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ERC RoboCylinder

E RC Ein elektrischer Zylinder mit eingebau-
ter Steuerung, der ein HochstmaB an

Baureihe

=Ll Einfachheit in der Anwendung bietet

Schlittentyp Die Baureihe ERC ist eine Familie von preiswerten elektrischen Zylindern mit einem neuen Kon-
Schub- zept. Montage, Anschluss und Programmierung werden noch einfacher als bei der traditionel
wenderfreundlichen RoboCylinder Produktserie, so dass Bedienung und Programmierung

stangentyp Zylinders fiir den Anwender noch weiter erleichtert wird.

Montage der Achse

Die Schlitten-Ausfiihrung montiert man, indem die Schrauben von oben durch
die vorgesehenen Locher im Unterteil des Gehauses gefiihrt werden.

Die Schubstangen-Ausfiihrung wird mit Hilfe des Flansches an der Vorderseite
der Achse oder mittels der Befestigungsschellen (mit Montagefuss) montiert.

Schwierig
einzustellen

Mit Hilfe des Program-
miergerates oder der
PC-Software kann man
Positionsdaten einge-
ben oder die Gerate-
funktion Uberprifen.

Sowohl an der Schlitten- wie auch an der Schubstangen-
ausfiihrung konnen maximal acht Positionen eingestellt
werden, so dass die Geréate auch bei Zwischenpositionen
ohne Umriistung eingesetzt werden kdnnen. Die Baureihe
ERC gestattet die Eingabe eines Bereichssignals und liefert
ein Ausgangssignal fiir den Bereich (s. Seite 6). Weiterhin

kann (iber ein Hold-Signal jederzeit gestoppt werden. : . S;?ETN

Diese beiden bekannten Funktionen aus der RoboCylinder- signal AUS
Produktserie ermdglichen die miihelose Ausfiihrung jener

Bewegungsabliufe, die mit pneumatischen Zylindern nur

schwer realisierbar sind.
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ERC RoboCylinder

pnauigkeit
hd Steifigkeit
ugelspindel
und Linear-
Fuhrungen

ichnet sich durch einen prazisen
Der im Vergleich zu einer Gewin-
iderstand bewirkt bei geringerem
eitraum hinweg eine gleichmaBige
exakte Positionierung. Die Schlitten-
auten Linearfiihrungen gewahrleistet eine

g selbst bei hohen Lasten mit Uberldnge.

Starke Reibung beim Bewegen Kugelspindel

Rattern

|
ungleich-
maBige
Bewegung
Querschnitt einer Gewindespindel
Rollbewegung durch Kugeln

é wenig Rfibung
0800 wenig

Rattern

LAWY
CRORORCR “gleichmiBige
Ew Bewegung

Querschnitt einer Kugelspindel

(kein Bedarf an zusatzliche
Platz fiir die Steuerung)

Der ERC-Zylinder verfiigt iiber eine eingebaute
Steuerung. In vielen Anwendungsfallen lassen sich
dadurch Platz und Kosten sparen, so z. B., wenn
mehrere Zylinder angeschlossen werden sollen.

Niedriger Preis

Sowohl die Schlitten- als auch die Schubstangenausfiihrung werden zu niedrigen
Preisen angeboten. Damit lassen sich Positioniereinrichtungen einfacher und kosten-
giinstiger realisieren als dies mit gefiihrten pneumatischen Zylindern ohne Schubstan-
ge oder mit Kombinationen aus Kugelspindel, Fiihrung und Motor maglich ist.




Anwendung der ERC-Achse

Die Anwendung der ERC-Achse ist einfach. Man muss dazu lediglich die nachfolgend besch

Montage der Achse

Die Schlitten-Ausfiihrung montiert
man, indem die Schrauben von
oben durch die vorgesehenen
Locher im Unterteil des Gehauses
gefiihrt werden. Die Schubstan-
gen-Ausfiihrung wird mit Hilfe des
Flansches an der Vorderseite des
Antriebes oder mittels der Befesti-
gungsschellen montiert.

Schlitten-Ausfuhrung Schubstangen-Ausfiihrung
Man verbindet den ERC-Zylinder
m|t einer SPS Odel‘ dem PC : [ : o —
Das System wird mit 24V DC
gespeist.

—

g g

- T TIEEA T o
SPS

V 24 VDG
%ﬁas
versorgung

Anschlussklemmen
mit dem Kabel
verbinden

Eingabe der Positionierungsdaten

Die Positionsdaten
konnen, wie rechts dar-
gestellt, auf dreierlei
Weise eingegeben
werden.

(1)Direkte Eingabe
(2)Teach In
(3)Manuelles Verfahren

Positionsdaten kénnen auf drei verschiedenen Wegen

Koordinaten (mm) Im Jog-Modus den Antrieb in Per Hand den Antrieb in die
direkt eingeben die gewtlinschte Position fah- gewlinschte Position bewegen
ren und Position eingeben und die Position eingeben



ERC RoboCylinder

Edit/Teach

Betriebs-Check

Edit/Teach

No | Position
mm

No| Position
mm

0 0.00
i

2
3
4
5

Add/Del: No --> Return
Teach/Play:
Position --> Retur

ES
3 Job =Increment: Home
3 Move ®Continuous

Man wéhlt mit Hilfe des
Programmier-Gerétes
oder des PC eine Ziel-
Position aus, fiihrt auf
dem Bildschirm einen

Befehl fiir die Bewegung
aus, und der Zylinder
bewegt sich in die
angegebene Position.

