Einfach zusammenstellen, was Sie bendtigen

mit batterielosem Absolutencoder

AZ Familie




/eit fur Ingenieure schaffen,

Uberlassen Sie das der AZ-Familie.

Die AZ-Familie ist eine Gruppe von Motoren mit Closed Loop Control und Linearen oder Rotativen Aktuatoren, die mit dem ABZO-Sensor
ausgestattet sind und alle tber die gleichen Anschliisse (Verdrahtung) verfiigen. Gemeinsame Treiber ermdglichen die Vereinheitlichung der
Teile fur Verdrahtung, Steuerung und Wartung. Durch die Reduzierung des Arbeitsaufwands und die Verkiirzung der erforderlichen Zeit fiir
die Inbetriebnahme kann diese Produktfamilie zukiinftige Automatisierungsprojekte vereinfachen.

Motoren/Motoren mit Getriebe

Basierend auf Drehmoment, Genauigkeit (Getriebespiel) und Preis kann die optimale Version ausgewahlt werden.
Die Produkte sind vergleichbar mit Servomotoren von 50 W bis 400 W.

Standard TS-Getriebe FC-Rechtwinkelgetriebe PS-Getriebe HPG-Getriebe Harmonicgetriebe
(Geradverzahnung) (Stirnradgetriebe) (Planetenverzahnung) (Harmonic planetary®) (Harmonic drive®)
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FlanschmaB FlanschmaB FlanschmaB FlanschmaB FlanschmaB FlanschmaB
20mm - 85mm 42mm -90 mm 42 mm or 60 mm 28mm - 90mm 40mm - 90mm #E 30mm - 90mm #E

Linear- und Rotativ-Aktuatoren

Linear- und Rotativaktuatoren, bestehend aus einem Motor und den erforderlichen mechanischen Komponenten, sind fiir
unterschiedliche Anforderungen automatisierter Gerate erhaltlich.

Elektrische Elektrische Kompakte Rotativ-Aktuatoren Zahnstangen- Elektrische
Linearfiihrungen Zylinder Elektrozylinder mit Hohlwelle systeme Greifer

> d

Treiber

Treiber fiir
Es stehen eine Vielzahl von Schnittstellen fir AC- oder DC-Stromversorgung zur Verfigung. AC-Stromversorgung
Treiber, die mit I/O oder Takteingdngen angesteuert werden, sowie die weltweit wichtigsten

Feldbusse sind erhéltlich.

EtherCAT + Ether\'et/IP ﬁ]%%‘y! MECHATROLINK
L zscner CCLink  Modbusem
@ Die unterstitzten Schnittstellen variieren je nach Treiber fiir Multi-Achs-Treiber fiir
Takt /0 . )
Treiber-Version. DC-Stromversorgung DC-Stromversorgung
L . B AZD-KR2D
mini-Treiber (nur fiir DC-Stromversorgung) (Abmessungen filr die Version mit RS-485-Schnittstelle)

CC-Link IE Field Basic, Modbus (RTU), Takt/Richtung, /O 53 mm

Der mini-Treiber wurde kleiner und leichter konstruiert. Er kann in kleinen Radumen installiert

werden und eignet sich aufgrund seiner weiten Eingangsspannungs-Spezifikationen fur die

Integration in batteriebetriebene Anwendungen. 24 mm I

Verfligbare Schnittstellen: EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET, Modbus (TCP, UDP), \/

47 mm



der neue Standard fur die
Automatisierung

Was ist die AZ-Serie?

. . . . . o ) L . Batterielos
Die AZ-Serie ist ein Schrittmotor, der eine hohe Positioniergenauigkeit, eine prazise Ausgestattet
p mit Multiturn- @
Drehzahlregelung und die Begrenzung des vom Motor erzeugten Drehmoments Absolutencoder : AB20.Sensor

ermdglicht. Mit einem integrierten mechanischen Absolutencoder (ABZO-Sensor)
werden batterielose Absolutsysteme Realitét. Sie bieten die gleiche Zuverlassigkeit wie

Servomotoren und tragen zu einer verbesserten Produktivitat und Kostensenkungen bei.

