
30 Servosistemas de c.a.

Trifásico, 400 Vc.a. (para servodrives EtherCAT y MECHATROLINK-II)

*1 Normalmente, B2 y B3 están cortocircuitadas. Si la resistencia regenerativa interna es insuficiente, retire el hilo entre B2 y B3 y conecte una resistencia regenerativa 
externa entre B1 y B2.

*2 De empleo únicamente con encoder absoluto. Si se conecta una batería de reserva a la E/S CN1, no será necesario un cable de encoder con una batería.
*3 Ejemplo de diagrama de cableado empleando la unidad de seguridad G9SX. Si no se utiliza una unidad de seguridad, mantener instalado el conector de bypass 

de seguridad de fábrica en CN8.

Nota: la función de entrada de los pines 5 y 7 a 13, y la función de salida de los pines 1, 2, 25 y 26, pueden cambiarse con estas opciones mediante la configuración 
de parámetros.

S14A2 S24 S34 S44 S54 L1 X1 X2

T11A1 T12 T21 T22 T31 T32 T33 Y1 T41 T42

Unidad de seguridad G9SX*3

      Accurax G5
        EtherCAT
 y
MECHATROLINK-II
      Servodrive

Encoder

ServomotorB3 B2
U
V

W

B1

CN1

*1

BRK-OFF+

Salida de alarma 
de servo 

BRK-OFF–

1 

2 

S-RDY+

S-RDY–

ALM–

25

26

ALM+
3 

4 

12

11

10

9

8

7

5

6I-COM

12 a 24 Vc.c.

Fuente de alimentación 
externa de 12 a 24 Vc.c.

Tensión de servicio
máxima: 30 Vc.c. 

Corriente de salida 
máxima: 50 mAc.c.

13

Tierra de bastidor
GND16

   BTP-I

BTN-I     
Batería de reserva*2
(3,6 V)

14

15

(Tensión de servicio máxima: 30 Vc.c. o menos  
Corriente máxima de salida: 50 mAc.c.

Conectar la malla
a carcasa del conector

SF1+

SF1–

4

3
1 kW

4 kW

8 EDM+

EDM–

FG

7

10

SF2+

SF2–

6

5
1 kW

4 kW

CN8

+24 V

Salida de EDM: señal de monitorización 
para detectar un fallo de función de seguridad

S1

+24 V +24 V

+24 V +24 V

Salida de señal de
liberación de freno  

Salida completada
de servo preparado  

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1k Ω

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1 kΩ

4,7 kΩ

1 kΩ

CNB

CNA CN2

L1

L2

24 V

0 V

Filtro
de ruido

Fuente de alimentación
de 24 Vc.c. ±15% 

Contactor

Interruptor térmico

Trifásico 
   400 Vc.a. 

L3

Parada de emergencia

Enclavamiento
externo 1

Enclavamiento
externo 2

Enclavamiento
externo 3

Proximidad
de origen

Marcha inversa 
prohibida

Marcha directa 
prohibida

Entrada de control 
de propósito general 0

POT

E-STOP

NOT

DEC

EXT3

EXT2

EXT1

SI-MON0

Servosistema Accurax G5 31

Monofásico, 230 Vc.a. (para servodrives analógicos/de pulsos)

*1 Para servodrives desde 750 W, B2 y B3 están cortocircuitadas. Si la resistencia regenerativa interna es insuficiente, retire el hilo entre B2 y B3 y conecte una 
resistencia regenerativa externa entre B1 y B2.

*2 De empleo únicamente con encoder absoluto. Si se conecta una batería de reserva a la E/S CN1, no será necesario un cable de encoder con una batería.
*3 Sólo disponible en modo de control de posición.
*4 La función de entrada depende del modo de control utilizado (control de posición, velocidad o par).
*5 Ejemplo de diagrama de cableado empleando la unidad de seguridad G9SX. Si no se utiliza una unidad de seguridad, mantener instalado el conector de bypass 

de seguridad de fábrica en CN8.

Nota: la función de entrada de los pines 8, 9 y 26 a 33 y la función de salida de los pines 10, 11, 34, 35, 38 y 39 pueden cambiarse con estas opciones mediante 
la configuración de parámetros.

