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AZ-Serie
mini-Treiber

Fiir DC Stromversorgung

Produkte flir modulare Automatisierung

Die Xs7er AZ-Serie enthilt jetzt eine mini-Treiber Option.
Unterstltzt den Batteriebetrieb und erweitert damit das Spektrum der moglichen Anwendungen.
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AZD-KRED AZD-KREP AZD-KRPN AZD-KREN AZD-R2D




Der mini-Treiber ermoglicht kleinere und
energieeffizientere Gerate

Kompaktes Design fiir beengte Platzverhéltnisse

o
ms

AZD-KRED AZD-KREP
AZD-KRPN AZD-KRX

AZD-KREN
*kDer AZD-KRX ist 25 mm hoch.

AZD-KR2D

Minimaler Einbauraum bei der Installation
Keine DIN-Schiene erforderlich. Kann mit 2 Schrauben direkt am Gerat
befestigt werden.

............

AZD-KR2D

AZD-KRED AZD-KREP
AZD-KRPN AZD-KRX
AZD-KREN

Die leichte Bauweise reduziert das
Gewicht des Systems

Ca.60g

56 g

@ Gilt fiir den AZD-KR2D. Ei der Handelsklasse M

Andere Treiber wiegen 84 g bzw. 110 g.

.. - Verringerung des
I\B/I%I?ltpallelé Ii3rre1l Systemgewichts
AMR/, A?GV Reduzierung des

Stromverbrauchs der
Antriebe
/ — Siehe Anwendungsbeispiele
" e (Seite 4)
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Batteriebetrieb moglich

Akzeptiert einen weiten Spannungsbereich im Batteriebetrieb.
Unterstiitzt 24 VDC bis 48 VDC

® Spannungsbereich

_ I
Bei mini-Treiber*
Verwendung \
mit 24 VDC Konventionelles

Produkt
I

18 20 22 24 26 28 30 32 34
Spannung der Hauptstromversorgung [VDC]

* Bei einem Motor mit elektromagnetischer Bremse betrégt der Bereich 22,8 bis 32 VDC

Bei mini-Treiber

Verwendung
Konventionelles Produkt

mit 48 VDC
38 40 42 44 46 48 50 52 54 56
Spannung der Hauptstromversorgung [VDC]

Energieeinsparungen durch optimierte Stromregelung

Der Servo Emulation Mode optimiert den Stromverbrauch des Motors, indem er
ihn an die Lastbedingungen anpasst.

77

Hohe Last < Hoher Strom

Geringe Last < Geringer Strom

Beispiel: Bei
'E"UI?/K(';T/ Reduzierung des
Energieverbrauchs.
Verlangerung der
— < Batterielebensdauer

—le”

— Siehe Anwendungsbeispiele
(Seite 4)




Was sind Produkte fiir mobile Automatisierung?

Produkte, die auf dem gemeinsamen Konzept des Batterieantriebs, der geringen GroBe
und des geringen Gewichts basieren. Sie eignen sich ideal fiir den Einbau in selbstfahrende
und mobile Arbeitsgeréate und tragen zur Realisierung immer stérker geforderter flexibler
Automatisierungslinien und mobiler Automatisierung bei.

Uberwachung der Versorgungsspannung Kein externer Sensor erforderlich
Es ist méglich, die Versorgungsspannung des Treibers vom Host-Controller aus zu Verdrahtungsbeispiel bei Verwendung externer Sensoren.
liberwachen. Die AZ-Serie beseitigt den Bedarf an externen Sensoren und Kabel

(grtin und rot).

\ersorgungs-
~_spannung: 24,5 VDC 6
‘Versorgungsspannungs-
liberwachung \
\JIZ | — | 7
Féllt die Versorgungsspannung des Treibers unter einen voreingestellten l\ VNN

Schwellenwert, wird ein Signal ausgegeben. 7N\
Durch den Einsatz des mechanischen batterielosen Absolutsensors

EIN _\ (ABZ0-Sensor) kann eine hohe Positioniergenauigkeit erreicht werden.
AUS
Warnung bei unzureichender Spannung Batterielos
Multiturn
Beispiel: Absolut-Encoder ABZOSorce
Bei Einsatz im . --
AMR/AGY Vermeidung von Ausfallen

wegen schwacher Batterie

) — Siehe Anwendungsbeispiele (Seite 4)

Kompatibel mit verschiedenen Schnittstellen Bis zu 10 m Anschlusskabel
Die Anschlusskabel konnen je nach Bedarf in den Langen 0,5m,1m,3m,5m
Die Treiber sind mit den weltweit wichtigsten Feldbus-Systemen kompatibel. und 10 m gewahlt werden.

Auch eine Taktsteuerung ist méglich.
Wenn Motor und Treiber weit

Version Schnittstelle voneinander entfernt sind,
. — werden 3m,5mund 10 m
er ntriepsprofil Ci, .
EtherCA-r‘— EtherCAT Antriebsprofil CiA402 lange Kabel empfohlen
®

Ethen\et/IP | Etheretip

i%%%%q e

*ﬂa dbus Ethernet €G>
TCP/IP
RS-485 .
madbﬂf Wenn Motor und Treiber nahe
Takt/Richtung Takteingang und RS-485 beiginander sind, werden 0,5 m

und 1 m lange Kabel empfohlen.

@®Der AZD-KRED hat den offiziellen EtherCAT Conformance Test bestanden.
®Durch die Verwendung eines Netzwerkkonverters (Gateway) kann der AZD-KR2D
auch (iber CC-Link oder MECHATROLINK gesteuert werden.

