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Modellbezeichnung und Typen

Modellbezeichnung der Servomotoren

Serie HG-MR Serie HG-KR/HG-KN Serie HG-SR/HG-SN Serie HG-RR Serie HG-JR

Systembeschreibung H

200-V-Typen

HG-KR[ ][ ][ ][]

[

Serie  Ausgangsleistung [W] Nenn- Code Elektromagnetische

Ausfiihrung Ausfiihrung
Hoky | Geringes Massentragheits- 05 50 drehzah [U/min] Bremse — Standardmotor
moment, kleine Leistung 1 100 2 2000 - - Servomotoren mit funktio-
. i 3 3000 B [ ) WOC nalem Sicherheits-Encoder
HG-SN Mittleres Massentragheits- 2 200 (nur HG-KR/HG-JR)
moment, mittlere Leistung 4 400
HG-MR Kleinstes Massentragheits- B ol
moment, kleine Leistung 7 750
HG-KR Geringes Massentragheits- LD L0
moment, kleine Leistung 15 1500
HG-RR Kleinstes Massentragheits- 2 2000
moment, mittlere Leistung 35 3500
Gerinaes Massentricheit 50 5000
. eringes Massentragheits-
HG-IR moment, mittlere Leistung 70 7000
HG-SR Mittleres Massentragheits-
moment, mittlere Leistung Alle Motoren erfiillen folgende Standards: CE, UL, cUL

Beispiel: HG-MR 053 B = Ausfiihrung kleinstes Massentragheitsmoment, kleine Leistung; 50 W; 3000 U/min; 200 V; mit elektromagnetischer Bremse

400-V-Typen

HG-SR[ |[ ] 4 [ ][]

Ausfiihrung serie  Ausgangsleistung Nenn- Code Typ Elektromagne- Ausfiihrung
W] drehzahl [U/min] 4 400V tische Bremse —  Standardmotor

HG-IR Geringes Massentragheits-

moment, mittlere Leistung 5 500 ™ 1500 - - Servomotoren
Mittleres Massentragheits- — 1000 2 2000 B o n_1it funk?ionalem
e moment, mittlere Leistung 15 1500 3 3000 woe Ség:e(:]hu?ﬁgﬁ@
20 2000 HG-IR)
35 3500
50 5000
70 7000
11k 11000
15k 15000
2%k 22000

Beispiel: HG-SR 702 4B = Ausfiihrung mittleres Massentragheitsmoment, mittlere Leistung; 7000 W; 2000 U/min; 400 V; mit elektromagnetischer Bremse

Allgemeiner Hinweis: Die obigen Tabellen zeigen die Modellbezeichnungen der Motoren. Es sind nicht alle Kombinationen méglich.
Beachten Sie bitte auch die Spezifikationsiibersicht der Motoren auf Seite 14
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Motoren und Anwendungsbereiche

Ubersicht der Servomotoren und deren Anwendungsbereiche

Hochauflosende Absolutwertencoder Durch den Absolutmodus von Mitsubishi

als Standardausstattung Electric kann ein System der Absolutwert-Posi-
tionserkennung konfiguriert werden, das tiber
eine konventionelle E/A-Schnittstelle mit einem
Impulskettensignal gesteuert werden kann.

Durch den standardmagig integrierten hoch-
auflésenden Absolutwert-Encoder kann die
Nullpunktfahrt entfallen und es werden keine
Naherungsschalter oder andere Sensoren bené-
tigt. Dies verringert die Inbetriebnahmezeit und
erhoht die Zuverlassigkeit.

Der Einsatz dieser Motoren ist hoch effizient und
gewdhrleistet auch bei geringen Drehzahlen
eine hohe Drehzahlstabilitat.

Motortyp Merkmal Anwendungsbeispiel
Geringes Massentragheitsmoment ® Forderbander
Sie eignen sich sowohl fiir Anwendungen mit groBeren @ Maschinen der Lebensmittelindustrie op
Massentragheitsverhdltnissen als auch fiir Anwendungen @ Druckmaschinen
mit hoheren Reibmomenten (Bandantrieb usw.). @ Kleine Be- und Entladestationen

® Klein-Roboter und Montiergerate
® Kkleine X-Y-Tische
@ Kkleine Rollenvorschiibe

Handlingsysteme

Kleinstes Massentragheitsmoment ® Bestiickungsautomaten, Montiergerate,
Durch ein kleinstes Massentragheitsmoment speziell SchweiBautomaten

fiir hochdynamische Positionieraufgaben mit besonders @ Platinen-Bohrmaschinen

kurzen Zykluszeiten geeignet. @ Platinen-Priifmaschinen

® Etikettiermaschinen
@ Strick- und Stickmaschinen
@ Ultra-Kompakt-Roboter

Bestiickungsautomaten, Montiergerte,
SchweiBautomaten

Mittleres Massentragheitsmoment ® Forderbander

Der Aufhau stabiler Systeme von niedrigen bis hohen ® Spezialmaschinen
Drehzahlen ermdglicht ein breites Spektrum an Applikati- ~ @ Roboter
onen. Eine direkte Kopplung an eine Kugelumlaufspindel @ Be- und Entladegeriite

ist moglich. ® Wickler und Zugspannungsregler
® Werkzeugwechsler
® X-Y-Tische (Kreuztische)
® Testgerate
Geringes Massentragheitsmoment @ Rollenvorschiibe
Ein Motor mit kompakter Bauform und geringem Massen- @ Be-und Entladestationen
tragheitsmoment fiir mittlere Leistungen. Speziell fiir @ Maschinen fiir Fordersysteme mit kiirzesten
Positionieraufgaben mit besonders kurzen Zykluszeiten Zykluszeiten
geeignet.
Geringes Massentragheitsmoment 400 V ® |ebensmittelverarbeitung und Verpackung

Ein 400-V-Servomotor fir die MELSERVO-J4-Serie in einem @ Druckmaschinen

Leistungsbereich bis 22 kW mit geringem Massentagheits- @ Fdrderroboter fiir Spritzgussmaschinen
moment und hoher Drehzahl. Er hat eine kompakte Bau- @ Palletiermaschinen

form, ist mit einem hochaufldsenden Encoder ausgestattet g g1 Maschinen, die hohe Drehzahl und hohen

und ist kompatibel zu globalen Standards. Durchsatz erfordern

Verpackungsmaschinen

Hinweis:
Andere Motortypen sind auf Anfrage erhaltlich.
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Zuordnung der Servomotoren

Servomotortypen und Zuordnung der Verstarker

Die moglichen Kombinationen von Servo- Detaillierte Angaben zu den Servomotoren Die technischen Daten aller Servomotoren sind
verstadrker und Servomotor sind nachfolgend mit elektromagnetischer Bremse finden Sie auf auf den nachfolgenden Seiten aufgelistet.
aufgefiihrt. Seite 28

Motoren fiir die Servoverstirkerserie MR-J4 (200 V)

Nenn- Max. Nemn  Max. x;,;fe"' Aus- Motorausfiihrung  Passende Servoverstirker MR-J4

dreh- Dreh- drehmo- Drehmo- heitsmo- 92195

zahl zahl ment ment ment enn-  Servomotor Span-  Schutz-
[t/min] [r/min] [Nm] INm] J[x10° :i:’svt]ung nung  art 60 70 100 200 350 500 700 11K 15K 22K Art.-Nr.

kg m?]

<
v
S
o
-
o
e
o
>
S
v
v

016 048 0016 005  HG-MROS3 ° 248661

HG-MR 032 095 00300 010  HGMRI3 S 248662

000 6000 064 19 00865 020  HGMR23  200VAC 165 Y 248663

13 38 0142 040  HGMR$3 Y 248664

U 12 0586 075  HGMRT3 Y 248665

016 056 00450 005  HG-KRoS3 Y 248651

HGKR 032 1 00777 010 HGKR13 S 248652

3000 6000 064 22 0221 020  HGKRZ3  200VAC IP65 ° 248653

13 45 0371 040  HGKRa3 ° 248654

U 84 126 075 HGKRT3 Y 248655

U 12 726 050  HGSRS2 ° 248671

48 U3 16 100 HGSRI02 °® 248672

HGSR 70 05 160 150 HGSRIS2 Y 248673

000 3000 95 286 468 200  HGSR02  200VAC IP67 S 248674

67 501 786 350  HGSRIS Y 248675

B9 6 97 50 HG-SRS02 Y 248676

B4 100 15T 700 HGSR702 Y 248677

16 ig,4>® 152 05  HGJRS3 ® oo 261539

2 Mo 29 05 HGIRB Y 0o 261540

32 2?2,7>® 265 10 HGJRIO3 o 0 261541

6000 48 1<41';,1>® 379 15 HGIRIS3 o 0° 261502

HGIR 300 64 Pl 49 20 HGJR3 o 0 261543
<B55> 200VAC 1P67@

D0 0 B2 1o HEIRES3 o 0 261584

159 i7é§’7>® 190 50  HGJRSO3 o 0o 261545

o 23 B8 B3 10 HGRD °® 261546

86 88 58 90 HGJRIO3 °® 261547

o 00 2O M HGKRIKIN P9 261557

1500 955 286 315 15 HGIRISKIM Py 261558

2500 140 40 489 22 HGJR2KIM @ 26159

30 80 150 10 HG-RR103 Y 26289

HG-RR 48 19 190 15 HGRRIS3 S 262897

000 4500 64 159 230 20 HGRR23  200VAC IP65 Y 262898

M1 279 830 35  HGRRS3 Y 262899

159 398 120 50  HGRRSO3 S 262900

(@ DerWertin den spitzen Klammern gilt, wenn das maximale Drehmoment erhght wird. Das maximale Drehmoment des Motors kann durch Einsatz eines anderen Servoverstérkers erhoht werden (siehe @).
(@) Diese Kombination mit dem Servomotor HG-JR erhiht das maximale Drehmoment von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments.