S14A2 S24 S34 S44 S54 L1 X1 X2

T11A1 T12 T21 T22 T31 T32 T33 Y1 T41 T42

Unidad de seguridad G9SX*5

Accurax G5
Analógico/pulsos

Servodrive Encoder

ServomotorB3 B2
U
V

W

B1

L1

L3

L1C

L2C

Filtro 
de ruido

Monofásico 
200 a 230 Vc.a. 

Contactor

L1
L2
L3
N

Interruptor térmico

CN1

*1

3 kΩ

110 Ω

43 kΩ

3 kΩ

220 Ω

5

2

6

Servo ON

44

45

+CW

–CW

+CCW

–CCW

+CWLD

–CWLD

Pulso inverso

Pulso directo

BKIR Salida de señal 
de liberación de freno

Salida de alarma

BKIRCOM

11

10

READY

READYCOM

ALMCOM

35

34

/ALM37

36

INPCOM

INP39

38

32TVSEL

31RESET

30ECRST

28GESEL1

27GSEL

26DFSEL1

29RUN

7+24 VIN

Cambio de modo
de control

Reset 
de alarma

Reset del contador 
de desviación

Conmutación de
reductor electrónico

Selección 
de ganancia

Conmutación de
filtro de vibraciones

12 a 24 Vc.c.

Fuente de alimentación externa 
de 12 a 24 Vc.c.

Tensión de servicio
máxima: 30 Vc.c. 

Corriente de salida 
máxima: 50 mAc.c.

Pulso inverso

46

47

110 Ω

43 kΩ

33IPG
Prohibición 
de pulsos

500 kpps máx.

2 Mpps máx.

8NOT

Marcha inversa 
prohibida

9POT

Marcha directa 
prohibida

ZCOM

Z Salida de fase Z 
(salida de colector abierto)

1810 kΩ

3,83 kΩ

PCL/TREF2

NCL

AGND1

Límite de par inverso

3,83 kΩ

16

17

10 kΩ

19

25

Tierra de bastidor
FG50

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

43 kΩ

3 kΩ

+CCWLD

–CCWLD

Pulso directo

+A
Salida de la fase A 
del encoder

Salida de la fase B 
del encoder

Salida de fase Z 
del encoder

21

–A22

+B49

–B48

+Z23

–Z24

Salida de line driver correspondiente con
el método de comunicaciones EIA RS-422A
(resistencia de carga 120 W mín.)

220 Ω

3

1

4

43 kΩ

3 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

+24 VCW 2,2 kΩ

+24 VCCW 2,2 kΩ

20100 Ω

4,7 kΩ
1 μF

SEN

SENGND13

Sensor ON

BAT

BATGND
Batería de reserva*2
(3,6 V)

42

43

Referencia 
de posición*3

REF/TREF1/VLIM

AGND
3,83 kΩ

14

15

20 kΩ

Límite de par directo/comando de par*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Límite de par inverso*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Comando de velocidad/par 
o límite de velocidad*4

(±10 V/velocidad nominal o par)

Carcasa

SF1+

SF1–

4

3
1 kW

4 kW

8 EDM+

EDM–

FG

7

10

SF2+

SF2–

6

5
1 kW

4 kW

CN8

+24 V

S1

+24 V +24 V

+24 V +24 V

CNB

CNA CN2

Salida de EDM: señal de monitorización para
detectar un fallo de función de seguridad
(Tensión de servicio máxima: 30 Vc.c. o menos
Corriente máxima de salida: 50 mAc.c.

Salida de servo preparado

Salida de posicionamiento 
finalizado

azafr
Resaltado



32 Servosistemas de c.a.

Trifásico, 400 Vc.a. (para servodrives analógicos/de pulsos)

*1 Normalmente, B2 y B3 están cortocircuitadas. Si la resistencia regenerativa interna es insuficiente, retire el hilo entre B2 y B3 y conecte una resistencia regenerativa 
externa entre B1 y B2.

*2 De empleo únicamente con encoder absoluto. Si se conecta una batería de reserva a la E/S CN1, no será necesario un cable de encoder con una batería.
*3 Sólo disponible en modo de control de posición.
*4 La función de entrada depende del modo de control utilizado (control de posición, velocidad o par).
*5 Ejemplo de diagrama de cableado empleando la unidad de seguridad G9SX. Si no se utiliza una unidad de seguridad, mantener instalado el conector de bypass 

de seguridad de fábrica en CN8.