FUr Maschinenbauingenieure

Bei der individuellen Anfertigung von Teilen, die an einem Motor befestigt

werden sollen, sind die Auswahl der mechanischen Komponenten,

die Erstellung der Stiickliste und der Zeichnungen sowie die Bewertung
nach der Montage sehr zeitaufwendig.

Die Vereinheitlichung aller Antriebskomponenten in der Anwendung auf lineare
und rotierende Aktuatoren ist aufgrund des Einbauraums und der Kosten schwierig.

Problem

Fur Elektrokonstrukteure

Wenn Motoren und Aktuatoren von verschiedenen Herstellern in
Problem einer Anwendung zusammenarbeiten, sind die Treiber und die
Software fiir die Einstellungen nicht aufeinander abgestimmt.

@ FGr Serviceleiter

Der kombinierte Einsatz von Motoren und elektrischen Aktuatoren
Problem unterschiedlicher Hersteller in einer Anwendung verursacht
zusatzliche Kosten bei der Bevorratung von Ersatzteilen.




Starken der AZ-Serie

Die AZ-Serie bietet eine hohe Positioniergenauigkeit und Drehzahlregelung auf dem Niveau von Servomotoren und kann auch so ges-

teuert werden, dass das erzeugte Drehmoment des Motors auf einen beliebigen Wert begrenzt wird.

Das hohe Drehmoment bei mittleren bis niedrigen Drehzahlen sorgt fir eine hervorragende Positionierperformance bei kurzen Abstanden.

Die Serie verfiigt auBerdem Uber eine DC-Stromversorgung und eine breite Produktpalette mit kompakten Abmessungen.

I Hohes Drehmoment bei mittleren und niedrigen Drehzahlen
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skDie AZ-Serie hat keine ,Nenndrehzahl®, daher wird keine Ausgangsleistung angegeben.

Funktion

Ein Motor mit einem FlanschmaB von 42 mm ist vergleichbar mit einem 50-W-/100-W-Servomotor, ein Motor mit einem FlanschmaB von 60 mm mit einem 200-W-/400-W-Servomotor.

I Die kleinsten Motoren der Branche sind ebenfalls erhaltlich

Mit der Verkleinerung von Anwendungen steigt auch die Nachfrage nach kleineren

Motoren fUr eine Positioniersteuerung.

Die AZ-Serie bietet mit einem FlanschmaB von nur 20 mm einen der kleinsten

Motoren der Branche.

PUNKT

50mm

Gewicht: 80g

Genauere Steuerung und Positionierung

Normaler
Betrieb

Die Steuerung (Open-Loop) bietet die gleiche
Benutzerfreundlichkeit wie Schrittmotoren.

Normaler Betrieb (Steuerung Open-Loop)

Normalerweise wird der Motorbetrieb Uber eine Steuerung (Open-Loop)
Uberwacht und geregelt.
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Genaue Positionierung

Die typische Stoppgenauigkeit liegt innerhalb von +0,05° (ohne

Last) und entspricht damit der von Servomotoren.

Die Tabelle rechts zeigt die tatsdchlichen Messungen der

Stoppgenauigkeit, wenn ein Motor der AZ-Serie oder ein

Servomotor um eine Umdrehung gedreht wird.
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Schaltet auf Closed Loop Control zur
Korrektur von Position und Drehzahl

Wahrend Uberlast (Closed Loop Control)

Bei einer Abweichung zwischen Befehl und Motorposition, z. B. durch
Uberlast, schaltet das System sofort auf Closed Loop Control. Dadurch

werden Position und Drehzahl korrigiert.

g = Eingangszéhler uE:
o -1 =1
@ Abweichung g @
k3 zwischen Befehl 23 &
£ und Motorposition | S S
& | Abweichungs- et p 3 g- Motor
S > zéhler 5 §
= =
= 2 £ Sensor
= 3
g <<
| Zaler fur ! % Konstant
Rotor Position K Korrektur der iiberwacht
Motorposition
O!sTEP Stoppgenauigkeit AC-Servomotor mit Standard-20-Bit-Encoder

(tatsachlicher Wert der Messung)

Tatséchlicher Kraftwert
innerhalb +0,02°
0,02
: ‘
T WA .
T

—0.02

0,06

0,04

—0,04

240 @00 a0 0%

Drehwinkel [°]

Statische Winkelgenauigkeit [°]

Stoppgenauigkeit (tatsachlicher Messwert)

Tatsachlicher Kraftwert

{ innerhalb von +0.03°

o o

o

A

>\

7

A

60

120

180

240 300 360

Drehwinkel [°]



] Flar Maschinenbauingenieure

Bei der individuellen Anfertigung von Teilen, die an einem Motor befestigt werden sollen, sind die Auswahl der mechanischen
Problem Komponenten, die Erstellung der Stiickliste und der Zeichnungen sowie die Bewertung nach der Montage sehr zeitaufwendig.

