Einspindelroboter RSD2 - Stabausfiihrung -

Aktuator

(gerade)

Controller-Spezifikationen=%"S.497~506

(Motor Seitenmontage links)

Bedienungsanleitung (CD-ROM)

MlBauteile: Aktuator, Controller, Kabel
MZubehér

Spezifikationen Controller-E/A
NPN,PNP | CC-Link | D
Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker, 6 Befestigungsmuttem
- | CC-Link-Anschiuss | DeviceNet-Anschluss

I3 Zubehir

lRoboterwerkstoff/Oberflichenbehandlung

Bauteile Korpus Kolbenstange | Abdeckung
(10 Material Aluminium Stahl ABS
Eefgenda Acryllack N N

M Aligemeine Spezifikationen

Kugelge- Motor Positions- | Betriebsumgebungstem-
windetrieb sensor peratur, Luftft igkeit
Drehmelder 0~40°C, 35~85%RH
(Inkremental) (Keine Kondensation

10 gegwalzt) Schrittmotor

SINGLE AXIS ROBOT

(®Hinweise zum CE-Zeichen.B= S.456

Teilenummer Auswahl
Steigung (mm) |Mit/ohne Bremse ((®)1)| Motormontagerichtung | ~ Controller (®)2) E/A-Modul Kabelldnge (m) Hub (mm)
02 ) _ NPN: N 1
Nicht Frei | Gerade: Frei lassen |  Punktsteuerung: C1 PNP:P 3 50~300
06 lassen Seitenmontage rechts: R | Pulssteuerung: P1 ce-Li k: c 5 50 ~S hritt
Enthalten: B Seitenmontage links: L (24VDC +10%) uoUink: 10 (50mm-Schritte)
DeviceNet: D A
12 (Flexibles Kabel)

liStandardspezifikationen FAQCE'S.503

Wi Max. Tra Max. Toter Gang Genauigkeit ohne Max, Geschwindig- | Eingangsstrom- | Max. Positio-
igkeit (mm) | Horizontal (N) ®1 (mm) Stangendrehung (Grad) Hub (mm) EH%EI}HNEP versorgung nierpunkt
45 600 ~80
£0.02 20 300 | min.5.000km | max.0.1 Ao 30) ~250 pe2 255 Punkte
25 150 ~500 B

M4x0.7 Tiefe 5
(aur Kabelbefestigung)

(®)1. Die Lebenserwartung bis zum Service bei vertikalem Einsatz kann je nach Traglast abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle ,Lebenserwartung bis zum Service*. (%)2. Die Maximalgeschwindigkeiten knnen je nach Traglast abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle , Geschwindigkeit - Maximale Traglast".
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(®1) Wahlen Sie die Option ,,Bremse* fiir Einsatz in vertikalen Anwendungen. (($)2) Bei Auswahl des Impulsfolge-Controllers ist die E/A-Typenauswahl nicht erforderlich.

i j Motormontagerich-
Ordering | Teilenummer | - \—mnq—‘ _

RSD206B - L -
RSD206B -
RSD206B - L -

HlPreis Roboterkorpus

| Controller | - [E/A-Modul| - [ Kabellinge | - [ Hub
¢t - N - 3 - 200
¢t - N - 3 - 200
P1 - 3 - 200

(Motormontagerichtung: L)

(Motormontagerichtung: gerade)

(Motormontagerichtung: L, Controller: P1)

Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und einen Not-

ist in diesem Controller nicht installiert, um

Stiickpreis 1~3 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
50 100 150 200 250 300
RSD2[ ][]
RSD2[ | B
[l Controllerpreis HlKabelpreis
Ausfiihrung | E/A-Modul | Stiickpreis 1~3 Stk. Kabellénge (m) [ Stiickpreis 1~3 Stk. A Notitz
N 1 Der 2ur
P 3 eine maximale Flexibilitat filr ein
ci o 5
D 10 Halt-Schaltkreis einzubauen. Schaltungsbeispiele siehe BS'S.503
Pi -
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lTabelle Geschwindigkeit - Maximale Traglast

Traglast (kg)
S

s SteiUNG 2
— SteiQUNG 6 ]
\ e SteiguUNG 12
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Geschwindigkeit (mm/s)

600

[MTabelle Lebenserwartung bis zum Service (®)Nennlaufzeit st mindestens 5.000km. Bei folgenden Ausfilhrungen héngt die Lebenserwartung
bis zum Service allerdings von der maximalen Traglast und von der Art des Einsatzes ab.

