HITACHI

IDEE DLA PRZYSZtOSCI

Serwonapedy AC Dynamika, precyzja,
seria AD niezawodnos¢

zakres mocy 100 W -7 000 W,
zakres momentu znamionowego 0,32 - 33,4 Nm,

znamionowa predkos¢ obrotowa
2000 - 3000 obr./min,

maksymalny moment do 380% znamionowego,
precyzja i wysoka dynamika ruchu,

autotuning,

tatwe programowanie,

wbudowany modut sterowania cyklicznego
z pamiecig 6kB i 100 punktami pozycjonowania,
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pozycjonowanie/sterowanie predkoscig
/sterowanie momentem,

praca w sieciach DeviceNet, SERCOS, ModBus.

M —"1 - i
T




HITACHI

IDEE DLA PRZYSZtOSCI

Dynamika, precyzja, niezawodnos¢ - to wyroznia serwonapedy Hitachi

Serwonapedy AC Hitachi serii AD
zapewhiajg wysoka dynamike
ruchu przy zachowaniu bardzo

Wszystkie serwonapedy HITACHI

wyposazone sg w enkodery inkrementalne oraz
opcjonalnie w enkodery absolutne

i hamulce elektromechaniczne.

wysokiej precyzji.

Dzieki zastosowaniu najnowszych
osiagnie¢ z zakresu cyfrowego
sterowania napedow, potrafig
sprostac najbardziej wymagajacym
aplikacjom.

Funkcja autotuningu optymalnie
dostraja naped zapobiegajac
wibracjom przy zmianach
obcigzenia.

Smart Servo Drive

Oprogramowanie AHF pozwala
w prosty sposéb zaprogramowac
naped w bardzo krétkim czasie.
Serwofalowniki serii ADAX(3, 4)
posiadaja wbudowany sterownik
do sterowania cykliczng pracag
catego napedu.

W potgczeniu z modutem EH-POS4

mozna zrealizowac sterowanie w 4 osiach.

W wielu aplikacjach
nie bedzie juz wymagany
dodatkowy sterownik PLC!

Jezyk programowania jest
podobny do BASIC

¢ Pamiec programu (6 kB)