(3) DerWert in spitzen Klammern gilt, wenn der Servomotor mit dem Servoverstarker MR-J4-5008 oder MR-J4-500A eingesetzt wird.

(@) Der HG-JR-Motor mit einer Ausgangsnennleistung von 22 kW hat die Schutzklasse 1P44.



Zuordnung der Servomotoren

Motoren fiir die Servoverstarkerserie MR-J4 (400 V)

Nemn- Max. Nemm-  Max. x;;fen' Aus- Motorausfiihrung  Passende Servoverstirker MR-J4

dreh- Dreh- drehmo- Drehmo- heitsmo- 92M9"

nenn-  Servomotor

zahl  zahl ment  ment ment . Span-  Schutz-
[/min] [min Nm]  [Nm]  Jpcig* leistung mng  art 60 100 200 350 500 700 11K 15k 22K
qmy W]
gm’]
24 72 726 05 HG-SR524 (Y 261431
Mot 48 143 16 10 HG-SR1024 [ 261432
- 72 15 16,0 15 HG-SR1524 o 261433
2000 3000 95 286 468 20 HG-SR2024 400V AC IP67 o 261434
167 50,1 786 35 HG-SR3524 o 261435
= B9 716 9,7 50 HG-SR5024 o 261436
(<%
5 334 100 151 7,0 HG-SR7024 [ 261437
2 16 B0 1 05 HeRs e ©o° 261445
= 72,
E 24 logs0 209 075 HGRT34 ® ©0° 261446
916 @
32 2750 265 10 HG-JR1034 ® ©O0° 261447
143
6000 48 cois® 39 15 HG-JR1534 e ©° 261448
HG-R 3000 191 ~
64 5@ 49220 HG-JR2034 - ® o° 261449
05 20 - 400VAC IP67®
0 cdags® B2 ysse HEIRISH ® 0°° 261450
47,7 .
159 Zgrso 190 50 HG-JR5034 ® ©O° 261451
A I 8370 HG-JR7034 () 261452
286 858 558 90 HG-JR9034 () 261453
o0 00 20 220 11 HG-JR11KIM4 (Y 261384
1500 955 286 315 15 HG-JR15K1M4 (Y 261535
2500 140 420 489 2 HG-JR22KTM4 @ 2615%

(@) DerWertin den spitzen Klammern gilt, wenn das maximale Drehmoment erhght wird. Das maximale Drehmoment des Motors kann durch Einsatz eines anderen Servoverstérkers erhoht werden (siehe @).
(2) Diese Kombination mit dem Servomotor HG-JR erhht das maximale Drehmoment von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments.

(3@ DerWert in spitzen Klammern gilt, wenn der Servomotor mit dem Servoverstarker MR-J4-500B oder MR-J4-500A eingesetzt wird.

(@) Der HG-JR-Motor mit einer Ausgangsnennleistung von 22 kW hat die Schutzklasse IP44

Motoren fiir die Servoverstarkerserie MR-JE -A/B

Massentrig- Ausgangs- Motorausfiihrung Passende Servoverstarker MR-JE
Motorserie Ne|:||ndreh- ll\)lla);l. " Nenndreh- Max. Dreh- heitsmo- nenn- s
200V {emi i Nl Qe ment) - leistung  €YOMOIOr Sch 10 20 40 70 100 200 300
[r/min] [/min]  [Nm] [Nm] X10*kgm?] [kW] pannung Schutzart
HG-KN 0,32 0,95 0,088 0,1 HG-KN13 [ ] 282631
0,64 19 0,24 0.2 HG-KN23K [ J 282633
3000 4500 200VAC  IP65
K 13 38 0,42 04 HG-KN43K ([ J 282635
24 72 143 0,75 HG-KN73JK [ J 268237
HESN 2,39 7,16 6,1 05 HG-SN52JK o 282639
- 477 143 19 1,0 HG-SN102JK [ J 282641
2000 3000 7,16 21,5 178 15 HG-SN152JK  200VAC P67 ([ J 282643
9,55 28,6 383 2,0 HG-SN202JK ([ J 282645
143 42,9 58,5 3,0 HG-SN302JK ([ J 282647
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-KN(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

Verwendbarer Servoverstarker

Eingangsscheinleistung © [kVA]
X Nennausgabeleistung [kw]
T ] Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentragheitsmoment  Standard
J[x10*kgm'] mit elektromagn. Bremse

Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes ®©  [1/min]

Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle

Drehzahl/Positionsdetektor

HG-KN13(B) © HG-KN23(B)K© HG-KN43(B)K ©

HG-KN73(B)JK©

MR-JE-10A/B MR-JE-20A/B MR-JE-40A/B MR-JE-70A/B
03 05 09 13
0,1 02 04 0,75
032 0,64 13 24
095 19 38 72
3000 3000 3000 3000
5000 5000 5000 5000
5750 5750 5750 5750
129 180 82 445
08 13 26 48
24 39 78 14
0,0783 0,225 0375 1,28
0,0843 0,247 0397 1,39
® @ 276 159

Weniger als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

Encoder/Aufldsung: 131072 Impulse/Umdrehung (Inkremental)

Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) @
Umgebungstemperatur Betrieb: 0~40 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
Aufstellhghe/Vibrationsfest. Max. 1000 m iiber NN; X: 49 m/s2, Y: 49 m/s?

Gewicht [kg] Standardmotor ® 0,6 0,98 15 31

Bestellangaben (ohne Bremse) Art-Nr. 282631 282633 282635 282637

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortrdgheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl). Schwankt die Drehzahl oder st die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3) BeiServoverstérkern bis 600 W kann die angegebene Bremsleistung bedingt durch die Spannungsversorgung abweichen, da die Energiemenge, die vom internen Elektrolyt-Kondensator des Servoverstérkers gespeichert wird, sehr hoch ist.

(@) Esbesteht keine Begrenzung der Bremsleistung, so lange das effektive Drehmoment innerhalb des Bereichs vom Nenndrehmoment liegt. Das Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/Tragheitsmoment der Servomotorwelle darf dann
allerdings nicht mehr als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors betragen.

(5 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.

@ Die Motorwellendurchfiihrung sowie der Steckeranschluss sind davon ausgenommen. X —
Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung — Y
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. / /

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-KN

HG-KN13(B) tinweis1,2,3
10—
Max. Drehmoment SN

0.75

0.5

Drehmoment [Nm]

0-25[" Konstantes Drehmoment ~~~=—__|

0 1000 2000 3000 4000 5000
Drehzahl [U/min]

HG-KN73(B) inweis1,2,3)

| |
60 Max. Drehmoment Ssao

Drehmoment [Nm]

Konstantes Drehmoment

N
o

S

0 1000 2000
Drehzahl [U/min]

3000 4000 5000

HG-KN23(B) (inweis1,2,3)

2.0 T T T

Max. Drehmoment

=
o

Drehmoment [Nm]
IS
o

NS

= ! ! ~
051~ Konstantes Drehmoment ~~<<=__

0 1000
Drehzahl [U/min]

2000 3000 4000 5000

HG-KN43(B) (ineis1,2,3)

4.0 T T T T

Max. Drehmoment .

=)

N,
1

_ Drehmoment [Nm]
=

=)

I | Soo
Konstantes Drehmoment ™=

0 1000 2000 3000 4000 5000

Drehzahl [U/min]

Hinweise:

1.===:Bei 200V AC, 3-phasig.

2. mumm Bei 230V AC, 1-phasig.

3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn
die Versorgungsspannung unter der
spezifizierten Nennspannung liegt.
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-SN(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor HG-SN52(B)JK© HG-SN102(B)JK© HG-SN152(B)JK© HG-SN202(B)JK © HG-SN302(B)JK®©
Verwendbarer Servoverstarker MR-JE-70A/B MR-JE-100A/B MR-JE-200A/B MR-JE-200A/B MR-JE-300A/B
Eingangsscheinleistung © [kVAl 1,0 17 25 35 438
Daterbetrieb Nennausgabeleistung [kw] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,0
Nenndrehmoment [Nm] 2,39 4,77 7,16 9,55 14,3
Maximales Drehmoment [Nm] 7,16 14,3 21,5 28,6 42,9
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 2500
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 2875
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s] 7,85 19,7 32,1 19,5 26,1
Nennstrom [Al 29 5,6 94 9,6 n
Maximaler Strom [A] 9,0 17 29 31 33
Massemra'gheitsmomem Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6
J[x10*kgm'] mit elektromagn. Bremse 9,48 1338 182 56,5 88,2
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes @® [1/min] 62 38 139 47 28

Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/

) y i ®
Trégheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Aufldsung: 131072 Impulse/Umdrehung (Inkremental)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP67) ©
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15—70 °C (ohne Taubildung)
Umaebunds Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
bed?ngungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
T/ T Max. 1000 m iiber NN; Max. 1000 m iiber NN;
@ ' 5
Austellhohe/Vibrationsfest. 54 ¢ /2 v 24,5 s X: 24,5 /S Y: 49 m/s?
Gewicht [kg] Standardmotor © 48 6,5 83 12 15
Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr. 282639 282641 282643 282645 282647

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

() Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttragheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwank die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3@ Bei Servoverstarkern bis 600 W kann die angegebene Bremsleistung bedingt durch die Spannungsversorgung abweichen, da die Energiemenge, die vom internen Elektrolyt-Kondensator des Servoverstérkers gespeichert wird, sehr hoch ist.

