 0.758| 0.941| 1.035
Verfahrzeit fiir 180° [s] 0.192| 0.19] 0.19{0.191{0.193|0.199] 0.207] 0.215| 0.225| 0.249| 0.279| 0.354| 0.428| 0.562| 0.692|0.806| 0.933| 1.133| 1.257
Verfahrzeit fiir 270° [s] 0.254)0.252| 0.252| 0.253| 0.256{ 0.262| 0.27|0.278| 0.288|0.312|0.341| 0.42|0.504{0.655| 0.8/0.925| 1.064|1.274|1.415

(Hinweis) Die Zeitwerte in der oberen Tabelle geben die Dauer an vom Empfang des Verfahr-Befehls bis zur Anndherung des Positionsbands auf 0,028 Grad (ca. 100 Bogensekunden).
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