®Es sind auch flexible Anschlusskabel in den gleichen Léngen erhéltlich.

Beispiele fiir den Einsatz von mini-Treibern finden Sie auf der nédchsten Seite -



sl EINbaU in selbstfahrende Gerate

Anwendungsproblem Die Betriebszeit der Batterien muss maximiert werden.

Wenn kein hohes Drehmoment erforderlich ist, kann der Gesamtenergieverbrauch der Anwendung reduziert werden, indem das Gesamtgewicht

des Geréts verringert und der Phasenstrom des Motors reduziert wird.

Uberwachung der Versorgungsspannung

Die mini-Treiber der Xs7e~AZ-Serie bieten:

Reduzierte Belastung der Anwendung durch
das leichte Design

Durch die Verringerung der Gesamtmasse der
Anwendung kann der Stromverbrauch fiir die
Antriebe gesenkt werden.

Ca.60g

56 g

@ Gilt fiir den AZD-KR2D. Ei der Handelsklasse M

Andere Treiber wiegen 84 g bzw. 110 g.

Energieeinsparungen durch optimierte Stromregelung

Im Servo Emulation Mode wird der Motorstrom
entsprechend der Last optimiert, wodurch der
Energieverbrauch reduziert wird. Dadurch kann
die Haufigkeit der Batterieladevorgénge reduziert
werden.

Bei geringer Last wird der dem Motor zugefuhrte
Strom automatisch reduziert.

Mit der Monitorfunktion kann die
Versorgungsspannung tiberwacht werden, und die
Batterie wird zum geeigneten Zeitpunkt nachgeladen.

Warnung vor
unzureichender
Spannung

EIN

‘ Ladestation




a0t EINDau In stationare Anwendungen

Anwendungsproblem Treiber und Steuerung sollen dezentral installiert und das gesamte Gerat kleiner
gemacht werden.

Installieren Sie die mini-Treiber in freie Gehduserdume, oder neben den Antrieben, um kleinere Schaltschranke zu ermdglichen.

In der Néhe der Motoren

Im Inneren der Anwendung

Die mini-Treiber der &¥s7e~AZ-Serie bieten:

Kompaktes Design fiir beengte Betrieb ohne externe Sensoren

Platzverhaltnisse Es ist kein externer Sensor oder eine entsprechende Verdrahtung
erforderlich. Da es keine externen Sensoren und Verdrahtungen
gibt, kénnen GroBe und Gewicht der Anwendung ebenso reduziert
werden, wie die Arbeitszeit fiir die Verdrahtung.

Das Volumen ist im Vergleich zu einem Standardtreiber stark
reduziert.

U G Feldbusanbindungen

als 60 % Verbreitete Feldbusprotokolle sind verfiigbar, um den Host-
kleiner! Controller zu unterstiitzen, den Programmieraufwand zu ver-

ringern und die Installationszeit zu verkirzen.

Anschlusskabel bis 10 m
Die Lénge des Kabels zwischen Motor und Treiber kann
entsprechend der Installationsumgebung gewahit werden.

AZD-KR2D




M Unterstiitzte Serien

Der mini-Treiber der AZ-Serie kann in Kombination mit den folgenden Motoren und Aktuatoren verwendet werden.

® Motoren

- AZ-Motoren fiir DC Stromversorgung

®Lineare & rotierende Aktuatoren

- Elektrische Linearfiihrungen der EZS-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren fir DC Stromversorgung
- Elektrisch angetriebene Zylinder der EAC-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren fiir DC Stromversorgung
- Kompakte Linearaktuatoren der DR-Serie / DRS2-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren
- Elektrische Greifer der EH-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren
- Rotativ-Aktuatoren mit Hohlwelle der DGII-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren fir DC Stromversorgung
- Zahnstangensysteme der EZS-Serie, ausgestattet mit AZ-Motoren fir DC Stromversorgung

@ Einzelheiten zu den kombinierbaren Motoren und linearen und rotierenden Aktuatoren finden Sie auf der Website von Oriental Motor oder im Katalog der jeweiligen Serie.

BSystemkonfiguration

®Kombination eines Standardmotors mit elektromagnetischer Bremse und einem mini-Treiber mit EtherCAT Schnittstelle.
Motor, Treiber und Kabel miissen separat bestellt werden.

@Fiir den Betrieb notwendig
O Optionales Zubehor

@ Motor

Nicht im Lieferumfang enthalten.

@ Treiber
Stecker fiir Motor und Stromversorgung sind nicht im Lieferumfang enthalten.
Motor: Zur Verbindung von Motor und Treiber wird ein Anschlusskabel bendtigt.

Parametrier-Software MEXEO2

@Die Parametrier-Software MEXEO2 steht auf der
Webseite von Oriental Motor zum Download bereit.

qung: Ein Stromversor kann bei Oriental Motor
erworben werden. Alternativ kann auch ein Stromversorgungskabel vom
Kunden gefertigt werden.
Nicht im Lieferumfang Die Teilenummer des Steckers steht im Bereich "Abmessungen” des jeweiligen
enthalten. Kabels oder in der Bedienungsanleitung.

USB-Kabel

24/48V0C ODC Stromversorgungskabel -> Seite 18

Hauptstromversorgung

24VDC

Steerstromversorgung

Host Controller

—
[ EtherCAT-Kommunikationskabel | EtherCAT.
Nicht im Lieferumfang enthalten. Eingangssignale

O Zubehdr -» Seite 19

® Die oben aufgefiihrte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Es sind auch andere Kombinationen erhaltlich.