(@) Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(® Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen. ,—th

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. —

(@) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung X ‘_’Y
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SN

HG-SN52(8B)J (Hinweis 1,2, 3) HG-SN102(B)J (Hinweis 1,2, 3) HG-SN152(B)J (Hinweis 1,2,3)
9 ‘ ‘ 15 T T 24 T T
|
Max. Dreh- S Max. Dreh- .
E : E moment E moment
= g |—Max. Dreh-— N\ = 10 = 15
E moment E =
£ £ £
=] o =]
£ £ £
€ 3 i € s S 8
° : = Konst‘anles . Konstantes
g?é]ﬁ}ra]g:r?ém Drehmoment Drehmoment
|
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
HG'SNZOZ(B)J (Hinweis 1,2, 3) HG'SN302(B)J (Hinweis 1, 3)
307 T { 45 T
|
_ Max. Dreh- _
£ moment 3
= =
= 20 =
£ £
£ £ -
€ 10 € 15 | | Hinweise: X
a : C ] 1. Bei 200V AC, 3-phasig.
Konstantes Konstantes CRei -
Drehmoment 2, mmm: Bei 230 V AC, 1-phasig.
Drehmoment 3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn
die Versorgungsspannung unter der
0 1000 2000 3000 0 1000 20002500 spezifizierten Nennspannung liegt.
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-KR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

Verwendbarer Servoverstarker MR-J4-CJA/B/GF/TM
Eingangsscheinleistung © [kVA]

X Nennausgabeleistung [kw]
Dauerbetrieh Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zulssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentrigheitsmoment ~ Standard
J@[x10*kgm’] mit elektromagn. Bremse
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes [1/min]
Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle ®
Drehzahl/Positionsdetektor
Kiihlung/Schutzart

Umgebungstemperatur
Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit
bedingungen Umgebung
Aufstellhdhe/Vibrationsfest. ©
Gewicht [kg] Standardmotor
(ohne Bremse)

Bestellangaben Art.-Nr. Woc

HG-KR053(B) © HG-KR13(B) © HG-KR23(B) © HG-KR43(B) ©

HG-KR73(B) ©

10 10 20 40 70

03 03 0,5 0,9 13

0,05 0,1 0,2 0,4 0,75

0,16 0,32 0,64 13 24

0,56 11 22 45 84

3000 3000 3000 3000 3000

6000 6000 6000 6000 6000

6900 6900 6900 6900 6900

5,63 13,0 18,3 43,7 45,2

09 08 13 2,6 438

3.2 25 4,6 9,1 17,0

0,0450 0,0777 0,221 0,371 1,26

0,0472 0,0837 0,243 0,393 137

@) @(B) 453 268 393

Vs s -t basnvighsmonen, \SUORERIONde e fade Mot 1 e
des Servomotors des Servomotors des Servomotors

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ®

Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN; X: 49 m/s?, Y: 49 m/s?

0,34 0,54 0,91 14 28

248651 248652 248653 248654 248655

289372 289373 289374 289385 289386

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@ Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehor” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(a)/(b) Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht begrenzt, wenn das effektive Drehmoment beim Verzégern des Motors von Nenndrehzahl bis zum Stoppen im Bereich des Nenndrehmoments liegt. Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht
begrenzt, wenn der Motor von maximaler Drehzahl bis zum Stoppen verzdgert, das Verhaltnis Lasttragheit/Motortragheit bis (a) 26/(b) 15 betrdgt und das effektive Drehmoment im Bereich des Nenndrehmoments liegt.

(@ Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

T

(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zulassige Vibrationsfestigkeit an. Da insbesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung X —>
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. —1Y

(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. / Z

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-KR

HG-KRO53(B) inweis1,2,3)

0.6 -
T T
. Max. Dreh t
£
= 04
g
£
S
£
o 0.2
[=)
Konstantes —
Drehmoment ‘
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Drehzahl [U/min]
HG'KR43(B) (Hinweis 1,2, 3)
5.0 ———
I I ‘
— Max. N
E 0 "Drehmoment N
£ 30 \\
g N
< 20 N
I
1.0 n
Kon?tante? Drehrpomeqt

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
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HG-KR13(B) fiinweis1,2,3 HG-KR23(B) (hinweis1,2,3

1.25 25
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é 0.75 E 15 N
S S
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o o
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0.25 —Konstantes 05
Drehmomept | Konsltantelerehnlwmen‘t
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HG'KR73(B) (Hinweis 1, 3, 4)
10.0
£ 80|
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£ 6ol N
£ ~N
S
£ 40 ™~
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20 Hinweise:
— 1.1 Bei 200V AC, 3-phasig oder 230 V AC, 1-phasig.
Konstantes Drehmoment 2o Bei 200V AC, 1-phasic.

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Drehzahl [U/min]

Diese Kurve wird nur gezeigt, wenn zu den beiden anderen
Kurven Abweichungen bestehen.

3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung
unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-MR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

HG-MR053(B) © HG-MR13(B) © HG-MR23(B) ©

HG-MR43(B) ©

HG-MR73(B) ©

Verwendbarer Servoverstérker MR-J4-CJA/B/GF/TM
Eingangsscheinleistung © [kVA]
. Nennausgabeleistung [kw1]
Dauerbetrieb Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentrigheitsmoment  Standard
J@[x10*kgm’] mit elektromagn. Bremse

Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes [1/min]

Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle

Drehzahl/Positionsdetektor

Kiihlung/Schutzart
Umgebungstemperatur
Relative Luftfeuchtigkeit
Umgebungs-
bedingungen Umgebung

Aufstellhghe/Vibrationsfest. ©®

Gewicht [kg] Standardmotor ©

Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr.

10 10 20 40 70
03 03 05 0,9 13
0,05 0,1 0,2 04 0,75
0,16 0,32 0,64 13 24
0,48 0,95 19 38 72
3000 3000 3000 3000 3000
6000 6000 6000 6000 6000
6900 6900 6900 6900 6900
15,6 338 46,9 1142 973
1,0 0,9 15 26 58
3,1 25 53 9,0 20
0,0162 0,0300 0,0865 0,142 0,586
0,0224 0,0362 0,109 0,164 0,694
@(a) @(b) 1570 920 420

Weniger als das 35-fache
Massentragheitsmoment
des Servomotors @

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ©

Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Glnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN; X: 49 m/s2, Y: 49 m/s*

Weniger als das 32-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

0,34 0,54 0,91 14 28

248661 248662 248663 248664 248665

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2 Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrégheit/Motortrigheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(a)/(b) Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht begrenzt, wenn das effektive Drehmoment beim Verzdgern des Motors von Nenndrehzahl bis zum Stoppen im Bereich des Nenndrehmoments liegt. Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht
begrenzt, wenn der Motor von maximaler Drehzahl bis zum Stoppen verzdgert, das Verhaltnis Lasttragheit/Motortragheit bis (a) 26 / (b) 15 betrdgt und das effektive Drehmoment im Bereich des Nenndrehmoments liegt.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

—
(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zulassige Vibrationsfestigkeit an. Da insbesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung X
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. 1y
(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. / Z

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-MR

HG-MRO53(B) sinweis1,2,3)
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6% moment \\\
4.
2. e — Hinwei
inweise:
K°"‘“a"‘e“ Dre“‘"“’mjm 1. : Bei 200V AC, 3-phasig oder 230V AC, 1-phasig.

2w Bei 200V AC, 1-phasig.
Diese Kurve wird nur gezeigt, wenn zu den beiden anderen
Kurven Abweichungen bestehen.

3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung
unter der spezifizierten Nennspannung liegt.

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Drehzahl [U/min]



B Technische Daten der Servomotorserie HG-RR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor
Verwendbarer Servoverstarker MR-J4-CJA/B/GF/TM
Eingangsscheinleistung © [kVA]

) Nennausgabeleistung [kw1]
Dauerbetrieb Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes®  [1/min]
Massentragheitsmoment ) @ [x10*kg m?]
Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle
Drehzahl/Positionsdetektor
Kiihlung/Schutzart

Umgebungstemperatur

Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit
bedingungen Umgebung

HG-RR103(B) ©

HG-RR153(B) ©

HG-RR203(B) ©

HG-RR353(B) ©

Technische Daten

HG-RR503(B) ©

200 200 350 500 500
17 25 35 55 75
1,0 15 2,0 35 50
3.2 438 6,4 11 159
8,0 1,9 159 27,9 39,8
3000 3000 3000 3000 3000
4500 4500 4500 4500 4500
5175 5175 5175 5175 5175
67,4 120 176 150 m
6,1 88 14 23 28
18 23 37 58 70
1090 860 710 174 125
15 19 23 83 12

Weniger als das 5-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ©
Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

AufstellhGhe/Vibrationsfest. ©® ©

Aufstellung in geschlossenen Rumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
Max. 1000 m iiber NN; X: 24,5 m/s?, Y: 24,5 m/s*

Gewicht

[kg] Standardmotor ©

39

50

Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr.

262896 262897

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

6,2

262898

12

17

262899 262900

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der
Tabellenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrdgheit/Motortrigheit). Wird die Nenndrehzahl iberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwank die Drehzahl oder ist
die regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3@ Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung ausgeliefert sind,
vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Hélfte des angegebenen Wertes sind.

