JVL...integration in motion

Der QuickStep Motor.
Schrittmotoren mit inte-

grierter Ansteuerelektronik
MIS231, MIS232, MIS234

Die Baureihe der QuickStep
Schrittmotoren mit integrierter
Elektronik stellt einen groBen
Fortschritt dar. Die gesamte
Elektronik fiir ein Schrittmo-
torsystem ist direkt im Motor
integriert.

Friiher wurde bei einem Mo-
torsystem der Controller in der
Regel extern in einiger Ent-
fernung vom Motor installiert.
Diese Konfiguration hat jedoch
den entscheidenden Nachteil,
dass die Installation der Kabel
betrdchtliche Kosten beim Bau
einer Maschine verursacht.

Die Grundidee beim QuickStep
Motor besteht darin, die Kosten
zu minimieren und gleichzeitig
eine bessere Stérspannungsfe-
stigkeit durch wesentlich kiir-
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zere Kabel zwischen Controller
und Motor zu erzielen.

Der Schrittmotor, der Encoder
und die Elektronik wurden von
JVL speziell so entwickelt, dass
Motor und Treiber/Control-

ler eine abgeschirmte Einheit
bilden.

Die Vorteile dieser Losung:

e Dezentrale Intelligenz.

® FEinfache Installation. Kein
Kabel zwischen Motor und
Treiber.

e EMV-geschiitzt. Schaltsto-

rungen bleiben im Motor-

gehause.

Compakt. Beansprucht

wenig Platz.

12-48VDC Spannungsver-

sorgung.

® Preisglinstige Alternative

zu einem separaten Schritt-
oder Servomotor und
Treiber.

Schnittstellen-Optionen fiir den

QuickStep Motor:

e \on PC/SPS Kommandos
liber RS485.

e Puls/Richtungs-Eingang.
Encoder-Ausgang.

e Option fiir integrierte uSPS

mit grafischer Programmie-

rung.

CANopen, DeviceNet

8 E/As, 5-28VDC, konnen als

Eingange, Ausgdnge oder

Analogeingange konfiguriert

werden

Kiinftige Optionen fiir Profi-

bus DP, Ethernet, Bluetooth

und Zigbee Wireless
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Quickstep ist eine Baureihe von JVL,
die mit zahlreichen Funktionen und in
vielen Kombinationen erhaltlich ist. Sie
basiert auf einem NEMA23 High-Tor-
que-Schrittmotor mit einem Gehduse
der Schutzklasse IP55. Im Geh&duse
konnen ein oder mehrere Leiterkarten
und verschiedene Anschliisse montiert
werden, um den Motor an bestimmte
Aufgaben anzupassen. Der Motor ist
auch ohne Elektronik erhaltlich. Optio-
nal mit Encoder. Alle Module sind mit
M12, Kabelverschraubung oder (Stiick-
zahl >50 Stiick) vom Kunden gewihl-
ten Verbindungssteckern erhaltlich.
1,TNm-, 1,6Nm- und 2,9Nm-Version.
Spielfreie und Planeten-Getriebe mit
UbersetzungsverhéItnissen von 3, 5, 10,
20, 100 sind optional lieferbar.

Puls/Richtung

®  Puls-Richtungs-Ansteuerung
e Auflésung 200, 400, 800, 1000
oder 1600 Pulse/Umdr.

e FEingang fiir Puls/Richtungs-Signal
5-24VDC PNP/NPN.

e  Als Schrittmotortreiber wird der
bewdhrte SMD73 verwendet.

e Versorgungsspannung 12 - 28VDC

® Auch als separater Treiber ohne
Motor lieferbar.

Positionier- oder Drehzahlsteuerung

e  Positions-Controller liber serielle
RS485- oder 5V-Schnittstelle

e  Positions-Controller mit grafischer
Programmierung, Canbus,
CANopen 402 oder DeviceNet

e Blockierungserkennung durch ma-
gnetischen Encoder mit Auflosung
bis 1024 Pulse/Umdr.