(Siehe Bildschirmanzei-

[Srv ON Pos 0.00] [Srv ON Pos 0.00]

gen des Programmier-
gerétes links)

Edit/Teach
No| Position

= E
ES i ES
ES i ES
E E
ES ES

® Direct Teach: FF Move {l Position)
3 Job #Increment *Home Vel 10% 100%
= > ¥Continuous Return --> Move

[srv ON Pos 0.00] [Srv ON Pos 0.00]

Betrieb

Mittels einer SPS wird die gewiinschte
Position ausgewahlt und iiber ein
Start-Signal gestartet.

Befehl zum

Ausfiihren \

einer Bewegung
Zur Pos.1 bewegen

\‘/ Gerét bewegt sich zur Pos.1




Funktionen der ERC-Baureihe

Bewegungsablauf 1:

Der RoboCylinder besitzt eine Wiederholgenauigkeit von +0,05 mm.

H Einsatz bei Handhabe-
operationen

M Einsatz beim Offnen und
SchlieBen einer Tur

Anwendung: @ Verschieben, Bewegen usw.

Merkmale
Positionierung auf maximal 8 Punkte
Werte fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzége-
rung kénnen fiir jeden Punkt eingestellt werden
Das Signal "Position erreicht" kann vor Erreichen der
vorgegebenen Position an einer beliebigen Stelle ausge-
geben werden, indem eine entsprechende Breite des
Positionierbereiches eingegeben wird
Werte fiir Geschwindigkeit und Verzogerung kdnnen fiir
jeden Punkt getrennt eingestellt werden
Die Geschwindigkeit kann ohne zu Stoppen wéhrend der
Bewegung geédndert werden, indem eine neue Position
gestartet wird.

Bewegungsablauf 2:

Funk-
tions-
beispiel
200mm/SeC —— === === === == —————
100mm/sec -————----—
Beschleunigen Abbremsen Beschleunigen Abbremsen
Stillstand e 4 ____2 : Y,
® ®@® ® ® @®),
Geschw. 1 ! !
| |
Zeit | |
Position 1 Position 2
O] ® O]
) Ausgabe des
Eingabe Eingabe Startsignal Signals Bewegung
Position 1 Beginn der Bewegung "Position erreicht" abgeschlossen
® © A be d
4 , usgabe des
Eingabe Elqgabe Startsignal Sgignals Bewegung
Position 2 Beginn der Bewegung "Position erreicht" abgeschlossen

Tabelle der Positionsdaten
(Eingestellt mit Programmiergerat oder PC)

Position Geschwindigk| Beschl./ |Schubkraft |Positionier- | Nur max.
No. | @mm) | (mmss) |Verzdg.(G)| (%) |breite (mm)| Beschl
(0 oder 1)
1 100 100 0.3 0 10 0
2 200 200 0.3 (0] 20 (0]

Der RoboCylinder kann auch inkremental bewegt werden. Dazu werden Positionen in Plus- oder Minusrich-

tung als Inkremental gekennzeichnet.

B Anheben/Absenken
beim Stapn

B Zufuhr von Gegenstinden
zum Markieren

Anheben/Absenken beim Stapeln,
Anwendung: @ Bewegen von Paletten usw.

Merkmale

Positionierung von acht oder mehr Punkten bei kon-
stantem Abstand ist durch wiederholtes Starten
einer Position méglich (die Bewegung kann so oft
wie nétig innerhalb des Arbeitsbhereiches ausgelfst
werden

Der gewiinschte Abstand kann mit Hilfe der Tabelle
der Positionsdaten sehr einfach festgelegt werden.

Bei inkrementeller Bewegung wird ein "=" angezeigt.

Funk-
tions-
beispiel
300mm/sec ———-------5
Stillstand @i“""""""""@@’i ”””” i ______ i _____ 3_"77?"
Geschw. ] 100 25,1 25 | 25 | 25 |
! ! i i i i
Zeit i i %@
| |
Positionsnummer Position 0 Position 1 Position 2 ®
Koordinate 0 Koordinate 100 Koordinate 25
® ® ®
’ 25 mm-Bewegung
Eingabe Position 1 Ende der Bewegung Eingabe Pos. 2 wird so oft wieder-
Eingabe Startsignal in Pos. 1 Eingabe Startsignal holt wie bei Pos. 2
(Positioniermodus) (Position 100 mm) und Startsignal
eingegeben
Tabelle der Positionsdaten
(Eingestellt mit Programmiergerat oder PC)
Position |Geschwindigkl Beschl./ | Schubkraft | Positionier-| Nur max.
No. (mm) (mm/s)  |Verzég. (G) (%) breite (mm)| Beschl.
(0 oder 1)
1 100 300 0.3 0 0.1 0
2 4 25 300 0.3 0 0.1 0
Vad




Schieben und Halten

Bewegungsablauf 3: Sch u bbetriEb

Beim RoboCylinder kann die Schubstange wie bei einem pneumatischen Zylinder kontinuierlich gegen einen Gegenstand driicken.

Il Zufuhr von Gegenstanden
zum Markieren

B Anheben/Absenken
beim Stapeln

Anwendung: @ Heben/Senken, Schieben, Fligen ...

Merkmale
Das Signal "Position erreicht" wird ausgegeben,

wenn die Schubstange die Last beriihrt;
es kann in Verbindung mit dem Signal
»Zone“ eingesetzt werden. Somit kann
der RoboCylinder zum Abtasten eines
Gegenstandes verwendet werden kann,
z.B. zur Lagekontrolle von Werkstiicken.

