Einspindelroboter RSB2 - Riemenausfiihrung -

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

M Bauteile: Aktuator, Controller, Kabel, (Batterie), (Entstorfilter) Teilenummer Auswahl
B Zubehér Ausfiihrung Motormontagerichtung Controller (91) E/A-Modul Mit/ohne Entstérfilter (9)2) Kabel Hub (mm)
Spezifikationen Controller-E/A Motor links horizontal: L SeatieionT
5 NPN, PNP CC-Link Devi Motor rechts horizontal: R Absolut-Encoder | - Inkrementelle NPN: N : . Standard | Flexibel
Aktuator [NZubehor - T CC-Link-Ansciuss | Deviceet-Anschliss Motor links oben: LU (mitDaten- | Ausfiihrung PP P Nicht enthaItAen. FO S 150~3050
Gebrauchsanweisung (CD-ROM), Netzstecker, Blindstecker RSB2 Motor rechts oben: RU s CC-LNK © Enthatten: F_1 SmR5 | (100mm-Schritie)
[l Roboterwerkstoff/Oberflichenbehandlung Motor links unten: LD ACZCL]](?OZgOV Co2A C238 Devi -D SpezifikationenB%S.508 10m: R10
Netzkabel Bauteile | Fu i Schiitten Abdecki Motor rechts unten: RD
m Stahl Aluminium ini (®1) Die Controller werden werksseitig mit Parametern fiir jede Ausfiihrung vorei Die D: i ien sind nicht RoHS-konform. (®)2) Fiir diesen Artikel ist ein Entstorfilter erforderlich. Wenn der Kunde
P ‘sﬁhenlwnwana. - Eloxiert Eloxiert den Entstorfilter getrennt einkauft, wéhlen Sie bitte ,Nicht enthalten“. Achten Sie darauf, dass an der Hauptseite eines Entstorfilters ein Uberspannungsschutz installiert ist. Bzgl. Ei iten siehe Bedienur i
Controller | B -
i = Ur allgemeinen Gebrauch ) N - o
. | s B Ordering | 1eile- | _ | Motormontage Controller | _ ‘ A fE/Ax _ | Entstorfil- | _ ‘ Kabel- | _ Hub ‘
— . ositi r- | Betriebsumgebungstem- Richt i usfilhrun a
itung (CD-RON) COGED N kennung | peratur, L gkei Example [ummer chtung Ausfiihrung g ter lange
) Wechselstiomser- 0~40°C/35~85%RH RSB2 - L - - N - F1 - 5 - 2550
o Riemen vomotor Drehmelder Keine Kondensati
Controller-SpezifikationenoE™ S.497~506 100 (Keine Kondensation)
B Standardspezifikationen FAQCE'S.504
Ausfiih- | Riemen - s E Max. Tragkraft (kg) Hub Nennlaufzeit (Hin- Controller Max. Positio- .
rung (mm) VR TR R G (Nur horizontal) (mm) weis) Stromversorgung nierpunkt lPreis Roboterkorpus
i AC100V~115V = = =
Steigung 25 150~3050 Teile- Stiickpreis 1 ~ 5 Stk.
RSB2 Aquivalent +0.04 20 (Abstand 100) 10,000km ACZOE;S?/:JV 255 Punkte T Hub (mm)
Il Motormontagerichtung ~ Wahlen der Motormontagerichtung aus den folgenden sechs Ausfiihrungen: (Hinweis) Referenzwert der Laufzeit bei max. Uberhanglast an den Fiihrungen. 150 200/250 300/350 400/450 500/550 600/650 700/750 800/850 900/950 | 1000/1050
Mnlorhnke horizontale Befestiqung Mmm echte horzontale Befestgung Mnmrhnke obere Befestigung Mamr rechte obere Befestigung Mutuv linke untere Befestigung Mutofrechmunteve Befestigung s 1100/1150 | 1200/1250 | 1300/1350 | 1400/1450 | 1500/1550 | 1600/1650 | 1700/1750 | 1800/1850 | 1900/1950 | 2000/2050
RSB2
2100/2150 | 2200/2250 | 2300/2350 | 2400/2450 | 2500/2550 | 2600/2650 | 2700/2750 | 2800/2850 | 2900/2950 | 3000/3050
[l Controllerpreis W Kabelpreis W Preis Entstorfilter
o Stiickpreis 1 ~ 5 Stk. Kabel |Stiickpreis| Kabel |Stiickpreis  mitlohne Entstorfiter | Stickpreis 1 ~ 5 Stk.
