Einspindelroboter RS2 - gerade Ausfiihrung

(®Siehe Hinweise zum CE-Zeichen. B= S.456

SINGLE AXIS ROBOT

Aktuator

lBauteile: Aktuator/Steuerung/Kabel

MZubehor

Spezifikationen Controller-E/A
n NPN, PNP CC-Link DeviceNet
E¥zubehir Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker
- [ CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss

lRoboterwerkstoff/Oberflichenbehandlung

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung| Steigung (mm) | Mit/ohne Bremse (®1) Steuerung (92) E/A-Modul Kabellénge (m) Hub (mm)
06 Punktsteuerung: C1 PN N :13
Ohne: Frei lassen . PNP: P 50~800
RS2 12 it B R euern 1 CC-Link: C 1 (s0mm-Schiite)
20 B DeviceNet: D (Flexibles Kabel)

(®1) Wahlen Sie fiir vertikale Anwendungen die Ausfiihrung ,mit Bremse*. (Die Bremsenoption ist nicht fiir Steigung 20 erhéltlich) ((®)2) Bei Auswahl der Steuerungen in Impulszugausfiihrung ist keine Auswahl der E/A-Ausfiihrung erforderlich.

'Ordering ‘Teilenummer - | Steerng | - |E/A-Modul| - | Kabelinge | - | Hub ‘
Bample pgoo6B - €1 - N - 3 - 400
RS206B - P1 - 3 - 400 (Steuerung: P1)

Kabel Bauteile Filhrungsschiene | Schlitten | Seitenabdeckung
[MWerkstoff Stahl Aluminium Aluminium
e B 0verichenbetandung - - Eloxiert
=y Il Allgemeine Spezifikationen
Steuerung — K — -
Sattoe i shane Kot esen S G- : Cugelge- | a4, | Positions- | Betriehsumgebungs-
ey Gobraushsanweisung (CD-ROM) windetrieb sensor temperatur, Feuchte
012 Drehmelder 0~40°C, 35~85%RF
Steuerungs-Spezifikationen &5~ S.497~506 Diagramm der Zykluszeit B~ S.455  Reinraumspezifikationen sind auf unserer Website zu finden. (C10 gewalzt) (Keine i
Standardspezifikationen FAQ EE S.504
Ausfiih- | Steigung | Wiederholgenau- | Max. Traglast (kg) | Max. Schubkraft Hub (mm) |Me: Geschvindgiet Nennle- | Stromver- | Max. Positionie-
rung (mm) igkeit (nm) | Horizontal | Vertikal N) (Hinweis) mm/Sek) | bensdauer | sorgung rungspunkt
06 10 2 90 300~190
RS2 12 £0.02 6 1 45| o800 600380 |min.10000km|  OG2Y | 255 Punice
20 4 = 27 1000~633 _
(Hinweis) Die maximal zuldssigen Geschwindigkeiten kinnen je nach ausgewdhlter Hublénge variieren. Siehe Tabelle ,,E
ca. 200 (Kabellange) 1782 An Ausgangsseite des Motors Hub {52 An Ausgangssetedes otors
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= (Hinweis 1) Abstand von den Enden zum mechanischen Anschlag
0]®) 3 (Hinweis 2) Der Mindestbiegeradius des Kabels betragt 30mm.
3 (Hinweis 3) Das Kabel auf den letzten 100mm bis zu den Aktuato-
N *‘** I 5 s rendflachen fixieren, um das Kabel zugfrei zu halten.
. = (Hinweis 4) Achten Sie bei Schraubenbohrungen mit @4 zur
{ 3 Aktuatormontage darauf, dass der Stift max. 6mm in
‘ den Aktuator eingefiihrt wird.
Lﬁ.‘
55
@ Ansicht in Pleirichtung
HEMaBe/Gewicht
Ausfiih- q Hub (mm)
rung | MaBe/Gewicht [™25T356 T 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L (mm) 280 | 330 | 380 | 430 | 480 | 530 | 580 | 630 | 680 | 730 | 780 | 830 | 880 | 930 | 980 | 1030
A (mm) & 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18
RS2 B (mm) 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19
C (mm) 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500
Gewicht (kg) | 2.1 2.3 2.5 2.7 2.8 3.0 3.2 34 3.6 3.8 4.0 4.2 4.4 4.6 4.8 5.0