8l
7

00
0

3

500
400 |__RAB4-8 (prflere

Geschydigkeit

300
200 Schu%h‘ﬂmg =

100 RAB4716 (hohe
o Gesciindigkel)

Haltekraft im Stillstand (N)

Funk- 300mm/sec ———--—
tions-
beispiel
Beschleunigung Verzdgerung
@
Last
Stillstand A —— -
D @ ®® | Positionier-
! breite: 50
Geschw. " 3 e doa
. - ‘enn am Ende des Positionier-
Zeit Position 1 bereiches kein Kontakt zur Last
besteht, wird das Signal "Posi-
® ® ® @ tion erreich&; nicht ausgegeben
Eingabe Niedrige Ausgabe
Eingabe Startsignal Gesaialt Stopp u. Anpressen e Sgigna|5
Position 1 (Start der digkeit ohne der Last mit vorgege- "Position
Bewegung) Stopp bener Schubkraft oS
Positionstabelle
- (programmierbar mit PC oder Handbediengerét)
Tostangen-Austitrong.
RAB4-4(niedrige / Position | Geschwindigk. Beschl./ | Schubkraft Positioniert NUr max.
Geschwindigkeit ] No. i ] Beschl.
oo } } } (mm) (mmy/s) | Verzog. (G) (%) breite (MM) (5" qer 1)
ﬁScLubstange AusJ\mruﬂO — 1 ] OO 300 03 50 50 O

Die Kraft zum Halten der Last (Haltekraft,
wenn Achse in Ruhezustand) betragt max. 873 N.

Riicksetzen des "Hold"-Eingangs (PAUSE INPUT)

Bei Riicksetzen dieses Eingangs wird die Bewegung unterbrochen.

Strombegrenzungs-
wert (Typ RA64)

Zur Vermeidung von Konflikten mit den Bewegungsabldufen in anderen
Teilen der Anlage kann eine Verriegelung eingestellt werden, um damit den
Schlitten abzubremsen und anzuhalten (PAUSE INPUT). Wenn das "Hold"-

Signal (PAUSE) abschaltet, wird der Antrieb gestoppt; nach Ein-

Ausgangssignal fiir einen Bereich (ZONE OUTPUT)

Wenn der Schlitten den vorgegebenen Bereich erreicht hat, wird ein Signal ausgegeben

Uber dem Gesamthub kann in einem beliebigen Bereich ein Signal ausge-

geben werden (wobei der Bereich Uber Parameter eingestellt wird), so dass

der RoboCylinder z. B. zur Definition eines Gefahrenbereichs, zur Verkir-
zung der Taktzeit usw. eingesetzt werden kann.

Funktions- schalten werden die gestarteten Bewegungen weiter ausgefihrt.  Fynktions-
beispiel beispiel
"Pause"-Signal e "Pause"-Signal oN
| | OFF | |
I I I I
I I I I
6] ®
Beschleunigung \lerzégerung Beschleunigung Verzégerung Beschleunigung Verzégerung
i t Stillstand
Geschw.| _Stillstand ~~=z ® . @6 Geschw. @  Vorgegebener Bereich @ @®
i PAUSE-Eingangssignal Aus Zeit fur das Ausgangssignal
- ® ® ® @ — ® ©] @ ®
Eingabe Bei "Aus"- Wiederaufnahme Ausgabe Eingabe ATl Ausgabe des
Startsignal Zustand des "Hold"- | der Bewegungbei | Bewegung des Signals Startsignal "Ein'" bei Errei- Aus’ bel Verlas " Bewegung Signals "Posi-
(Start der Signals abbremsen "Ein"-Zustand des beendet "Positi (Start der chen des vorgege- sen des vorgege; beendet 19 .
e Hold"-Signals Position benen Berelched benen Bereiches tion erreicht"
Bewegung) und stoppey 2 erreicht" Bewegung)

Die Werte fiir Beschleunigung (max.) und Ver-
zogerung kénnen separat eingestellt werden

Die Werte fiir Beschleunigung und Verzégerung des RoboCylinders werden
anhand der Tabelle der Positionsdaten eingestellt. Normalerweise beschleunigt
und bremst der RoboCylinder mit dem eingestellten Wert.

Die unter "Nur max. Beschl.

eingestellte - - - - -

" eingestellte "1" bewirkt  Geschwindigkeit o /] ..
e el eschlepinigung Verzo%r‘ung
Beschleunigung : A | | E,
und eine einstellbare Speed Stillstand - 4_,1
Verzdgerung. -

gerung Time Max. Beschleun. Bremst mit dem unter

der Last "Beschl./Verzg."

Tabelle der Positionsdaten
(Eingestellt mit Programmiergerét oder PC)

eingestellten Wert

Keine Vibrationen beim Stoppen

Es gibt beim Stoppen keine wie bei Servo-Motoren sonst Uiblicherweise
auftretenden Mikrovibrationen. Damit eignet sich der RoboCylinder ideal
z.B. fiir eine Messung in Verbindung mit einer Kamera usw.

s m . ~N
Herkommlicher Wechsel- .
u spannupgs-Arltrieb ® RoboCylinder
\&gy Uber- JA Y Stoppt
/ ‘ \ schwingen, / ‘ \ sofort
|\ J

No. Position |Geschwindigh. Beschl./ |Schubkraft|Positionier- NBuerSrgﬁf-
(mm) (mm/s) |Verzég.(G)| (%) |breite (mm) (@ 'oder 1)

1 300 100 0.3 0 0.1 1

2 0.3 0

* Bei der Einstellung "0" unter "Nur max. Beschl." gilt die unter "Beschl./Verzdg."

vorgenommene Einstellung fur Beschleunigung und Verzdgerung.

Bei der Einstellung "1" unter "Nur max. Beschl." beschleunigt der RoboCylinder mit dem maximalen Beschleunigungswert und bremst mit der unter

"Beschl./Verzég." vorgenommenen Einstellung.