sfiih- R R p
207.5x3 Hub (128 o c20 /C22B (Standard) | 1 ~ 5 Stk. | (flexibel) | 1~ 5Stk. i ammaten FO
‘ % 2-06: Tiefe 10 35 E/A 9 ’ Absolut-_Encoder | Inkrementelle 3 R3 -
240 (Hinweis 1) 70" B-M6x1.0 Tiefe 16 _ [705 inweis 1 15 15 (mit Datenspeicherbatterie) Ausfiihrung E F1
2 0 N 5 R5
L “’ 10 R10
W‘ - - g :EBF g
: M C D
r— —
167 N I 146
(Toleranz 2wischen Zylinderstit
4-M5x0.8 Tiefe 12 ) ™
Motor (Gleche Posttion auf der gegeniberiegenden Seite 2 Stellen) EQ ‘Zgﬁ' (M6, 067 Position) ‘ .
B, ‘&‘ | — S A Notitz
1 e gl "%‘% gl gl B e Der Schaltkreis zur Stromunterbrechung ist in diesem Controller nicht
- 1< ! installiert, um eine maximale Flexibilitdt fiir ein kundenspezifisches
83_|_92_| | L+87,5 | o &/ 136 icherhe 2u ermd Ein externer is zur Stromun-
175 i 1725 60 100 Bx200 A N und einen Not-Halt: miissen werden.
200 WM 0 Tief 10 5 185_ icle siehe BE S.503
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= = M Zulissiges statisches Moment
i s R O | . M Zulassige Uberhanglast - Momentdiagramm
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e O B T g Querschntt ) _
E— Motor rechte horizontale
2103 2103 21023 B
1525 tinweis 1) —%— 2:060 Tiefe 10_ 1525 s 1) 4%» 2:06u Tiefe 10 1525 (Hinwis 1 104 2060 Tiefe 10_ A MP N-m
‘—" r—ﬂ/ 8-M6x1.0 Tiefe 16 Erdanschiuss ‘ r—;L 8-M6x1.0 Tiefe 16 ‘ ng—J( 8-M6x1.0Tiefe 16 C MR MY m MR
—— v Y T A B C
[E r i e ! o o 226 199
=== === PRT (%)t besttgen i Detas von v, Geschwincigeeen n Adhangig-
. ‘ L 3 \1 ‘ 1= | ‘ | 3 f %1 A B © A B © .Max. Geschwindigkeit (mm/s) et verschidener Hioe mit MISUMI Web Simuiato.
| | i 5kg 2159 1228 943 5kg 1064 816 1468 Hub (mm)
g . ! ) 10kg 1389 623 548 10kg 564 377 888 Teil
. 83 92 | 4M508Tefe12 50 20 4-M5x0.8 Tiefe 12 ellenummer
4:-M5/0.8 Tefe 12 e N\ 20kg_|__1102 320 348 20kg 305 156 615 150~350 450~3050
f - RSB2 1750 1875
e
-— ® g Teile- | _ [Weomenge | _ [ convoler | _ [ . | . [Enstorti- | _ [ Kabel | _ Hub <Preisbeispiel> Die Preise beziehen sich auf die Teilenummern links: JPY411,500.
