Einspindelroboter RSF4 - Gerade mit platzsparender Breite

[l Bauteile: Aktuator, Controller, Kabel, (Batterie), (Entstérfilter)
W Zubehér
Aktuator _SM'M’M
. NPN, PNP CC-Link DeviceNet
EENZubenS | hanvoing (C-AON, ezt EXT Sicker, Bindsteer
- CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss
B Roboterwerkstoff/Oberflichenbehandlung
Bauteile Fii i Schilitten
[MWerkstoff | Aluminium Stahl ini Aluminium
Controller Boveichrterndng | Eloxiert - Eloxiert Eloxiert
B e [l Aligemeine Spezifikationen
== Kugelge- Motor Positions- | Betriebsumgebungstem-
Bedienungsanleitung (CD-ROM) windetrieb T sensor pereiu, L
Signalkabel 015 astonser | melder | 0-40°C, 35~85%RH
Controller-Spezifikationen =" S.497~506 (C7 gewalz) (Keine Kondensatior)
B Standardspezifikationen FAQGE'S.504
Stei- | i i+ | Max. Traglast (k Max. Geschwin- Controller
= iederholbarkeit | Max. Traglast (kg) | Nennkraft |Max. Geschwir Nennlebens- | .. .
Ausfiihrun uni - . digkeit (Hinweis)| Hub (mm Eingangsstromversor- | Max. Positionierpunkt
9 ?mm (mm) Horizontal | Vertikal (N) g(mm(ISek.) ) (mm) dauer ! ggung i
05 80 20 339 ~ 300 1-phasigterWechseI-
10 55 10 169 ~ 600 150~1050 f St
RSF4 20 +0.01 30 4 34 ~1200 (Abstand 50) min. 10.000km 1288~£S¥ 255 Punkte
30 15 - 56 ~1800 +10%
(Hinweis) Zulassige Maximalgeschwindigkeiten konnen je nach gewéhlter Hublénge abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle ,Emp
ca. 250 (Motor-Kabellinge) 1665 il 2 gt S s ot Hub T T ——
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195 (mit Bremse) Einzelheiten zu B
Hinweis 1. Mechanische Anschlagposition von den Enden.
Hinweis 2. Fiir groBe Steigungsausfiihrung (Steigung 30), 167.5+4.
Hinweis 3. Fiir groBe Steigungsausfiihrung (Steigung 30), 94+4.
Hinweis 4. Fir groBe Steigungsausfiihrung (Steigung 30), 41.5+1.
Hinweis 5. Beim Einbau kdnnen Scheiben in Senkbohrungen von @11 nicht verwendet
werden.
Hinweis 6. Der Mindestbiegeradius des Motorkabels betrégt 50mm.
[l Abmessungen/Masse
Ausfiih- | Abmessun- Hub (mm)
rung |gen/Masse| 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1050
L (mm) | 409 | 459 | 509 | 559 | 609 | 659 | 709 | 759 | 809 | 859 | 909 | 959 | 1009 | 1059 | 1109 | 1159 | 1209 | 1259 | 1309
ReFa | A(mm) [ 64 | 54 [ 44 | 94 [ 84 | 74 [ 64 [ 54 [ 44 | 94 [ 84 [ 74 [ 64 | 54 | 44 [ 04 [ 84 [ 74 | 64
N (mm) 4 8 6 6 7 8 9 10 1 1 12 13 14 15 16 | 16 17 18 19
Masse(kg)| 55 | 59 | 62 | 66 | 69 | 73 | 76 | 80 | 83 | 87 | 90 | 94 | 97 /100 103|107 | 11.0 | 11.4 | 117

(®)Die Masse 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) Controller E/A-Modul | Mit Entstorfilter ($)3) | Kabellange (m) Hub (mm) | Riickspeiseeinheit
05 Nihtenthlte: Frei Speafatonen | Absolut-Encoder | Inkcementele Ausung NPN: N Nicht FO |rStandard [fexbler Am RGT
RSF4 10 lassen Stomesoqiir~_(mit Sperltiven PNP: P Enthalten: F1 150~1050 | @Yanlen sie immer
20 Emﬁ;f:n. g [HAci0-Ti CC-Link: C Spezifikatio- (50mm-Schritte) |  ben vor mindestens
30 ’ AC200-230V|  C22A C228 DeviceNet: D nenBE S.508 Ao, in vertikalen

(®1) Wahlen Sie die Option ,Bremse* fiir Einsatz in vertikalen Anwendungen. (Ausfiihrung mit Bremse nicht fiir Steigung 30 verfiigbar) ((®)2) Controller werden werksseitig mit Parametern fiir jede Aus-
fiihrung voreingestellt. Die Datenspeicherbatterien sind nicht RoHS-konform. (®3) Filr diesen Artikel ist ein Entstorfilter erforderlich. Wenn der Kunde den Entstérfilter getrennt einkauft, wahlen Sie bitte
wkeinen“. Achten Sie darauf, dass an der Hauptseite eines Entstorfilters ein Uberspannungsschutz installiert ist. Bzgl. Einzelheiten siehe Bedienungsanleitung.