® Dualversorgung erhaltlich, so
dass Position und Parameter bei
Notstopp erhalten bleiben

e  Getriebe-Modus

e Mit MACmotor-Protokoll kénnen

MACmotor- und Quickstep-Mo-
toren an denselben RS485-Bus
angeschlossen werden
e Kommando fiir einfaches SPS/PC-
Setup und Kommunikation
®  Spannungsversorgung 12-48VDC
e Festeinstellung: 1600 Pulse/Umdr.
e Auch als separater Controller
ohne Motor lieferbar.
Integrierter pProzessor mit 8 E/As,
konfigurierbar als Eingange, PNP-Aus-
gange oder Analogeingange. RS485-
Schnittstelle fiir Setup und Pro-
grammierung. Optionen fiir CANbus,
CANopen 402 und Devicenet. Versor-
gungsspannung 12-48VDC.

M12-Stecker

Kabelverschraubung

Ubersicht iiber das System und seine Features

Sensor

SpannungEversargung

Hochlaistungs-MOSFETs

des Molortreibars

GrofiEer Spanruangsver-
sorqungsbensich )
fir PulsRichbungs- Treibar
12 bis 28VDC

odar Analogeingdnge
konfiguriert wendan kbnnen

Seriglie AS4A5-
Schnittstele fir Setup
und Lisensvachung
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Betriebsarten

Positionier- und Geschwindigkeits-Modus

Die Positionierung des QuickStep Motors erfolgt tiber Kommandos,
die liber die serielle Schnittstelle gesendet werden. Verschiedene
Betriebsparameter kdnnen bei laufendem Motor verdndert werden.
Diese Betriebsart wird hauptsdchlich in Systemen verwendet, bei
denen der Controller Giber die Schnittstelle permanent mit dem PC/
der SPS verbunden ist. Dieser Modus ist beim Aufbau und Testen
des Systems sehr vorteilhaft und wird auch auch zur Programmie-
rung verwendet.

Getriebe-Modus

Der QuickStep Motor verhilt sich wie ein Schrittmotor-System. Mit
jedem Spannungspuls am Takteingang bewegt sich der Motor um
einen Schritt weiter. Geschwindigkeit, Beschleunigung und Brem-
sung werden durch die externe Pulsfrequenz bestimmt, lassen sich
jedoch durch den QuickStep Motor begrenzen und steuern. Dariiber
hinaus besitzt der QuickStep Motor auch die Funktion ,elektro-
nisches Getriebe" mit eingegebenem Ubersetzungsverhiltnis.

Register-Modus

Die Register des QuickStep Motors enthalten die gespeicherten
Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigungen etc. fiir das
aktuelle System. Die Register kdnnen mit einem einzigen Byte liber
die serielle Schnittstelle selektiert und ausgefiihrt werden. Dieser

Positionier-Modus

"
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QuickStep Motor

Getriebe-Modus

4

\Zu anderen QuickStep Motoren

Betriebsparameter
Uber serielle Schnitt-
stelle

PC/SPS mit z.B.
LabWiew oder MacTalk

Analoges Signal

QuickStep Motor

Register-Modus
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‘ Pulssignal n
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Richtungssignal
PC/SPS mit Control-
ler-Modulen oder
Pulsgenerator

Auswahl des Registers
uber serielles Kommando

“

SPS oder
. . - . . QuickStep Motor ahnli
Modus nutzt die Funktionalitdt des QuickStep Motors maximal aus, P ahnliches
da der QuickStep Motor selbstdndig die gesamte Positioniersequenz
aufiihrt.
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Setup und Programmierung mit MacTalk Software

Setup speichern/éffnen
Mit diesen Schaltflichen
kann das komplette Setup
gespeichert bzw. aus einer
Datei eingelesen werden. —_| v e

Start-Modus

In diesem Feld werden die
Basisfunktionen des
QuickStep Motors
eingestellt.

Profildaten

In diesem Feld werden
alle Hauptparameter
zum Steuern des Motor-
verhaltens eingestellt.

Treiberparameter

In diesen Feldern werden
Standby- und Betriebs-
strom definiert.

Systemsteuerung
Schaltflichen zum Speichern von
Daten, Riicksetzen des Motors etc.

Fehlerhandhabung
Felder zum Definieren von
Fehlergrenzen fiir Position etc.

Motor-Status
Dieses Feld zeigt die aktuelle
Motorlast, Position, Drehzahl etc.

Eingdnge

Dieses Feld zeigt die aktuelle
Versorgungsspannung, die

Drehzahl am Puls-Eingang,

die Spannung am Analogeingang
sowie die digitalen Ein- und Ausgange

Fehler

Hier wird angezeigt,
wenn ein schwerer
Fehler aufgetreten ist.