Nota: la función de entrada de los pines 8, 9 y 26 a 33 y la función de salida de los pines 10, 11, 34, 35, 38 y 39 pueden cambiarse con estas opciones mediante 
la configuración de parámetros.

S14A2 S24 S34 S44 S54 L1 X1 X2

T11A1 T12 T21 T22 T31 T32 T33 Y1 T41 T42

Unidad de seguridad G9SX*5

Accurax G5
Analógico/pulsos

Servodrive Encoder

ServomotorB3 B2
U
V

W

B1

CN1

*1

3 kΩ

110 Ω

43 kΩ

3 kΩ

220 Ω

5

2

6

Servo ON

44

45

+CW

–CW

+CCW

–CCW

+CWLD

–CWLD

Pulso inverso

Pulso directo

BKIR Salida de señal 
de liberación de freno

Salida de alarma

BKIRCOM

11

10

READY

READYCOM

ALMCOM

35

34

/ALM37

36

INPCOM

INP39

38

32TVSEL

31RESET

30ECRST

28GESEL1

27GSEL

26DFSEL1

29RUN

7+24 VIN

Cambio de modo
de control

Reset de alarma

Reset del contador 
de desviación

Conmutación de
reductor electrónico

Selección 
de ganancia

Conmutación de filtro 
antivibraciones

12 a 24 Vc.c.

Fuente de alimentación 
externa de 12 a 24 Vc.c.

Tensión de servicio
máxima: 30 Vc.c. 

Corriente de salida 
máxima: 50 mAc.c.

Pulso inverso

46

47

110 Ω

43 kΩ

33IPG
Prohibición 
de pulsos

500 kpps máx.

2 Mpps máx.

8NOT

Marcha inversa 
prohibida

9POT

Marcha directa 
prohibida

ZCOM

Z Salida de fase Z 
(salida de colector abierto)

1810 kΩ

3,83 kΩ

PCL/TREF2

NCL

AGND1
3,83 kΩ

16

17

10 kΩ

19

25

Tierra de bastidor
FG50

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

43 kΩ

3 kΩ

+CCWLD

–CCWLD

Pulso directo

+A
Salida de la fase A 
del encoder

Salida de la fase B 
del encoder

Salida de fase Z 
del encoder

21

–A22

+B49

–B48

+Z23

–Z24

Salida de line driver correspondiente con
el método de comunicaciones EIA RS-422A
(resistencia de carga 120 W mín.)

220 Ω

3

1

4

43 kΩ

3 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

+24 VCW 2,2 kΩ

+24 VCCW 2,2 kΩ

20100 Ω

4,7 kΩ
1 μF

SEN

SENGND13

Sensor ON

BAT

BATGND
Batería de reserva*2
(3,6 V)

42

43

Referencia 
de posición*3

REF/TREF1/VLIM

AGND
3,83 kΩ

14

15

20 kΩ

Límite de par directo/comando de par*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Límite de par atrás*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Comando de velocidad/par o límite 
de velocidad*4

(±10 V/velocidad nominal o par)

Carcasa

SF1+

SF1–

4

3
1 kW

4 kW

8 EDM+

EDM–

FG

7

10

SF2+

SF2–

6

5
1 kW

4 kW

CN8

+24 V

S1

+24 V +24 V

+24 V +24 V

L1

L2

24 V

0 V

Filtro 
de ruido

Fuente de alimentación
24 Vc.c. ±15% 

Contactor

Interruptor térmico

Trifásico 
   400 Vc.a. 

L3

CNB

CNA CN2

Salida de servo preparado

Salida de posicionamiento 
finalizado

Salida de EDM: señal de monitorización para
detectar un fallo de función de seguridad
(Tensión de servicio máxima: 30 Vc.c. o menos
Corriente máxima de salida: 50 mAc.c.

      

azafr
Resaltado



112 Servosistemas de c.a.

Monofásico, 230 Vc.a.

*1 De empleo únicamente con encoder absoluto. Si se conecta una batería de reserva a la E/S CN1, no será necesario un cable de encoder 
con una batería.

