Einspindelroboter RSH1 - Gerade Ausfiihrung

Aktuator

MBauteile: Aktuator, Controller, Kabel, (Batterie), (Entstorfilter)

WZubehor

[Nzubehor

(CD-ROM), Netzstecker, EXT-Stecker, Blindstecker

| CC-Link-Anschluss | DeviceNet-Anschluss

Netzkabel .Roboterwerkstoffloberflachenbehandlung
Bauteile Fi Schlmen Seitenahy
e [MWerkstoff| Aluminium Stahl Aluminium
B [T _ Bl | Eloxiert - Eloxiert Eloxiert
ontroter = lAligemeine Spezifikationen
Bedienungsanleitung (CD-ROM) Kugelge- Motor Positions- | Betriebsumgebungstem-
Signalkabel windetrieb sensor peratur, Luftfeuchtigkeit
012 Wechselstromser- 0~40°C, 35~85%RH
- ) _— ) y _ N (C10 gewalzt) vamolr Drehmelder | yeing Kondensation)
Controller-Spezifikationen &" S.497~506  Diagramm der Zykluszeit BE S.455 Reinraumspezifikationen sind auf unserer Website erhaftiich.
lStandardspezifikationen FAQ CE°S.504
Ausfiih- | Steigung | Wiederholgenau- | Max. Traglast (kg) | Nennkraft |max. eschwindigkeit Hub (mm) Nennle- | Eingangsstrom- | Max. Positio-
rung (mm) igkeit (mm) | Horizontal | Vertikal (N) (Hinweis) (mm/Sek) bensdauer versorgung nierpunkt
06 40 8 283 360~180 150~800 1-phasiger Wechselstrom
RSH1 12 +0.02 20 4 141 720-360 | (ppcnegy [Min 10,000km| 255 Punkte
20 12 = 84 1200~600 +10%

Ca. 240 (Kabellange)

(Hinweis) Zuléssige

193+3 An Ausgangsseite des Motors

Hub

konnen je nach gewahlter Hublange abweichen. Bitte beachten Sie die Tabelle ,,Empfohlene Maximalgeschwindigkeiten®.

(93: An Ausgangsseite des Motors)

(193: An Ausgangsseite des umsteuerbaren Motors) 50 93+3 an Ausgangsseite des umsteuerbaren Motors
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‘ | ‘ (Hinweis 1)
“ = in =X SENE: N, T—i—=
= i ‘ —]
——Jpfe——-—- % -————————— — — — —-——& 4
=] —
| — ———o=
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‘ (223 mit Bremse: An Ausgangsseite des umsteuerbaren Motors)
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‘ b Al (Hinweis 1) Abstand von den Enden zu mechanischen Anschldgen
‘ -1 / (Hinweis 2) ~ Scheiben usw. konnen in den Aktuatoren wéhrend des
.- £ Einbaus nicht verwendet werden.
] Verwenden Sie M5x0,8 I = zn!nwe!s 2; ReﬁtMinsd_es;bi_egeré\xIdius deds Kabels kz)elt_rédgt S?fr{xbmh
L inweis chten Sie bei der Verwendung von Zylinderstiftbohrun-
9‘ Innensechskantschraube mit einer h s gen mit 010 zur Aktuatormontage darauf, dass der Stift
— Schaftlange von mind. 16mm. nicht tiefer als 10mm in den Aktuator eingefiihrt wird.
* Empfohlene GrdBe der Flachmutter: M3 (6x6xt1.6)
Erdanschluss (M4)
@ Ansicht in Pleiiichtung UuerSEhﬂm E_E Teil F Detailirte Darstellung der T-Nut
lAbmessungen/Masse
Ausfiih- | Abmessun- Hub (mm)
rung [gen/M 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L (mm) 436 486 536 586 636 686 736 786 836 886 936 986 1036 1086
A(mm) 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6
RSH1 B(mm) 100 150 100 150 100 150 100 150 100 150 100 150 100 150
C(mm) 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20
D (mm) 240 290 340 390 440 490 540 590 640 690 740 790 840 890
M (kg)| 3.6 3.9 4.2 4.4 4.7 5.0 5.3 5.6 619 6.2 6.4 6.7 7.0 7.3

(9)Die Masse ist mit Bremse 0.3kg héher.

SINGLE AXIS ROBOT (®Hinweise zum CE-Zeichen. BE S.456

Teilenummer Auswahl
Ausfiihrung |Steigung (mm) | Mit/ohne Bremse (91)|  Controller (22) E/A-Modul | Mitiohne Entstérfiter (93) Kabel Hub (mm)
06 ' e i | bl | enenele NPN: N Nicht enthalten: FO | ["Standard | flexioler Am
RSH1 - Nicht Tmhallen. Frei sroes | (il deitetde) | Ausinng PNP: P Enthalten: F{ 35mA3 150~800
Enthalten: gsse" ACI0-150 CC-Link: C Spezifikatio- 5mR5 (50mm-Schritte)
20 atten: KM-BN| C22A | C22B DeviceNet: D NenBE'S.508 [70mR10 ]

((®1) Wahlen Sie die Option ,Bremse* fiir Einsatz in vertikalen Anwendungen. (Ausfiihrung mit Bremse nicht fiir Steigung 20 verfiigbar) ((%)2) Controller werden werksseitig mit Parametern fir jede Ausfiihrung voreingestellt. Die Datenspeicherbatterien sind nicht RoHS-konform.
((®3) Fir diesen Artikel ist ein Entstorfilter erforderlich. Wenn der Kunde den Entstrfilter getrennt einkauft, wahlen Sie bitte ,keinen*. Achten Sie darauf, dass an der Hauptseite eines Entstorfilters ein installiert ist. Bzgl. Einzelheiten siehe

