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Spezieller Einspindelroboter-Impulsserieneingangsregler
Kompakt, multifunktional und leistungsfähig  E Siehe Hinweise zum CE-Zeichen. D S.456

 Q Fünf Eigenschaften des Neuen Impulseingang-Antriebs

1. Äußerst zuverlässiges vektorgesteuertes Verfahren

2. Feedback durch Rotations-Winkelsensor in Drehmelder-Ausführung

3. Impulsserieneingänge sind kompatibel mit Open-Collector- und Leitungsverstärker-Ausführungen

4. Bearbeitung/Ausführung der Parameter durch RS-Manager möglich

5. Die bereits vorhandene RS Roboterserie kann mit Impulsserieneingängen gesteuert werden.

Regelkreis-Vektorsteuerungen der RS Einspindelroboter-Positionsregler von MISUMI werden übernommen. Somit kann sogar die Impulsregelung hervorragende 
Regelleistungen erbringen und verhindert - wie unsere Lageregler - Drehverluste bei hohen Geschwindigkeiten.

Hochpräzise Rotationswinkelsensordaten, mit denen ein Abwürgen des Schrittmotors vermieden wird, werden mit dem gleichen Feedback-Verfahren wie bei den Positionsreglern von MISUMI ermittelt.
Eine äußerst präzise Positionierung ist durch hochauflösende Drehmelder (20480 Impulse/Rotation) möglich.

Das Impulsbefehl-Eingangsverfahren kann durch eine einfache Änderung der Verdrahtung und der Parametereinstellungen innerhalb des Reglers passend zum 
vorgelagerten Regler geändert werden. Das Open-Collector-Verfahren unterstützt einen großen Eingangsspannungsbereich von 5V bis 24V DC.

Verschiedene Parameter-Einstellungen, Echtzeit-Nachhaltungsfunktion sowie Backupdatei-Ausgänge der Zustandseinstellungen usw., die zum einfachen Betrieb der Ein-
spindelroboter benötigt werden, können mit Hilfe der Support-Software „RS-Manager“ ebenso einfach wie bei einem Positionsregler bearbeitet und ausgeführt werden.
 E Handsteuergeräte „EXRS-H1“ und „EXRS-HD1“ können in Verbindung mit EXRS-P1 nicht verwendet werden.

Vorhandene Einspindelroboter mit Schrittmotor können ebenfalls mit Impulssteuerung gesteuert werden. Es ist nicht erforderlich, neue Roboter zu erwerben. Selbst wenn 
eine vorgelagerte Steuerung ein Impulsausgang ist, können die vorhandenen Einspindelroboter durch einfache Änderung der Steuerungen wiederverwendet werden.
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 Q Für Klopfmotor

 E Bei noch größeren Bestellmengen Preis bitte gesondert anfragen.

Teilenummer
Stückpreis Mengen-Rabatt

1 Stk. 2~3 Stücke 4~5 Stk..

14,500 14,100 13,900

 Q Steuerung Stückpreis

 E� �Die externe DC24V-Stromversorgung 
muss vom Kunden bereitgestellt werden.

 E� �Eine externe Not-Aus-Schaltung ist für 
die Wartung erforderlich.

 E� �Diese Steuerung kann nicht im Hand-
steuergerät betrieben werden (EXRSH1/
EXRS-HD).

Notitz

RS 1/2/3
RS 1C/2C/3C

RSD 1/2/3
RSDG 1/2/3

 Q Aktuator mit Steuerung

1. Die Signalleitung bei Verwendung mit Open Collector nicht an PULS1 und DIR1 anschließen. Dies könnte einen fehlerhaften Betrieb verursachen und den Treiber beschädigen.
2. Bei Verwendung mit Leitungsverstärker die Signalleitung nicht an OPC anschließen. Dies könnte einen fehlerhaften Betrieb verursachen und den Treiber beschädigen.

Ausführung Signalbezeichnung Open Collector Leitungsverstärker Beschreibung

Eingang

OPC Leistungsaufnahme für Open Collector (Anschluss verboten) Netzeingang für Open Collector (DC5~24V±10%)

PULS1 (Anschluss verboten) Befehls-Impulseingang (+) 3 Befehlstypen können durch Änderung der Parameter am Impulsbefehlseingang ausgewählt werden.

DIR1 (Anschluss verboten) Richtungsbefehlseingang (+) • Eingang Phase A/Phase B

PULS2 Impulsbefehlseingang Impulsbefehlseingang (-) • Impuls-/Signaleingang

DIR2 Richtungsbefehlseingang Richtungsbefehlseingang (-) • Eingang UZS/gegen UZS

ORG Zurück zur Ausgangsposition EIN-Signal: Beginn Ausgangsposition AUS-Signal: Stopp

RESET Zurücksetzen Zurücksetzen des Alarms 

SERVO Servomotor EIN EIN-Signal: Motorleistung bereitstellen AUS-Signal: Motorleistung stoppen

Ausgang

ORG-S Anfahren der Ausgangsposition Signal ist EIN beim Anfahren der Ausgangsposition

IN-POS Positionierung abgeschlossen Ausgabe eines „ON“ Signals, wenn der akkumulierte Impuls des Abweichungszählers innerhalb des vorgegebenen Wertebereichs liegt.

/ALM Alarm Bei regulärem Status Ausgabe des Signals „ON“, im Alarmfall Ausgabe von „OFF“

SRV-S Servostatus Während der Motorleistung erfolgt die Ausgabe des Signals „ON“.

 Q  Tabelle Eingangs-/Ausgangssignal

Pin-Nr. Signalbezeichnung Bedeutung

1 +COM E/A Stromversorgungseingang (DC24V±10%)

2 OPC Leistungsaufnahme für Open Collector

3 PULS1 Impulsbefehlseingang 1

4 PULS2 Impulsbefehlseingang 2

5 DIR1 Richtungsbefehlseingang 1

6 DIR2 Richtungsbefehlseingang 2

7 ORG Zurück zur Ausgangsposition

8 NC Verwendung verboten

9 RESET Zurücksetzen

10 SERVO Servomotor EIN

11 ORG-S Anfahren der Ausgangsposition

12 IN-POS Positionierung abgeschlossen

13 /ALM Alarm

14 SRV-S Servostatus

15 -COM E/A Stromversorgungseingang (0V)

16 FG Verbindung

 Q  Tabelle E/A-Signal

Schutzfunktionen
Positionserkennungsfehler, Anomale Temperatur, Überlas-
tung, Überspannung, Niederspannung, starke Positionsab-
weichung, niedrige Steuerspannung, Überstrom, Anormaler 
Motorstrom, CPU-Fehler, Motorkabel getrennt, übermäßige 
Befehlsgeschwindigkeit, Übermäßige Impulsfrequenz

 Q  Sonstige Standardspezifikationen Q  E/A-Anschlussstiftanordnung
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 Q  E/A-Signal Anschlussplan [Open-Collector]

Anschluss verboten

Anschluss verboten

OPC
PULS1

PULS2
DIR1

DIR2

+COM

-COM

ORG

RESET

SERVO

ORG-S

/ALM

SRV-S

INPOS

NC

Impuls
Generator

5V~ 24V Geschirmtes Kabel

24V

max. 2m

Verbindung

 Q  E/A-Signal Anschlussplan [Leitungsverstärker]
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DIR1

DIR2

+COM
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ORG

RESET

SERVO

ORG-S

/ALM

SRV-S
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Leitungsverstärker

(Gemäß AM26LS31)

Geschirmtes Kabel

24V SG

Verbindung

Anschluss verboten