Die Vereinheitlichung aller Antriebskomponenten in einer Applikation kann aufgrund des Einbauraums und der Kosten schwierig sein.

Reduzieren Sie die Konstruktionszeit mit Linearen und Rotativen Aktuatoren

Bei individueller Anfertigung von Teilen, die an einem Motor befestigt werden

Steigern Sie die Effizienz Ihrer Konstruktionsarbeit = Reduzierung der Bauzeit und Verbesserung der Qualitat

Die Auswahl des Motors und der mechanischen Komponenten Anpassungen sind notwendig, da die Montagebedingungen den Laufwiderstand
sowie die Erstellung der Teilelisten und Zeichnungen nehmen viel und die Positioniergenauigkeit beeinflussen. Die Performance der Lineare und
Zeit in Anspruch. Die AZ-Serie bietet eine Vielzahl von Lineare Rotierende Aktuatoren im Betrieb entspricht garantiert den Spezifikationen des
und Rotierende Aktuatoren, um den Konstruktionsaufwand flr Produkts, wodurch sich der Anpassungsaufwand reduziert.

unsere Kunden zu minimieren.

Kundenspezifisch
zusammengestellte Mechanische Motor Stut?kllsten e Mechanische
. Komponenten . und Zeichnungen Komponenten am
elektrische . auswahlen kaufen ) )
. N auswéhlen erstellen Motor installieren
Linearfiihrungen Fertig-
Lineare UNA et JRERTTTETTTPS R stellung
; ) ) : Lineare und ! Kei i
Rotierende Lineare und Rotierende | Reduzierte Auswahizeit & Rotierende Aktuatoren Kezlir:j :/Ir::::sing i
Aktuatoren Aktuatoren auswahlen ! keine Stiicklisten/Zeichnungen ! : ag
: H kaufen : erforderlich
(Elektrische s
Linearfiihrungen, -
gen) Verbesserte Effizienz

Die breite Produktpalette ermdoglicht die Auswahl der richtigen
Komponente flr die richtige Anwendung.

Bei Bedarf kann der kundenspezifische Mechanismus neben Lineare und Rotierende Aktuatoren auch auf Standardmotoren oder Motoren mit Getriebe
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Feineinstellung & Zufiihrung Greifen

installiert und verwendet werden. Dies tragt zur optimalen Auslegung der in der Anwendung verwendeten Komponenten bei.

Motoren Lineare und Rotierende Aktuatoren

Auswahl Auswahl Pressen/Ziehenl

Beispiele flir Anwendungen im eigenen Haus

Verschiedene Versionen der AZ-Familie werden o
in den eigenen Fertigungsstétten von Oriental e ! oo ) BT
Motor eingesetzt. Neben der Struktur und - Lis i
Systemkonfiguration der Anwendungen werden i
die wichtigsten Punkte fir die Auswahl der flr die ' . el
einzelnen Achsen ausgewahlten Produkte erlautert. .

el
L 2 'y

Anwendung fur Schrauben Mehrprodukt-Teilezufihrung SCARA Roboter




2 Fur Elektrokonstrukteure

Wenn Motoren und Lineare und Rotierende Aktuatoren verschiedener Hersteller gemeinsam in einer Anwendung

Problem eingesetzt werden, kommen die Treiber und die Software fir die Einstellungen durcheinander.