Technische Daten der Baureihe ERC

Schlitten-
Ausfiihrung

Achs- . ) Max. Hub | o
Typ modell Beschreibung Breite (mm) bzw. Fahrweg| G
(mm) n
Schlitten-Achse mit kugelumlaufgefiihrter
SAb6 Bewegungseinheit. 58 P15
Die nach auBen gefiihrten zwei Montagefla-
chen dienen zur Aufnahme der Bewegungs- 600
elemente.
SA7 68 P16
& » | Schubstangen-Achse fiir Flanschmontage 54
52 RAB4 | ohne integrierte Léngsfiihrung. P17
5 g Normgewinde zur Montage von Parallelfiihrun- 58
E p=} gen und/oder Bewegungselementen. 300 —
7] 64
53 %]
5 < RA64 P18
3 68
* RA54 auch mit paralleler Einzelfihrung (RA54GS, s. Seite 19) oder
paralleler Doppelfihrung (RA54GD, s. Seite 21) erhéltlich
** RAB4 auch mit paralleler Einzelfihrung (RA64GS, s. Seite 20) oder
paralleler Doppelfiihrung (RA64GD, s. Seite 22) erhaltlich
Hub (mm), max. Geschwindigkeit (mm/s) |—2+adund__|Stei- 2
Typ ) . 9 Horizontal| Vertikal |9UNg Model ‘©
50 | 100] 150]200]250[300[350[400[450]500[550]600] (k&) | (k&) |(mm) @«
2 B~2 | 15~1| 12 | ERC-SAB--PM-12-#x
= SA6
c Breite des 12 3~2.5 6 ERC-SAB-I-PM-B-#3%* P15
e (Grundrahmens)
HU_J 58 mm
g — R
<
: 10~2 [25~05| 16 | ERG-SA7-HPM-16-w5x
2 SA7
2| e O -5 505 | & | ERCSATIPUEr P16
Q ! 68 mm
? ST D 0 | 10-2 | 4 | EACSA7PM.Ares
[®)]
< 600 500 25~25|45~05| 12 | ERC-RAB4--PM-12-%k:%
£ | RA54
B 54 mm _EE-@)| 40~12|12~25| 6 | ERC-RAB4--PM-6-%%% |P17
(:’,) ( Flansch )
= G 20 |18~4| 3 |ERC-RABAIPM-B i
[
[0]
S 40~2 | 5~05 | 16 | ERC-RABAIPM- 16k
S| RA64
2 ( 64 mm ) m-| 50~35|175~1| 8 | ERC-RAB4--PM-8-xx% |P18
E Flansch
5 S 55~25| 25~2 | 4 | ERC-RABA-LPM-4-sss

(

LN
o
o

) (200): Die Zahlen flr den Hub in Klammern gelten fir den vertikalen Einsatz.



Erklarung der Modellbezeichnungen

Die Achsen der Baureihe ERC sind in zwei Typen untergeteilt. Die Einzelheiten der
technischen Daten sind im Text unter der Tabelle erlautert (1 bis 8).

@® ® ® ® ® ® @
Baureihe Typ Enkoder | Motor| [Gewinde Hub Kabel-| Iostionen
-Typ steigung lAnge
12
— | SAB - - - 6 - -
3 50
Schlittenaus- - - . | B
¥ NM
fihrung 16 600
— | SA7 - - - 8 - - N
F)
4 s
ERC — PM
M
RA54 12
RAS4GS . —
- - - - - — | woO
RA54GD
Schub- 3 50 B
stangen- - - - ET
Ausflhrung RAG4 16 300 NM
o RAGAGS o o o 8 - -
RA64GD
4
@ Baureihe @ Typ
Bezeichnet den Namen der Achsen-Baureihe. Bezeichnet die Einteilung nach der Bauform (Schlitten oder Schub-

stange), GroBe (SA6 oder SA7) usw.

® Enkoder-Typ
Bezeichnet den Typ des im Antrieb eingebauten Enkoders.
I: Inkrementeller Enkoder — Die aktuellen Positionsdaten der Zylinder werden beim Ausschalten der Spannung geldscht. Der Antrieb muss beim
erneutem Einschalten der Spannung in seine Referenzstellung zuriickkehren.
Alle Antriebe der Baureihe ERC sind mit einem inkrementellen Enkoder ausgestattet. Daher steht bei allen Modellen der Buchstabe "I".

@ Motor ® Gewindesteigung
Bezeichnet die Art des im Antrieb eingebauten Motors. Bezeichnet die Steigung der Kugelumlaufspindel."Steigung" bezieht sich auf
Alle Antriebe der Baureihe ERC sind mit einem Schrittmotor ausge- den Weg, den der Schlitten bei einer Umdrehung der Kugelumlaufspindel zuriicklegt.
stattet. Daher steht bei allen Modellen "PM". Je groBer die Steigung ist, desto hoher wird die Maximalgeschwindigkeit.
Je kleiner die Steigung ist, desto hoher wird die maximale Zuladung.
® Hub bzw. Fahrweg @ Kabellange
Bezeichnet den Arbeitsbereich des Antriebs (Einheit: mm). Bezeichnet die Lange des Netz- und E/A-Kabels, das den Antrieb mit der SPS
und der 24 V DC Spannungsversorgung verbindet.
N: kein Kabel P:1m
S:3m M:5m

X__: Diese Felder werden zur Angabe einer anderen Kabelldnge als 1,3 oder
5 m (z. B. X08 = 8 m) ausgefiillt. Die maximale Kabellénge betragt 10 m.
W__: Diese Felder werden zur Angabe einer Kabellange mit Klemmanschliis-
sen an beiden Kabelenden fiir dien Anschluss an einem Klemmblock ausge-
fiillt (z. B. W03 = 3 m Kabel mit Klemmanschliissen an beiden Enden).

Optionen

Bezeichnet die gewiinschte Option, mit der der Antrieb ausgestattet werden soll.

