Einspindelroboter RSDG1 - Spindel-Ausfiihrung mit Stiitzfiihrung -

Aktuator

MlBauteile: Aktuator, Controller, Kabel

MZubehér
Spezifikationen Controller-E/A
[ WPNPNP__ ]| CCLmk | D
AL isung (CD-ROM), Nefzstecker, Bilndste
- [ CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss

Kabel lRoboterwerkstoff/Oberflaichenbehandlung
Bauteile Korpus Abdeckung | Achse | Kugelagerbuchse
e @ Material ini Stahl ABS Stahl Stahl
f Ty Boeraienteinding | Acryllack - - - -
Controller (00 M Aligemeine Spezifikationen
Kugelge- Positic i
windetrieb Motor sor peratur, Luftfe
08 - Drehmelder 0~40°C, 35~85%RH
Schrittmotor iy .
Controller-SpezifikationenZE"S.497~506 (C10 gowalzt (nkrementa) | (Keine K
lStandardspezifikationenFAQE"S.504
Ausfiih- i Wi Max. Traglast (kg) | Max. Toter Gang | Genauigkeit ohne Max. Geschwin- | Eingangsstrom- |  Max. Positio-
rung (mm) iokeit(mm) | Hori Vertikal (N) @1 (mm) |Stangendrehung (Grag) | HUb (mm) d'(?nlﬁf}'stelz versorgung nierpunkt
6 20 7.5 100 . 50~200 ~250 DC24V
RSDG1 12 +0.02 0 35 75 min. 5.000 km max. 0.1 +0.05 (Abstand 50) 7500 +10% 255 Punkte

Effektivhub +5

(1. Die Lebenserwartung bis zum Service bei vertikalem Einsatz kann je nach Traglast abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle ,Lebenserwartung bis zum Service". (£)2. Die Maximalgeschwindigkeiten kinnen je nach Traglast abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle , Geschwindigkeit - Maximale Traglast”
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(Fir Bodenmontage) 23] 23] 23 (Hinweis 1) Last kann nur in axialer Richtung angesetzt werden. Bitte verwenden Sie die auBen
ﬁ;["m?ﬂ-;zg';n‘ﬁ_wmw = 33 montierten Fiihrungen zusammen, um Radiallasten an den Stangen zu vermeiden.
o7 (Hinweis 2) Das Kabel sollte ohne iibermaBige Spannung befestigt werden.
105 (Hinweis 3) Verwenden Sie die M4-Sechskantschraube zur Befestigung des Kabels (effektive
Einschraubtiefe 5mm).
(Hinweis 4) Der Mindestbiegeradius des Kabels betragt 30mm.
(Hinweis 5) Die Masse ist mit Bremse 0.2kg hdher.
(Hinweis 6) Gibt den Abstand zum mechanischen Anschlag an.
lAbmessungen/Masse
L . Motormontagerichtung: gerade Motormontagerichtung: U
Ausfiihrung [ © Masse Hub (mm) Hub (mm)
50 100 150 200 50 100 150 200
L1 (mm) 161 211 261 311 161 211 261 311
L (mm) 249 299 349 399 204 254 304 354
RSDG1 H (mm) 2 3 4 5 2 3 4 5
K (mm) 6 8 10 12 6 8 10 12
Masse (kg)(Hinweis 5) 1.5 it i 21 1.7 1.9 2.1 23

(%)Die Gesamtmasse ist mit Bremse 0.2kg héher.

SINGLE AXIS ROBOT

(®Hinweise zum CE-Zeichen.B= S.456

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung | Steigung (mm) |Mit/ohne Bremse (($)1)] Motormontagerichtung |  Controller (%)2) E/A-Modul Kabelldnge (m) Hub (mm)
06 , e NPN: N 1
RSDGH Nicht e;-nthalten. Frei Gerade: Frei lassen Punktsteuerung:C1 PNP: P 3 50~200
6 Assen Aufbaumontage: U Pulssteuerung: P1 CC-Link: C S (50mm-Schritte)
nthalten: B (24VDC +10%) DeviceNet: D 10
12 : (Flexibles Kabel)

(®1) Wahlen Sie die Option ,,Bremse* fiir Einsatz in vertikalen Anwendungen. ((®2) Bei Auswahl des Impulsfolge-Controllers ist die E/A-Typenauswahl nicht erforderlich.