*2 Para servodrives desde 750 W, B2 y B3 están cortocircuitadas. Si la resistencia regenerativa interna es insuficiente, retire el cable entre 
B2 y B3 y conecte una resistencia externa entre B1 y B2.

*3 Sólo disponible en modo de control de posición.
*4 La función de entrada depende del modo de control utilizado (control de posición, velocidad o par).

 Servodrive de la serie G
Modelo analógico/

de impulsos Encoder

ServomotorB3 B2
U

V

W

B1

L1

L3

L1C

L2C

Filtro 

de ruido

Monofásico, 
200 a 230 Vc.a. 

Contactor

L1
L2
L3
N

Interruptor térmico

CN1

*2

3 kΩ

110 Ω

43 kΩ

3 kΩ

220 Ω

5

2

6

Servo ON

44

45

+CW

–CW

+CCW

–CCW

+CWLD

–CWLD

Pulso inverso

Pulso directo

BKIR
Salida de señal 
de liberación de freno

Salida de alarma

BKIRCOM

11

10

READY

READYCOM

ALMCOM

35

34

/ALM37

36

INPCOM

INP39

38

32TVSEL

31RESET

30ECRST

28GESEL

27GSEL

26DFSEL

29RUN

7+24 VIN

Cambio de modo 
de control

Reset de alarma

Reset del contador 
de desviación

Conmutación de reductor 
electrónico

Selección de ganancia

Conmutación de filtro 
de vibraciones

12 a 24 Vc.c.

Fuente de alimentación 
externa de 12 a 24 Vc.c.

Tensión de servicio 
máxima: 30 Vc.c. 

Corriente máxima 
de salida: 50 mAc.c.

Pulso inverso

46

47

110 Ω

43 kΩ

33IPG
Prohibición de pulsos

500 kpps máx.

2 Mpps máx.

8NOT

Marcha inversa 
prohibida

9POT

Marcha directa 
prohibida

1810 kΩ

3,83 kΩ

PCL/TREF2

NCL

AGND

Límite de par inverso

3,83 kΩ

16

17

10 kΩ

12

Tierra de bastidor
FG50

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

43 kΩ

3 kΩ

+CCWLD

–CCWLD

Pulso directo

+A21

–A22

+B49

–B48

+Z23

–Z24

Salida de driver de línea 
correspondiente al método 
de comunicaciones EIA RS-422A 
(resistencia de carga 120 Ω mín.)

220 Ω

3

1

4

43 kΩ

3 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

4,7 kΩ

+24 VCW 2,2 kΩ

+24 VCCW 2,2 kΩ

20100 Ω

4,7 kΩ
1 μF

SEN

SENGND13

Sensor ON

BAT

BATGND
Batería de reserva*1

(3,6 V)

42

43

Referencia 
de posición*3

REF/TREF1/VLIM

AGND
3,83 kΩ

14

15

20 kΩ

Límite de par directo/comando de par*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Límite de par atrás*4

(±12 V/velocidad nominal o par)

Comando de velocidad/par o límite 
de velocidad*4

(±10 V/velocidad nominal o par)

CNB

CNA CN2

Salida de servo preparado

Salida de posicionamiento 
finalizado

40

41

ZCOM

Z Salida de fase Z 
(salida de colector abierto)

19

25

OUTM1

OUTM2

COM

Salida de propósito general 1

Salida de propósito general 2

Salida de la fase A 
del encoder

Salida de la fase B 
del encoder

Salida de fase Z 
del encoder

azafr
Resaltado

azafr
Resaltado

azafr
Resaltado



114 Servosistemas de c.a.

Tabla de selección

Configuración de referencia del modelo analógico/pulsos para serie G

Nota: Los símbolos ABCDE... indican la secuencia recomendada para la elección de los componentes de un servosistema serie G.

Cables de servomotores, de alimentación y de encoder
Nota: ACD Consulte el capítulo dedicado al servomotor serie G para obtener información sobre la elección de conectores, cables de motor 

o servomotor

Servodrives

Cables de control (para CN1)

Especificaciones Modelo de servodriver A Servomotores rotativos compatibles 
Tipo cilíndrico Tipo plano

B Monofásica 
de 200 Vc.a.