Bei der Auswahl mehrerer Optionen sind diese in alphabetischer Reihenfolge anzugeben (z. B. FT-NM)

B: [Bremse]. Eine Bremse, die bei vertikalem Einsatz dafiir sorgt, dass nach Abschalten der Spannung oder der Betétigung des Not-Aus der
Schlitten oder die Schubstange durch die Last nicht nach unten gezogen wird.

FT: [Befestigungsschelle]. Eine Schelle zur Befestigung der Schubstangen-Ausfiihrung von oben mit Hilfe von Schrauben (s. Seite 27)

NM: [Alternative Referenzposition]. Normalerweise befindet sich die Referenzposition auf der Motorseite. Man verwendet diese Option zur
Festlegung der Referenzposition auf der dem Motor abgewandten Seite.



Systemkonfiguration

Basiskonfiguration

PC-Software (optional)
<Model: RCB-101-MW>

Programmiergeréat
<Model: RCA-T/TD/E/P>
e— 24 V DC Netzgerat (optional)

( ey J

RS485-Adapter daa

(wird mit der PC-Software )

geliefert)

<Model: RCB-CV-MW> Kabel-
Verbindungskabel fir externe Lange R S '
Geréte (wird mit der PC- Kabel- (5m) 5
Software geliefert) Lange
<Model: CB-RCA-SI0020(050)> L, (6m) +

] : 00

Programmieranschluss

Motorstrom- und E/A-Kabel

(ohne Anschlussstecker) (optional auf Anfrage)
<Model: CB-ERC-PWBIO:k::k>

Standard: 1 m/ 3 m/ 5m

<Model: PS-241 (110 V Eingangsspannung)>
<Model: PS-242 (230 V Eingangsspannung)>

Basiskonfiguration

Model Bemerkungen Seite

Programmiergeréat (multifunktionale Ausfiihrung) RCA-T Eingabe der Positionsdaten, Funktionstest des Antriebs usw.

Programmiergerét (mit Not-Aus-Schalter) RCA-TD RCA-T mit Not-Aus-Schalter

Programmiergerdt (einfache Ausfiihrung) RCA-E Sparversion des RCA-T pog

Einstellgerit RCA-P AusschlieBlich zur Datenein_gabe zu verwenden

PC-Software RCB-101-MW Eingabe der Positionsdaten, Funktionstest des Antriebs usw.

Motorstrom- und E/A-Kabel (Anschliisse an beiden Enden)| CB-ERC-PWBIOsx-HE | Motorstrom- und E/A-Kabe fur den Einsatz an enem isolierten | pog

Isolierter E/A-Klemmblock RCB-TU-PIO-A Vertikaler Anbau P10
RCB-TU-PIO-B Horizontaler Anbau

. RCB-TU-SIO-A Vertikaler Anbau

Serieller-Adapter - P10

RCB-TU-SIO-B Horizontaler Anbau

VorsichtsmaBnahmen

beim Einsatz

Das Gehause der Baureihe ERC ist nic

ht vor Staub und Spritzwasser geschitzt.

Wenn der ERC-Antrieb in einer staubgefahrdeten oder feuchten Umgebung

eingesetzt werden soll, setzen Sie sich

bitte mit IAl in Verbindung.




Ein Klemmblock fiir den leichteren Anschluss an die SPS.
* Bei Verwendung des Klemmblocks muss das Motorstrom- und E/A-Kabel mit Kabelanschliissen an beiden Enden

versehen sein.

Merkmale eDie Ein-/Ausgénge haben keine Polaritit, so dass der Typ der SPS entweder PNP oder NPN sein kann.
*Der Klemmblock ist mit Uberwachungs-LEDs ausgestattet, mit deren Hilfe der Ein/Aus-Zustand der
E/A-Signale kontrolliert werden kann.

Technische Daten Bezeichnung Wert
Betriebsspannung 24V DC +10 %
Betriebstemperatur, 0-55°C, 85 % r. L. oder weniger
Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)
Anzahl Eingénge/Punkte |6
i Eingangsspannung Ound 24V DC

Eingang |Eingangsstrom 7 mA/Punkt (bipolar)
Zulassiger Leckstrom |1 Cmm” EF l"E"R][ (EetEWIVajz mA Dei
Betriebsspannung Eingang Ein: +16 V oder mehr (4,5 mA)
(bezogen auf Masse)  |Eingang Aus: +5 V oder weniger (1,3 mA)
Anzahl Ausgénge/Punkie |4
Nenn-Anschlussspannung |+0 V DC und +24 V DC

Ausgang |Maximaler Strom 60 mA/Punkt
Restspannung 2V oder weniger (60 mA)
Kurzschluss-/ Sicherung (27 ©, 0,1 W)
Uberstromschutz

M Horizont

H Vertikale Anordnung

Model: RCB-TU-PIO-A

(45)

ale Anordnung

Model: RCB-TU-PIO-B

(102) ‘

DC24V

Programmiergerat

Anschl il
schlussbild PC-Software

iﬂ]:@‘J:ﬂE

Power & I/0 cable

{] ==

(Parallele

(ohne Anschlussstecker ) (optional auf Anfrage)

<Model: CB-ERC-PWBIO***-H6>
Standard: 1 m/3 m/5m

Datenverbindung)
Serieller-Adapter (optional)
<Model: RCB-TU-PIO-A(B)>

Der Adapter verbindet die seriellen Datenleitungen (SGA, SGB) des Motorstrom- und E/A-Kabels und
ermdglicht iiber den 9-Pin-D-Sub-Anschluss die Verbindung mit der R§232-Schnittstelle des PC.