e 7 rb6znych punktéw odniesienia

e 12 wejsé binarnych

o 8 wyjsc¢ binarnych

e 2 wejScia analogowe

e 100 punktow pozycjonowania
16 predkosci

e 16 pozioméw momentu

¢ 16 zmiennych

* Timer
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Serwosilniki

Specyfikacja

Znamionowe napiecie zasilania 1x230V/3x200V 3 x400V 1x230V/3x200V
ADMA ADMG ADMB
Typ serwosilnika
01s 028 04S 08S 05H 10H 15H 20H 35H 45H 55H 70H 025 04S 08S
ADA3-/ADAX3/ADAX4 ADA3-/ADAX3/ADAX4 ADA3-/ADAX3/ADAX4
Typ serwofalownika
O1NSE 02NSE 04NSE 08NSE 15HPE 35HPE 70HPE 02NSE 04NSE 08NSE
Moc serwosilnika kW 01 02 04 0,75 05 1 1.5 2 35 45 55 7 0.2 04 0,75
znamionowy 0,32 0,64 1.27 239 24 5 75 9,55 16,7 215 26,3 334 0,64 1.27 239
Moment Nm
maksymalny 096 191 3,82 7,16 9 18,5 20 30 455 70 72 86 191 382 716
L. znamionowa . 3000 2000 3000
Predkos$é obr/min
maksymalna 4500 3000 4500
'\b/l:xﬁ;‘c;noéci b/hamulca M- 0,023 012 022 062 1,84 540 8,80 18 379 46,5 135 185 019 032 1,78
m
silnika J zhamulcem O™ 0,032 016 025 071 218 585 9.30 12,3 2.3 499 137.5 209 028 041 2,87
Moment bezwtadnosci ukt. obcigzonego max. 30 x J silnika max. 5 x J silnika max. 20 x J silnika mgl’f,"ifg d
- Enkoder inkrementalny 17 bitowy Enkoder inkrementalny Enkoder 17 bitowy
Sprzgzenie zwrotne . o ) 4096 P inkrementalny
(Opcjonalnie: 17 bitowy absolutny)  imp,/obr. 8192 imp./obr.
iy IP 55 za wyjatkiem
N IP 55 za wyjatkiem o . . > .
Stopien ochrony . Z IP 67 za wyjatkiem punkiéw potaczen elektrycznych punktéw potgczen
punktéw potqczen elektrycznych elekirycznych
Hamulce
Hamulec elektromechaniczny
Znamionowe napiecie zasilania DC 24V +10%
Stat. moment hamowania (min.) Nm 034 15 1.5 26 29 98 9 12 32 32 90 90 14 34
Prad znamionowy (20 °C) A 027 027 027 038 033 083 087 1 14 14 1.3 13 04 06
Rezystancja cewki (20 °C) Q 89 89 89 64 72 28 28 23 17 17 18 18 64 40
Pobér mocy (20 °C) W 65 65 65 9 8 20 21 25 34 34 32 32 9 145
& zwalniania hamulca (max) ms 25 60 60 50 30 100 100 100 150 150 300 300 50 70
zas
zatgczania hamulca 20 10 10 15 20 30 30 30 40 40 140 140 15 25
. I Typ watka
Wymiary silnikow L - -
LC X' klin gwintowany
LL LR . .
L Lc LG 'E 1 nie nie
LL LR 2 tak nie
ol = 3 nie tak
Adl, % LC g lE |25 4 tak tak
e SLA o ()
B i 2 LK u
j DS § LK. KA z ™ Wymiar gwintu
2 § g
e N
T =13 — 4
$LZ = © PLA ~—
$LZ
rys. 1 rys. 2 rys. 3 rys. 4
IL LL LR LE LG LC LA Lz 5] LB T u w LK  Wymiargwintu KA  Rys. Masa (kg)
Typ Moc
(mm)
ADMA-01..A1X'1 122 965 0,55
v 100 W 25 25 5 40 46 45 8 30 3 18 3 14 M3 x 6 -
ADMA-01..A1x 3/4 167 132 038
ADMA-02..ATX'1 —- 130 100 1]
ADMA-02..A1x'3/4 168 138 1 17
x‘ / 30 3 7 60 70 55 14 50 5 3 5 20 M5 x 8 -
ADMA-04..A1x'1 0w 158 128 3 1%
ADMA-04..A1x'3/4 196 166 3
ADMA-08..A1x'1 183 143 31
08 X| 750 W 40 3 8 75 90 66 19 70 6 35 6 22 M5 x 8 -
ADMA-08..A1x 3/4 220 180 39
ADMG-05HP142 228 193 30
0,5 kW 35 3 8 86 100 6,6 16 80 5 3 5 25 M5 x 12 2
ADMG-05HP145 263 228 42
ADMG-10HP142 241 196 54
1.0 kW 45 3 10 100 15 9 22 95 6 35 6 32 M6 x 20 3
ADMG-10HP145 276 231 68
ADMG-15HP142 224 169 78
1,5 kW 55 4 12 130 145 9 22 110 6 35 6 42 M6 x 20 3
ADMG-15HP145 260 205 94
ADMG-20HP142 242 187 9.8
2.0 kW 55 4 12 130 145 9 28 110 7 4 8 42 M8 x 25 3
ADMG-20HP145 282 227 2 1.6
ADMG-35HP142 268 203 4 17.7
3,6 kW 65 3 16 180 200 135 35 143 8 5 10 50 M8 x 25 3
ADMG-35HP145 318 253 231
ADMG-45HP142 283 218 217
45 kW 65 3 16 180 200 135 35 143 8 5 10 50 M8 x 25 3
ADMG-45HP145 333 268 27]
ADMG-55HP142 331 252 348
5,5 kW 79 4 19 220 235 135 55 200 10 6 16 67 M10 x 25 3
ADMG-55HP145 388 309 455
ADMG-70HP142 389 310 528
7.0 kW 79 4 19 220 235 135 55 200 10 6 16 67 M10 x 25 3
ADMG-70HP145 447 368 635
ADMB-02...A1x'1 T 125 95 19
ADMB-02...A1x'3/4 167 127 1 23
EQ X/ 30 3 8 75 90 66 14 70 5 3 5 20 -
ADMB-04...A1x'1 141 m 3 24
; 400 W M5 x8
ADMB-04...A1x'3/4 173 143 28
ADMB-08...A1x'1 173 133 2 75
750 W 40 6 12 120 145 9 19 110 6 35 6 22 -
ADMB-08...A1x'3/4 210 170 3 96
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Serwofalowniki