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-RR

HG-RR103(B) inweiy
9
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N
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-SR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor HG-SR52(B) © HG-SR102(B)©®  HG-SR152(B)©  HG-SR202(B)®  HG-SR352(B)©®  HG-SR502(B)© HG-SR702(B) ©
Verwendbarer Servoverstarker MR-J4-CTIA/B/GF/TM 60 100 200 200 350 500 700
Eingangsscheinleistung @ [KVA] 1,0 17 25 35 55 75 10
Dauerbetrich Nennausgabeleistung kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0 7,0

Nenndrehmoment [Nm] 2,4 48 7.2 9,5 16,7 23,9 334
Maximales Drehmoment [Nm] 72 143 215 28,6 50,1 71,6 100
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 7,85 10,7 32,1 19,5 35,5 57,2 74,0
Nennstrom [A] 29 5,6 9,4 9,6 14 22 26
Maximaler Strom [Al 9,0 17 29 31 45 70 83
Massentrigheitsmoment  Standard 7,26 11,6 16 46,8 78,6 99,7 151
J@[x10“kgm’] mit elektromagn. Bremse 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes [1/min] 31 38 139 47 28 29 25

: Weniger als das
Copne e ST 1S fellsen  Veget QENSIIE egera s 15 e Masenighetsonen s Svanos
des Servomotors ©

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart; IP67) @

Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
T e Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation) )
bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

e o, § % 00 b e e
Gewicht [kg] Standardmotor © 48 6,2 73 1 16 20 27
Bestellangaben AN (ohne Bremse) 248671 248672 248673 248674 248675 248676 248677

woc@ 289376 289377 289378 289379 289380 289381 289382

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2 Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der
Tabellenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)”. Schwank die Drehzahl oder ist
die regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Wérmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur
regenerativen Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhdltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung st ausgenommen. —5

(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager X [—>
einer punktuellen Belastung ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Hélfte des angegebenen Wertes sind. — Y

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. / 7

(@) Dieser Artikel hat eine langere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an hren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SR

HG-SR52(B) (Hinweis 1,2) HG-SR102(B) (Hinweis 1,2) HG-SR152(B) (Hinweis 1,2) HG-SR202(B) (Hinweis 1,2)
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Drehmo‘ment Drehm%ment Drehmeent Drehmeent
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
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= | S = ' Hinweise:
Konstantes Konstantes Konstantes . .
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0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 3.--==:Bei 230V AC, 1-phasig.
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B Technische Daten der Servomotorserie HG-SR(B) in 400-V-Ausfiihrung

Servomotor

HG-SR524(B) ©

HG-SR1024(B) ©

HG-SR1524(B) ©

HG-SR2024(B) ©

HG-SR3524(B) ©

Technische Daten

HG-SR5024(B) ©

HG-SR7024(B) ©

Verwendbarer Servoverstérker MR-J4-C1A4/B4/GF4/TM4 60 100 200 200 350 500 700
Eingangsscheinleistung @ [kKVA] 1,0 17 25 35 55 75 10
Dauerbetrich Nennausgabeleistung [kW] 0,5 1,0 15 2,0 3,5 5,0 7,0

Nenndrehmoment [Nm] 2,4 48 7.2 9,5 16,7 23,9 334
Maximales Drehmoment [Nm] 7,2 143 215 28,6 50,1 71,6 100 2
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450 =
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 7,85 19,7 32,1 19,5 355 57,2 74,0 g
Nennstrom [A] 15 28 47 49 70 1 13 S
Maximaler Strom [A] 45 89 17 17 27 4 59 g
Massentrﬁgheitsmoment Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6 99,7 151 QE)
J® [x10 kg m'] mit elektromagn. Bremse 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161 )
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes [1/min] 46 29 139 47 34 29 25

o o Weniger als das ) )
e
es Servomotors @

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart; IP67) @
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
(s Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation) )
bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Rdumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s?

Max. 1000 m iiber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 49 m/s?

Max. 1000 m iiber NN;

She/Vibrati ®
Aufstellhhe/Vibrationsfest. X: 24,5 m/s% Y- 29,4 m/s?

Gewicht [kg] Standardmotor © 438 6,2 73 n 16 20 27
(ohne Bremse) 261431 261432 261433 261434 261435 261436 261437
Bestellangaben Art-Nr.
woc® 289383 289384 289405 289406 289407 289408 289409

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuléssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind.

—
(® Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. X
(@) Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner. —Y

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SR

HG_SR524(B) (Hinweis 1, 2) HG_SR1024(B) (Hinweis 1, 2) HG_SR1524(B) (Hinweis 1, 2) HG_SR2024(B) (Hinweis 1, 2)

9 T T 15—v—v—‘ 24 30 T T
| | .
Max. Drehmoment Max. Drehmoment N\ ﬁ Max.Dreh- Y
= \ = _ Max. Drehmoment — moment
= s = 1 £ 16 £ 2 N
o =] S o
£ £ 2 £
g0 E 5" £
= = Konstantes s Konstantes S Konstantes
Konstan}es DrehrPoment DrehmO{nent Drehmo‘ment Drehmolment
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
HG'SR3524(B) (Hinweis 1,2) HG'SR5024(B) (Hinweis 1, 2) HG'SR7024(B) (Hinweis 1, 2)
60 ‘ 75 T 120 ‘
I
‘ Max. Dreh- ]
E |, |Max. Dreh- E __|momen E Max. Dreh-
£ 40 fmoment —1 2% = 80 rmoment N
5] 54 5
: : c i
g 2 2 H|nwe|se:' .
5 0 £ 1 £ 40 1. Bei 400V AC, 3-phasig.
= Konstantes = Konstantes < Konstantes 2.—:Bei 380V AC, 3-phasig.
Drehmo‘ment DrehmO{nent Drehmoment
I
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000

Drehzahl [U/min]

Drehzahl [U/min]

Drehzahl [U/min]
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B Technische Daten der Servomotorserie HG-JR(B) in 200-V-Ausfiihrung

PY— HGJR  HGJR  HGJR  HGJR  HGJR HGJR HGJR HGJR  HGJR  HGJR

103(B)© 153(B)© 203(B)©® 353(B)® 503(B)© 703(B)® 903(B)® 11KIM(B)® 15KIM(B)® 22KIM©
Verwendbarer Servoverstarker © MR-JACIA/B/TM  60/100  70/200  100/200  200/350  200/350  350/500  500/700 700 1K 1K 15K 22K
Eingangsscheinleistung @ [kVAT 1,0 13 17 25 35 55 75 10 13 16 22 33
X Nennausgabeleistung [kW] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 33 5,0 7,0 9,0 1 15 22

Dauerbetrieb @

Nenndrehmoment [Nm] 1,6 24 3,2 48 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140
Maximales Drehmoment @ [Nm] 438 72 9,6 143 19,1 32,0 47,7 66,8 858 210 286 40
Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maximale Drehzahl [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875
Dynamisches Leistungsvermogen [kW/s] 16,7 273 38,2 60,2 824 83,5 133 115 147 223 290 401
Nennstrom @ [A] 3,0 56 56 " " 17 27 34 4 61 76 99
Maximaler Strom [Al 9,0 17 17 32 32 51 81 103 134 200 246 315
Massentragheits- Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 13,2 19,0 433 55,8 220 315 489
Toci04kg ] mit elektromagn Bremse 20 2% 315 41 s; 154 210 59 654 M40 336 —
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes @ @ [1/min] 67 98 76 M 206 73 68 56 204 143 162 104

Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/

Trdgheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 10-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Gebldse-
Kihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: P67) @ :‘S“(“h'ﬁ{‘zgm_
1P44) ®
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
En&gebungs— Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
edingungen Max. 1000 m Giber
Aufstellhche/ - v, 2y, 2 . 2 Max. 1000 m iiber NN;
Vibrationsfest. ® Max. 1000 m iiber NN; X: 24,5 m/s*, Y: 24,5 m/s \,\(I~N2'9X212rﬁ'/552m/5 f X: 24,5 m/s2 Y- 24,5 m/s?
Gewicht [kg] Standardmotor © 3,0 3,7 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

(ohneBremse) 261539 261540 261541 261542 261543 261544 261545 261546 261547  261557© 261558 @ 261559 @

Bestellangaben Art.-Nr.
woc® 289424 289425 289426 289427 289428 289429 289430 289431 289432 289460 289461 289462

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrégheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an hre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhdltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung ist ausg <

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zulssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung —
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. X l—s

(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.
(@) Das maximale Drehmoment der Motoren HG-JR534(B)—HG-JR5034(B) kann von 300 % auf 400 % gesteigert werden, wenn ein Servoverstarker der nichst htheren Leistungsklasse eingesetzt wird.
Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-JR

HG_JR53(B) (Hinweis 1,2, 3,5) HG_JR73(B) (Hinweis 1, 5) HG-JR1 03(3) (Hinweis 1, 5) HG-JR1 53(8) (Hinweis 1, 5) HG_JR203(B) (Hinweis 1,5) HG_JR353(B) (Hinweis 1, 5)
9 12 T 150 21 T 30 54—
Hinweis 4) I i T
| (Hinweis 4) ( \) (Hinweis 4) ‘ (Hinweis &) (Hinweis 4)
— | (Hinweis 4) —_ ! —_ — ‘ _ = ‘
£ ! £ | £ ‘ £ £ ‘ £
=6 | =9 T =10 Zu Max. Dreh- =20 > =36 —,
é - E Max. Dreh- E Max. Dth' E moment é mﬂ’r‘"g‘fh ‘ é Max, Dreh-
g |Max.Dreh- > g | moment g | Mmomen g l g g | moment
<= _ |moment N = £ ‘ £ = = _
S 3 € 4 S 5 s 7 € 10 — T 18
& X & I g \ g \ ‘ g g
T~ | | | | ‘ |
Konstantes) i Konstanleslbvehmomelpt KonstantesDrehmament Konstantes ¢ Konstant Drehmament Konstantes Drehmoment
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
- - - - - - 1NA
HG-JR503(B) (Hinweis 1,5) HG-JR703(B) (Hinweis 1, 5) HG-JR903(B) (Hinweis 1, 5) HG-JRT1KTM(B) (Hinweis 1, 5) HG-JR15KTM(B) (Hinweis 1, 5) HG JRZZIﬁiinWe\'SLS)
75 s 75 | % ‘ 240 I 300 - 450 -
| = | Max.Dreh- Max. Dre ’ Max. Dr{h- ‘ Mg}(n eDrﬁh
= = Max. Dreh- £ moment — 180 |Max. Dreh- ] _ moment _
Ew | E 5o [moment = £ [Tmoment E200 — Ei0
z Max. Dreh- - 2 £ ‘ z ]
g moment e 2 £120 g £ |
5 5 E 5 5 5
£ £ ] | £ ‘ £ £
£2 — £ 2 &30 i = <100 £ 50
S S ! Konstante D‘ h t S 6 S S | l
] Konstantes Drehmoment orstantes Jemomen ‘ | Konstante: Dvehmome‘nl Konstantes Drehmoment
Konstantes | Konstantes Drehmoment T ‘ l
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 o 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
Hinweise:
1.~ :Bei 200V AC, 3-phasig. 4. Dieser Wert gilt bei maximaler Steigerung des Drehmoments. Beachten Sie die Zuordnungsiibersicht der Servomotorserie HG-JR zu den Servoverstérkern der 400-V-Klasse, wenn Sie das maximale
2.mmm: Bei 200V AC, 1-phasig. Drehmoment auf 400 % des Nenndrehmoments steigern wollen.
3.---=: Bei 230V AC, 1-phasig. 5. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-JR(B) in 400-V-Ausfiihrung

