Einspindelroboter RS2 - Motor gefaltet -

T

Aktuator

[l Bauteile: Aktuator, Steuerung, Kabel
WZubehr

Spezifikationen Controller-E/A
I3 Zubehir NPN, PNP CC-Link DeviceNet

Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker

[ CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss

[lRoboterwerkstoff/Oberflachenbehandlung

Kabel Bauteile | Schlitten
i [@Werkstoff Stahl Aluminium Aluminium
. II'““L e Flgpeidas . . Eloxiert
- _"."7 [ Aligemeine Spezifikationen
Steuerung : Kugelge- | oo | Positions- | Belribsumgebungs-
Gebrauchsanweisung (CD-ROM)  windetrieb sensor temperatur, Feuchte
012 Drehmelder 0~40°C, 35~85%RF
Steuerungs-Spezifikationen £¥° S.497~506 (C10 gewalzt) (Keing i
lStandardspezifikationen FAQ CE S.504
Ausfiih- | Steigung | Wiederholgenau- | Max. Traglast (kg) | Maximale Schub- Hub (mm) Max, Geschwindigkeit|  Nennle- Stromver- | Max. Positionie-
rung (mm) igkeit (nm) [ Horizontal | Vertikal kraft (N) (Hinweis) (nm/Sek) | bensdauer | sorgung rungspunkt
06 10 2 90 300~190
RS2 12 £0.02 6 1 15| o) [600~380 |min.10000km| OS2/ | 255 Punice
20 4 - 27 1000~633 -
(Hinweis) Die maximal zuldssigen Geschwindigkeiten kdnnen je nach ausgewahliter Hublénge variieren. Siehe Tabelle ,Ei
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Motor Seitenmontage rechts: R
Hinweis 1. Abstand von den Enden zum mechanischen Anschlag
Hinweis 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 betragt 30mm.
Hinweis 4. Diese Gewichtsangaben gelten fiir Einheiten ohne Bremsen. Einheiten mit Bremsen wiegen 0.2kg mehr.
Hinweis 5. Wenn der Hub 600mm oder mehr betragt, kdnnen die i in i (kritische
Ist das der Fall, die i den maximalen wie in der Tabelle links aufgefiihrt, reduzieren.
Hinweis 6. Die Ri ist nicht Wenn die i i des Motors geandert wird, kann die Riemenabdeckung nicht wieder
eingebaut werden.
HMaBe/Gewicht
Ausfiih- q Hub (mm)
rung | MaBe/Gewicht 55450 [ 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L (mm 196.5 | 246.5 | 296.5 | 346.5 | 396.5 | 446.5 | 496.5 | 546.5 | 596.5 | 646.5 | 696.5 | 746.5 | 796.5 | 846.5 | 896.5 | 946.5
A (mm 2 3 4 5) 6 7 8 ¢ 10 11 12 13 14 15 16 17
RS2 B (mm; 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12 13 14 15 16 17 18
C (mm 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500
Gewicht (kg) | 1.6 1.8 2 2.2 24 2.6 2.8 3 3.2 34 3.6 3.8 4 4.1 4.3 4.5

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

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

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung | Steigung (mm) | Mit/ohne Bremse ((%)1)| Motormontagerichtung | ~ Steuerung ((®)2) E/A-Modul Kabelldnge (m) Hub (mm)
06 ' i NPN: N 1
ohne :Frei lassen Seltenmonlt; gerechts: | Punkisteverung: C1 PNP: P 3 50~800
RS2 12 Vi Impulssteuerung: P4 CC-Link: C 5 (50mm-Schritte)
Seitenmontage links: L. (24VDC +10%) ) ! 10
20 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 Steuerung in Impulszugausfiihrung ist eine Auswahl der E/A-Ausfiihrung nicht erforderlich.
¢ Ordering ‘ Teilenummer | - | Motomorageichng | - | Steuerung | - |E/A-Modul| - | Kabellinge | - | Hub
Example RS206B - L - C1 - N - 3 - 400
RS206B - L - P1 - 3 - 400 (Steuerung: P1)