1NSE 2NSE INSE NSE 15HPE HPE 70HPE
Typ: ADA3 ; ADAX3 ; ADAXA OINS| O02NS| 04NS| 08NS 5| 35 0l
0,1 0,2 04 0,75 05 10 15 2,0 25 35 45 70
Moc wyjéciowa (kVA) 04 0,75 1,2 23 12 18 25 35 56 6,8 83 1
Napiecie zasilania (obwéd gtéwny) 1x220..230 V / 3 x200..230 V +10 %, -15% 3 x380..480 V +10 %, -15 %, 50/60 Hz £5 %
zasilania (obwéd sterowania) 1x200..230 V +10 %, -15 % 1x200..240 V +10 %, -15 %, 50/60 Hz £5 %
., znamionowa 3000 2000
Predkos¢
maksymalna 4500 3000
Maksymalny moment 300 % 250 % - 380 %
(w % momentu znamionowego) ° (szczegdly patrz - specyfikacja serwosilnikow)
Sprzezenie zwrotne 17 bitowy enkoder inkrementalny (opcja absolutny) enkoder inkrementalny
Zakres sterowania predkosci 1:4500 1:3000
. . nadajnik linii (max. 2M pulséw/s)
pozycjonowania wybieralne: a) sygnat réznicowy (fazy A,B). b) sygnat kierunku obrotéw, sygnat impulséw, ¢) sygnat impulséw, sygnat zadajgcey ruch.
Sygnaty binarne sygnaty listwy sterujgcej: uruchomienie serwo, resetowanie alarmu, wybdr trybu sterowania, ograniczenie momentu,
wejsciowe kierunek obrotéw, zadanie potozenia, zablokowanie wejscia impulsowego, resefowanie btednego potozenia,
wielopoziomowa nastawa predkosci, autopozycjonowanie.
wyjéciowe gotowos¢ ukiadu, alarm, zakoriczenie pozycjonowania, osiggniecie predkosci, sygnalizacja zatrzymania, przecigzenie, moment graniczny, kod alarmu 1-3
Obwdéd hamowania dynamicznego jednostka hamujaca wbudowana ( brak rezystora hamujgcego w RSMS, 01MS, R5LS, 01LS, 02LS )
Hamulec aktywowany przy wylgczonym serwo, blokadzie, wytgczonym zasilaniu (wybieralne tryby dziatania)
. . przecigzeniowe, przed przeciazeniem rezystora hamujgcego, nadnapieciowe, EEPROM, CPU, podnapieciowe, CT btad,
Funkcje zabezpieczen o -
btgd doziemienia, btgd enkodera, zewnetrzny btad, temperatura, zta pozycja watu...
Masa (kg) 0.8 08 14 19 19 46 7.7
Temperatura pracy 0..+55 °C
Wilgotno$é max. 90 % (bez kondensacji)
Wibracje 59 m./s’ (0.6 G), 10 do 55 Hz (zgodnie z JIS CO040)
Miejsce instalaciji do 1000 m n.p.m., w pomieszczeniu (bez gazéw korodujgcych i kurzu)
Typ budowy urzqdzenie "budowy otwartej* P00
Metoda modulacji sinusoidalna PWM
Typ sterowania pozycjonowanie/sterowanie predkoscia/sterowanie momentem
Panel sterowania 5-znakowy wyswietlacz cyfrowy, 5 przyciskdw
Oprogramowanie AHF pracujgce pod Windows 95/98/ME, Windows NT/2000/XP, komunikacja z PC (RS - 232C)
Sygnaty wyj. enkodera sygnat fazy A, B: nadajnik linii (regulowana rozdzielczo$é) sygnat fazy Z: typ Open Collector.
Wyijscia analogowe 2 kanaty, 0..3 V., wyjscie napieciowe, warto$¢ predkosci wyj.. momentu wyj., etc.
redkoscii 0..10V
Analogowe sterowanie predkoscid)
momentem 0.10V
ADMA-01S ADMA-02S ADMA-04S ADMA-08S
1,2 2,0 4,0 8,0
Krotkofrwate przeciazenie Krétkotrwate prizeciazenio
_ 09 _15 _30 =60
é Krotkofrwate przeciazerjie ™~ 2 2 2 rotkofrwate pr
506 £ 1,0 £ 20 £ 40
£ E E E
2 2 s s
0,3 0,5 = 1,0 2,0 =
Praca giagta ™ Praca giagta Praca ¢iagta Praca giagta
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
Predkos¢ [min™] Predkos¢ [min™] Predkos¢ [min™] Predkos$¢ [min™]
ADMG-05H ADMG-10H ADMG-15H ADMG-20H
10 25 25 50
8.0 _ 1 20 Krotkptrwate| przecigzenie 20 Krotkptrwatel przecigzenie 40
Krotkptrwate przecigzenie . -
= = = = Krotkptrwate przecigzenie
Z 6,0 Z 15 Z 15 Z 30
I & & I
£ 40 £ 10 E 10 E 20
= = = =
2, - 5,0 50 5 o 10
Pracg ciagta Pracq ciagta — racq clagia Pracg ciagta
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Predkos¢ [min”] Predkos¢ [min™] Predkos¢ [min™] Predkos¢ [min™]
ADMG-35H ADMG-45H ADMG-55H ADMG-70H
50 100 100 100
40 i 1 80 Krotkotrwate| przecigzenie 80 Krotkptrwate| przecigzenie 80
= Krotkptrwate przecigzenie = T T Krotkptrwate przecigzenie
Z 30 Z. 60 Z. 60 Z 60
g 20 g 40 P iagh g 40 Praca ciagta| g 40
= P iagh = racq ciagtal = = P iagh —|
10 racq ciagta — 20 20 20 raca ciagtal
0 0 0 0
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Predkos¢ [min”] Predkos¢ [min™] Predkos¢ [min’] Predkos¢ [min’]

Dystrybutor :