HG-R HG-R HG-JR

HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R

Servomotor 1034B)® 1534(B)© 2034(B)° 3534(B)® 5034(B)® 7034B)© 9034(B)© | KIMAB) 15KIMA®B) 22K1M4
Verwendbarer Servoverstérker MR-JALIA4/B4/GF4/TM4  60/100 70/200 100/200  200/350  200/350  350/500  500/700 700 11K 1K 15K 22K
Eingangsscheinleistung © [kVA] 1,0 13 1,7 25 35 55 7,5 10 13 16 22 33

X Nennausgabeleistung [kw] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 33 5,0 7,0 9,0 1 15 22
Dauerbetrieb @

Nenndrehmoment [Nm] 1,6 24 32 438 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140 2

Maximales Drehmoment @ [Nm] 48 72 9,6 14,3 19,1 32,0 47,7 66,8 85,8 210 286 420
Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maximale Drehzahl [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500 5
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875 §
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 16,7 273 38,2 60,2 82,4 83,5 133 15 147 223 290 401 g
Nennstrom @ [A]l 15 28 28 54 54 83 14 17 21 31 38 50 g
Maximaler Strom [Al 45 84 84 17 17 26 4 52 67 100 123 170 E
Massentrégheitsmoment Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 492 13,2 19,0 433 55,8 220 315 489
J[x10-4kg ] mit elektromagn. Bremse 2,02 2,59 3,15 429 5,42 154 212 529 65,4 240 336 —
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes @ @ [1/min] 99 72 53 265 203 75 68 56 205 143 162 104

Empfohlenes Verhéltnis von Lasttragheitsmoment/

Tragheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 10-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Geblase-
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP67) ® I{;g}'ﬂgrt:
IP44) @
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
Umgebungs- Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

bedingungen

. Max. 1000 m iiber NN; -
Aufstellhohe/ . v, o 2 X 2 ’~ Max. 1000 m iiber NN;
Vibrationsfest. ® Max. 1000 m dher NN; X: 24,5 m/s’, Y: 24,5 m/s ¢_’ 532 ::;:z X:24,5m/s% Y- 24,5 m/s*
Gewicht [kg] Standardmotor © 3,0 3,7 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

(ohne Bremse) 261445 261446 261447 261448 261449 261450 261451 261452 261453 261384® 261535® 261536 ®

Bestellangaben Art.-Nr.
woc® 289433 289434 289435 289436 289437 289438 289440 289441 289441 289463 289464 289465

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@ Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuléssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung st ausgenommen.

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung ,—F[j
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. —
(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. X 7
(7 Das maximale Drehmoment der Motoren HG-JR534(B)—-HG-JR5034(B) kann von 300 % auf 400 % gesteigert werden, wenn ein Servoverstarker der nachst hoheren Leistungsklasse eingesetzt wird. / /
74

Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriehspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-JR

HG_JR534(B) (Hinweis 1,2, 4) HG_JR734(B) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR1 034(8) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR1 534(8) (Hinweis 1,2, 4) HG_JR2034(B) (Hinweis 1,2, 4) HG_JR3534(B) (Hinweis 1,2, 4)
° 12 T 18— 21 - 3 I S
(Hinweis3) (Hinweis3) (Hinwels 3 (Hinweis3) Hinneis3) (Hinweis 4)
g ‘ £ ) : = Max.Dreh- g Max. Dreh g ;
g g | Max.Dreh- 2 | Max.Dreh- S | moment g . Dreh- g
g g £ £ £ | moment £ | Max.Dreh-
E m%‘gﬁh E moment \ E moment ‘ g _% E } Max. re
£ 3 ﬂ—Ti £ £s ‘ £ | 21w - £
[ v T~ I I —— | 7
Konstantes Drehmomept Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 [ 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]

HG'JR5034(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG'JR7034(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG'JR9034(B) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR11K1 M4(B) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR15K1 M4(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG-JR22K1M4 (Hinweis 1,2, 4)

75— 75 90 240 300 T 450
(Hinweis }) ‘ ‘ n ‘
..... — Max. Dreh- - Max. Dreh- Max. Dreh-
- i — [ Max.Dreh- E | moment o Max DN | _ | moment _ | moment
£ so e S, £ 50 fmoment L\ Z 60 £ [ moment £ 200 — Eo +
s Max. Dreh- S E 2 £ £ =
£ moment N, £ g €120 £ £
2 ~ 2 £ g 2 2
£ 2 ‘ = g £ S 30 £ £ 100 £ 50
& £ & & £
R . Konstantes Drehmoment | ] Konstantes Dpehmoment T % Konstantes Drehmomant Konstantes Drehmoment
Konstantes Drehmoment = Kansiamef Dvehmome T [
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
Hinweise:
1.===:Bei 400V AC, 3-phasig. 3. Dieser Wert gilt bei maximaler Steigerung des Drehmoments. Beachten Sie die Zuordnungsiibersicht der Servomotorserie HG-JR zu den Servoverstarkern der 400-V-Klasse, wenn Sie das maximale
2. Bei 380 V AC, 3-phasig. Drehmoment auf 400 % des Nenndrehmoments steigern wollen.

4. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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B Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse

Fur einige Anwendungen ist es erforderlich,
dass die Motorwelle auch bei abgeschaltetem
Servoverstarker in einer bestimmten Position
gehalten wird (Hubapplikationen, etc.).

Daher werden alle Servomotoren optional mit
elektromagnetischer Haltebremse angeboten.

Die Vielfalt der erhéltlichen Servomotoren
ermoglicht dem Anwender die Auswahl eines
Motors, der optimal zu seinen Erfordernissen
passt.

Servomotor HG-KN HG-SN
(200V) 13B pxi(} 43KB 73BJK 52BJK 102BJK 152BJK 202BJK 302BJK
Ausfihrung Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse
(elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst)
Nennspannung 24V DC 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 0,32 13 13 2,4 8,5 8,5 85 44 44
Nennstrom bei 20 °C [A] 0,26 0,33 0,33 0,42 08 08 0,8 14 14
Widerstand der Erregerspule bei20°C  [Q] 91 73 73 57 29 29 29 16,8 16,8
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 63 79 79 10 20 20 20 34 34
Massentragheitsmoment ) @ [x10-4kgm? 0,0843 0,247 0,397 1,39 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2
Zul. Brems- [J]/Bremsung 56 n n 64 400 400 400 4500 4500
momente [JI/Stunde 56 220 220 640 4000 4000 4000 45000 45000
e
Arbeit pro Bremsung Pl 56 22 22 64 200 200 200 1000 1000
Gewicht ® [kal 0,8 14 19 40 6,7 8,2 93 17,0 22,0
Bestellangaben Art-Nr. 282632 282634 282636 282638 282640 282642 282644 282646 282648
@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse @ Massentrégheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse ® Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.

Servomotor HG-KR HG-MR HG-RR
(200V) (11]: 2 k1] 23B 43B 73B 0538 13B 23B 43B 73B 103B  153B  203B  353B  503B
Ausfihrung Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse

(elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch gelost und durch Federkraft gebremst)
Nennspannung 24V DC 24V DC 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 0,32 0,32 13 13 24 0,32 0,32 13 13 24 7,0 70 70 17 17
Nennstrom bei 20 °C [A] 0,26 0,26 0,33 0,33 0,42 0,8 038 038 0,96 0,96 038 038 0,8 14 14
Widerstand der Erregerspule bei 20 °C [ 9 921 73 73 57 30 30 30 25 25 19 19 19 23 23
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 63 63 79 79 10 63 63 79 79 10 19 19 19 23 23
Massentragheitsmoment ) @ [x10-4kgm?] 0,452 0837 0243 039 137 0,0224 00362 01109 07164 0694 158 2,25 2,65 1.8 15,5
7ul. Brems- [)l/Bremsung 5,6 56 b)) py) 64 56 56 2 by) 64 400 400 400 400 400
momente [JI/Stunde 56 56 220 220 640 56 56 220 220 640 4000 4000 4000 4000 4000
e
Arbeit pro Bremsung Dl 56 56 22 22 64 56 5,6 22 22 64 200 200 200 200 200
Gewicht @ [kg] 0,54 0,74 13 18 38 0,54 0,74 13 18 38 6 7 83 15 21
e Art-Nr. 248656 248657 248658 248659 248660 248666 248667 248668 248669 248670 262901 262902 262903 262904 262905

Art-Nr.WOC® 289387 289388 289389 289390 289391

@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse

@ Massentragheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse

© Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.

@ Dieser Artikel hat eine langere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.



