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Einspindelroboter RS3 - gerade Ausführung
 

Steuerungs-Spezifikationen  W  S.497~506   Diagramm der Zykluszeit  D  S.455   Reinraumspezifikationen sind auf unserer Website verfügbar.

Teilenummer - Steuerung - E/A-Modul - Kabellänge - Hub

RS306B - C1 - N - 3 - 400

RS306B - P1 - 3 - 400

Steuerung

Aktuator

Kabel

Gebrauchsanweisung (CD-ROM)

 E Siehe Hinweise zum CE-Zeichen.  D S.456

Spezifikationen für schwarze Kunststoffausführung beziehen sich auf Grundkör-
per.

(Optionen bitte wählen)

 Q Bauteile: Aktuator/Steuerung/Kabel

 A Zubehör

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

Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker
- CC-Link-Anschluss DeviceNet-Anschluss

 Q Zubehör

Bauteile Führungsschiene Schlitten Seitenabdeckung

 M Werkstoff Stahl Aluminium Aluminium
 S Oberflächenbehandlung - - Eloxiert

 Q Roboterwerkstoff/Oberflächenbehandlung

FAQ  W S.504

Kugelge-
windetrieb Motor Positions-

sensor
Betriebsumgebungs-
temperatur, Feuchte

Ø12
(C10 gewalzt) Schrittmotor Drehmelder

(Inkremental)
0~40°C, 35~85%RF
(Keine Kondensation)

 Q Allgemeine Spezifikationen

Ausfüh-
rung

Steigung 
(mm)

Wiederholgenau-
igkeit (mm)

Max. Traglast (kg) Max. Schubkraft
(N) Hub (mm) Max. Geschwindigkeit 

(Hinweis) (mm/Sek)
Nennle-

bensdauer
Stromver-
sorgung

Max. Positionie-
rungspunktHorizontal Vertikal

RS3
06

±0.02
12 4 120 50~800

(Abstand 50)

300~190
min. 10.000 km DC24V

±10% 255 Punkte12 8 2 60 600~380
20 6 - 36 1000~633

 Q Standardspezifikationen

(Hinweis) Die maximal zulässigen Geschwindigkeiten können je nach ausgewählter Hublänge variieren. Siehe Tabelle „Empfohlene Maximalgeschwindigkeiten“.

@ Ansicht in Pfeilrichtung
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ca. 200 (Kabellänge) 223,5±2: An ursprünglicher Seite des Motors

(223,5: an ursprünglicher Seite des umsteuerbaren Motors)
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161,5 (mit Bremse)
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195.5±1 (mit Bremse) (Hinweis 1)

175.5±1 (Hinweis 1)

243,5±2 (mit Bremse): an ursprünglicher Motorseite

(243,5 mit Bremse: an ursprünglicher Seite des umsteuerbaren Motors)
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L+20 (mit Bremse)

 @
> 56

(62,5: an ursprünglicher Motorseite)

62,5±2 an ursprünglicher Seite des umsteuerbaren Motors

14.5±1 (Hinweis 1)
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(Hinweis 1) Abstand von den Enden zum mechanischen Anschlag
(Hinweis 2) Der Mindestbiegeradius des Kabels beträgt 30mm.
(Hinweis 3)  Das Kabel auf den letzten 100mm bis zu den Aktuato-

rendflächen fixieren, um das Kabel zugfrei zu halten.
(Hinweis 4)  Achten Sie bei Schraubenbohrungen mit Ø4 zur 

Aktuatormontage darauf, dass der Stift max. 6mm in 
den Aktuator eingeführt wird.

Ausfüh-
rung

Maße/Ge-
wicht

Hub (mm)
50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800

RS3

L (mm) 336 386 436 486 536 586 636 686 736 786 836 886 936 986 1036 1086
A (mm) 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18
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) 2.4 2.6 2.8 3.0 3.2 3.4 3.6 3.8 4.0 4.2 4.4 4.5 4.7 4.9 5.1 5.3

 Q Maße/Gewicht

 E Die Bremse fügt 0.2 kg zum Gesamtgewicht hinzu.

Teilenummer Auswahl
Ausführung Steigung (mm) Mit/ohne Bremse ( E 1) Steuerung ( E 2) E/A-Modul Kabellänge (m) Hub (mm)

RS3

06

Ohne: Frei lassen
Mit: B

Punktsteuerung: C1
Impulssteuerung: P1

(24VDC ±10%)

NPN: N
PNP: P

CC-Link: C
DeviceNet: D

1
3
5

10
(Flexibles Kabel)

50~800
(50mm-Schritte)12

20

( E 1) Wählen Sie für vertikale Anwendungen die Ausführung „mit Bremse“. (Die Bremsenoption ist nicht für Steigung 20 erhältlich)   ( E 2) Bei Auswahl der Steuerungen in Impulszugausführung ist keine Auswahl der E/A-Ausführung erforderlich.

Teilenum-
mer

Stückpreis 1 ~ 2 Stk.
Hub (mm)

50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
RS3##
RS3##B

 Q Preis Roboterkorpus

Ausführung E/A-Modul Stückpreis

C1

N
P
C
D

P1 -

 Q Preis der Steuerung

Kabellänge (m) Stückpreis
1
3
5
10

 Q Kabelpreis

Diese Steuerung enthält keinen Unterbrecherschaltkreis, um maximale Flexi-
bilität für das spezielle Sicherheitsprogramm des Kunden zu gewährleisten.
Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und 
einen Not-Halt-Schaltkreis vorzusehen. Schaltbeispiele siehe  D S.503.