/

Referenzfahrt

Hier kénnen alle Parameter
fir die Suche nach der
Nullpunktposition
eingegeben werden.

Einfiihrung MacTalk

Die MacTalk Software dient zum

Einrichten des QuickStep Motors fiir

eine bestimmte Aufgabe. Das Programm

bietet folgende Funktionen:

e Wahl der Betriebsart des QuickStep
Motors.

e Andern wichtiger Parameter wie
Drehzahl, Motorstrom, Referenz-
fahrt etc.

Werkzeugkasten mit Kommandos
Fiir die Programmierung stehen 14
verschiedene Kommandotypen zur Ver-
fligung, die Zugriff auf die wichtigsten
Funktionen des Motors geben. Auf den
ersten Blick scheinen einige Funktionen
zu fehlen, aber die Schaltflachen ,Set
register in the QuickStep motor” oder
Wait for a register value before conti-
nuing” geben direkten Zugang zu +50
Registern im QuickStep Basis-Motor
wie das Ubersetzungsverhiltnis oder
das aktuelle Drehmoment-Register.

Es handelt sich um ein sehr leistungs-
fahiges Programmierwerkzeug, da sich
>950 eines typischen Programms mit
Hilfe der einfachen Symbole erstellen
lassen und der Rest durch direkten
Zugriff auf die Motor-Register.

Es folgt eine Kurzbeschreibung der 14
Symbole.

Angaben zum Anschluss-Status

* Echtzeit-Uberwachung aktueller
Motorparameter wie Versorgungs-
spannung, Eingangsstatus, etc.
Andern von Schutzbegrenzungen
wie Positionsgrenzen.

Speichern aller aktuellen Parameter
auf Testplatte.

Wiederherstellung aller Parameter
von Testplatte.

Permanentes Speichern aller Para-

Anwendung: Einleiten Apwendung: Einflgen einer
winer relativen oder Armarbungsines
absohsten Motorbewegung  Kommanides

in das Progranmm
Arnwanedung: Linbeckngres Db s s
Sprung von einer Programm-

reile Tur anderen ™,

Aavwendung: Einfligen siner
Vorzogerung in dis  ——— R
Pregramm
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Anvwendung: Einschreiben

wines Yertes in fast alle P
Register des MACTIS

Basis-Motors %

<,..‘,.,,..,... - JJ

des QuickStep Motors. Zeigt
stets an, ob der Motor angeschlossen ist

TT2145DE

meter im Motor.

e Aktualisieren der Motor-Firmware
oder MacTalk Software iiber Inter-
net oder Datei.

Das Hauptfenster des Programms an-

dert sich mit dem gewahlten Modus

und zeigt jeweils nur die relevanten

Parameter der gewadhlten Betriebsart.

Anwandung: Einstellen der Anwmndung: Einstellen sines
gewdinachten Motor-Barisbaant bestimmian Zustands an
(2.5, Positions- ader Geschain-  fnem oder mehseren

dighustimodia) /dgﬂ.‘d&l Eingargen
J o g vy

J Fro—— _/
J Contimalion ———!
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Anwendung: Bedingter Sprung
won einer Programmzeile zur
anderen. Abhangig vom Eingang

Arvwendung: Warten sl
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A digetalen Bingangen

m| S poeten
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Anvwennching: Bodrwur 5.j1rm3
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ein bestmmtes Register Beferenziahrt zu sinem
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arrachi
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E/A

BUS2 BUSH

115/230VAC
=* l
% g Externer E/A -
Qo c
il E-Stopp H
EE,
[ 48V Lokaler E/A
578 24 oder RS 232
fur PC-Setup -
—>
PC
PWR
1
—

BUS2

Zu anderen Bus-
modulen oder

MACO050-141

QuickStep Motor

Abschlusswiderstand
TT2122DE

Quickstep- und MAC-Motor in einem RS485- oder CANbus-Netzwerk

Drehmoment/Drehzahl-Kurve

Drehmoment des Quickstep Motors als Funktion von Drehzahl und
Versorgungsspannung

Drehmoment (Nm)
3.5

Spannungsversorgung =
Spannungsversorgung <

PSU24-240 (R4V/240W regpliertes Netztefl)
PSU24-240 (#8V/240W reghliertes Netztefl)