B Anschlusskabel und Stecker fiir Servomotoren

Fiir die Servomotoren HG-KR/HG-MR: Encoderkabellinge <10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle

Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

Anschlusskabel und Stecker

An CNP3/A/B/C
4 Leistungskabel Servomotor " N 4 Leistungskabel Servomotor )
1 ®® 0 An CN2/A/B/C o @®6
1 Bremskabel Servomotor | Bremskabel Servomotor
i | Encoderkabel | | Encoderkabel
| | i‘ @ ' i, 1 @
Servo- Servo-
motor :l I: motor
- J - J

Fiir die Servomotoren HG-KR/HG-MR: Encoderkabellinge >10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

Optionen und Zubehor

/ An CNP3/A/B/C / \
) ! @, .
Leistungskabel Servomotol Leistungskabel Servomotor
:,,,,g/g:© fffffffffffffffffff | - (= s S > An CNP3/A/B/C
i @ Bremskabel Servomotor i Bremskabel Servomotor
P Rt M = | [ @:‘ S
! ! | | An CN2/A/B/C
' ' | ' Encoderkabel A
R R | | - B B E:Eﬁ !
B o ® .
T @ o
Servo- Servo-
motor :l I: motor
Fiir die Servomotoren HG-SR
f Leistungskabel Servomotor
oo
ity IIlIgl ffffffffffff &-- An CNP3/TE4/TE1/CNP3A/B
I
! ® O ®, O @ 3,0 »
l 777777777777777777 @Em}::::::::::::( ———————————— :
|
1 ® @,
. Bremskabel Servomotor
3 :7777777777777” ZoZoooooozoozk An CN2/A/B
v @, @ A
: : %]%:::::::::::::::{ :
A R |
o X 1
I
| ! |
! ! Encoderkabel I
I - = S
| [
g | i
I 1= ) =, [
- E B D
I I
— Servo- ! N = © @ .
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-JR <9 kW

Leistungskabel Servomotor

| 00,660

(XA

Bremskabel Servomotor

Servo-

Leistungskabel Servomotor

motor

An CN2/A/B
A

i
I
l
L.
i
l
l
|
|

AnTET-1

Fiir die Servomotoren HG-JR 22 kW

/

Encoderkabel

Servo-
motor

Hinweis:

Elak
clel

An CNP3/TE4/TE1/TE1-1/CNP3A/B

gnetische Haltebremse nicht vorhanden
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Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-RR

/ An CNP3/TE4/CNP3A/B

Leistungs-/Bremskabel

=
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder fiir MR-J4-A/B oder MR-J4W2-B an einen Servomotor 2
(<%
o]
=
N
- N =
o
Servoverstarker MR-J4-A/B Z
77777777777 o
i Standard-Encoderkabel, Motorencoder g
abhangig vom gewadhlten Motortyp ;7T o
S
T N S
lastseitiger

HG-KR/HG-MR/HG-SR/  Stecker abhangig

i
i
i
|
-~ . von externem | .
ZG JR/HGtRR Encoderhersteller : Servoverstirker MR-J4W2-B
ervomotor
:
|

T
I
I
I
I
!
I
Encoder !
I
I
I
I
I
I
I
I

Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder fiir MR-J4-A-RJ/B-RJ an einen Servomotor

-~ )

Servoverstarker MR-J4-A-RJ/B-RJ

! Standard-Encoderkabel,

R abhingig vom gewihlten Motortyp
HG-KR/HG-MR/HG-SR/ ~ Stecker abhangig
von externem
HG-JR/HG-RR Encoderhersteller
Servomotor
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-KN: Encoderkabellinge <10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle

Fiir die Servomotoren HG-KN: Encoderkabellinge >10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle

An CNP1
*

j Leistungskabel Servomotor

| )
Servo-
motor ]
N J

Fiir die Servomotoren HG-SN

f Leistungskabel Servomotor

3000

Leistungskabel Servomotor

(©30)

f An CNP1
Leistungskabel Servomotor A
| - @@ An CN2
1 Bremskabel Servomotor
| | Encoderkabel
T
Lo ©)
Servo-
motor :l
- )

Hinweis:

Das Online Servo Selection Auswahltool auf unserer Homepage hilft Ilhnen die richtigen Komponenten fiir Ihre Systemvoraussetzungen

Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

4 Leistungskabel Servomotor )
i Bremskabel Servomotor
| | Encoderkabel
v ®
] Servo-
motor
- J

Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

@ Leistungskabel Servomotor
e gg:@ fffffffffffffffffff T > An CNP1
|
I
| @ Bremskabel Servomotor
[ ;ZIE:(> 7777777777777777777
| |
I I
I I
| | o
I I h
oo ®
| | |
I I I
I I I
I I I
| | |
| | [
Lo
I I I
| | |
I I !
= et
] Servo-
motor

bis 1 kW an CNP1
ab 2 kW an CNP2

auszuwahlen. Die ausgewahlte Konfiguration wird mit den entsprechenden Artikelnummern aufgelistet.

50



Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker der Servomotoren (ohne Bremse)

Produkt Beschreibung Bezeichnung Schutzart  Lange Art.-Nr.
it el i Encoderseitiger Anschluss Verstarkerseitiger Anschluss %R;JIEELK'E.LDM'M'H P65 g Iy 12?21;
HG-KR/HG-MR/HG-KN (Tyco Electronics AMP) 36210-0100PL (Buchse, 3M) 2 5—13 angsy 1 5“ R
@ 1674320-1 36310-3200-008 (Gehiusesatz, 3M) oder 5,10m@ m
Kabelaustritt in Richtung 54599-1019 (Steckersatz, Molex) MR-J3ENCBLCIM-A1-L 2m 161549
der Motorwelle [J=Kabellénge: 1P65 5m 161550
2,510m@ 10m 161551
. MR-J3ENCBLCIM-A2-H 2m 160230
Encoderkabel fiir [C=Kabellnge: P65 5m 161552
® HG-KR/HG-MR/HG-KN ;IE [:E] 2,510m@ 10m 161553
Kabelaustritt entgegen MR-J3ENCBLCIM-A2-L 2m 161554
Richtung der Motorwelle [=Kabellnge: 1P65 5m 161555
2,510m@ 10m 161556
Motorseitiges Encoderkabel Encoderseitiger Anschluss Verbindungsstecker
fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN  (Tyco Electronics AMP) (Tyco Electronics AMP) : A
® o 1674320-1 1473226-1 (mit Ring) (Kontakt) W IBICBLOSH ﬁjé 1P20 03m 161557
Kabelaustritt in Richtung 1-172169-9 (Gehiiuse) g€ 0,
der Motorwelle 316454-1 (Kabelklemme)
Motorseitiges Encoderkabel
fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN MR-J3JCBLO3M-A2-L S
{ E r— 1P20 03m 154367 =}
® Kabelaustritt entgegen ;IE Kabellange: 0,3 m @ <
Richtung der Motorwelle -g
Verbindungsstecker (Tyco Electronics AMP)  Verstarkerseitiger Anschluss 20m 161559 -’;
1-172161-9 (Gehduse) 36210-0100PL (Buchse, 3M) MR-EKCBLCIM-H 30m 161560 =
170359-1 (Stecker-Pin) 36310-3200-008 (Gehéusesatz, 3M) oder [CJ=Kabellénge: 1P20 20m 269075 =
Verstirkerseitiges MT1-0002 (Kabelklemme, 54599-1019 (Steckersatz, Molex) 20,30,40,50m @ 0m 229788 o
®  Encoderkabel fiir HG-KR/ TOA ELECTRIC INDUSTRIAL) S
HG-MR/HG-KN =4
% i | MR-EKCBLCIM-L o
[=Kabellnge: 1P20 %gm }g}gg;
Verwendung in Kombination mit ® oder @. 20,30m@
Verbindungsstecker (Tyco Electronics AMP)  Verstérkerseitiger Anschluss
1-172161-9 (Gehduse) 54599-1019 (Steckersatz, Molex), oder
170359-1 (Stecker-Pin) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
Encoder- MTI-0002 (Kabelklemme, 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M)
Kabel und Verhindungsstecker, TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)
Stecker- verstérkerseitiger U _
e ©® pnschiuss ) Em [:E] MR-ECNM 1P20 161572
N2 fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN
<Verwendbare Kabel z.B.> ; it
Querschnitt: 0,3 mm2 (AWG22) x:;%ngéj:r%' Kombination
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 8,2 mm ’
bengtigtes Crimp-Werkzeug (91529-1).
Encoderkabel fiir i f
Encoderseitiger Anschluss Verbindungsstecker (DDK)
® HG-KR/HG-MR/HG-KN (TE Connectivity Ltd. Company) (M10-CR10P-M (gerader Steckkontakt) MR-J3{S(BL03M—A1—L P65 03m 239651
Kabelaustrittin Richtung ~ 2174053-1 Kabelldnge: 0,3 m @
der Motorwelle
Encoderkabel fiir
ARG AHGAN ;E %@ MR-J3JSCBLO3M-A2-L
" 1P65 03m 239652
Kabelaustritt entgegen Kabellange: 0,3 m @)
Richtung der Motorwelle
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss g m lg%ég
<Fiir Kabel bis 10 m Lange> 36210-0100PL (Buchse, 3M)
CM10-SP105-M (gerader Steckkontakt) 36310-3200-008 (Gehausesatz, 3M) oder %Rjgﬁyﬁf,,ﬂﬂ_@-g S o
CM10-#225C(C1)-100 (Buchsenkontakt) 545991019 (Steckersatz, Molex) =hanelange: 2, 5, 19, 20, 50,
40,50m @ 30m 161566
Encoderkabel fiir HG-KR/ 40m 269076
©  HG-MR/HG-SR/HG-JR/ 50m 244812
HG-RR/HG-KN/HG-SN E E : E] ’m 161567
" . N MR-J3ENSCBLCIM-L 5m 161568
<Fiir Kabel iiber 10 m Linge> Cl=Kabellnge: 2, 5, 10, 20, P67 10m 161569
(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt) M@ 20m 161570
(M10-#225((C2)-100 (Buchsenkontakt) 30m 161571
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
CM10-#22SC(S1)-100 (Buchsenkontakt) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
Encodersteckersatz fiir 54599-1019 (Steckersatz, Molex)
HG-KR/HG-MR/HG-SR/
| [E]:% [E MR-J3SCNS IP67 = 161576
HG-SN
<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 6,0 bis 9,0 mm
Hinweise:

@ -Hund-L beschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.
@ Beachten Sie die Bedienungsanleitung der Servoverstarker MR-JE/MR-J4 zur Anfertigung von Kabeln.
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Produkt

Encoder-
kabel und
Stecker-
satze fiir
(N2

52

Encodersteckersatz fiir
HG-KR/HG-MR/HG-SR/
HG-JR/HG-RR

Encodersteckersatz fiir
HG-SR/HG-JR/HG-RR/
HG-SN

Encoderkabel fiir
HG-JR11KTM (4),
15K1M(4), 22KTM(4)