Einheitliche Verdrahtung/Steuerung verkurzt die Inbetriebnahmezeit
der Anwendung

Selbst wenn verschiedene Motorversionen und Lineare und Rotierende Aktuatoren zum Einsatz kommen, sind die Treiber einheitlich.
 Produktubersichten sind fir jede Schnittstelle und Stromversorgung verfugbar

Nicht nur die Treiber kdnnen gemeinsam verwendet werden, auch die Kabel und die Software sowie die Verdrahtung/Steuerung kénnen vereinheitlicht
werden, wodurch die Inbetriebnahmezeit und der Arbeitsaufwand reduziert werden.

Wenn Motoren und Aktuatoren von Host-
verschiedenen Herstellern in einer Controller
Anwendung kombiniert werden...
® Die Verdrahtung der Treiber ist unterschiedlich 111 | ! |
® Es missen verschiedene Softwarepakete Treiber : Hersteller A : Hersteller B
fir die Inbetriebnahme installiert werden, w _| o _I_ o |_ J |
Motoren,

und der Benutzer muss sich mit deren

Linear- und
Funktionsweise vertraut machen... Rotierende- ’ ’ ’
Aktuatoren ﬁ
' Host-

Controller
Bei einheitlicher Steuerung mit Produkten der Gerat
AZ-Familie in der Anwendung...
Steuerung Uber gemeinsame reiber
Treiber mdglich Motoren,
Der Treiber ist unabhéngig von der montierten Mechanik Linear- und
und des FlanschmaBes identisch. Rotierende-
Aktuatoren
Einheitliche Verdrahtung Einheitliche Steuerung
Da die I/0-Belegungen identisch sind, kann der Zeitaufwand fir die Da die Steuersysteme identisch sind, kdnnen sie auf dieselbe Weise be-
elektrische Konstruktion und die Verdrahtung reduziert werden. trieben werden. Da die Remote-1/O und die Befehlscodes fiir die Netz-

werksteuerung identisch sind, kann die Programmierzeit reduziert werden.

Reduzierung der Sensor-Verdrahtung

Die AZ-Serie ist mit einem batterielosen mechanischen Absolutencoder VORHER
(ABZO-Sensor) ausgestattet, der die Realisierung eines Absolutsystems

ohne Batterie erméglicht.

Dank des Absolutsystems kdnnen Referenzsensoren und Endschalter

entfallen.

Reduzierter Zeitaufwand fiir die Verdrahtung

Sensorkabel sind nicht erforderlich, was den Montageaufwand
reduziert.

i NACHHER
Reduzierte Kosten

Die Kosten fur Sensoren und Leitungen werden reduziert.

Unempfindlich gegeniber Fehlfunktionen

externer Sensoren

Reduziert Bedenken hinsichtlich Fehlfunktionen, Ausfallen oder
Verbindungsabbriichen externer Sensoren.

Motoren/Linear- und Rotierende-Aktuatoren Treiber ~ Host-Controller




3 Flr Serviceleiter

© Der kombinierte Einsatz von Motoren und elektrischen Aktuatoren unterschiedlicher Hersteller in einer

Problem Anwendung verursacht zusétzliche Kosten bei der Bevorratung von Ersatzteilen.

Vereinheitlichung der Wartung von Teilen fur Treiber und Reduzierung
des Verwaltungsaufwands

Die Produktpalette umfasst Standardmotoren, Motoren mit Getriebe und Lineare und Rotierende Aktuatoren.
Selbst wenn Motor und Lineare oder Rotierende Aktuatoren unterschiedlich sind, kénnen die Teile fir die Wartung minimiert werden, da alle Treiber

identisch sind.

Bei einheitlicher Steuer- Identische Treiber

ung der Anwendung mit Wenn die L&nge der Kabel zwischen Motoren und Treibern gleich ist, kbnnen auch die
der AZ-Familie... Kabel vereinheitlicht werden.

und! ) Reduzierte Wartung. Kein Batteriewechsel erforderlich

Batterielos
Beim Aufbau eines Absolutsystems wird eine Batterie zur Speicherung der Positions- Ausgestattet

mit Multiturn- 4

informationen verwendet. Absolutencoder| ABZO-Sensor

Normalerweise missen Batterien aufgrund ihrer Lebensdauer alle paar Jahre ausgetauscht
werden. Die AZ-Familie ist mit einem batterielosen mechanischen Absolutencoder
(ABZO-Sensor) ausgestattet, der den Aufbau eines Absolutsystems ohne Batterien

ermdglicht.