Zubehor

RS485-M12-1-5
Kabel fiir M12, 5-polig
zu RS485 USB. 5m

G

RS485-USB-ATC-820
Isolierter USB/RS485-
Adapter. 0,5m

P

WI1000-M12xxVxxN
Kabel M12, gewinkeltes
Kabel mit Buchse/Ste-
cker ist lieferbar. Einzel-
heiten siehe Kabel-Da-
tenblatt.

v/

WI11000-M12xxTxxN
Kabel M12, gerades Ka-
bel mit Buchse/Stecker
ist lieferbar. Einzelheiten
siehe Kabel-Datenblatt..

._ﬂ

PSU24-075

PSU 24VDC/3.2A, 75W.
85-264VAC DIN
Getaktetes Netzteil.
UL/CE-Zulassung.
DIN-Schiene. HxTxB =
126x100x56mm.

PSU48-240.
PSU48VDC/5A. 240W.
100-240 VAC Getak-
tetes Netzteil. UL/CE-
Zulassung. DIN-Schiene.

T \ B HXTxB=126x100x126mm
% N MAB23X-03. %
25 k Bremse 24V fiir
\ —o—MIS234 @48V
\ — o MIS234 @24V NEMA23. ¢6.35. M8/5m
2 2‘>\ MIS232 @48V |— MacTalk e
\ N sz g MAC Motor Windows-
y N S o MIs231 @24V Software fiir Setup und
. \ Programmierung .
1 —$- ~~\\%‘3\ D S MacRegio =
RS R —— Windows Expertensoft-
Tesdl ware fiir Protokollanaly-
05 :~-‘>“”<7‘::::::i}:::, sen und Verstindigung.
MACCOMM OCX/Active | pe=sw—um
0 X-Treiber fiir Windows- o ———
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 Prog ramme = = C
Drehzahl (U/min)
Technische Motordaten (Positionssteuerung)
Motor Typ MIS231 MIS232 MIS234 Einheit Min. | Max. /I\*Absolut Einh.
ax.
Max. Drehzahl | 1000 1000 1000 min~! Py 12 | a8 - VDC
Nennmoment | 1.1 1.6 2.9 Nm Cvi 12 | 28 32 |VDC
Nennmoment | 0.55 0.6 0.65 Nm CVI kein Aus- 95@24VDC mA
. P gang aktiviert
bei 500 min Motor Cur-| 0 3 3 A
(48VDQC) rent RMS
Tragheits- 0.3 0.48 0.96 kgem? Eingangs- |-0.5 | 0.9 VDC
logik Low
moment
Eingangs- | 19 | 28 32 VDC
Lange 96.0 118.5 154.0 mm logik High
; Ausgangs- | 12 | 28 32 VDC
Breite 0.9 1.2 1.8 kg logik High
Analoger 0 5 32 VDC
Eingang
Ausgangs- 350 |mA

strom
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Versionen mit Positionier- und Drehzahlsteuerung:

QUICKSTEP M12 Stecker | Versorgung 101-4/RS485 |105-8 RS485 CANOpen/DeviceNet | SSI Encoder
Ubersicht Stecker 5-polig Buchse 8-pol. Buchse 8-pol. | Buchse 5-pol. | Stecker 5-polig Stecker 8-pol. | Funktion
#MIS23xAzM2yy75 X X RS485, 410
MIS23xAzM3yy75 X X 2xRS485, 410
#MIS23xAzM4yy75 X X X RS485, 810
MIS23xAzM5yy75 X X X X 2xRS485, 810
MIS23xAzM6yy75 X X X X CANOpen, RS485 810
#MIS23xAzM7yy75 X X X X Devicenet, RS485 810
MIS23xAzM9yy75 X X X X SSI, 610
105 Zero
M12 Pin 1 P+ (12-48VDC) 101 105 B+ (RS485) | CAN_SHLD Setting
106