® Der Motor und die elektromagnetische Bremse kdnnen nicht direkt mit dem Treiber verbunden werden. Fiir den Anschluss an einen Treiber ist ein Anschlusskabel erforderlich.



®Kombination eines Standardmotors mit elektromagnetischer Bremse und einem mini-Treiber mit Modbus RTU.
Motor, Treiber und Kabel missen getrennt bestellt werden.

@Fiir den Betrieb notwendig
O O0ptionales Zubehor

@ Motor

Nicht im Lieferumfang enthalten.

Parametrier-Software MEXEO2

Nicht im Lieferumfang

@ Treiber

Stecker fiir Motor, Stromversorgung und die RS-485-Schnittstelle sind nicht

im Lieferumfang enthalten.

Motor: Zur Verbindung von Motor und Treiber wird ein Anschlusskabel bendtigt.

Jif : Ein kann bei Oriental Motor
erworben werden. iv kann auch ein vom
Kunden gefertigt werden.

-RS-485 Schnittstelle Fiir den an einen Net ter ist ein Kabel

von Oriental Motor erhéltlich. Beim Anschluss an einen Host-Controller muss das

enthalten. Kabel vom Kunden bereitgestellt werden. Die Teilenummer des Steckers steht im
USB-Kabel Bereich "Abmessungen"” des jeweiligen Kabels oder in der Bedienungsanleitung.
@Die Parametrier-Software MEXEQ2 steht auf der
Webseite von Oriental Motor zum Download bereit.
24/48VC ODC Stromversorgungskabel - Seite 18

Hauptstromversorgung

=]

@ Anschlusskabel - Seite 15

[ RS-485 Kommunikationskabel | Modbus (RTU)
3
£ Netzwerk-
s Konverter
3 O RS-485 Kommunikationskabel -» Seite 18
8
= > =

Nicht im Lieferumfang enthalten.
[ RS-485 Kommunikationskabel |

J Nicht im Lieferumfang enthalten.

[ RS-485 Kommunikationskabel |

©® Die oben aufgefiihrte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Es sind auch andere Kombinationen erhaltlich.

® Der Motor und die elektromagnetische Bremse kdnnen nicht direkt mit dem Treiber verbunden werden. Fiir den Anschluss an einen Treiber ist ein Anschlusskabel erforderlich.



®Kombination eines Standardmotors mit elektromagnetischer Bremse und einem mini-Treiber mit Takteingang und

RS-485 Schnittstelle.
Motor, Treiber und Kabel missen getrennt bestellt werden.

@Fiir den Betrieb notwendig
(O Optionales Zubehor

Parametrier-Software MEXEO2

Nicht im Lieferumfang

enthalten.

USB Cable

@Treiber

Stecker fiir Motor, Stromversorgung, 1/0-Signale und die RS-485

Schnittstelle ausgestattet.

- Motor: Zur Verbindung von Motor und Treiber wird ein Anschlusskabel
bendtigt.

- Stromversorgung: Ein Stromversorgungskabel kann bei Oriental Motor
erworben werden. Alternativ kann auch ein Stromversorgungskabel vom
Kunden gefertigt werden.

- 1/0-Signal Ein 1/0-Signalkabel kann bei Oriental Motor erworben
werden. Alternativ kann auch ein 1/0-Signalkabel vom Kunden
gefertigt werden.

Die Teilenummer des Steckers steht im Bereich "Abmessungen” des

jeweiligen Kabels oder in der Bedienungsanleitung.

@ Die Parametrier-Software MEXEQ?2 steht auf der
Webseite von Oriental Motor zum Download bereit.

@ Motor /48 V00 O DG Stromversorgungskabel -» Seite 18

Hauptstromversorgung

=1

24VDC

Steuerstromversorgung

@ Anschlusskabel - Seite 15

O 1/0-Signalkabel - Seite 17
T
5 =——=—
S
=
(=
[=]
9_ Nicht im Lieferumfang enthalten.
§ [RS-485 Kommunikationskabel | Modbus (RTU)
o g Nicht im Lieferumfang enthalten. ot J Nicht im Lieferumfang enthalten.
=% [RS-485 Kommunikationskabel | =% [RS-485 Kommunikationskabel |
S .
O Zubel

—_

©® Die oben aufgefiihrte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Es sind auch andere Kombinationen erhaltlich.

® Der Motor und die elektromagnetische Bremse kdnnen nicht direkt mit dem Treiber verbunden werden. Fiir den Anschluss an einen Treiber ist ein Anschlusskabel erforderlich.



