Einspindelroboter RSD1 - Spindelausfiihrung -

MlBauteile: Aktuator/Steuerung/Kabel

Aktuator WZubehsr
> i Spezifikationen Steuerungs-E/A
> . NPN,PNP | CC-Link [  DeviceNet
.]]]m“ Y Zubehtr Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker
- | CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss
Kabel WRoboterwerkstoff/Oberflaichenbehandlung
T Bauteile Korpus Kolbenstange | Abdeckung
- il — (D Werkstoff ini Stahl ABS
.ll“'"L | Boberflachenbehandiung Acryllack - -

M Aligemeine Spezifikationen

isung (CD-ROM
Steuerung (gerade) s (it Kugelge- | 20000 Positions- | Betriebsumgebungs-
. : windetrieb sensor temperatur, Feuchte
7 (Motor Seitenmontage links) 08 - Drehmelder 0~40°C, 35~85%RF
(C10 gewalzt) (Keine Kondensation)
Steuerungs-Spezifikationen £5°S.497~506
lStandardspezifikationen FAQCE'S.503
Ausfiih- i Wi Max. Traglast (kg) | Max. Toter Gang | Cenigketofne Stargedre Max. Geschwindig- | Stromver- | Max, Positionie-
weEr h
rung (mm) igkeit (nm) | Hori Vertikal (N) @1 (mm) |s“$’€) Iy (m/ ef.) sorgung | rungspunkt
6 ~20 ~8 100 ’ 50~200 ~250 DC24V
RSD1 12 +0.02 10 ) 75 min. 5.000km max. 0.1 +1.0 (Abstand 50) 7500 +10% 255 Punkte

(1. Die Lebensdauer bei vertikalem Einsatz kann je nach Traglast variieren. Siehe ,Tabelle Lebensdauer”. (%)2. Die maximalen Geschwindigkeiten kinnen je nach Traglast variieren. Siehe ,Tabelle Geschwindigkeit - Maximale Traglast".
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Motor Seitenmontage rechts Motor Seitenmontage links
L 37,5+2
111.5 v (7: Hinweis 8)
TP === - 56.5
L ol 18 Hinweis 1.Last kann nur in axialer Richtung angesetzt werden. Bitte auBen zusatzlich montierte Filhrungsvorrich-
o ) [ tungen einsetzen, damit die Stangen nicht radial belastet werden.
’:r’ A Hinweis 2.Die Schliisselflache hat bezogen auf die Grundfliche keine feste Richtung.
\ [ I' = Hinweis 3.Zur Gewéhrleistung eines geraden Laufs auBen montierte Filhrungsvorrichtungen verwenden.
— *’!* ’E} }’ * Hinweis 4.Das Kabel muss ohne iibermaBige Spannung befestigt werden.
o -
M8x1.25 & Q[ @ g Hinweis 5.Das Kabel kann mit der M4 Innensechskantschraube befestigt werden (effektive Schraubentiefe ist
i T Smm).
") + _— D T : pCDE ol Hinweis 6.Der Mindestbiegeradius des Kabels betragt 30mm
My 8|18 1 I Hinweis 7.Die Bremse fiigt 0.2kg zum Gewicht hinzu.
W5 &I Bl
{aur abebefestigung) *L 10 Q0 f2rs o e T o Hinweis 8.Gibt den Abstand zum mechanischen Anschlag an.
Motormontage oben
lMaBe/Gewicht
Ausfiih Motormontagerichtung: Gerade Motormontagerichtung: R/L/U
rung MaBe/Gewicht 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
RSD1 H (mm) 2 3 4 5 2 3 4 5
K (mm) 6 8 10 12 6 8 10 12
Gewicht (kg)(Hinweis 7) 11 13 14 16 1.3 15 16 18

