Einspindelroboter RS1 - Motor gefaltet -

SINGLE AXIS ROBOT (®Siehe Hinweise zum CE-Zeichen.B¥ S.456

[l Bauteile: Aktuator, Steuerung, Kabel
W Zubehor
N Aktuator T
Spezifikationen Controller-E/A
m]]]‘n [ 2ty | WPNPNP_ | CC-Link | Dev
L Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker
- [ CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss
I Roboterwerkstoff/Oberflichenbehandlung
Bauteile | Fi i Schlitten
) (0 Werkstoff Stahl Aluminium Aluminium
‘ll'“"L | ] 0beichertehndung - - Eloxiert
. L ] Aligemeine
Steuerung Kugelge- Motor Positions- | Betriehsumgebungs-
Gebraschsanveiung (CO-RON) windetrieb sensor temperatur, Feuchte
08 Drehmelder 0~40°C, 35~85%RF
Steuerungs-Spezifikationen CE” S.497~506 (C10 gowalzt) eine Kondensaior)
lStandardspezifikationen FAQ 5 S.504
Ausfiih- | Steigung | Wiederholgenau- Max. Traglast (kg) Maximal Hub (mm) Max. Geschwin-| Nennle- Stromver- | Max. Positionie-
rung (mm) igkeit (mm) | Horizontal | Vertikal | Schubkraft (N) digkeit (nm/s) | bensdauer | sorgung rungspunkt
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Motor Seitenmontage rechts: R
(Hinweis 1) Abstand von den Enden zum mechanischen Anschlag
(Note 2) Die Kabel miissen zur Entlastung mit weniger als 80mm Abstand
zu den Enden der Einheit nach unten gebunden werden.
(Hinweis 3) Der Mindestbiegeradius des Kabels betrégt 30mm.
(Hinweis 4) Diese Gewichtsangaben gelten fiir Einheiten ohne Bremsen.
Einheiten mit Bremsen wiegen 0.2 kg mehr.
(Hinweis 5) Die Ri ist nicht seif Wenn die
Befestigungsausrichtung des Motors gedndert wird, kann die
i nicht wieder ei werden.
HMaBe/Gewicht
Ausfiih- q Hub (mm)
rung | MaBe/Gewicht ™55T"456"T450 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
L (mm 187 237 287 337 387 437 487 537
A (mm 2 8 4 5 6 7 8 9
RS1 B (mm 3 4 5 6 7 8 9 10
C (mm 100 150 200 250 300 350 400 450
Gewicht (kg) 1.2 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.1

(9)Die Bremse fiigt 0.2kg zum Gesamtgewicht hinzu.