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

lPreis Roboterkorpus
. Stiickpreis 1 ~ 2 Stk.
Teﬂ:\r::m- Hub (mm)
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
RS2[ ][]
RS2[ [ 1B
WPreis der Steuerung M Kabelpreis
Ausfiihrung | E/A-Modul Stiickpreis Kabellinge (m) | Stiickpreis
N 1
P 3
C1
Cc 5
D 10
Pi -
A Notitz
Diese enthélt keinen L is, um maximale Flexi-
bilitdt fiir das spezielle Sicherheitsprogramm des Kunden zu gewéhrleisten.
Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und
einen Not-Halt is vorzusehen siehe B"S.503,
M Zulissige Uberhanglast M Zulissiges statisches Moment
+ Horizontaler Einsatz + Wandmontage - Vertikaler Einsatz + Momentdiagramm MY
A
B TS MP Nem
A A
c MR MY [ MP | MR
5 ¢ % 30
mm mm mm WMax. it (mm/s) @ I
steigung | Gewicht| A | B | C  swigwg |Gewicht| A | B | C  Steigung| Gewicht | A [} Ausfiih- | Steigung Hub (mm)
10kg | 344 | 29 | 62 8kg | 47 | 22 | 355 06 2kg | 148 | 148 rung (mm) 50~600 650 700 750 800
06 | 8kg |332| 37 [ 79 06 |6kg | 76 | 35 | 377 1kg | 312 | 312 2 ] 29 1
4kg | 503 | 78 | 165 4kg | 134 | 63 | 496 12 1kg | 286 | 286 RS2 (1)2 400300600 523 Sgg 448 338
12 6kg | 335 | 47 | 95 12 6kg | 63 | 31 | 263 0.5kg | 578 | 579 =
4kg | 347 | 72 [ 139 4kg | 109 | 57 | 300 20 350~1000 933 833 733 633
20 4kg | 334 | 67 | 120 20 4kg | 92 | 51 | 265 (®)Bei Hubbereichen von 650mm oder dariiber knnen in bestimmten Betriebsbereichen die Kugel-
2kg | 413139 218 2kg [ 192123 [ 372 gewindetriebe mi ingen (kritische Gi indigkeit). Ist das der Fall, die Betriebsgeschwin-
digkeit reduzieren, siehe Max. Geschwindigkeit in der Tabelle oben.
<Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links.
(Preis Roboterkdrper) +  (Controllerpreis) +  (Kabelpreis) —+
@ Teile- ‘_ Steuerung _‘ E/A- | _| Kabel | Hub |- (G, E:--usw.
Alterations ‘ Ausfiihrung Modul Lange @ ) (Hutreis fr atemativen Schmirstf) -+ (Aufprs ir = G
RS206B - (o] - N - 3 - 400 - G-E
Handsteuergerat Handsteuergerét Support-Software Support-Software E/A-Kabel Kabel fiir Verket- Gebrauchsanwei- | Anderung der
ifikatio- | mit NitUSB: it D-SLB- tungsverbindungen |sung Kunststofffarbe des
nen MJ5: Korpus Grundkarper
. Wechsel des | Anderung des Ausganspunktes ]
Optionen ; s, e KJ3:Steuerung (C1)
P Schmierstoffs = © KJ4:Steuerung (P1)
o T: Steuerung C1
rery RSB | 1. Pt | Lange 300mm
Code G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
) . |EinKabelzumAn-  |EinschlieBlich Ge-
wird I T Handsteuergerdt | pioc o iepiich Support-Software E/A-Kabel Inbegrif- schluss von mehreren | brauchsanweisung.
gegen partkelar- |+t | s Support-Sofy mit D-SUB- fon. | oerungen. Fiir Aktuator Farbénderung der
Spez. men Schmierstoff P~ : gl - |[Eml mit USB-Ubertra- | Ubertragungskabel | Erforderlich filr NPN/} g 7, 16 tgugrungen | MJs: Aktuator-Kunststoff-
e —— gegeniiberliegende | Spezifkationen ®='$.503, | enthalten. L im L PNP- Kénnen Fiir teile in Schwarz.
o . Motorseite verlegt. {507 Speniatonen e 5,503, | Serflaonen =S503, | enthaten. nen. o X .
(NSK LG2) 507 Spezikationen 2,507 ) werden. KJ3:
507 Sperfetonen B S507 | ueiionen meS507 | a0

(®Optionale Teile siehe 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.
(®)Die korrekte E/A-Kabelausfiihrung fiir die entsprechende Steuerungsausfiihrung auswéhlen.