100 W R88D-GT01H R88M-G05030@ R88M-GP10030@
R88M-G10030@

200 W R88D-GT02H R88M-G20030@ R88M-GP20030@
400 W R88D-GT04H R88M-G40030@ R88M-GP40030@
750 W R88D-GT08H R88M-G75030@ –
1,0 kW R88D-GT10H R88M-G1K020T@ –
1,5 kW R88D-GT15H R88M-G90010T@ –

R88M-G1K030T@ –
R88M-G1K520T@ –
R88M-G1K530T@ –

Símbolo Descripción Conexión Modelo

E Cable de control
(1 eje)

Unidades Motion Control 
CS1W-MC221
CS1W-MC421

1 m R88A-CPG001M1 
2 m R88A-CPG002M1
3 m R88A-CPG003M1
5 m R88A-CPG005M1

Cable de control
(2 eje)

Unidades Motion Control 
CS1W-MC221
CS1W-MC421

1 m R88A-CPG001M2
2 m R88A-CPG002M2
3 m R88A-CPG003M2
5 m R88A-CPG005M2

F Cable de control
(salida de driver de línea para 1 ejes)

Unidades de control de posición (tipo de alta velocidad)
CJ1W-NC234
CJ1W-NC434

1 m XW2Z-100J-G9
5 m XW2Z-500J-G9
10 m XW2Z-10MJ-G9

Cable de control
(salida de colector abierto para 1 eje)

Unidades de control de posición (tipo de alta velocidad)
CJ1W-NC214
CJ1W-NC414

1 m XW2Z-100J-G13
3 m XW2Z-300J-G13

Cable de control
(salida de driver de línea para 2 ejes)

Unidades de control de posición (tipo de alta velocidad)
CJ1W-NC234
CJ1W-NC434

1 m XW2Z-100J-G1
5 m XW2Z-500J-G1
10 m XW2Z-10MJ-G1

Cable de control
(salida de colector abierto para 2 ejes)

Unidades de control de posición (tipo de alta velocidad)
CJ1W-NC214
CJ1W-NC414

1 m XW2Z-100J-G5
3 m XW2Z-300J-G5

3.000 rpm (de 100 a 400 W)

A 

A Servomotor tipo plano 
de la serie G

CN1

N

E 
Unidad Motion Control

Bloque de terminales para señales de 
E/S de empleo general de servodrive

Unidad de control 
de posición

I K

L

M

J

Cable de empleo general

Unidad de control 
de posición, tipo 
de alta velocidad

Bloque de terminales 
para señales externas

G

H

F

P

Q

B

O Cable de ordenador RS232

Servodrive analógico/pulsos 
serie G

3.000 rpm (de 1.000 a 1.500 W)
2.000 rpm (de 1.000 a 1.500 W)
1.000 rpm (900 W)

Cable 
del encoder

Cable 
de alimentación

C 

D 

Servomotor tipo cilíndrico de la serie G

3.000 rpm (de 50 a 750 W)

Ordenador personal: 
sofware CX-One

CN3
Filtro

Resistencia
regenerativa
externa

azafr
Resaltado



Servodrive de la serie G 115

S
er

vo
si

st
em

as
 d

e 
c.

a.
Cable de ordenador (para CN3) 

Filtros

Resistencia regenerativa externa

Conectores

Software

G Cable del bloque de terminales para señales externas 
(para común de entradas, entradas de marcha directa/inversa 
prohibidas, entrada de parada de emergencia, entrada 
de proximidad de origen y entrada de interrupción)

Unidades de control de posición (tipo de alta velocidad)
CJ1W-NC234
CJ1W-NC434
CJ1W-NC214
CJ1W-NC414

0,5 m XW2Z-C50X
1 m XW2Z-100X
2 m XW2Z-200X
3 m XW2Z-300X
5 m XW2Z-500X
10 m XW2Z-010X

H Bloque de terminales de señales externas 
(tornillo M3, terminales de pines)

– XW2B-20G4

Bloque de terminales para señales externas 
(tornillo M3.5, terminales tipo horquilla/redondos)

– XW2B-20G5

Bloque de terminales para señales externas 
(tornillo M3, terminales tipo horquilla/redondos)

– XW2D-20G6 

I Cable desde bloque de terminales hasta servodrive CS1W-NC1@3, CJ1W-NC1@3, C200HW-NC113,
CS1W-NC2@3/4@3, CJ1W-NC2@3/4@3, 
C200HW-NC213/413, CQM1H-PLB21 o CQM1-CPU43