(®)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 ((9)2) E/A-Modul Kabelldnge (m) Hub (mm)
06 Gerade: Frei lassen Punkist .C1 NPN: N :13
RSD1 Ohne:Frei lassen |Seitenmontage rechts: R | un lsteuerung: P PNP: P 5 50~200
Mit:B Seitenmontage links: L | 'MPUISSteuerung: CC-Link: C (50mm-Schritte)
12 Montage oben: U (24VDC =10%) DeviceNet: D 10
ge oben: : (Flexibles Kabel)
(®1) Wahlen Sie fiir vertikale Anwendungen die Ausfilhrung ,mit Bremse*. ((®)2) Bei Auswahl der Steuerung in Impulsfolgeausfiihrung ist eine Auswahl der E/A-Ausfiihrung nicht erforderlich.
7 Ordering | Teilenummer | - | Weomuagectung ‘ - ‘ Steverung | - | E/A-Modul ‘ - | Kabellinge ‘ - ‘ Hub
Example RSD106B - L - C1 - N - 3 - 200 (Motormontagerichtung: L)
RSD106B - C1 - N - 3 - 200 (Motormontagerichtung: Gerade)
RSD106B - L - P1 - 3 - 200 (Motormontagerichtung: L, Steuerung: P1)
HlPreis Roboterkorpus
Stiickpreis 1~3 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
50 100 150 200
RSD1 J
RSD1[ [ B
WPreis der Steuerung W Kabelpreis
Austiiung | E/A-Modul | Stiickpreis 1~3 Stk. Kabelldange (m) | Stiickpreis 1~3 Stk. A Notitz
N
1 Diese enthélt keinen L is, um maximale Flexi-
ci P 3 bilitdt fiir das spezielle Sicherheitsprogramm des Kunden zu gewéhrleisten.
c 5 Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und
B 10 einen Not-Halt vorzusehen. ispiele siehe BES.503
P1 -
[ Vergleichstabelle Geschwindigkeit - maximale Traglast W Tabelle Lebensdau@f‘e Nennlebensdauer betragt mindestens 5.000km. Bei
olgenden Ausfinrungen hangt die Lebensdauer allerdings
von der maximalen Traglast sowie von Art des Einsatzes ab.
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Teile- Motormontage Steuerung Kabel
Alterations ‘ nummer |~ Richtung ‘ " | Ausfiihrung Linge |~ Hub |- (G,E-usw.)
RSD1B - L - (03] 3 - 200 - G-E
upport-Soft Support-Soft E/A-Kabel Kabel fir Verket- | Gebrauchsanwei- | Anderung der Aktuator-Befesti- | Aktuator- Wellendiise zur
it it U3 i tungsverbindungen | sung Schmierung
nen . 5 MJ5: Korpus des Grundkarpers
i o= = f KJ3:Steuerung
SRR g é &
: KJ4:Steuerung 0B
oniainssediaioen 220 | oo izt | T Steerung C1 P
TP: Stewerung Pt | Lange: 300mm (@)
Code H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC HP VP N
Support T EinschlieBlich
| . e upport- i < | Ein Kabel zum Anschiuss i i -
Handsteuergert mit ElnschlleEhch Software mit 0-5UB- | E/AKabel inbeari- | e Gebrauchsanwei 2Platen aur 1 Platie wirgzur | B8 d€r Motormonta
Support-Softy o fen. Erforderlich sung. . horizontalen Montage " ge oben diese Diise
I e ; " Ubertragungskabel |- gen. o Farbénderung der AP, vertikalen Montage .
Spez. Handsteuergerét. |istim Lieferumfang | mit USB-Ubertra- |. Lieferumt: fiir NPN/PNP- s 2u 16 Severungen Fiir Aktuator Atuator-Kunststoff- sind im Lieferumfang mitgelifert, 2um Aufbringen des
: Spezfkationen®=$503, | enthalten. gungskabel. [DUEEEMIEY Konfigurationen. - MJ5: s enthalten. P Schmierstoffs auf den
i enthalten. | konnen angeschiossen | —.- teile in Schwarz. . Spezifikatio- N
507 SoficioenesS503, | Sefiaenes S8, | L e Spezifikatio- e Fiir Controller Spezifikatio- RS 507 Kugelgewindetrieb
507 507 & nenes 8,507 i — KJ3: nene=sS.507 e verwenden.
nene=S.507 Spezifikationene=$.507 on

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 S507 (PEs ist giinstiger, die optionalen Teile als Option zu bestellen und nicht einzeln.
(®Einzelheiten zur Verkettung siehe S505 (¥)Die korrekte E/A-Kabelausfiihrung fiir die entsprechende Steuerungsausfiihrung auswahlen.