Notitz

 Q Zulässige Überhanglast
• Horizontaler Einsatz • Wandmontage • Vertikaler Einsatz

A

B

C
A

B

C

A

C

 mm
Steigung Gewicht A B C

06

12kg 465 39 64 
10kg 442 47 78 
8kg 480 61 100 
6kg 573 83 136 

12
8kg 403 56 88 
6kg 399 76 118 
4kg 500 118 179 

20
6kg 352 71 104 
4kg 366 109 148 
2kg 599 225 291 

Steigung Gewicht A B C

06

12kg 28 17 338 
10kg 43 26 355 
8kg 64 39 413 
6kg 101 62 519 

12
8kg 55 34 305 
6kg 85 55 334 
4kg 146 96 449 

20
6kg 71 49 262 
4kg 118 88 309 
2kg 262 203 554 

Steigung Gewicht A C

06
4kg 113 113 
2kg 244 245 

12
2kg 224 224 
1kg 458 459 

 mm mm

 Q Zulässiges statisches Moment
• Momentdiagramm

MY MP MR
32 38 34

MY

MR

MP

Ausfüh-
rung

Steigung 
(mm)

Hub (mm)
50~600 650 700 750 800

RS2
06 300 (250) 280 (250) 250 220 190
12 400~600 (500) 560 (500) 500 440 380
20 350~1000 933 833 733 633

N • m

 Q Max. Geschwindigkeit (mm/s)  E Prüfen Sie die Einzelheiten zu den max. Drehzahlen entsprechend den verschiedenen Hüben anhand des Zyklussimulators.

 E Die Werte in ( ) gelten für den vertikalen Einsatz.
 E   Bei Hubbereichen von 650mm oder darüber können in bestimmten Betriebsbereichen die Kugel-

gewindetriebe mitschwingen (kritische Geschwindigkeit). Ist das der Fall, die Betriebsgeschwin-
digkeit reduzieren, siehe Max. Geschwindigkeit in der Tabelle oben.

Teile-
nummer - Steuerung

Ausführung - E/A
Ausführung - Kabel

Länge - Hub - (G, E • • • usw.)

RS306B - C1 - N - 3 - 400 - G-E

<Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links.

(Preis Roboterkörper) + (Controllerpreis) + (Kabelpreis) +

(Aufpreis für alternativen Schmierstoff) + (Aufpreis für alternativen Anschlagpunkt) = Gesamtpreis

 E Optionale Teile siehe S.507.     E Es ist günstiger ,die optionalen Teile als Option zu bestellen und nicht einzeln.
 E Zum Eingeben der Punktdaten ist der praktische Verteiler oder die Support-Software erforderlich.     E Für die E/A-Steuerung der parallelen Kommunikation ist ein E/A-Kabel erforderlich.
 E Die korrekte E/A-Kabelausführung für die entsprechende Steuerungsausführung auswählen.

Optionen
Wechsel des 
Schmierstoffs

Handsteuergerät
Standardspezifikatio-
nen

Handsteuergerät
mit Totmannschalter

Support-Software
Mit USB-Übertragungskabel

Kommunikationsspez.: RS232C

Support-Software
Mit D-SUB-Übertragungskabel

 

Kommunikationsspez.: RS232C

E/A-Kabel

T: Steuerung C1
TP: Steuerung P1

Kabel für Verket-
tungsverbindungen

Länge: 300mm

Gebrauchsanwei-
sung

MJ5: Korpus
KJ3: Steuerung (C1)
KJ4: Steuerung (P1)

Änderung der 
Kunststofffarbe des 
Grundkörpers

Code G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC

Spez.

Schmierstoff wird 
gegen partikelar-
men Schmierstoff 
ausgetauscht.
(NSK LG2)

Die Grundposi-
tion wird auf die 
gegenüberliegende 
Motorseite verlegt.

Einschließlich 
Handsteuergerät.
Spezifikationen  D S.503, 
507

Handsteuergerät 
mit Totmannschalter 
ist im Lieferumfang 
enthalten.
Spezifikationen  D S.503, 
507

Einschließlich 
Support-Software 
mit USB-Übertra-
gungskabel.
Spezifikationen  D S.503, 
507

Einschließlich 
Support-Software 
mit USB-Übertra-
gungskabel.
Spezifikatio-
nen  D S.507

E/A-Kabel inbegrif-
fen.
Erforderlich für NPN/
PNP-Konfiguratio-
nen.
Spezifikatio-
nen  D S.507

Ein Kabel zum An-
schluss von mehreren 
Steuerungen.
Bis zu 16 Steuerungen 
können angeschlossen 
werden.
Spezifikationen  D S.507

Einschließlich Ge-
brauchsanweisung.
Für Aktuator
MJ5:
Für Controller
KJ3:
KJ4:

Farbänderung der 
Aktuator-Kunststoff-
teile in Schwarz.

Änderung des Ausganspunktes

Motor