7 Ordering ‘Teilenummer - mitfohne Enstoriter | = Hub ‘ A Notitz
Example RSH106B - C22A - N - F1 - 3 - 400 Der Schaltkreis zur Stromunterbrechung ist in diesem Controller nicht installiert, um
eine maximale Flexibilitét fiir ein u
Achten Sie darauf, einen externen Schaltkreis zur Stromunterbrechung und einen Not-
Halt-Schaltkreis einzubauen. Schaltungsbeispiele siehe 25 S.503,
lPreis Roboterkorpus
Stiickpreis 1 ~ 2 Stk.
Teilenummer Hub (mm)
150/200 250/300 350/400 450/500 550/600 650/700 750/800
RSH1[ ][]
RSH1[ ][ B
[l Controllerpreis M Kabelpreis B Preis Entstorfilter
" Stiickpreis Kabel . . | Kabel . . mit/ohne Entstorfiiter | Stlickpreis
sfiih- Stiickpreis H Stiickpreis
ung Absolut/E%gozdér Inkrem/ecnztiﬁe Btandard) (flexibel Nicht enthatten:FO
2 (mit D i ) | Ausflihrung 3 R3 Enthalten:F1
N 5 R5
P 10 R10
Cc
D

M Zulissige Uberhangslast W Zulissiges statisches Moment

 Horizontaler Einsatz  Fiir Wandmontage o Vertikaler Einsatz

A
A B —S MP N-m
c A MR MY | MP | MR
B c 70 110

* Momentdiagramm MY

mm mm mm  EMax. G indigkeit(mm/s)® sz
stigng | Masse | A | B | C  Seigg | Masse | A B | C  Stigung|Masse| A C Ausfiih- | Steigung Hub (mm)
40kg| 113 | 0O 8 40kg| 0 0 0 8kg 46 46
o6 |20/ 190 6 |20~ [S0kg[ 0 [0 |14 o [T6kg | 69 | 69 rung | (mm) | 150-550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
20kg| 214 | 16 | 43 20kg| 25 | 9 | 157 4kg | 113 | 113 06 360 324 270 234 216 180
10kg | 403 | 43 | 113 10kg| 94 | 36 | 369 2kg | 244 | 245
20kg| 103 | 14 | 33 20kg| 15 | 6 | 55 4kg | 98 | 99 RSH1 12 e E £ = L 4
12 |TBka[ 130122 [ 51 [15kg[33 [ 15 [100 ., [“3kg | 187 | 138 20 |780~1200 | 1080 | 900 | 780 720 600
10kg| 203 | 39 | 87 10kg| 69 | 32 | 172 2kg | 214 | 216 (®)Bei einem Hub von 600mm oder mehr kann eine Resonanz der Ki iebe geméB
5kg | 364 | 89 | 188 5kg | 171 | 81 | 340 1kg | 447 | 448 Betriebsbereich auftreten (kritische Geschwindigkeit). Verringern Sie in dlesem Fall die Betriebsge-
12kg| 85 | 25 | 43 12kg| 27 | 15 | 55 schwindigkeit geméaB der in der Tabelle oben angegebenen max. Geschwindigkeit.
20 [10kg| 100 | 32 | 54 20 |10kg| 37 | 23 | 72
Skg | 197 | 76 | 120 Skg | 104 | 67 | 174

<Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links.
(Preis Roboterkdrper) +  (Controllerpreis) +  (Preis Entstorfilter)  +

(®Wenn der Uberhang gleich 0 ist, verwenden Sie auBen montierte Profilschienenfiihrungen zur Stiitzung der Gewichtslast.

Teile- Confroller e Entstériter
Alterations . nummer | ~ | Ausfiifrung | = A',':"';h " | vorhanden | ~ Hub |- (G, ceE--usw.) . R _ .
RSH106B - C22A - N - F1 - 3 - 400 G-E h )
, a , a Support-Sofy Support-Sofy E/A-Kabel Kabel fiir Kaskadie- | Gebrauchsanweisung
; 1SB-Verti MitD-Sub- Vet
mit = rung MJ5: Korpus
X . nen [ 7 KJ3:Controller (C1)
Optionen Wechsel des Schmier-
sos | [s]z———a1] &5 &
1 1L Lénge: 300mm
Code G E H D S R T C MJ5/KJ3
Schmierstoff wird o o -+ | Handsteuergerét Support-Software mit § N i fiir [ i
; Die Grundposition wird H o S
gegen partikelarmen | ¢ RS , st : usB SupportSofvare Tt | BAvKabel e | meter Convole, | nbeifen
Spez. Schmierstoff ausge- | . . inbegriffen. Handsteuergerat it Tot- | ) inbegriffen. Lo -Ter EDINL Bis zu 16 Controller Filir Aktuator
liegende Motorseite inbegriffen. bel PNP: i b
tauscht. verlegt, $.503, SeiidionesS.503, 507 S$.503, it 5507 O 5507 kdnnen verbunden werden. | MJ5:
(NSK LG2) a5 507 - 507 : : i $.507 | Fiir Controller KJ3:

Die Eingabe von Punktdaten erfordert den Handy-Terminal oder die Support-Software.

Fﬂr optionale Teile siehe S. 507. (PEs ist kostengiinstiger, diese Teile als Option zu bestellen, als einzeln zu kaufen.
(DEin E/A-Kabel ist zur E/A-Steuerung bei paralleler Kommunikation erforderlich.