M Aufbau der Produkthummer

M Produktiibersicht
® Mit EtherCAT Schnittstelle

Produktname
AZD-KRED

®Mit PROFINET Schnittstelle

Produktname
AZD-KRPN

® Mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle

Produktname
AZD-KRX

MUbersicht der Kombinationen

@ | Treiber AZD: Treiber der AZ-Serie
@ | Stromversorgung K: 24 VDC/48 VDC

® | Version R: Kompakt

@ | Referenznummer

ED: Mit EtherCAT Schnittstelle

EP: Mit EtherNET/IP Schnittstelle

PN: Mit PROFINET Schnittstelle

EN: Mit Ethernet Schnittstelle

D: Mit Modbus RTU

X: Mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle

Treiberklassifizierung

®

® Mit EtherNET/IP Schnittstelle

Produktname

AZD-KREP

® Mit Ethernet Schnittstelle

Product Name

AZD-KREN

©® Mit Modbus RTU

Produktname

AZD-KR2D

Produkt Version Produktname
AZM14AK AZM15AK
Standardmotor AZM24AK, AZM26AK
AZM46[IKC], AZMA48A[IK]
AZM66[CIKC], AZM69CTIK]
i ) AZM46[K-TSIH
Mit TS Getriebe AZM66CIK-TSLIH
i . AZM46[K-FCLOEA
o Mit FC Getriebe AZM66LIK-FCLHA
AZM24AK-PS[]
Mit PS Getriebe AZM46[K-PS[]
AZM66[IK-PS[]
' ) AZM46[K-HPLI
Mit HPG Getriebe AZM66CIK-HPL ]
AZM24AK-HS[]
Mit Harmonicgetriebe AZMA46[K-HS[]
AZM66[IK-HS[]
Produkt Version Produktname
Mit EtherCAT Schnittstelle AZD-KRED
Mit EtherNET/IP Schnittstelle AZD-KREP
Treiber Mit PROFINET Schnittstelle AZD-KRPN
Mit Ethernet Schnittstelle AZD-KREN
Mit Modbus RTU AZD-KR2D
Mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle AZD-KRX
Produkt Version Produktname
Fir AZM14, AZM15, Anschlusskabel CCMOOCOZ2AAF
AZM24, AZM26 Flexibles Anschlusskabel CCMOOOZ2AAR
) Fiir Motor / Encoder: CCM OO Z2ABF
Anschlusskabel / Flexibles ; Anschlusskabel Fiir Motor / Encoder / elektromagnetische Bremse: CCMOOOZ2ACF
Anschlusskabel Fir AZM46, AZM48,
AZM66,AZM69 Fiir Motor / Encoder: CCM<OZ2ABR
Flexibles Anschlusskabel Fiir Motor / Encoder / elektromagnetische Bremse:
CCMOOOZ2ACR

® Bedeutung der Symbole in den Produktnamen:
[I: Konfiguration der Welle
[CI: Ausfiihrung der Motorwelle
[I: Anschlussversion
[I: Getriebeuntersetzung
[: Richtung des Kabelabgangs
[CI: Ausfiihrung der Abtriebswelle
<{>: Kabelldnge



M Treiberspezifikationen

C us
Treiber-Produktname AZD-KRED | AZD-KREP | AZD-KRPN | AZD-KREN | AZD-KR2D
Nennspannun +24VDC £5%
P g -48VDC £5 %
AZM14:04A AZM15:05A, AZM24:14A AZM26:1,4A
AZM46:1,6A AZMA8: 2,1 A, AZM66:3,7A, AZM69:35A
Hauptstromversorgung ~ Stromaufnahme™! DGMG60: 1,4A, DGM85: 1,6 A, DGM130:3,7A, DGB85:1,6 A, DGB130:3,7A

DR20:0,4A,DR28:1,3A, DRSM42:1,5A DRSM60:2,6 A
EH3:0,4A EH4:1,4A, LM2:3,7A, LM4:3,7A

Zulassige Betriebsspannung

24VDC: 20 VDC bis 32 VDC (22,8 VDC bis 32 VDC)*2
48 VDC: 40 VDC bis 55 VDC

Steuerstromversorgung

Nennspannung

+24VDC 5%
-48VDC +5 %

Stromaufnahme

0,15A (0,4 A*3

Zulassige Betriebsspannung

24.VDC: 20 VDC bis 32 VDC (22,8 VDC bis 32 VDC)*2
48 VDC: 40 VDC bis 55 VDC

Schnittstelle

Digitale Eingange

24VDC =10 %
2 (Optokoppler)

Digitale Ausgénge

Feldbus

EtherCAT PROFINET Modbus TCP, Modbus UDP

EtherNet/P |

%1 Die Stromaufnahme héngt von dem in Kombination verwendeten Motor ab.

=<2 Der Wert in Klammer () gilt, wenn ein Motor mit elektromagnetischer Bremse angeschlossen ist.

%3 Der Wert in Klammer () gilt, wenn ein Motor mit elektromagnetischer Bremse angeschlossen ist. Fiir den AZM46 betragt der Wert 0,33 A.
=4 AuBer Version mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle

Treiber-Produktname

AZD-KRX

Hauptstromversorgung

Nennspannung

- 24VDC *5 %
-48VDC +5 %

Stromaufnahme™"

AZM14:0,4A, AZM15:05A AZM24:1,4A, AZM26:1,4A
AZMA46:16A, AZMA8:2,1 A, AZM66:3,7A, AZM69:35A
DGM60: 1,4A, DGM85:1,6 A, DGM130:3,7A, DGB85:1,6 A, DGB130:3,7A
DR20:0,4A, DR28:1,3A, DRSM42: 1,5A, DRSM60: 2,6 A
EH3:0,4A EH4:1,4A LM2:3,7A,LM4:37A

Zuléssige Betriebsspannung

24.VDC: 20 VDC bis 32 VDC (22,8 VDC bis 32 VDC)*2
48 VDC: 40 VDC bis 55 VDC

Steuerstromversorgung

Nennspannung

- 24VDC *+5 %
-48VDC +5 %

Stromaufnahme

0,15A (0,4 A*3

Zulassige Betrigbsspannung

24VDC: 20 VDC bis 32 VDC (22,8 VDC bis 32 VDC)*?
48 VDC: 40 VDC bis 55 VDC

Schnittstelle

- 2 (Optokoppler)
- Maximale Eingangstaktfrequenz

Takteingang Line Driver: 1 MHz (50 % ID)
Open Collector: 250 kHz (50 % ID)
. - 4,5-32VDC
Digitale Eingange 5 (Optokoppler)
Digitale Ausgé 4,5-32VDC
Igitale Ausgange 5 (Optokoppler und Open Collector)
Feldbus RS-485 Schnittstelle

