Einspindelroboter RSD3 - Spindelausfiihrung -

MlBauteile: Aktuator/Steuerung/Kabel
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Steuerung (gerade) M Aligemeine Spezifikationen
(CO-ROM) Kugelge- Motor Positions- | Betriebsumgebungs-
(Motor Seitenmontage links) windetrieb sensor temperatur, Feuchte
012 Schrittmotor Drehmelder 0~40°C, 35~85%RF
Steuerungs-Spezifikationen CE°S.497~506 (C10 gewalzt) (Inkremental, Keine Kondensation
liStandardspezifikationen FAQCE'S.503
= Stei- | Wiederhol- Max. Traglast (kg) Nennlebens- Genauigkeit ohne Max. Geschwin- Max.
A:,’LSILUh' gung | genauigkeit | Horizon- | yo ) Had N) dauer Totﬁ:‘g)ang Stangendrehung | Hub (mm) | digkeit(®2 Sst;"r":_l‘:f" Positionie-
9 (mm) (mm) tal i ®1 (Grad) (mm/Sek.) 9UNG | ryngspunkt
02 60 30 900 ~ 50
RSD3 | 06 £0.02 55 20 550 | min.5.000km |  max. 0.1 1.0 (oot 50) [ =150 DG24V" | 255 Punkte
12 50 10 250 ~300 _
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(1. Die Lebensdauer bei vertikalem Einsatz kann je nach Traglast variieren. Siehe , Tabelle Lebensdauer”. (%)2. Die maximalen Geschwindigkeiten kinnen je nach Traglast variieren. Siehe , Tabelle Geschwindigkeit - Maximale Traglast”.
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N Tosand) 10| Aktuator-Montageflansch
— (Optionen bitte wahlen)
e 106 _| 282
146 (mit Bremse) | \L:;:(ﬁ;&:) 56.5
L 45,552, 71
Motor links
L 455%2 yal
146 (mit Bremse) e 56.5 Hinweis 1. Last kann nur in axialer Richtung angesetzt werden. Bitte auBen zusétzlich montierte Fiihrungs-
106 Fwes 11) 282 . vomchtu__ngen einsetzen, damit die Stangen I'IIChI radial _be\astet werden.
== Hinweis 2. Die Schlilsselfldche hat bezogen auf die Grundfldche keine feste Richtung.
= Hinweis 3. Zur Gewéhrleistung eines geraden Laufs auBen montierte Fiihrungsvorrichtungen verwenden.
=] A < Hinweis 4. Die ite des Motors kann bei ifikati mit 2mm Steigung
— —— - fiir L | nicht eingestellt werden.
{oaelgouindeteh © Hinweis 5. Bei Steigung 2mm sind das 27mm.
— ol e - Hinweis 6. Das Kabel muss ohne tibermaBige Spannung befestigt werden.
[&] ~| t’r = Hinweis 7. Das Kabel kann mit der M4 Innensechskantschraube befestigt werden (effektive Schraubentie-
% E fe ist 5Smm).
I|) — — 3 5 ozm Hinweis 8. Der Mindestbiegeradius des Kabels betragt 30mm.
= u’ wnf T-Schitzf0r 4 i Hinweis 9. Beachten Sie, dass der Motor an der Unterseite der Aktuator-Einheit herausragt.
=3 &y (8 Stellen) o | Hinweis 10. Die Bremse fiigt 0.2kg zum Gewicht hinzu.
= Hinweis 11. Gibt den Abstand zum mechanischen Anschlag an.
Siehe Hinwes 7. 78 17 (Schlselfachen) ‘ ‘
95 Lt (T-Nutbereich) 4-M5x0.8 130 |
Tiefe 10 (30° Gleicher Abstand) 55
Motor Seitenmontage rechts
lMaBe/Gewicht
Motormontagerichtung: Gerade Motormontagerichtung: R/L
Ausfiihrung MaB i Hub (mm)] Hub (mm
50 100 150 200 250 300 50 100 150 200 250 300
L1 (mm) 183 223 283 33 383 433 183 223 283 33 383 433
RSD3 L (mm) 280.5 330.5 380.5 430.5 480.5 530.5 2275 2775 327.5 377.5 4275 4775
Gewicht (kg)(Hinweis 10) 22 2.6 3.0 33 3.7 4.1 24 28 3.2 35 39 43

(®Die Bremse fiigt 0.2kg zum Gesamtgewicht hinzu.