1 m XW2Z-100J-B25
2 m XW2Z-200J-B25

CJ1M-CPU21/22/23 1 m XW2Z-100J-B31
2 m XW2Z-200J-B31

J Interfaz pasiva Unidades de control de posición
CS1W-NC1@3, CJ1W-NC1@3 o C200HW-NC113 

– XW2B-20J6-1B (1 eje)

Unidades de control de posición
CS1W-NC2@3/4@3, CJ1W-NC2@3/4@3 
o C200HW-NC213/413 

– XW2B-40J6-2B (2 ejes)

CQM1H-PLB21 o CQM1-CPU43 – XW2B-20J6-3B (1 eje)
CJ1M-CPU21/22/23 – XW2B-20J6-8A (1 eje)

XW2B-40J6-9A (2 ejes)

K Cable de conexión de 
Unidad de control de posición

CQM1H-PLB21 o CQM1-CPU43 0,5 m XW2Z-050J-A3
1 m XW2Z-100J-A3

CS1W-NC113 o C200HW-NC113 0,5 m XW2Z-050J-A6
1 m XW2Z-100J-A6

CS1W-NC213/413 o C200HW-NC213/413 0,5 m XW2Z-050J-A7
1 m XW2Z-100J-A7

CS1W-NC133 0,5 m XW2Z-050J-A10
1 m XW2Z-100J-A10

CS1W-NC233/433 0,5 m XW2Z-050J-A11
1 m XW2Z-100J-A11

CJ1W-NC113 0,5 m XW2Z-050J-A14
1 m XW2Z-100J-A14

CJ1W-NC213/413 0,5 m XW2Z-050J-A15
1 m XW2Z-100J-A15

CJ1W-NC133 0,5 m XW2Z-050J-A18
1 m XW2Z-100J-A18

CJ1W-NC233/433 0,5 m XW2Z-050J-A19
1 m XW2Z-100J-A19

CJ1M-CPU21/22/23 0,5 m XW2Z-050J-A33
1 m XW2Z-100J-A33

L Cable de empleo general Para controladores de empleo general 1 m R88A-CPG001S
2 m R88A-CPG002S

M Cable del bloque de terminales Para controladores de empleo general 1 m XW2Z-100J-B24
2 m XW2Z-200J-B24

N Bloque de terminales (tornillo M3 y para terminales de pines) – XW2B-50G4
Bloque de terminales (tornillo M3.5 y para terminales 
tipo horquilla/redondos)

– XW2B-50G5

Bloque de terminales (tornillo M3 y terminales tipo horquilla/
redondos)

– XW2D-50G6 

Símbolo Descripción Conexión Modelo

Símbolo Nombre Modelo

O Cable de ordenador RS232 2 m R88A-CCG002P2

Símbolo Servodrive 
aplicable

Modelo de filtro Corrien-
te nomi-
nal

Corrien-
te de 
fuga

Corrien-
te de 
salida

P R88D-GT01H
R88D-GT02H

R88A-FIK102-RE 2,4 A 3,5 mA Monofá-
sica de 
250 Vc.a.R88D-GT04H R88A-FIK104-RE 4,1 A 3,5 mA

R88D-GT08H R88A-FIK107-RE 6,6 A 3,5 mA
R88D-GT10H
R88D-GT15H

R88A-FIK114-RE 14,2 A 3,5 mA

Símbolo Modelo de Unidad de resistencia 
regenerativa

Especificaciones

Q R88A-RR08050S 50 , 80 W
R88A-RR080100S 100 , 80 W
R88A-RR22047S 47 , 220 W
R88A-RR50020S 20 , 500 W

Especificaciones Modelo
Kit de conectores de E/S, 50 pines (para CN1) R88A-CNU11C

Especificaciones Modelo
Herramienta de software de configuración y supervisión 
de servodrives y variadores. (CX-Drive versión 1.70 
o posterior)

CX-Drive

Software completo de automatización de OMRON, 
incluyendo CX-Drive (CX-One versión 3.10 o posterior)

CX-One

azafr
Resaltado

azafr
Resaltado

azafr
Resaltado

azafr
Resaltado