RS-485 Communication

%1 Die Stromaufnahme héngt von dem in Kombination verwendeten Motor ab.
=<2 Der Wert in Klammer () gilt, wenn ein Motor mit elektromagnetischer Bremse angeschlossen ist.
%3 Der Wert in Klammer () gilt, wenn ein Motor mit elektromagnetischer Bremse angeschlossen ist. Fiir den AZM46 betragt der Wert 0,23 A.

M Treiber-Funktionen
® Mit EtherCAT Schnittstelle

Treiber-Produktname AZD-KRED
Eingang 16
Remote-1/0 Ausgang 6
Profile Position Mode (PP)
Profile Velocity Mode (PV)
Betriebsart Return-to-Home Mode (HM)
Cyclic Synchronous Position Mode (CSP)
Cyclic Synchronous Velocity Mode (CSV)
Funktion Touch Probe Funktion
Parametrierwerkzeug Parametrier-Software MEXEQ2
Koordinatenverwaltung Batterieloses Absolutsystem
Monitor/Information Wie in der nachstehenden Tabelle dargestellt.
Alarm O

10



® Mit EtherNet/IP, PROFINET, Modbus RTU oder RS-485 Schnittstelle

AZD-KREP, AZD-KRPN, AZD-KREN,

Treiber AZD-KR2D, AZD-KRX
Anzahl der Fahrdatensitze 256 *1
Eingange 16
Remote-1/0 Ausgange 6
Parametrierwerkzeug Parametrier-Software MEXEQ2
Koordinatenverwaltung Batterieloses Absolutsystem
X Positioniervorgang O
Betriebsart Drehmomentbegrenzer Positionierbetrieb (Push Motion)*2 O
Unabhéngiger Betrieb O
Positionierbetrieb  Verkettung Sequentieller Betrieb O
Sequentieller Betrieb ohne Zwischenhalt O
Betrieb Sequenzsteuerung Loop-Betrieb O
Ereignisgesteuerter Betrieb (Event Jump) O
Betrieb mit Drehzahliiberwachung (Dauerbetrieb) O
. Referenzpunktsuche*3 O
Rilckfahrt zum Referenzpunkt Schnelle Riickfahrt zum Referenzpunkt O
Tippbetrieb O
Uberwachung der Bewegung O
Uberlast-Erkennung O
Uberhitzungserkennung (Motor und Treiber) O
Uberwachung und Information Informationen zu Position und Drehzahl O
Temperaturerkennung (Motor und Treiber) O
Motorlastfaktor O
Verfahrweg/Zusatzlicher Verfahrweg O
Alarm O

1 Der AZD-KRX kann iiber die Parametrier-Software MEXEQ?2 programmiert werden.

52 Der Push-Motion-Betrieb kann nicht bei den Getriebemotoren und den rotierenden Aktuatoren der DGII-Serie verwendet werden.

%3 Beim AZD-KR2D ist die Referenzpunktsuche (iber direkte I/0 nicht verfiigbar.

M Spezifikationen zur Kommunikation

® EtherCAT

Kommunikationsprotokoll

IEC 61158 Type12

Physikalische Schicht/Protokoll

100 BASE-TX (IEEE 802.3)

Baudrate

100 Mbps

Kommunikationszykluszeit

Free Run-Modus: min. 1

ms

Event Synchronisation (SM2): min. 1 ms
DC Modus: 0,25 ms, 0,5 ms, 1 ms, 2 ms, 3 ms, 4 ms, 5 ms, 6 ms, 7 ms, 8 ms

Kommunikationsanschluss/
Stecker

RJ45% 2 (geschirmt)

ECAT IN: EtherCAT-Eingang
ECAT OUT: EtherCAT-Ausgang

Topologie

Daisy Chain (Max. 65.535 Knoten)

Prozessdaten

Variables PDO-Mapping

Sync-Manager

SMO: Mailbox-Ausgang
SM1: Mailbox-Eingang

SM2: Prozessdaten-Ausgang
SM3: Prozessdaten-Eingang

Mailbox (CoE)

Notfallmeldung
SDO-Anfrage
SDO-Ansprechverhalten
SDO-Informationen

Synchrone Modi

Free Run (asynchron)

Event Synchronisation (SM2) Modus
Synchron mit SYNC Event (DC)

Gerateprofil

IEC 61800-7 CiA402 Antriebsprofil

11
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®EtherNET/IP

Kommunikationsprotokoll

EtherNet/IP (Entspricht CT18)

Anbieter-ID 187: Oriental Motor Company
Gerateversion 43: Generisches Gerat
Baudrate 10/100 Mbps (Autonegotiation)

Kommunikationsmodus

Vollduplex/Halbduplex (Autonegotiation)

Geschirmte, verdrillte Leitungspaare (STP)

Kabelspezifikationen Empfohlen: TIVEIA-568B CAT5e (oder besser).
Anzahl der belegten Ausgang (Scanner — Treiber) 40 Bytes
Bytes Eingang (Treiber — Scanner) 56 Bytes
Anzahl der unterstiitzten Anschliisse 2
Anschlussversion Alleiniger Eigentiimer, nur Eingang
Kommunikationszykluszeit (RPI) 1-3200 ms