M12 Pin 2 P+ (12-48VDC) 102 106 A- (RS485) CAN_V+ Zihlrichtung
M12 Pin 3 P- (GND) 103 107 B+ (RS485) | CAN_GND A+ (Clock+)
M12 Pin 4 CVI (12-28VDC) | GND I0- GND I0- A- (RS485) | CAN_H GND
M12 Pin 5 P- (GND) B+ (RS485) GND CAN_L B- (Data in-)
M12 Pin 6 - A- (RS485) - - B+ (Data in+)
M12 Pin 7 - 104 108 - - A- (Clock-)
M12 Pin 8 - CVO (Out) CVO (Out) - - CVO+ (Out)
M12-Stecker Létanschlisse | WI1008- WI1008- WI1008- WI1008- WI1008-M12F5SS1 | WI1008-

M12F5SS1 M12M8SS1 | M12M8SS1 M12M5SS1 M12M8SSI
M12 Kabel 5m. WI1000- WI1000- WI1000- WI1000- WI1006- WI1000-

M12F5TO5N M12M8TO5N | M12M8TO5N | M12M5TO5N | M12F5S05R M12M8TO5N

# = Nur Bestellungen > 50 Stiick. x: 1: TNm, 2:1.6Nm, 3: 2,5Nm. z: 1: 6,35mm Schaft 3:10,0mm Schaft (nur wenn x=3) yy:=NO~Kein Encoder.

H2~eingebauter Encoder

# MIS23xAzM2N075
Serielle RS485
Kommunikation

und wenige lokale E/As

# MIS23xAzM5N075
Serielle RS485 Kommunikation im
Netzwerk. Bis 32 MAC und Quickstep

# MIS23xAzM3N075
Serielle RS485 Kommunikation im
Netzwerk. Bis 32 MAC und Quickstep
im selben Netzwerk. Wenige lokale E/As. und viele lokale E/As.

# MIS23xAzM6BN075
# MIS23xAzM7N075
Betrieb mit RS485 und
CANOpen/Devicenet.

im selben Netzwerk. Viele lokale E/As.

PWR: 5-pol. Stecker Rs485: 5-pol. Buchse CAN: 5-pol. Stecker 1/O1-4: 8-pol. Buchse 1/05-8: 8-pol. Buchse

Viele lokale E/As.

TT2260DE

# MIS23xAzM4N075
Serielle RS485
Kommunikation

MIS23xAzM9yy75
RS485 und SSI Enkoder. ] 4 4 ]
Wenige lokale E/As

S-pin female S-pin male
J ]
4 3

B-pin fernale &-pin male

All connectors: Front view I
Versionen mit Puls und

Richtungssteuerung:
Anschliisse fiir Versionen mit einem M12-
Stecker (siehe auch Datenblatt SMD73):

M12-Stecker

Beschreibung

5-polig

1 P+ (18-28VDC)
2 Puls

3 P-

4 Richtung

5 Signalerde

Anschliisse fiir Versionen mit Kabelver-

5-poliger Stecker

8-poliger Stecker

schraubung und 5 m Kabel

Pin Nr. Farbe Pin Nr. Farbe -
1 Braun 1 Weil Farbcode Beschreibung
2 Weil3 2 Braun Rot P+ (8-28VDC)
3 Blau 3 Griin Schwarz o
4 Schwarz 4 Gelb
5 Grau 5 Grau Blau Richtung
6 Rosa WeiB Puls
7 Blau - -
) Rot Abschirmung Signalerde




Bestellinformationen

Motor Typ
GroBe

IP und Schaft

Anschluss

Treibertechnologie
A in Treiber
Standbystrom-

Feedback
Verhaltnis

> |Generation

2

=
wn
w
N

<

N
=
o
~
w

o |Schrittaufldsung
m |Eingabeformat

o |Im

.
w

M6
M7

Wo
W1

1 bis
31 Standbystrom-Verhiltnis (03 = 1/3 Standbystrom) #

D 24V NPN Eingénge
E 24V PNP Eingdnge
F 5V Eingange

xx_ xx mA*100/Phase wahlen. Siehe Datenblatt SMD73

0 Kein Treiber #

1 1/1 Schritt (mit 200 Schritten/Umdrehung Motor 200 Pulse/Umdrehung)
2 1/2 Schritt (mit 200 Schritten/Umdrehung Motor 400 Pulse/Umdrehung)
4 1/4 Schritt (mit 200 Schritten/Umdrehung Motor 800 Pulse/Umdrehung)
5 1/5 Schritt (mit 200 Schritten/Umdrehung Motor 1000 Pulse/Umdrehung)
8 1/8 Schritt (mit 200 Schritten/Umdrehung Motor 1600 Pulse/Umdrehung)