¢ Ordering
Example

Teilenummer | - | womwiows | - | Controller | - | E/A-Modul | - [ Kabellinge | - [ Hub
RSDG106B - U - C1 - N - 3 - 200
RSDG106B - C1 - N - 3 - 200
RSDG106B - U - P1 - 3 - 200
lPreis Roboterkorpus
Stiickpreis 1~3 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
50 100 150 200
RSDG1[ ][]
RSDG1[][B
[l Controllerpreis Wl Kabelpreis
Ausfiirung | - E/A-Modul | Stiickpreis 1~3 Stk. Kabellange (m) | Stiickpreis 1~3 Stk.
N 1
- P 3
c 5
D 10
P1 -

(Motormontagerichtung: U)

(Motormontagerichtung: gerade)

(Motormontagerichtung: U, Controller: P1)

A Notitz

Der Schaltkreis zur Stromunterbrechung ist in diesem Controller nicht installiert, um
eine maximale Flexibilitét fiir ein i i i

Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und einen Not-

u

Halt-Schaltkre siehe BE'S.503
W Tabelle Geschwindigkeit - Maximale Traglast I Tabelle Lebenserwertung bis zum Servige (®Nemlauzeist mindestens 5000k, Bl folgenden Ausfirngen
hangt die Lebenserwartung bis zum Service allerdings von der
‘maximalen Traglast und von der Art des Einsatzes ab.
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Teile- Motormontage Controller Kabel
Alterations nummer |~ | Richtung ‘ ” | Ausfiihrung Linge |~ Hub |- (G,E-usw,)
RSDG1B - V) - (o3] 3 - 200 - G-E
Support-S Support-Softy E/A-Kabel Kabel fiir Kaskadie- | Gebrauchsanwei- | Anderung der Aktuatorbefestigung | Wellendiise zum
mit Mit USB-Verbi D-Submit rung sung Kunststofffarbe des | FuBplatte Schmieren
nen 2 MJ5: Korpus Grundkdrpers
Optionen == == KJ3:Controller (C1)
= = KJa:Controller (P1) o oo |F——ui
T: Controller C1 /5
RS20 w0 | TP: Controller P1 Lénge: 300mm
Code H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC HP N
Support Verbindungskabel| | -ocnangeanleiting Verwenden Sie
5 upport- R erbindungskabel |0
Handsteuergerit ist EESELEEHI Software mitUsg- | SUPPOrt E/A-Kabel inbegrif- | ¢ o ore Control- e ’ 2 Platten zur hori- | diese Diise zum
N N Totmannschalter 3 Software mit D-Sub- | fen. Erforderlich N Fiir Aktuator Farbénderung der .
S inbegriffen. e Verbindungskabel " - ler. Zur Verbindung | y _ | zontalen Montage | Schmieren des
pez. ) inbegriffen. . » Verbindungskabel | fiir NPN/PNP- MJ5: Aktuator-Kunststoff- P N .
Speziikationgnee$.503, inbegriffen. AN o von max. 16 Control- | .. i t
507 Spezifikationen®s8.503, . 503, Fiir Controller teile in Schwarz Spezfkationen#=$.507 | bei oben montiertem
507 S Spfatonensr $.507 | Spekationenes's 507 |1 KJ3: & -
507 Spezifikationenes S.507 P Motor.

(®Fiir optionale Teile siehe BE"S.507 (DEs ist kostengiinstiger, diese Teile als Option zu bestellen, als einzeln zu kaufen.
(®Die Eingabe von Punktdaten erfordert den Handy-Terminal oder die Support-Software. (®)Ein E/A-Kabel ist zur E/A-Steuerung bei paralleler Kommunikation erforderlich.
(®)Details zur Kaskadierung siehe B S.505 (P)Bitte wahlen Sie den richtigen E/A-Kabeltyp fiir den entsprechenden Controller-Typ.