Implizite Kommunikation

Anschlussversion (Scanner — Treiber)

Punkt-zu-Punkt

Anschlussversion (Treiber — Scanner)

Punkt-zu-Punkt, Multicast

Datentrigger

Zyklisch

Einstellung der IP-Adresse

IP-Adresswahlschalter, Parameter, DHCP

Kompatible Topologien

Stern, Line, Ring (Device Level Ring)

©®PROFINET
Kommunikationsprotokoll PROFINET 10 Ver.2.4
Anbieter-ID 0x33E: ORIENTAL MOTOR
Ubertragungsrate 100 Mbps (Autonegotiation)

Kommunikationsmodus

Vollduplex (Autonegotiation)

Geschirmte, verdrillte Leitungspaare (STP)

Kabelspezifikationen Empfohlen: TIA/EIA-5688 CAT5e (oder besser).
Kommunikationsstecker RJ45x 2 (geschirmt)
Konformitatsklasse B
RT/IRT RT
NetLoad-Klasse 1
Zu unterstiitzendes Protokoll DCP, LLDP, SNMP, MRP
Ausgang (Host-Controller — Treiber) 40 Bytes
Anzahi der belegten Bytes Eingang (Treiber — Host-Controller) 56 Bytes

Kompatible Topologien

Stern, Baum, Linie, Ring

®Modbus TCP/IP

Ubertragungsrate 100 Mbps

Kommunikationsmodus Vollduplex (Autonegotiation)

Kabelspezifikationen

Geschirmte, verdrillte Leitungspaare (STP)
Empfohlen: TIA/EIA-568B CAT5e (oder besser.)

Kommunikationsstecker RJ45x 2 (geschirmt)

Kompatible Topologien Stern, Baum, Linie
®Modbus RTU
Protokoll Modbus RTU
Elektrische Kabel geméaB EIA-485
Eigenschaften Geschirmte, verdrillte Leitungspaare (empfohlen: TIA/EIA-568B CAT5e oder besser). Maximal zuldssige Gesamtlange 50 m.*

Kommunikationsmodus | Halbduplex und Start-Stopp-Synchronisation (Daten: 8 Bits, Stoppbit: 1 Bit oder 2 Bits, Paritét: keine, gerade oder ungerade)

Baudrate 9600 bps, 19200 bps, 38400 bps, 57600 bps, 115200 bps oder 230400 bps.

Teilnehmeranzahl

Es konnen bis zu 31 Treiber an einen Modbus RTU Master angeschlossen werden.

s Wenn das Motorkabel oder das Stromversorgungskabel EMV Probleme verursacht, ist die Schirmung des Kabels bzw. Verwendung eines Ferritkerns empfohlen.

M Allgemeine Spezifikationen

AZD-KRED, AZD-KREP
AZD-KRPN, AZD-KREN, AZD-KRX (s 482y

Schutzart IP20 IP10

Umgebungstemperatur 0 bis + 50 °C (kein Frost)

Luftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (keine Kondensation)
Betriebsbedingungen Hohe Max. 1000 m (iber dem Meeresspiegel

Atmosphdre der Keine korrosiven Gase oder Staub. Kein Wasser oder .

Umgebung

Umgebungstemperatur —25 bis + 70 °C (kein Frost)

) Luftfeuchtigkeit 85 % oder weniger (keine Kondensation)
Lagerbedlngqngen Hohe Max. 3000 m (iber dem Meeresspiegel
Transportbedingungen -

Atmosphdre der Keine korrosiven Gase oder Staub. Kein Wasser oder Ol.
Umgebung

Bei der Messung des Isolationswiderstands und der Durchfiihrung der elektrischen Festigkeitsprifung diirfen Motor und Treiber nicht angeschlossen sein. Die Tests dirfen nicht am Absolutsensor

des Motors durchfiihrt werden.



IAbmessungen (Alle MaBangaben in mm)

Version Produktname Geg]cht
Mit EtherCAT Schnittstelle AZD-KRED
Mit EtherNET/IP Schnittstelle AZD-KREP 110
Mit PROFINET Schnittstelle AZD-KRPN
Mit Ethernet Schnittstelle AZD-KREN
69
4 61 30
2
® Passender Stecker
Anschluss fiir Stromversorgung (CN1)
Steckergehduse: 1-1827864-2 (TE Connectivity)
Kontakte: 1827589-2 (TE Connectivity)
Version Produktname Ge\[glcht
Mit Modbus RTU AZD-KR2D 56
47
3 41 ™ 0.25 24
R1.75
7 1
~°° 00

® Passende Stecker
Anschluss fiir Stromversorgung (CN1)
Steckergehduse: 1-1827864-2 (TE Connectivity)
Kontakte: 1827589-2 (TE Connectivity)
RS-485 Schnittstellenstecker (CN3)
Steckergehéuse: 1-1827579-1 (TE Connectivity)
Kontakte: 1827588-2 (TE Connectivity)

13
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Version Produktname Ge\[lg]cht
Mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle AZD-KRX 84
69 25
61
oo [O o
_ 435 N
B) € g :
= R1.75 ~
o _
— = =
Ty ] 2
\\ W ” ‘ { ,/ Sl ® Passende Stecker
\ X Anschluss fiir Stromversorgung (CN1)
- Steckergehéuse: 1-1827864-2 (TE Connectivity)
Kontakte: 1827589-2 (TE Connectivity)