‘ Alterations nummer Fittng Ausfilrung rung ter Lénge (Atuator) + (Controller) + (Kabel) + (Entstorfiter) -+ M essomis + fnemgcishsgies
83_| 92 |=[1.5_| 78 1.5_| 78 = |92 | 83 RSB2 - L - - N - F - 5 - 2550
175 Motor rechte obere Befestigung Motor rechts untere Befestigung 175 Motor linke obere Befestigung T = : P E/A-Kabel Kablfr eskadenvertindung | Gebrauchsanweisung
(Hinweis 1) Mechanische Anschlagposition von den Enden. ifikati mit Mt USB: Y MJ5: Korpus
KJ3:Controller
B Abmessungen/Masse Wechsel des Schmier- | Angerung des Ausganspurictes o o (C21/C22)

Alﬂu‘gh- Abmessun- Hub (mm) Optionen stoffs

gen/Masse | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 [ 950 | 1000 1150 1350 ] 1400 | 1450 | 1500 | 1550 | 1600 = =
L (mm) | 488 | 538 | 588 | 638 | 688 | 738 888 | 938 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 | 1338 | 1388 | 1438 | 1488 | 1538 | 1 1688 | 1738 | 1788 —
Mimin 3 10 12 14 15 1 20 Kommuikeionssezfikeionen: RS232 | Kommurikalonspezfieionen: 2320 LT
A (mm - | 50 [ 100 [ 150 | 200 | 50 | 100 | 150 [ 200 | 50 [ 100 | 150 | 200 | 50 | 100 [ 150 [ 200 | 50 [ 100 [ 150 | 200 | 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 50 [ 100 S S
(mm) 1 2 3 4 5 6
(mm) 240 I 420 [ 600 [ 780 [ 960 1140 Code G E H D S R T (o] MJ5/KJ3
(mm) > 240
(mm) =l e === =1 === =1"= =l e L= === = =1 =1 = = = = 1= Schmierstoff wird ; P ; ) ’ ’ E/A-Kabel inbegriffen. i fir
" Di wir 3 - | Support-Softy - | Sunport-Soft
gegen partikelarmen | ¢ " d istinbegri- ‘umemann L f""USB P mit Erforderlich fiir NPN/ | mehrere Controller.BiS | Fiir Aktuator
6 | 102 | 108 [ 114 125 [ 131 | 137 [ 143 [ 149 | 155 [ 16 | 166 | 17.2 [ 17.8 | 184 | 19 | 195 [ 202 | 207 | 21.3 | 219 231 | 237 | 242 | 248 G Schmierstoff ausge- | 21T diE degentber- | fen schaltr inbegrifen. inbegrifen. | D-Sub- " 2016 Controller komen | MUS:
RSB2 1650] 1700 1750] 1800 1950 2000 2050 2100 2150 | 2200 | 2250 2300 | 2350 | 2400 2450 2500 | 2550 2600 2650 2700 2800 2850 2900 | 2050 pez- o 96 |liegende i kationene= $.503, iketionenes'S.503, fketionene=S.503, | inbegrifen PNP-Konfigurationen. e
L(mm) | 1988 2088 | 2138 | 2188 | 2236 | 2268 | 2336 | 2368 | 2438 | 2488 | 2538 | 2568 | 2638 | 2688 | 2738 | 2788 | 2838 | 2888 | 2038 | 2988 | 3038 3138 | 3188 | 3238 | 3288 tauscht. verlegt. 507 507 507 Speriikationenes'S.507 Spezifikatio- verbunden werden. Fiir Controller
M (mm) 22 24 2% 28 30 2 4 6 (NSK LG2) ot g - nene='S.507 Spezifikationene='$.507 | KJ3:
| A(mm) | 100 [ 150 [ 200 | 50 [ 100 [ 150 | 200 | 50 | 100 | 150 | 200 | 50 | 100 | 150 | 200 | 50 | 100 | 150 | 200 | 50 | 100 | 150 [ 200 | 50 | 100 | 150 | 200 | 50 | 100
B (mm) 8 9 10 11 12 13 14 15 (DFiir optionale Teile siehe S.507 (P)Es ist kostengiinstiger, diese Teile als Option zu bestellen, als einzeln zu kaufen.
- mx W I 0 I 5 I 1140 e ($)Die Eingabe von Punktdaten erfordert das Handsteuergerét oder die Support-Software. (2Ein E/A-Kabel ist zur E/A-Steuerung bei paralleler Kommunikation erforderlich.
E (mm) = T 240 I 720 I 500 I 780 (®Details zu Kaskaden siehe BE"S.505
F (mi
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