73 SM73 Treiber 15-28VDC. Puls- und Richtungs-Treiber

74 Treiber 12-48VDC auf Basis von SMC75 Technologie. (Kiinftige Option).

75 SMC75 Treiber und Controller mit FLEXMAC Protokoll. 12-48VDC und optionalem Feedback
tiber Encoder/Hallsensor. (Kiinftige Option). #

76 Controller basierend auf SMD41 Treiber und SMC75 Indexer Funktionalitat. #

41 SMD41 Treibertechnologie, 20-80VDC. Puls- und Richtungs-Treiber. (Kiinftige Option).

42 SMD42 Treibertechnologie, 30-160VDC. Puls- und Richtungs-Treiber. (Kiinftige Option).

NO Kein Feedback

H1 Hallsensor-Feedback. 32 Pulse/Umdrehung. Nur wenn vom Treiber unterstiitzt (Kiinftige Option).

H2 Hallsensor-Feedback. 256 Pulse/Umdrehung. Nur wenn vom Treiber unterstiitzt (von Q4 06)

E1 Encoder-Feedback. 1024 Zeilen = 4096 Pulse/Umdrehung. Nur wenn vom Treiber unterstiitzt. (Kiinftige Option).

M12 1 Stiick 5-poliger Stecker . SMD73 Puls/Richtungs-Treiber.

M12 2 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung). 8-polige Buchse (RS485, 4I0A)

M12 3 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung), 8-polige Buchse (RS485, I0A 1-4), 5-polige Buchse (RS485)

M12 3 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung), 8-polige Buchse (RS485, I0A 1-4), 8-polige Buchse (5V seriell, I0A5-8)
M12 4 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung), 8-polige Buchse (RS485, I0A 1-4 ), 5-polige Buchse (RS485), 8-polige Buchse
(5V seriell, IOA 5-8).

M12 4 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung), 8-polige Buchse (RS485, I0A 1-4), 8-polige Buchse (5V seriell, I0A 5-8)
5-poliger Stecker (CANopen )

M12 4 Stiick 5-poliger Stecker (Versorgung), 8-polige Buchse (RS485, I0A 1-4), 8-polige Buchse (5V seriell, I0A 5-8)
5-poliger Stecker (DeviceNet )

PG16 und kein Kabel

PG16 und 2m Kabel. Anschlussleitung mit Abschirmung.

EX Verldngertes Gehiuse fiir Erweiterungskarte MACO0-xx (kiinftige Option)

1 6,35mm Schaft und IP42

2 6,35mm Schaft und IP55 (Motorschaft und -kérper) IP65 (Riickseite und Stecker)
3 10,0 mm Schaft und IP42

4 10,0mm Schaft und IP55 (Motorschaft und -kérper) IP65 (Riickseite und Stecker)
5 14mm Schaft und P42

6 14mm Schaft und IP55 (Motorschaft und -korper) IP65 (Riickseite und Stecker)

A Motortreiber fiir 3,0A/Phase
B Motortreiber fiir 6A/Phase (kiinftige Option)

230 NEMA23 Schrittmotor
231 NEMA23 Schrittmotor
232 NEMA23 Schrittmotor
234 NEMA23 Schrittmotor

MIS MISxxx Motor Integrated Stepper Motor.

Beispiele

MIS 231 A 1 W1 NO 73 8 25D Motor 6,35 Schaft, Flying Leads, SMD73 Treiber

MIS 233 A 3 M1 NO 73 2 30D Motor 10mm Schaft, M12 , SMD73

MIS 232 A 1 M3 NO 75 Motor 6,35mm Schaft. SMC75. 3 Stiick M12-Stecker

MIS 234 A 3 M6 NO 75 Motor 10mm Schaft. SMC75. 4 Stiick M12-Stecker, CANopen

MIS 232 A 1 M7 H2 75 Motor 6,35mm Schaft. SMC75 .4 Stiick M12-Stecker. DeviceNet. Encoder H2 Option
MIS 340 B 5 M1 NO 41 Motor 14,0 mm Schaft. 1 Stlick M12-Stecker. 80V Treiber