lPreis Roboterkorpus

Teil Stiickpreis 1 ~ 2 Stk.
e';':r'm- Hub (mm)
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
RS2[ ][]
RS2 ][ |B
W Preis der Steuerung W 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 is vorzusehen. ispiele siehe B $.503.
W Zulissige Uberhanglast M Zulissiges statisches Moment
+ Horizontaler Einsatz - Wandmontage - Vertikaler Einsatz - Momentdiagramm MY
A
B — C
I Mmp Nem
A A
c MR MY [ MP [ MR
B c 25 30
mm mm mm lMax. Geschwindigkeit (mm/s) ® 1 den
steigung | Gewicht| A | B | C  steiging [Gewicht| A | B | C  Steigung| Gewicht | A C Ausfiih- | Steigung Hub (mm)
o [SRTETE " TS o 128 ST Tring | om) [ so-600 [ 650 | 700 [ 750 [ o
4kg | 503 | 78 | 165 4kg | 134 | 63 | 496 12 1kg | 286 | 286 06 300 280 250 220 190
12 | Bk [ 335 47 [95 ek | 63 | 31 263 0.5kg | 578 | 579 RS2 12 400~600 | 560 500 440 380
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 konnen in bestimmten Betriebsbereichen die Kugel-
2kg | 413 | 139 | 218 2kg | 192 | 123 | 372 gewindetriebe mi ingen (kritische G 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 Roboterkorper) +  (Controllerpreis) +  (Kabelpreis) — +
‘ Teile- ‘_ Motormontage- | _ | Steuerung | _ | E/A- | _| Kabel | _ Hub |- (G, E~usw)
Alterations = rltng Ausfthng Modul Lange ' (Aufpreis fir + (Aufpreis fir aftera = G
RS206B - L - Cc1 - N - 3 - 400 - G-E
Stppart-Sof SuppotSof E/A-Kabel Kabel fiir Verket- | Gebrauchsanwei- | Anderung der
mit Wit Uss it D-508 tungsverbindungen | sung Kunststofffarbe des
nen MJ5: Korpus Grundkdrpers
Ontionen SWECh'SEI ‘difs RS RSTIGS - — KJ3: Steuerung (C1)
EiEEllis KJ4: Steuerung (P1)
Yonmiiciorsgediaiver B0 | fonmiainsgenfaio iz | T: Steuerung C1 .
TP: Steuerung P1 | Lange: 300mm
Code G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
Schmierstoff wird Die Grundnosi- Handsteuergerét mit Totmann- | EischiieBich p— E/A-Kabel inbegriffen, | EN Kabel mANSCRUss von | e ijiegiich Ge-
gegen partikelar- | ¢ oronoPOs” Enschielih Handsteuergr, | schaleris i Lieunfang | Sppor St it | o0 | Eforderch fur NPIVPNp- | TENTEEN SIEEUNGEN. | chanweisung. | Farbénderung der
3 tion wird auf die " ; D-SUB-Ubertragungskabelim A Bis zu 16 Steuerungen .
Spez. men Schmierstoff P Spezifiationen =" $.503, | enthalten. Ubertragungskabel. Konfigurationen. Aktuator MJ5: Aktuator-Kunststoff-
gegenilberliegende : Liefeumfangentlten. KGnen angeschlossen . o
ausgetauscht. e 507 Specifikationen = $.503, | Spezifikationen =" $.503, Serfatnen == S507 Spezifikationen 2=~ v Steuerung KJ3: teile in Schwarz.
(NSKLG2) ok 507 507 E | ss07 e |4

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.

Optionale Teile siehe = S.507. (PEs ist giinstiger ,die optionalen Teile als Option zu bestellen und nicht einzeln.
(PEinzelheiten zur Verkettung siehe &= S.505 (?)Die korrekte E/A-Kabelausfiihrung fiir die entsprechende Steuerungsausfiihrung auswahlen.