Ordering ‘Teilenummer - | Controller | - | E/A-Modul | - |nitoneErisiir| - | Kabel | - | Hub ‘
Example RSF4208 - C22A - N - F1 - 3 - 200
(®Fiir von mit R héngen Sie bitte -RGT an Hub.
lPreis Roboterkorpus
Stiickpreis 1 ~ 5 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
150 200/250 | 300/350 | 400/450 | 500/550 | 600/650 | 700/750 | 800/850 | 900/950 |1000/1050
RSF4[ [ ]
RSF4[ I[ 1B
[l Controllerpreis B Kabelpreis W Preis Entstérfilter
sfiih- Stuckpreis 1 ~ 5 Stk. Kabel | Stiickpreis | Kabel | Stiickpreis  mit/ohne Entstorfitter | Stiickpreis 1 ~ 5 Stk.
ng| ... /C22A /nggus_ (Standard) | 1 ~ 5 Stk. |(flexibel)| 1~ 5 Stk. Nicht enthalten:FO
E/A (mit Datenspeicherbatterie) fiihrung 3 Enthalten:F 1
N 5
P 10
C
D
ANotitz
. o .. ) Der Schaltkreis zur Stromunterbrechung ist in die-
B Zulissige Uberhangslast M Zulissiges statisches Momen: sem Controllr nicht instllert, um eine maximale
« Horizontaler Einsatz - Fiir Wandmontage - Vertikaler Einsatz - Momentdiagramm My z\yes:letmwtzag:r;g;r:‘cl;uennd.enspezmsches Sttt
Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur
und einen Not-Halt-Schaltirei
B einzubauen. Schaltungsbeispiele siehe B S.503
A ¢ N-m
A MY | MP [ MR
¢ c 36 117
B
mm mm mm lMax. Geschwindigkeit (mm/s) ®site von max, auf verschiedenen Hiben mit Simi
Steigung| Masse| A B C  Stigung|Masse| A B C  Steigung|Masse| A C Ausfiih- | Steigung Hub (mm)
50kg | 722 | 42 | 47 10kg | 197 | 133 | 2360 10kg | 221 | 221 run mm
05 |60kg| 657 | 33 | 37 05 [20kg| 54 | 0 | 985 05 | 15kg | 135 | 135 9 (mm) 150~700 | 750 ‘ 800 | 850 ‘ 900 950‘1000 1050
80kg| 577 | 23 [ 25 30kg| 0 [ 0 [427 20kg | 92 | 92 05 300 240 195 150 135
20kg| 617 | 119 | 127 10kg | 193 | 132 | 910 4kg | 594 | 594 1 4 27|
10 [40kg| 422 | 53 | 59 10 |20kg| 53 | 0 | 400 10 | 8kg | 280 | 280 RSF4 g auy £ 4o S 0
55kg| 420 | 36 | 40 30kg| 0 | 0 [109 10kg | 217 | 217 20 |1100~1200 960 780 600 540
5kg |1292] 505 | 462 5kg | 416 | 388 [1186 1kg | 600 | 600 30 | 800~1800 1440 1170 900 810
20 [15kg| 572 [ 158 | 151 20 |10kg| 92 | 42 [386 20 | 2kg | 1098 | 1098 @ Bol Hubbereichen von 650mm oder mehr Konnen Ku — - -
gelgewindetriebe in bestimmten Betriebsbe-
30kg| 455 | 73 | 75 30kg| 0 0 | 61 4kg | 545 | 545 reichen mitschwingen (kritische Geschwindigkeit). Verringern Sie in diesem Fall die Betriebsge-
30 5kg | 864 | 501 | 383 30 5kg | 349 | 384 | 776 schwindigkeit gemas der in der Tabelle oben angegebenen max. Geschwindigkeit.
15kg | 491 | 156 | 140 15kg| 87 | 40 | 306

(®)Wenn der Uberhang gleich 0 ist, verwenden Sie auBen montierte Profilschienenfiihrungen zur Stitzung der Gewichtslast. o 5 5 . . Lo .
<Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links.

__ (G, E-usw,) (Aktuator) +  (Controller)  +  (Kabel)  + (Entstorfilter) +

I R
RSF4NB - C22A - N - F1 - 3 - 200 - G-E "o o fnteung = eis
Handsteuergerat Handsteuergerat Support-Sofhware Support-Software E/A-Kabel Kabel fiir Kaskadierung Gebrauchsanweisung
ifikatio- | mit it USB-Vertindungskabel MitD-Sub-Verbindungskabel MJ5: Korpus
P P " nen 3 KJ3: Controller
q lechsel des Schmier- | Anderung des Ausganspurkies (
C21/C22)
otionen s ——=o & & e
Komunikatonsspezifkatonen: RS232C | Kommun pecifiationen: RS2320
Lénge: 300mm
Code G E H D S R T C MJ5/KJ3
Schmierstoff wird it mit fiir
egen partikelarmen Die Grundposition wird Atistinegifen. Support-Softy itUSB- | Support-Software mit | E/A-Kabel inbegriffen. | mehrere Controller. inbegriffen.
Spes gcﬂmieprstoff ausge- auf die [—— 50g3 ) [ inbegriffen. | D-Sub: Erforderlich fiir NPN/ | Bis zu 16 Controller | Fiir Aktuator
PoZe d liegende Motorseite P o gritten. Spezifikationen®="$.503, | inbegriffen. PNP-Konfigurationen. | kdnnen verbunden MJ5:
tauscht. 507 Spezifikationen N e "
(NSKLG2) verlegt. 255.503,507 507 Spezifikationene=$.507 | Spezifikationen®x $.507 | werden. Fiir Controller
U Spezifikationenes S.507 KJ3:

(®Fiir optionale Teile siehe 2&=S.507 (Es 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 25'S.505