Encodersteckersatz fiir
HG-JR1TKTM (4),
15K1M(4), 22K1M(4)

Encodersteckersatz fiir
TM-RFM

Encodersteckersatz fiir
TM-RFM

Y-Kabel fiir Fully-Closed-
Loop-Funktion

Steckersatz fiir Fully-
Closed-Loop-Funktion

Beschreibung

Encoderstecker (DDK)

(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt)
(M10-#225C(S1)-100 (Buchsenkontakt)

EE

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5,5 bis 9,0 mm

Encoderstecker (DDK)

(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt)
(M10-#225C(S1)-100 (Buchsenkontakt)

=

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5,5 bis 9,0 mm

Encoderstecker (DDK)

D/MS3106A-29S (D190) (Steckkontakt)
CE02-20BS-S-D (Rundgehduse, gerade)
CE3057-12A-3-D (Kabelklemme)

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

=lin

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

=i

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

EE P

Encoderstecker (DDK)

D/MS3106A-295 (D190) (Steckkontakt)
CE02-20BS-S-D (Rundgehduse, gerade)
CE3057-12A-3-D (Kabelklemme)

BEID

<Verwendbare Kabel z.B.>

-0

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

==

Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22) bis 1,25 mm? (AWG16)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 6,8 bis 10 mm

Encoderstecker

RM15WTPZK-12S (Steckkontakt)
JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme)

| s

Encoderstecker

RM15WTPZK-12S (Steckkontakt)
JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme)

BB

Encoderstecker

36110-3000FD (Steckkontakt)
36310-F200-008 (Gehausesatz, 3M)

Verstérkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

=i

Encoderstecker
RM15WTPZ-12P(72) (Steckkontakt)
JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme)

g—18

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehausesatz, 3M)

T

Encoderstecker

36110-3000FD (Steckkontakt)
36310-F200-008 (Gehdusesatz, 3M)

]
]

Verstarkerseitiger Anschluss
36210-0100PL (Buchse, 3M)
36310-3200-008 (Gehéusesatz, 3M)

(<0

Bezeichnung

MR-ENCNS2

MR-J3SCNSA

MR-ENCNS2A

MR-ENECBLLCIM-H-MTH
[=Kabelldnge
2,5,10,20,30, 40,50 m

MR-ENECNS

MR-J3DDCNS

MR-J3DDSPS

MR-J4FCCBLO3M

MR-J3THMCN2

Schutzart

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

Lange

2m
5m
10m
20m
30m

03m

Art.-Nr.

248686

227425

248687

268160
268161
268162
268163
268164

210966

227979

227980

248690

227110



Produkt

Leis-
tungs-
kabel
fiir
Servo-
motoren

Hinweise:

@ -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.
@  Die Servomotoren HC-RP, die mit einer Haltebremse ausgestattet sind, haben keinen separaten Bremsanschluss. Die Kontakte filr die Bremse sind in den Leistungsanschluss integriert.

@

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, unge-
schirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
ungeschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, geschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
geschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, geschirmt,
schleppkettentauglich

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
geschirmt, schleppketten-
tauglich

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Leistungskabel fiir
HG-SR52/HG-SN52,
HG-SR524-1524/
HG-JR53-73/
HG-JR534-1034

Leistungskabel fiir
HG-SN102/HG-SN102,
HG-JR103-203/
HG-JR1534-3534

Leistungskabel fiir
HG-SR152/HG-SN152/
HG-JR5034

Leistungskabel fiir
HG-SR2024

Beschreibung

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)
INAFT04S)1-R (Stecker)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

B <

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)
JN4FT045)1-R (Stecker)
ST-TMH-5-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK)
(E05-6AC-CISD-D-BSS (gerader Steckkontakt)
(E3057-CJA-C3-D (Kabelklemme)

EEIEED -

Kabelaustritt

Bezeichnung

MR-PWS1CBLCIM-A1-H
[CJ=Kabellénge:
2,510m@
MR-PWS1CBLLIM-A1-L
[CJ=Kabellénge:
2,5,10m@

MR-PWS1CBLCIM-A2-H
[CJ=Kabellénge:
2,5,10m@

MR-PWS1CBLCIM-A2-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

MR-PWS3CBLCIM-A1-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

MR-PWS3(BLLIM-A2-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

PWS007N-[1.0-A1
[CJ=Kabellénge:
2,510m

PWS007N-[1.0-A2
[CJ=Kabellénge:
2,5,10m

MR-PWS2CBLO3M-A1-L
Kabelldnge: 03 m @

MR-PWS2(BLO3M-A2-L
Kabelldnge: 03 m @

PCS015N-C1.0-0C4
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

PCS025N-1.0-0C4
[CJ=Kabellédnge:
2,5,10,20,30m

PCS040N-[1.0-0C4
[J=Kabelldnge:
2,5,10,20,30m

PCS025N-[1.0-0C5
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

Anschlusskabel und Stecker

Schutzart

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

IP55

IP55

1P67

P67

1P67

IP67

Lange

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

03m

03m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

Art.-Nr.

160227
161592
161593

161594
161595
161596

160228
161597
161598

161599
161600
161601

210799
210800
210801

210802
210803
210814

220009
220010
220012

220002
220005
220007

161602

161603

202275
202276
202277
202278
202279

202280
202281
202282
202283
202294

202295
202296
202297
202298
202299

207465
207467
207468
207469
207470
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Produkt
Leistungskabel fiir
@ HG-SR202/HG-SR3524/
HG-JR353/HG-SN202
Leistungskabel fiir
® HG-SR352-502/
HG-SR5024/HG-JR503/
HG-SN302
Leistungskabel fiir
@ HG-SR702/HG-SR7024
HG-JR703/
HG-JR7034-15K1M4
Leis-
tungs-
kabel ® Leistungskabel fiir
fiir HG-RR103-203
Servo-
motoren

Leistungskabel fiir
® HG-RR353-503

Leistungskabel mit inte-
@D  griertem Bremskabel fiir
HG-RR103B-203B @

Leistungskabel mit inte-
griertem Bremskabel fiir
HG-RR353B-503B @

Leistungssteckersatz

® Servomotor (motorseitig)
fiir TM-RFMCIC20/
TM-RFMCIE20

Leistungssteckersatz
Servomotor (motorseitig)
fiir HG-SR52-152,
HG-SR524-1524,
HG-JR53-203,
HG-JR534-2034, 3534
und 5034
TM-RFM_G20,
HG-SN52-152

Leistungssteckersatz
Servomotor (motorseitig)
fiir HG-SR202-502,
Leis- HG-SR2024-5024,
tungs- @  HGIR353-503

stecker- TM-REMO40J10,
TM-RFM120/10,

fiir
Servo- HG-SN202-302

motoren Leistungssteckersatz

Servomotor (motorseitig)
fiir HG-SR702, 7024,
HG-JR703-15K1M
HG-JR7034-15K1M4
TM-RFM240J10

Leistungssteckersatz
Servomotor (motorseitig)
fiir HG-RR103-203

Leistungssteckersatz
@  Servomotor (motorseitig)
fiir HG-RR353-503

Hinweise:

Beschreibung

Motorseitiger Anschluss (DDK)
(E05-6ACI-CISD-D-BSS (gerader Steckkontakt)
CE3057-CJA-C-D (Kabelklemme)

=

@ -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet,,hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeu

@  Die Servomotoren HG-RR, die mit einer Haltebremse ausgestattet sind, haben keinen separaten Bremsanschluss. Die Kontakte fiir die Bremse sind in den Leistungsanschluss integriert.

54

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A14S-25D-D (Stecker) (gerade)
Y5014-9-11 (Kabelklemme)

(Daiwa Dengyo )

<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22) bis

1,25 mm’ (AWG16)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 8,3 bis 11,3 mm

Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A18-10SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
CE3057-10A-1-D (Kabelklemme)
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 2 mm? (AWG14)

bis 3,5 mm’ (AWG12)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 10,5 bis 14,1 mm

Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A22-22SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
CE3057-12A-1-D (Kabelklemme)
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 5,5 mm? (AWG10)

bis 8 mm? (AWG8)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 12,5 bis 16 mm

Motorseitiger Anschluss(DDK)
CE05-6A32-17SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
CE3057-20A-1-D (Kabelklemme)
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 14 mm? (AWG6)

bis 22 mm” (AWG4)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 22 bis 23,8 mm

Motorseitiger Anschluss(DDK)
CE05-6A22-23SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
CE3057-12A-2-D (Kabelklemme)
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 2 mm? (AWG14)

bis 3,5 mm’ (AWG12)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 9,5 bis 13 mm

Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A24-10SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
CE3057-16A-2-D (Kabelklemme)
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 5,5 mm? (AWG10)

bis 8 mm?” (AWG8)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 13 bis 15,5 mm

tet Standardausfiihrung.

Bezeichnung

PCS040N-[1.0-0C5
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

PCS060N-[1.0-0C5
[J=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

PCS100N-(1.0-03
[J=Kabelldnge:
2,5,10,20,30m

PCS040N-[1.0-0C1
[J=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

PCS060N-[1.0-0C2
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

PCS040B-[1.0-C1
[J=Kabelldnge:
2,5,10,20,30m

PCS060B-L1.0-C2
[J=Kabelldnge:
2,5,10,20,30m

MR-PWCNF
(Gerade Ausfiihrung)

MR-PWCNS4
(Gerade Ausfiihrung)

MR-PWCNS5
(Gerade Ausfiihrung)

MR-PWCNS3
(Gerade Ausfiihrung)

MR-PWCNS1
(Gerade Ausfiihrung)

MR-PWCNS2
(Gerade Ausfiihrung)

Schutzart

1P67

1P67

1P67

1P67

IP67

1P67

1P67

P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

Lange

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

Art.-Nr.