MIS 342 B 5 M7 NO 76 ,(\)/I;?ttig:qM'O mm Schaft. 4 Stlick M12-Stecker. 80V Controller. DeviceNet. Encoder H2

# : Ende der Nummer. Es sollten keine weiteren Buchstaben oder Ziffern folgen.
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Mechanische Abmessungen

Motortyp D (9) Motortyp Lange £2mm | Lange inkl. Anschluss
+0/-0.013 und Stecker
MIS231 6.35 MIS231 96.0 140 (Alle Abmessungen in mm)
MIS232 6.35 MIS232 118.5 162.5
MIS234 10.0 N MIS234 154.0 198 >
4x05.0
/ \ ~366.67
o >
. 4 > 4 ~F
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16 Ll 50 54.5 > 4702 —>
TT2121DE 56.4
Planeten- und Zykloidengetriebe HTRG-Getriebe:
. . . f¢245 ! L1
e ersiegelte Kugellager ® Wenig Spiel N 1o
® Sehr zuverldssig und effektiv ® Robuste Walzlager mit Kéfig 25 —Ap ff"
* NEMA Montagenormen ® Prézisions-Eingangskegelrad mit ausgewuchtetem | I i i T
® Hohe Wellenbelastung méglich Klemmring o1 - g 60
| @82 D2 47 NEMA 23 Flansch
r=20
Modell Spiel | Uber- [ Effi- | Nenn- | Not- Tragh- Ge- Radiale | Axiale | Gewicht | L1 D1 D2 —
[arc setz. |zienz | moment |stopp | moment |rdusch |Lastbei | Last [mm] | [mm] | [mm] TT2009DE s Efmngen 14

* 4xMs

min] |verh. | [%] [>10000 | Moment |an Motor- | [dB(A)] | 12mm [N] | [ka]

Std. [Nm] schaft [N] (h7) HspG_Getriebe .
L1

[Nm] [kg*em?]
HTRGO5NOO3MHN23106J | 15 3 97 2 40 0.28 <70 500 600 | 1.0 68 55 12
HTRGOSNOO5MHN23106J [ 15 |5 |97 5 45 0.17 <70__[500 00 [ 1.0 68|55 |12 e
HTRGO5NO12MHN23106J | 15 12 94 0 60 0.16 <70 500 00 |12 84.8 |55 12 2 r
HTRGO5N020MHN23106J | 15 20 |94 20 60 0.16 <70 500 00 | 1.2 84.8 |55 12 —
HTRGO5N100MHN23106J | 15 100 |90 20 60 0.11 <70 500 600 | 1.5 98.6 |55 12 - H-
HSPG60-35-SAA-N23 <1 35 >90 37 74 0.006 - 2600 3700 [ 1.34 71.8 |63 34 248 | o6
HSPG80-97-SAA-N23 <1 97 >90 78 156 0.027 - 4800 6900 | 2.10 78.8 |80 46 Eisclses S o

59

L1: Getriebeldnge inkl. Flansch, D2: Gehdusedurchmesser, D2: Durchmesser Ausgangswelle TT201008 Alle Abmessungen in mm

Fir den schnellen Einstieg!
Starter-Kit (MIS231A1M5NO07 5KIT):
enthalt alle notwendigen Komponenten

Das Kit besteht aus: Motor, Span-
nungsversorgung, Software, Kabeln
etc.

PA0160 - Testbox mit E/A und Enco-
der-Emulation.

WI0036 - Kabel zwischen Testbox und
QuickStep Motor.
MIS231A1M5NO075 - Integrierter
Schrittmotor.

RS485-M12-1-5-5 - Kabel zwischen
QuickStep Motor und USB-Konverter.
RS485-USB-ATC-820 - Konverterbox
von RS485 zu USB.

PSU024-060-M12 - 24 VDC Span- JVL Industri Elektronik A/S ~ JVL Deutschland

nungsversorgung. 60W. a D%{?D v Blokken 42 Im Hag 10

MacTalk - Windows-Software fiir . 70327 Stuttgart

Set od Proarammierun [ VW [ DK-3480 Birkered, Denmark 15,49 711 51878564,
up u g Ierung. Tel: +45 4582 4440 Fax : +49 711 51878565

Fax: +45 4582 5550 E-mail: jan.tausend@jvl.dq
E-mail: M@jvl.dk www.jl.dk  Internet: ﬂ
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