1/0-Signalanschluss(CN3)
Steckergehduse: 501646-1600 (Molex)
Kontakte: 501647-1100 (Molex)

RS-485 Schnittstellenstecker (CN4)
Steckergehéuse: 1-1827579-1 (TE Connectivity)
Kontakte: 1827588-2 (TE Connectivity)



B Anschlusskabel

Anschlusskabel

' Das Anschlusskabel kann aus einer der folgenden Optionen gewahlt werden: relher

I
| : ]
| !
\ Anschlusskabel | e
I
| ! -
I K
: a R !
I
1
I
1
1
Motor : : 4
: ®Anschlusskabel @Verlangerungskabel :
| :
| BT TR |
: e O =
| :
e J

®Es kdnnen bis zu 3 Kabel verwendet werden, um den Motor und den Treiber zu verbinden.
® Die zuldssige Gesamtkabelldnge betragt 10 m.

(MAnschlusskabel/Flexibles Anschlusskabel

Diese Kabel verbinden einen Motor und einen Treiber direkt miteinander. Verwenden Sie flexible Anschlusskabel fir Anwendungen, bei denen
die Kabel stetig bewegt werden.

® Produktiibersicht
Fir AZM14, AZM15, AZM24, AZM26
<>Anschlusskabel {Flexibles Anschlusskabel
e Fir Standardmotor e Fir Standardmotor
el Produktname el Produktname
[m] [m]
0,5 CCMOO05Z2AAF 0,5 CCMO05Z2AAR
1 CCMO10Z2AAF 1 CCMO010Z2AAR
3 CCMO30Z2AAF 3 CCMO30Z2AAR
CCMO50Z2AAF 5 CCMO50Z2AAR
10 CCM100Z2AAF 10 CCM100Z2AAR

Fir AZM46, AZMA48, AZM66, AZM69
<>Anschlusskabel

eFir Standardmotor e Flir Motor mit elektromagnetischer Bremse
L8 Produktname Ll Produktname

[m] [m]

05 CCMOO5Z2ABF //C; 05 CCMOO5Z2ACF //9
1 CCMO10Z2ABF 1 CCMO10Z2ACF "
3 CCMO30Z2ABF 3 CCMO30Z2ACF

CCMO050Z2ABF 5 CCMO50Z2ACF
10 CCM100Z2ABF 10 CCM100Z2ACF

Flexibles Anschlusskabel

eFir Standardmotor e Flir Motor mit elektromagnetischer Bremse
L Produktname L Produktname
[m] [m]
0,5 CCMOO05Z2ABR 0,5 CCMO05Z2ACR )
1 CCMO10Z2ABR 1 CCMO10Z2ACR
3 CCMO030Z2ABR 3 CCMO30Z2ACR
CCMO050Z2ABR 5 CCMO050Z2ACR

10 CCM100Z2ABR 10 CCM100Z2ACR
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®Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)
Fir AZM14, AZM15, AZM24, AZM26

eFir Standardmotor

DF62C-138-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO., LTD.)

(11.65)

L &

9.3 9.55 ‘ ‘ 20

1-1827864-6 (TE Connectivity)

® 150\

17.6

11.3

(12.45)

Motorseite

Fir AZM46, AZM48, AZM66, AZM69

e Fir Standardmotor

18.8

Treiberseite

]
T[% 12 239

(23)

54280-0609 (Molex
12.2 55 1-1827864-6 (TE Connectlvny)

B [0 =]

113 (12.45)

| 5559-06P-210 (Molex)

(75)

L

Iﬂfm

Motorseite

Treiberseite

e Flir Motor mit elektromagnetischer Bremse
5559-02P-210 (Molex)

| (14) (75)
M J=\ 55 | 1-1827864-6 (TE Connectivity) ©
122 239 ~
oof Y 1] T -
3 M - W !
435
% 50 ‘ ‘ 113 (12.45)
_|500655-0609 (Molex)
o 5559-06P-210 (Molex)
o 12 239 (75)

Motorseite

(@Verlangerungskabel / Flexibles Verlangerungskabel
Wenn das Anschlusskabel um ein oder zwei Verlangerungskabel erweitert wird, muss die zulassige Gesamtkabellange von 10 m eingehalten

werden.

L

Verwenden Sie flexible Verlangerungskabel fiir Anwendungen, bei denen die Kabel stetig bewegt werden.

® Produktiibersicht
< Verlangerungskabel
Lngs L Produktname
[m]
1 CCMO10Z2ADFT
3 CCMO30Z2ADFT
5 CCMO50Z2ADFT

® Abmessungen Einheit: mm

1-1903131-6 (TE Connectivity)

21 !50!

1-1827864-6 (TE Connectivity)

-2

T =

11.3

(12.45)

Motorseite

Treiberseite

{Flexibles Verlangerungskabel

Treiberseite

Lange L Produktname
[m]
1 CCMO10Z2ADRT
3 CCMO30Z2ADRT
5 CCMO50Z2ADRT




M Anschlusskabel fiir Ein-/Ausgangssignale
1/0 Signalkabel

(D Steckerversion
e Ein Ende mit offenen Litzen
®Produktibersicht

Treiber

Produktname

Geeigneter Treiber

Anzahl der
Adern

AWG

LCDO6Z2BY

Mit Takteingang und
RS-485 Schnittstelle

16

26

(@ Litzenversion
e Abgeschirmtes Kabel

e Beide Enden mit offenen Litzen

e Einfache Erdung der Abschirmung durch Erdungskabel
mit Ringkabelschuh
e Die Anzahl der Adern kann je nach Funktion gewahlt werden