(Steigung 12)
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Teile- Motormontage- Controller E/A Kabel
‘ = | Trictwg | ™ | Ausfiihrung | ~ | Ausfiihrung| ~ | Lange |*| Hub |- (G,E-usw)
RSD2B - L - Cc1 - N - 3 - 200 - G-E
Handsteuergerat Handsteuergerat | S-S Supr:Sofvare E/A-Kabel Kabel filr Kaskadie- | Gebrauchsanwei- | Anderung der Aktuator-Montz
ifikatio- | mit it USe-Vetiocungtatel it -G eticungsatel rung sung Kunststofffarbe des | FuBplatte flansch
" 7 MJ5: Korpus Grundkorpers
- = KJ3:Controller (C1)
L= KJ4:Controller (P1)
S0 w0 | T: Controller C1
TP: Controller P1 Lénge: 300mm
D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC HP VP
4., | Handsteuergerat mit Support-Software mit Verbindungskabel flir | ge gienungsanlei- 2 Platten zur 1 Platte wird zur
Handsteuergerat ist Support-Software mit | 5 o/ b v E/A-Kabel inbegriffen. | mehrere Controller. |, - 4 der i vertikalen Montage
. e USB 3 e ich fil Bis zu 16 Controller . 9 ) P e e o
e inbegriffen. oo kabel inbegriffen. Erforderiich fir NPN/ | Bi Fiir Aktuator MJ5: | Aktuator-Kunststoffteile | mitgeliefert. mitgeliefert.
Spezikationenes.503, 503 inbegriffen. ot PN kénnen verbunden Fiir Controller KJ3: | in Sch Speifika Speifikati
5.503, 503,507 | P Spezfikationene='S.507 | werden. tr Controller KJ3: | in Schwarz ezifikatio- pezifikatio-
507 nenes$.507 ifikati KJ4: nenesS.507 nenes$.507

-~ ~ gerade
Vi st Hit Rechteckmutter fir T-Nut
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L /4R AN ®
T (50" geicher Atand) Aktuator-Montageflansch
112 48 (Optionen bitte wahlen)
152 (mit Bremse) 56.5 15
L 42,5+2
152 (mit Bremse; o |t T-Schlitz fiir M3 4-M4x0.7 Tiefe 10
112 tellen) 56.5 1.5 (90° gleicher Abstand)
| =28 Hinweis 1. Last kann nur in axialer Richtung angesetzt werden. Bitte verwenden Sie die
I auBen montierten Filhrungen zusammen, um Radiallasten an den Stangen zu
| ® vermeiden.
T - . Hinweis 2. Die Ausrichtung der Schliisselflachen ist nicht in Bezug auf die Grundflache
3| | g fixiert.
h ’”ke%‘ i - Hinweis 3. Verwenden Sie auBen monierte Profilschienenfiihrungen zur Sicherstellung eines
I mt w geraden Laufs.
i Hinweis 4. Die urspriingliche Seite des umsteuerbaren Motors kann bei einer Steigungsvor-
- gabe von 2mm nicht festgelegt werden.
Siehe Hinwels 6. k3 675 \ (23 { =] Hinweis 5. Das Kabel sollte ohne {iberméBige Spannung befestigt werden.
- 365 Hinweis 6. Verwenden Sie die M4-Sechskantschraube zur Befestigung des Kabels (effektive
9.5 L1 (7 Schitz Bereich) 25 _ Einschraubtiefe 5mm).
S Hinweis 7. Der Mindestbiegeradius des Kabels betragt 30mm.
45 = Hinweis 8. Die Masse ist mit Bremse 0.2kg hoher.
— Hinweis 9. Gibt den Abstand zum mechanischen Anschlag an.
Motor Setenmontage rechis
[l Abmessungen/Masse
. Motormontagerichtung: gerade Motormontagerichtung: R/L
Masse Hub (mm) Hub (mm)
50 150 200 250 300 50 100 150 200 250 300
L1 (mm) 162.5 262.5 312.5 362.5 4125 162.5 2125 262.5 312.5 362.5 4125
L (mm) 270.5 370.5 420.5 470.5 520.5 209.5 259.5 309.5 359.5 409.5 459.5

Masse (kg)(Hinweis 8)] 1.4

1.9 22 2.4 2.7

1.6 19 241 24 26 29

(9)Die Gesamtmasse ist mit Bremse 0.2kg héher.

Fiir optionale Teile siehe 25S.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 25S.505 (9)Bitte wéhlen Sie den richtigen E/A-Kabeltyp fiir den entsprechenden Controller-Typ.