Merkmale eDas Kabelende des Programmiergerats oder PCs kann unabhéngig vom

Einsatzort d

e(Uber die serielle Datenverbindung des PC kénnen mehrere Achsen gesteuert

er Achse angeschlossen werden.

werden (Details sind auf Seite 25 erldutert)

M Vertikale

(44)

HEHorizontale Anordnung

Anordnung
Model: RCB-TU-SIO-A
0

i

o0

(45)

Model: RCB-TU-SI0-B
] 1° 152,

Technische Daten Angabe Wert
Ausgangsspannung DC24V+10%
Betriebstemperatur, _EEo 0 ;
Luftfeuchtigkeit 0-55°C, 85 % r. L. oder weniger
Abschlusswiderstand 120 Q

Anschlussbild

DCc24vVv

Schaltung fiir Not-Stopp

Programmier- ([~
gerat

o — =

{1}

e ——

Motorstrom- und E/A-Kabel
(ohne Anschlussstecker)
(dieser ist optional erhdltlich)
<Model: CB-ERC-PWBIO***>
Standard: 1m/3m/5m

Serieller-Adapter (optional)
<Model: RCB-TU-SIO-A(B)>

1

Kabel mit 9-Pin-D-Sub-Anschluss
(vom Anwender bereitzustellen)
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Wichtige Punkte zur Nomenklatur

Geschwindigkeit

"Geschwindigkeit" bezieht sich auf die festgelegte Geschwindigkeit, mit der sich der Schlitten (oder die
Schubstange) der Achse bewegt. Der Zylinder beschleunigt aus einem stationdren Zustand heraus.
Nach Erreichen der festgelegten Geschwindigkeit behélt er diese bis unmittelbar vor Erreichen der (festge-
legten) Zielposition bei, um dann mit dem Verzdgern bis zum Stillstand zu beginnen.
(<Achtung> N
®Die Maximalgeschwindigkeit variiert je nach Zuladung. Anhand der "Ubersicht iiber die Zusammenhénge zwischen
Geschwindigkeit und Last" auf den Seiten 13 und 14 wahlt man das geeignete ERC-Modell aus.

@Die Zeit bis zum Erreichen der festgelegten Geschwindigkeit hdngt von der Beschleunigung und Verzdgerung ab.

®Bei geringen Positionsabstanden wird die festgelegte Geschwindigkeit méglicherweise nicht erreicht.

@Bei der Schlitten-Ausfiihnrung SA6 mit einem Verfahrweg von 600 mm und der Schubstangen-Ausfiihrung mit einer
Hublénge von 300 mm wird zur Vermeidung zu hoher Geschwindigkeiten die Maximalgeschwindigkeit reduziert.
(Uberpriifen Sie die Maximalgeschwindigkeit anhand der entsprechenden MaBzeichnung.)

(Check the maximum speed for the applicable stroke in the corresponding dimensional drawing."

®Bei der Berechnung der Verfahrzeit sind Beschleunigung, Verzogerung und Ausregelzeit zur Verfahrzeit mit der
angegebenen Geschwindigkeit hinzuzurechnen.

\@Bei den Positionsdaten kann die Geschwindigkeit in Schritten von 1 mm/s eingestellt werden.

J/

Beschleunigung/
Verzogerung

"Beschleunigung" bezieht sich auf den Wert der Geschwindigkeitsanderung bei der Geschwindigkeitszunahme
von Null (stationdrer Zustand) bis zur festgelegten Geschwindigkeit.

"Verzogerung" bezieht sich auf den Wert der Geschwindigkeitsanderung bei der Geschwindigkeitsabnahme
von der festgelegten Geschwindigkeit bis auf Null (stationarer Zustand). Beim Programmieren werden beide
Werte in "G" angegeben (z. B.: 0,3 G = 2940 mm/s2).

(<Achtung> ~

®Eine Erhohung der Beschleunigung (Verzégerung) verkiirzt die Wegzeit, in der die Achse beschleunigt (abbremst)
und reduziert die Verfahrzeit. Die hohere Beschleunigung bzw. Verzdgerung fiihrt jedoch zu mehr Erschiitterungen.

@Die Nenn-Beschleunigung betrégt 0,3 G fiir die Schlitten-Ausfiihrung (oder 0,2 G bei 3 und 4 mm Steigung sowie
vertikaler Anordnung) und 0,2 G fiir die Schubstangen-Ausfiihrung bei horizontaler und vertikaler Anordnung.
(Die zuldssige Last wird aufgrund der Nenn-Beschleunigung eingestellt.)

®Wenn die Geréte der Baureihe ERC mit hoherer Beschleunigung (Verzégerung) als der Nenn-Beschleunigung betrieben
werden, reduziert sich moglicherweise ihre Lebensdauer erheblich, oder es treten Betriebsstorungen auf. Es ist
sicher zu stellen, dass die Nennwerte fiir Beschleunigung/Verzogerung beim Einstellen nicht iiberschritten werden.
(Die Baureihe ISPA unterstiitzt z. B. eine maximale Beschleunigung von 1 G.)

Zu beachten ist, dass sich durch die Erhdhung der Beschleunigung (Verzégerung) die max. Zuladung verringert.

- J

Wiederholgenauigkeit
bei der Positionierung I

Der Begriff "' Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung" bezieht sich auf die Positioniergenauigkeit bei
mehrfachen Bewegungen auf eine vorher gespeicherte Position. Diese ist nicht mit der absoluten Positio-
niergenauigkeit zu verwechseln.