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung _[Steigung (mm) | Mit/ohne Bremse (®1) | Motormontagerichtung |  Steuerung (®)2) E/A-Modul Kabellange (m) Hub (mm)
02 Gerade: Frei lassen NPN: N 1
. i je rechts: | Punktsteuerung: C1 . 3
ohne: Frei lassen e rec PNP: P -
RSD3 06 Viit: B ) R Impulssteuerung: P1 CC-Link: C 5 (5(?71?11-%?%«3)
: Seitenmontage links: (24VDC 10%) DeviceNet: D 10
12 L : (Flexibles Kabel)
(®1) Wahlen Sie fiir vertikale Anwendungen die Ausfilhrung ,mit Bremse®. ((%)2) Bei Auswahl der Steuerung in Impulsfolgeausfiihrung ist eine Auswahl der E/A-Ausfiihrung nicht erforderlich.
Z Ordering | Teilenummer | - | Moommagerchng ‘ - ‘ Steverung | - E/A-Modul‘ - ‘ Kabellnge ‘ - ‘ Hub
Example RSD306B - L - ci - N - 3 - 200  (Motormontagerichtung: L)
RSD306B - C1 - N - 3 - 200 (Motormontagerichtung: Gerade)
g g
RSD306B - L - P1 - 3 - 200 (Motormontagerichtung: L, Steuerung: P1)
HlPreis Roboterkorpus
Stiickpreis 1~3 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
50 100 150 200 250 300
RSD3[ ][]
RSD3[ ][ B
WPreis der Steuerung B Kabelpreis
Ausfiihrung | E/A-Modul | Stiickpreis 1-3 Stk. i i A :
- m : Kabellange (m) s:‘i%kg{f's Notitz
Diese Steuerung enthalt keinen Unterbrecherschaltkreis, um maximale Flexi-
c1 P 1 bilitat fiir das spezielle Sicherheitsprogramm des Kunden zu gewahrleisten.
c 3 Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und
D 5 einen Not-Halt is vorzusehen. siehe B'S.503
P1 - 10
[ Vergleichstabelle Geschwindigkeit - maximale Traglast M Tabelle LebensdauePDie Nennlebensdauer betragt mindestens 5.000km. Bei
folgenden Ausfiihrungen hangt die Lebensdauer allerdings
von der maximalen Traglast sowie von Art des Einsatzes ab.
Vertikal
70 ‘ 35 ‘ (Steigung 2)
60 SRy 2 30 e Soioma? 6000
250 A —ceamt ] 225 — gt 5000
= — Steigung 12 g — Steigung 12 € \ s S1EIGUNG 2
<40 520 = 4000
£ E E \\
30 15 S 3000
20 10 - £ 2000
10 5 = 1000
0
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st () Gestvindihal (i) 0 5 10 15 20 25 30
Traglast (kg)
Teile- | _ | Motormontage | _ | Steuerung | _ E/A _| Kabel | _ _
Alterations ‘ ‘ Rt | ~ | Ausfiihrung | ~ | Ausfiihrung| ~ | Lznge Hub (G, Erusw,)
RSD3B - L - - N - 3 - 200 - G-E
Handsteuergerat Handsteuergerat SupportSoftware Support-Software E/A-Kabel Kabel fiir Verket- Gebrauchsanwei- | Anderung der Aktuator-Befesti Aktuator-Montag
ifikatio- | mit MiUsB itD-Su tungsverbindungen |sung qungsplatte flansch
nen - ; V MJ5: Korpus
Optionen = — KJ3: Steuerung (C1)
i j L <‘ s % KJ4: Steuerung (P1) [Po o9
e R H C1
TP: Steuerung P1 Lénge: 300mm
Code H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC HP VP
. - _ [Handsteuergerat mit | E/A-Kabel inbegriffen. | eiy kabel zum Anschiuss von | EiNSchlieBlich Ge- 2 Platten zur horizon-
prschicich Had ist im S| SIS [ ety e brauchsanweisung. | Farbanderung der|talen Montage sind m | e 102 Vfkaln
gerat. Software mit USB- | D-SUB-Ubertragungskabel N 5 N . - Montage mitgeliefert.
Spez. o Lieferumfang enthalten. . PNP-Konfigurationen. | Bis 2u 16 Steuerungen konen | Aktuator MJ5: Aktuator-Kunststoffteile | Lieferumfang enthalten. I
Spezifikationen®=s$.503, Ubertragungskabel. im Lieferumfang enthaften. ! ; L Spezifikationen
$503, ionene $.503, 507 i ss507 [SPezifikatio- angeschlossen weden Steuerung KJ3: in Schwarz. Spezifikationen
507 507 B 2 enEES.507 SpeaonenesS507 |y 1. 5507 25507

(®0ptionale Teile siehe ®&=S.507 ()Es 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.
(DEinzelheiten zur Verkettung siehe 'S.505 ($)Die korrekte E/A-Kabelausfiihrung fiir die entsprechende Steuerungsausfiihrung auswéhlen.