//

Verfligbar im
EPLAN-Datenportal.




Verwandte Produkte

Servomotoren

AZX-Serie

Motor mit batterielosem absoluten
mechanischen Encoder

Standardausfiihrung / mit PS-Getriebe 400 W / 600 W

B Batterieloser Servomotor mit absolutem Encoder

Die AZX-Serie ist mit dem gleichen batterielosen mechanischen Encoder (ABZO-Sensor)
ausgestattet wie die AZ-Serie.

Es handelt sich um spezielle Servomotoren fiir Positionierung und Dauerbetrieb.

—

EtherCAT

Ethen\et/IP

Keine externen Sensoren erforderlich

Dank des Absolutsystems ist kein Referenzsensor oder externer
Sensor erforderlich.

Batterieloser . . . .
Absolutencoder e Schnelles Fahren in die Grundstellung + Verbesserte Genauigkeit

(ABZO-Sensor) der Referenzierung
* Preiswert
e Einfache Verdrahtung
» Keine Beeintrachtigung durch Fehlfunktionen externer Sensoren

Batterielos

Bei einem mechanischen Sensor ist keine Batterie notwendig.

°Mechanischer Encoder Die Positionierungsinformationen werden vom ABZO-Sensor

Behéalt die Positionsinformationen mechanisch verwaltet.
auch im ausgeschalteten Zustand bei
* Multiturn-Absolutencoder o Kein Batterieaustausch erforderlich
Erkennung der Absolutposition ist bis +900 e Kein Einbauraum flr die Batterie erforderlich (uneingeschrankte
Umdrehungen (1800 Umdrehungen) der Moglichkeiten fiir die Treiberinstallation)

Motorwelle von der Referenzposition maglich * Sicher fur den Versand per Luftfracht

M Erreicht hohes Drehmoment im hohen I Die grundlegenden Bedienungen sind
Drehzahlbereich dieselben wie bei der AZ-Serie.
Die AZX-Serie erreicht hohe Drehmomente im hohen Drehzahl- Der normale Betrieb der AZX-Serie entspricht dem der AZ-Serie.
bereich. Sie eignet sich fur Positionierungen mit groBen Verfahr- Dadurch kann durch die gemeinsame Verwendung der AZX-Serie
wegen (z.B. Antrieb von Kugelumlaufspindeln). und der AZ-Serie in derselben Anwendung der Arbeitsaufwand fiir
Anpassungen vermieden werden.
Fir Standard 400 W
5r- AZX-Serie
) — AZXM 400 W
ab Spltzendrehmomint ot :imég Verdrahtun Verdrahtung der Ein- und
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2 Begrenzter Belastungsbereich ( )
s .
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@Harmonic Planetary, Harmonic Drive und 3% - sind eingetragene Marken von Harmonic Drive Systems Inc. @SSCNETIII/H ist ein eingetragenes Warenzeichen der Mitsubishi Electric Corporation.
@FEtherCAT ist eine patentierte Technologie und ein eingetragenes Warenzeichen mit Lizenz von Beckhoff Automation GmbH in Deutschland. ~ @CC-Link ist ein eingetragenes Warenzeichen der CC-Link Partner Association.
@EtherNet/IP™ ist eine eingetragene Marke von ODVA. ®Modbus (RTU) ist ein eingetragenes Warenzeichen der Schneider Automation Inc.
@PROFINET ist eine eingetragene Marke der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. (PNO). @®0rientalmotor, O/ster und ABZO sensor sind eingetragene Warenzeichen oder Warenzeichen der
@MECHATROLINK ist ein eingetragenes Warenzeichen der MECHATROLINK Members Association. Oriental Motor Co. Ltd. in Japan und anderen Landern.

- contact@orientalmotor.de
ar ’enta’mator a m www.orientalmotor.eu/de

Diese Produkte werden in Werken hergestellt, die nach den internationalen Normen IS0 9001 (Qualitatssicherung) und ISO 14001 (Systeme fiir Umweltmanagement) zertifiziert sind.
Die Angaben kdnnen jederzeit ohne Vorankiindigung geandert werden. Dieser Katalog wurde im Mérz 2026 verdffentlicht. Gedruckt in Deutschland.
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