Referenzposition In der Standardversion befindet sich die Referenzposition der Bewegung an der Motorseite des Antriebs.
Die alternative Ausgangsposition befindet sich an der dem Motor abgewandten Seite.
<Achtung>
® Eine Achse mit Inkremental-Enkoder muB nach jedem Einschalten zuerst eine Referenzfahrt ausfiihren.
@ Wahrend der Referenzfahrt diirfen keine Hindernisse (z.B. Umgebungsteile) die Achse blockieren.
ZUIﬂSSlges Jedes zuldssige Lastmoment ist unter der Annahme berechnet, dass die Lebensdauer der Schlittenfiinrung
5.000 km betréagt. Das Uberschreiten des Lastmoments {iber den angegebenen Wert verkiirzt die Lebens-
Lastmoment dauer des Zylinders.
(SChIltten'AUSfUh' K{;:st}}l%r}%ﬁg des Lastmoments bei der Schlitten-
rungen SA6 und SA7)
Ma Mb Mc

Zulassige
Auskragung

11

Wenn die Last die zuldssige Auskragung iiberschreitet, treten bei den ERC-
Zylindern méglicherweise Vibrationen auf oder es verzigert sich die Zeit,
bis ein stabiler Zustand erreicht ist. Daher ist darauf zu achten, dass der
Lastiiberhang den zuldssigen Wert nicht iiberschreitet.




Zusammenhang zwischen Schubkraft und Strombegrenzung

Auswahldiagramme Schubkraft / Strombelegung beim Schieben und Halten

Qie bei Schiebe- und Festhalteoperationen ausgeiibte Schubkraft kann durch
Anderung des Strombegrenzungswertes in der Steuerung beliebig gedndert

werden.

Die maximale Schubkraft ist vom jeweiligen Modell abhdngig. Anhand der fol-
genden Grafiken kann man aufgrund der Schubkraft je nach Anwendungszweck

das geeignete Modell auswahlen.

VorsichtsmaBnahmen
beim Einsatz

davon leicht abweichen.

® Die Zusammenhénge zwischen Schubkraft
und Strombegrenzungswert dienen nur der
Information. Die tatséchlichen Werte konnen

® Liegt der Strombegrenzungswert unter 20 %,
kann es zu Schubkraftschwankungen kom-
men. Der Strombegrenzungswert sollte daher
auf 20 % oder hdher eingestellt werden.

Typ RA54 Typ RAG4
5= 80 250
g — 70 RA5B4-12
._g’ é . \Z/ 200 RAB4-16
= = — /
= “(E 20 “= 150
©
2 % w X
8 S 30 -g 100
8 -S 20 %
50
() & 10 n
'S 0 0
T (0] 10 20 30 40 50 60 70 (0] 10 20 30 40 50 60 70
Strombegrenzungswert (%) Strombegrenzungswert (%)
-‘;T'; 160 450
%) 140 RA54-6 ., o RAG4-8
S < 120 < a80
£ '1(:“ 100 % 300
3 s O 250
< X 80 X
%] Qo O 200
>
° N o D 100
b 50
)
—_— 0 0
E (0] 10 20 30 40 50 60 70 (0] 10 20 30 40 50 60 70
= Strombegrenzungswert (%) Strombegrenzungswert (%)
:‘d:) 350 900 ‘
X 800 T
_—~ 300 Py _
% é RA54-3 = 700 RAB4-4
c 250 ~
— = $ 600
= © 200 © 500
-(:) = =< 400
2 -g - -g 300
8 < 100 e
8 8 200
% 50 100
= o 0
8 (0] 10 20 30 40 50 60 70 (0] 10 20 30 40 50 60 70
=z Strombegrenzungswert (%) Strombegrenzungswert (%)

Anmerkung: Die Zahl nach der Typenbezeichnung kennzeichnet die Gewindesteigung
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Zusammenhang zwischen Geschwindigkeit und Zuladung

Maximal- wird. 600 mm Fahrweg -> Steigung 12: 515 mm/s, Steigung 6:
geschwin- \ 255 mm/s, Steigung 3: 125 mm/s) Y,
digkeit i :
6800 Horizontale Anordnung Vertikale Anordnung
mm/sec
:‘5 g 12 g 3
ﬁ" § 10 g)) 25
.-g :g S :g 2
= | & \ S \
< G>.) 6 q>,) 15
8| 2 - = \
£ \ £
% o 2 © 05
5| s 5
(0] (0]
I _,‘E (o] 100 200 300 400 500 600 _,‘E (0] 100 200 300 400 500 600
& Geschwindigkeit (mm/sec) & Geschwindigkeit (mm/sec)
300 - ~
mmY/sec
% g 25 g 10
X
c c
-_g’ % 20 % 8
c :0 o)
s| £ £ o
£ ) \ )
(o] > \ >
N @© 10 o 4 \
e | E \ £
o 5 ° s ° A
st [ C
g S o0 5 —~
= _9 (6] 50 100 150 200 250 300 _,(E (0] 50 100 150 200 250 300
= &  Geschwindigkeit (mm/sec) & Geschwindigkeit (mm/sec)
- 4
150
mmY/sec
::1_-; g 2 g 12
X
C
.%’ % 20 % 10
= =g 0 g \
2| £ £
& ¢ g ¢
g q>_, 10 (0] \
£ g ¢
o < . <
Q © g 2
2| 5 =
© 9 g O
o S (o] 20 40 60 80 100 120 140 160 - (0] 20 40 60 80 100 120 140 160
> & Geschwindigkeit (mm/sec) il% Geschwindigkeit (mm/sec)
_|
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ERC Schlittenausfihrung

Auswahl der horizontalen oder
vertikalen Anordnung

Auswahl der Geschwindigkeit basie-
rend auf der Zykluszeit der Anlage

Mit Hilfe der Diagramme fiir Geschwindig-
keit und Lastaufnahmvermdgen den
gewiinschten Anforderungstyp auswéhlen

VorsichtsmaBnahmen
beim Einsatz

®Bei Verwendung der Schlitten-Ausfiihrung mit einer weit
iiber die Mitte des Schlittens hinausragenden Last ist auf die
Lastmomente und Uberhénge zu achten.