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung | Steigung (mm) | Mit/ohne Bremse ((%)1)| Motormontagerichtung |  Steuerung ((®)2) E/A-Modul Kabelldnge (m) Hub (mm)
02 Seitenmontage rechts: R | Punktsteuerung: C1 NPN: N \:‘3
Ohne : i ; S - PNP: ~
RS1 06 ne Frei lassen Seitenmontage links Impulssteverung: P1 ! .P 5 50~400
Mit: B : CC-Link: C (50mm-Schritte)
L (24VDC +10%) DeviceNet: D 10
12 : (Flexibles Kabel)
(®1) Whlen Sie fiir vertikale Anwendungen die Ausfiihrung ,mit Bremse“. ((%)2) Bei Auswahl der Steuerung in Impulsfolgeausfiihrung ist eine Auswahl der E/A-Ausfiihrung nicht erforderlich.
7 Ordering ‘Teilenummer - | Motomontagericttung | - | Steuerung | - | E/A-Modul | - | Kabellange | - Hub ‘
Example RsS102B - L - c1 - N - 3 - 400
RS102B - L - P1 - 3 - 400 (Steuerung: P1)
lPreis Roboterkorpus
i Stiickpreis 1 ~ 2 Stk.
Teﬂ::::m- Hub (mm)
50 100 150 200 250 300 350 400
RS1 J
RS1[ 1B
lPreis der Steuerung [l Kabelpreis
Ausfiihrung | E/A-Modul | Stiickpreis Kabelldnge (m) | Stiickpreis
N 1
P 3
C1
C 5
D 10
P1 -
A Notitz
Diese enthélt keinen L um maximale Flexi-
bilitét fiir das spezielle Sicherheitsprogramm des Kunden zu gewahrleisten.
Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und
einen Not-Halt vorzusehen ispiele siehe BE" S.503
W Zulzssige Uberhanglast M Zulssiges statisches Moment
- Horizontaler Einsatz - Wandmontage - Vertikaler Einsatz + Momentdiagramm MY
A
B ~\C‘ MP
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C
B C
~ o (®Priifen Sie die eiten zu den max. it
mm mm mm EMax. digkeit (mm/s) den Hiiben anhand des MISUMI Web-Simulators.
stigug [Gewict] A | B | C  stigg[Gewict] A | B | C Steigung| Gewicht| A C Ausfiih- | Steigung Hub (mm)
02 |6ka |863] 40 | 60 ., [ 6kg |39 | 26 |789 ., | 4kg | 53 | 53 rung | (mm) [ 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300 | 350 | 400
4kg | 869 | 61 | 92 4kg | 72 | 48 | 829 2kg | 118 | 118 02 100
4kg | 567 | 56 | 84 4kg | 63 | 43 | 507 06 2kg | 107 | 107
06 |3k [556 76 [ 112 06 |3kg | 92 | 62 | 516 Tkg | 223 | 223 RS1 | 06 300
2kg | 687 | 116 | 169 2kg [149]102]656 ., | tko [ 204 [ 204 12 400~600
12 2kg | 667 | 107 | 152 12 2kg | 133 ] 93 | 611 0.5kg | 407 | 408
Tkg | 807 | 218 | 202 1kg | 274 | 204 | 776 <Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links.
- (Aktuator) + (Steuerung) + (Kabel) +
Alterations ‘ bisigrgting | ~ | Ausfihrung rung L @ ) (Wechsel des +  (Anderung des = G
RS102B - L - (03] - N - 3 - 400 - G-E
Handsteuergerat Handsteuergerét Support-Software Support-Software E/A-Kabel Kabel fiir Verkettungsver- | Gebrauchsanwei- | Anderung der
Standardspezifikatio- | mit Totmannschalter Mit USB-Ubertra- Mit D-Sub-Ubertragungs- __ | bindungen sung Kunststofffarbe des
i nen gungskabel kabel - = MJ5: Korpus Grundkorp
q Wechsel des drnoggis st & —- .
Optionen . = KJ3:Steuerung (C1)
Schmierstoffs —a @ — F— = KJ4:Steuerung (P1)
T: Steuerung C1
i e BS232C| TP P1 Lénge: 300mm
Code G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
Schmierstoffwird | Handstevergerét it Totmann- | EnschieBch EinschiieBlich Support- | E/A-Kabel inbegriffen. | g kabel um Arschiussvon | EinschlieBlich Ge-
gegen partikelar- tion wird :uf die EinschiieBlich Handsteuergerat. | schatter istim Lieferumfang | Support-Software mit USB- | Software mit D-SUB- Erforderlich fiir NPN/ | mehreren Steuerungen. Es | brauchsanweisung. | Farbénderung der
Spez. men Schmierstoff T Spezifikationen &= 503, | enthalten. U Ui PNP-Konfigurati imal 16 Steverun- | Aktuator MJ5: Aktuator-Kunststoff-
ausgetauscht. (NSK ﬁmﬂorseitev;let 507 Spezffiationen ==~ 5503, 5503, ifikationen = ifikationen 2 werden. KJ3: teile in Schwarz.
162) 3t 507 507 507 507 Stctiner e S507 | kJ4:

(®0ptionale Teile siche B S.507 (PEs ist giinstiger, die optionalen Teile als Option zu bestellen und nicht einzeln.
(®Zum Eingeben der Punktdaten ist der praktische Verteiler oder die Support-Software erforderlich. (®Fiir die E/A-Steuerung der parallelen Kommunikation ist ein E/A-Kabel erforderlich.
(®Einzelheiten zur Verkettung siehe S.507 (¥)Die korrekte E/A-Kabelausfiihrung fiir die entsprechende Steuerungsausfiihrung auswahlen.