202300
202301
202302
202303
202304

202468
202469
202470
202471
202472

150771
150772
150819
150821
150822

150734
150735
150737
150738
150739

150757
150758
150760
150761
150762

150741
150742
150744
150745
150746

150764
150765
150766
150767
150768

64037

161573

161574

136358

64036

64035



Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker der Servomotoren (mit elektromagnetischer Bremse)

Produkt

Kabel
und
Stecker
fiir
Motoren
mit
elektro-
magn.
Bremse

Hinweise:

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Bremskabel fiir r HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-SN/
HG-SR/HG-JR

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B, HG-SN

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B, HG-SN

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B

Bremsstecker fiir
HG-JR11KTMB, 15K1MB,
11K1M4B, 15K1M4B

Beschreibung

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)

INAFT04S)1-R (Stecker)

ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

E

B

Kabelaustritt

Motorseitiger Leistungsstecker (Japan Aviation Electronics Industry)

IN4FT045)1-R (Stecker)

ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

(=

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK) (L6tversion)
(M10-SP2S-L (gerader Stecker),
(M10-#225C (S2)-100 (Buchsenkontakt)

(EBELE
EE

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 1,25 mm? (AWG16) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @9,0 bis 11,6 mm

il

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 1,25 mm? (AWG16) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 9,0 bis 11,6 mm

EE

=

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
(MV1-SP2S-L (gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
CMV1S-SP2S-L (gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
CMV1-AP2S-L(gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
CMV1S-AP2S-L(gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss
D/MS3106A105L-45(D190) (Stecker, DDK)
YS010-5 bis 8 (Kabelstecker (gerade),
Daiwa Dengyo)

<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22)

bis 1,25 mm? (AWG16)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5 bis 8,3 mm

@ -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.

Bezeichnung

MR-BKS1CBLLIM-AT-H
[Cl=Kabelldnge:2,5,10m @

MR-BKS1CBLCIM-A1-L
[J=Kabelldnge: 2, 5,10 m @

MR-BKS1CBLLCIM-A2-H
[J=Kabelldnge:2,5,10m @

MR-BKS1CBLLIM-A2-L
[J=Kabelldnge: 2,5, 10m @

MR-BKS2(BLO3M-A1-L
Kabelldnge: 0,3 m @

MR-BKS2(BLO3M-A2-L
Kabelldnge: 0,3 m @

BCS0155-[1.0-BKS1
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30 m

MR-BKCNS1
(Gerade Ausfiihrung)

MR-BKCNS2
(Gerade Ausfiihrung)

MR-BKCNS1A

MR-BKCNS2A

MR-BKCN
(Gerade Ausfiihrung)

Encoderkabel, Leistungskabel und Bremskabel der Pos. @ bis @ sind fiir alle Servoverstarkermodelle MR-JE, MR-J4-A, MR-J4-B, MR-J4W2 und MR-J4W3 identisch.

Schutzart  Lange Art.-Nr.
2m 161604
1P65 5m 161605
10m 161606
2m 161607
1P65 5m 161608
10m 161609
2m 160311
1P65 5m 161610
10m 161611
2m 161612
1P65 5m 161613
10m 161614
1P55 03m 161615
1P55 03m 161616
2m 202249
5m 202250
P67 10m 202251
20m 202252
30m 202253
P67 = 161575
1P67 — 248688
1P67 — 227427
1P67 — 248689
1P65 — 64034
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B Abmessungen der Servomotoren

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

L L 25
5 25
21.5
N
-
J— — - — . =1
]
Q)
[ | 2
T T T s
— o ¢
KL

HG-KR23(B), HG-KR43(B), HG-MR23(B), HG-MR43(B)

L 30
7 3
T
- q
e e RN ig
;
w Q
T
= T
KL

HG-KR73(B), HG-MR73(B)

L 40

I

I

1

|
27007

il | L

x
P
219h6
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Abmessungen der Servomotoren

HG-SR52(B), HG-SR524(B), HG-SR102(B), HG-SR1024(B), HG-SR152(B), HG-SR1524(B)

0130

L 55
50
X
12 L, J
2 38{
3 ©
Q

B @

45 -

2110h7

50.9

79.9
H

I

a

e o

59

1125

KL

S MITSUBISHI ELECTRIC

Typ L[mm] KL [mm]
HG-KR053(B)
HG-MR053(B) 664(107) B8
HG-KR13(B)
HG-MR13(B) 82,4(123) 39,8
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L [mm] KL [mm]
ngz,ﬁ%ﬂ% 76,6 (113,4) 364
HG-KR43(B)
HG-MR43(B) 98,3 (135,1) 58,1
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
e 112(152,3) 69,6
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm] X[mm]
ngggg% 185(1530) 578 382(835)
HG-SR102(B)
HG-SR1024(B) 132,5(167) 78 38,2 (43,5)
HG-SR152(B)
HG-SR1524(B) 146,5 (181) 858 38,2(43,5)
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().
Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen der Servomotoren

HG-SR202(B), HG-SR352(B), HG-SR502(B), HG-SR702(B), HG-SR2024(B), HG-SR3524(B), HG-SR5024(B), HG-SR7024(B),

L

385
(45.5)

50.9

0114.3 5025

Typ
HG-SR202(B)
HG-SR2024(B)
HG-SR352(B)
HG-SR3524(B)
HG-SR502(B)
HG-SR5024(B)
HG-SR702(B)
HG-SR7024(8B)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

HG-JR53(B), HG-JR534(B), HG-JR73(B), HG-JR734(B), HG-JR103(B), HG-JR1034(B),
HG-JR153(B), HG-JR1534(B), HG-JR203(B), HG-JR2034(B)

090

HG-JR353(B), HG-JR503(B)

L

280h7

55
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38.2 (38) 75 5
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45| 30
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© I
8 i e
i13
<3|

028h6
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.
I
|
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KL
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450

Typ
HG-JR53(B)
HG-JR534(B)
HG-JR73(B)
HG-JR734(B)
HG-JR103(B)
HG-JR1034(B)
HG-JR153(B)
HG-JR1534(B)
HG-JR203(B)
HG-JR2034(B)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

Typ
HG-JR353(B)
HG-JR5034(B)

L [mm]

138,5(188)
162,5 (212)
1785 (228)

2185 (268)

L[mm]

127,5(173)
145,5(191)
163,5 (209)
199,5 (245)

235,5(281)

L [mm]
213(251,5)
267 (305,5)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

KA [mm] KB [mm]

248 140,9

32 149,1

Einheit: mm

KL [mm]
76

94
12
148

184

Einheit: mm

KL [mm]
228
282

Einheit: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



Abmessungen der Servomotoren

HG-JR3534(B), HG-JR5034(B)

0130 Typ L[mm] KL [mm]
12 3 HG-JR3534(B) 213(251,5) 161

450
38.2 (43.5) 50 \ HG-JR5034(B) 267 (305,5) 25

F y Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

© [
: g | B/gD
DA’ = N Einheit: mm
2 1
3 4 ¥ e S&\LD o
S 1
o B | a0 @7
@ R L
I 13 s
KL
HG-JR703(B), HG-JR903(B), HG-JR7034(B), HG-JR9034(B)
L 79 0176 Typ L[mm] KL [mm]
18 3 HG-JR703(B)
450
(ggg) 75 4\5 HG—JR7034(B) 263,5 (313) 285,4
o e 303,5(353) 3254
HG-JR9034(B) ! '
&) ER / Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
—qﬁ-l'lj E 3 . ~
8l 8
o s Einheit: mm
-8 L s
8
o 13 o N
8 o
< T
_q|
66.5
92.1 102.3
KL
HG-JR11K1M(B), HG-JR15K1M(B), HG-JR11K1M4(B), HG-JR15K1M4(B)
L 116 220 Typ L[mm] KL [mm]
20 4
110 315 45° :gjmﬂm%) 3395 (412) 2655
HG-JR15KTM(B)
2% HG-R15KTMA4(B) 439,5(512) 365,5
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
] i
| i Einheit: mm
3,49
KL

S MITSUBISHI ELECTRIC 73
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Abmessungen der Servomotoren

HG-JR22K1M, HG-JR22K1M4

476 140
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063 227
35 |5
i * 130
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L 63
12| 3
42 58
i N
€
ﬁ+f,f,h :

KL

74

352
0250
235
w

ﬁ\ ®

0100

L1130

P

17,5

Typ L[mm] KL [mm]
HG-RR103(B) 145,5 (183) 69,5
HG-RR153(B) 170,5 (208) 94,5
HG-RR203(B) 195,5 (233) 1195

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
HG-RR353(B) 215,5(252) 147,5
HG-RR503(B) 272,5(309) 204,5
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



HG-KN13(B)
82.4 (123) 25
5 25
215
|
 E——— E— I N | N %
| FW | ; 2
L 8

109 ‘
11.7. (117
21.7
58.8 | 18.4

HG-KN23(B), HG-KN43(B)

L

214h6

250h7

S MITSUBISHI ELECTRIC

37.1

Abmessungen der Servomotoren

Typ L [mm] KL [mm]
HG-KN23(B) 76,6 (113,4) 36,4
HG-KN43(B) 98,3 (135,1) 58,1

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm

Abmessungen
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Abmessungen H

Abmessungen der Servomotoren

HG-KN73(B)J
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HG-SN52(B)J, HG-SN102(B)J, HG-SN152(B)J
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HG-SN202(B)J, HG-SN302(B)J
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140.9

Typ L[mm] KL [mm]
HG-SN52(B)) 118,5(153) 57,8
HG-SN102(B)) 132,5(167) 8
HG-SN152(B)) 146,5(181) 85,8

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
HG-SN202(B)) 138,5(188) 748
HG-SN302(B)) 162,5 (212) 98,8
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



Zentrale:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.

Theodor-Heuss-Str. 8

71336 Waiblingen

Tel.: +49 (0)7151/60424-0
Fax.. +49(0)7151/60424-40
info@traffa.de
www.traffa.de

Technisches Buro Traffa

NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.

Schoneckerstr. 4

91522 Ansbach

Tel.: +49 (0)981/487866-50
Fax.: +49 (0)981/487866-55
mail@traffa.de
www.traffa.de
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