® Produktiibersicht
Lénge L | Anzahl | AuBendurchmesser
Produktname ] o i AWG

CCO6D005B-1 | 05
CCO06D010B-1 1
CCO6DO15B-1 | 15 6 5.4
CCO06D020B-1 2
CC10D005B-1 | 05
CC10DO10B-1 1
CC10D015B-1 | 15 10 6.7
CC10D020B-1 2 "
CC12D005B-1 | 05
CC12D010B-1 1
CC12D015B-1 | 15 12 7.5
CC12D020B-1 2
CC16D005B-1 | 05
CC16D010B-1 1
CC16DO15B-1 | 15 16 o75
CC16D020B-1 2

st Host-Controller

® Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

501646-1600 (Molex)

16 Adern

/AWG26, AuBendurchmesser $1.32

11.05

10
600 |

® Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

Ringkabelschuh, isoliert (1.25-4)
300+3°

AWG24, AuBendurchmesser ¢1.1
300*3°

O C

@® Die Abbildung zeigt 16 Adern.

17
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BRS-485 Kommunikationskabel

Diese Kabel werden fiir den Anschluss des Treibers an einen Netzwerkkonverter oder einen Roboter-Controller MRCO1 verwendet.
Treiber

RS-485 Kommunikationskabel®

Netzwerk-
Konverter
®Produktiibersicht ® Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)
Produktname Lé[]n%; L
CCO2FLT6 2 v 1-1827579-1 (TE Connectivity)
CCO5FLT6 5 A~

ij 3 (21.7)

sDieses Kabel kann nicht verwendet werden, um die Treiber miteinander zu verbinden.

BiStromversorgungskabel

Dieses Kabel wird zum Anschluss des Treibers an die Stromversorgung verwendet.

Treiber
24/48IDC OStromversorgungskabel
Hauptstromversorgung I
- T
24VDC
Steuerstromversorgung

® Produktlibersicht

Produktname

LCDO6Z2AY
® Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

1-1827864-2 (TE-Connectivity) 4 Adern
wL-Ausfﬂhrung 3266, AWG20, Abmessung 1.8
Ll

ﬂ‘
600 |

Z 4
I




B Bremswiderstand

Bremwiderstand ausschlieBlich fur Produkte fir DC Vesorgung.
Durch Anschluss des Bremswiderstandes kann der durch die Rekuperation des Motors verursachte Spannungsanstieg unterdriickt werden.

- .‘ 1
®Produktiibersicht
Produktname Eingangsspannung
RG4-K 24\DC
RG4-N 48VDC

BIDIN-Schienen-Adapter

MADPO8 MADPO8W MADPO3
®Produktiibersicht
Material: SPCC (Haken: Edelstahl)
Oberflachenbehandlung: Chemisch vernickelt

Produktname Geeignetes Produkt Bemerkungen
MADPO8 AZD-KR2D
AZD-KRED, AZD-KREP, DIN-Schienen-Adapter fiir Treiber
MADPOSW AZD-KRPN, AZD-KREN,
AZD-KRX
DIN-Schienen-Adapter fiir
MADPO3 RG4-1J Bremswiderstande
M Robotersteuerung

Die MRCO1-Robotersteuerung unterstiitzt die einfache Programmierung und Steuerung von selbst entwickelten, kundenspezifischen Robotern

in 3 einfachen Schritten: "Einrichtung", "Programmierung" und "Simulation". Die Produkte der AZ-Serie kénnen zur Unterstiitzung der
firmeneigenen Konstruktion verwendet werden, um die Leistung und Benutzerfreundlichkeit zu verbessern.

Robotersteuerung

MRCO1

e Einfache Integration von maBgeschneiderten Robotern in bestehende Systeme
Die Verbindung zwischen dem MRCO1 und dem Host-System wird

direkt Uber EtherNet/IP™ realisiert. Kundenspezifische Roboter

kénnen einfach hinzugefiigt werden, ohne dass gréBere Anderungen

am Steuerungssystem der bestehenden Anlage vorgenommen werden

mussen.




M Produkte fiir die modulare Automation

Bei der Entwicklung dieser Serie wurde darauf geachtet, dass die Produkte kompakt und leicht sind und mit einer Batterie betrieben werden
kénnen. Ideal fir die Installation in Transportgeraten wie autonome mobile Roboter und fahrerlose Transportfahrzeuge. Diese Produkte unterstitzen
die Schaffung einer leicht zu verdndernden Automatisierungslinie sowie eine modulare Automatisierung, beides Schilsselelemente flr zukiinftige
Produktionslinien.

Biirstenlose DC-Motoren

BLV-R-Serie

Birstenlose DC-Motoren, die zur Platzeinsparung

in der Maschine und zur Gewichtsreduzierung beitragen.

Es kann mit niedriger Drehzahl ab 1 U/min gearbeitet werden.
Der Batteriebetrieb ist ebenfalls mdglich.

® Nennleistung 60 W, 100 W, 200 W, 400 W

® Drehzahlregelbereich 1 bis 4000 U/min

® Unterstiitzt Modbus (RTU) und CANopen-Kommunikation

Orientalmolor

Oriental Motor (Europa) GmbH
Européische Zentrale
Schiessstrale 44

40549 Dusseldorf, Deutschland
Tel: 0211 520 670 0

contact@orientalmotor.de 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 Juli 2024 verdffentlicht. Gedruckt in Deutschland.
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