Lastmomente:
Ma, Mb und Mc miissen innerhalb des festgelegten Lastmomentbe-
reichs liegen.

Mo oy ) P >
Lastiiberhange: y/ _\/ 2%
g
& & 0/
nkt

Der festgelegte
Wert gilt, wenn der Lastschwerpu
L/2 ist. Wenn die Last (iber Ma, Mb L
oder Mc hinausragt, muss man
innerhalb des festgelegten
Bereiches bleiben.

@Zu beachten ist, dass beim Typ SA6 -
mit einem Fahrweg von 600 mm die Maxmalgeschwmdlgkelt

zur Vermeidung gefahrlicher Geschwindigkeiten begrenzt

Anmerkung: Die Zahl nach der Typenbezeichnung kennzeichnet die Gewindesteigung.




Zusammenhang zwischen Geschwindigkeit und Zuladung

ERC Schubstangenausfiihrung (Standard)

a IR

Auswahl der horizontalen oder VorsichtsmaBnahmen

vertikalen Anordnung beim Einsatz

@ Die Schubstangen-Ausfiihrung ist nur fiir die
Aufnahme von externen Kréften in Bewegung-
Auswahl der Geschwindigkeit basie- srichtung konstuiert. Wenn auf die Schub-
rend auf der Zykluszeit der Anlage stangen-Ausfiihrung externe Kréfte vertikal
oder kreisformige Kréfte einwirken, ist der
Einbau einer separaten Fiihrung zu empfehlen.

Mit Hilfe der Diagramme fiir Geschwindig- ® Zu beachten ist, dass beim Typ RAS4 mit einem
keit und Lastaufnahmvermﬁgen den Hub von 300 mm die Maximalgeschwindigkeit
gewiinschten Anforderungstyp auswahlen zur Vermeidung geféhrlicher Geschwindigkeiten

begrenzt wird. 300 mm Fahrweg -> Steigung
12: 500 mm/s, Steigung 6: 250 mm/s,
Steigung 3: 125 mm/s

Maximal- ~ /
geschwin-
digkeit _
800 Horizontale Anordnung Vertikale Anordnung
mm?’sec — S
-"5 g 45 X 5
X C 40 cC
()
= 87 35 AN > ° \
-g :g 30 \ :g 4 N
§ o \ o
8| 2= ANEAN 5 ° \
@ () NN\ o N
Q E 15 \ E 2
(O] < 10 \ = \
© N c ,
) c N— =
N Y= = \ Y \
o g 0 % 0
I 4(7‘) o] 100 EOP .300 . 400 500 600 *(7) (6] 100 EOF) .300 . 400 500 600
© Geschwindigkeit (mm/sec) © Geschwindigkeit (mm/sec)
300 = -
mmyY/sec
l‘q_-; g 60 g 20 ‘ ‘
X
(o) qCJ 50 CIC.)
© (o) \ O 15
< 0 40 0
s| € E N :
-5 g.) 30 N q>) 10
g OEJ 20 \ GEJ \\
B S ANERNES -0 N T~
8| 2 N\
= i J 0
= E 6] 50 10_0 _150 . 200 250 300 _,‘E (0] 50 109 _150 X 200 250 300
= @ Geschwindigkeit (mm/sec) 2 Geschwindigkeit (mm/sec)
- -
150
mm/sec — S
'I:T-,' g 60 = 30
X
2 S o s J
O (o)) \ ()] \
= ’g 40 :g 20 N
3 c c \
< O 30 D 15
O Y \ > N
2| @ g AN
(5 E 20 E 10 N
< <
() @ 10 ®© s \ \
o) = £ N
= 3 o0 =
g S 0 20 40 .60 i 80 .100 120 140 160 4‘3 (0] 20 40 .60 . 80 .100 120 140 160
= 2 Geschwindigkeit (mm/sec) § Geschwindigkeit (mm/sec)
-

Anmerkung: Die Zahl nach der Typenbezeichnung kennzeichnet die Gewindesteigung. 1 4



ERC-SAG

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Breite der Achse 58 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

Ausfiihrung

Schlitten,
58 mm breit

Verfahrweg

50 bis
600 mm

Zuladung

12 kg (horizontal) /
6 kg (vertikal)

| Modellbe-

zeichnung
(Beispiel)

Baureihe

ERC -

yp

SA6 -

nkoder-1yp

* Details der Modellbezeichnung siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Motor

PM - 12

ewindesteigung

Verfahrweg

600 -

S—

Kabellange

Optionen

NM

Modell Enkoder-T Motor | Gewindes- | Verfahrweg | Geschwin- Zuladun Maximale Wiederhol-
w W) teigung (in Schritten digkeit - 9 - Schubkraft genauigkeit (mm)
(mm) von 50 mm) (mm/s) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)
ERC-SA6-1-PM-12-skk-A -0 ) 12 10~600 6~2 1.5~1 -
ERC-SAG-I-PM-6-3¢3k- 4 -0 Inkremental | Sorntt 6 50600 5~300 12 3~25 - 0.05
ERC-SA6-1-PM-3-skk:k- A -0 3 1~150 12 6~4 -
[ LGl * Siehe Seite 8 beziiglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerolit C10
Bremse B —p27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM —P27 Linearfiihrung im Grundrahmen integriert
Zuléssiges Lastmoment | Ma: 8,9 Nm Mb: 12,7 Nm  Mc: 18,6 Nm
Lange des Lastiiberhangs | Ma-Richtung: <150 mm  Mb/Mc-Richtung: <150 mm
Grundrahmen Material: oberflichenbehandeltes Aluminium
Kabelldnge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XCOOJ : Langenspezifikation; WCIC: Kabelanschliisse an beiden Enden
* Bei der alternativen Ausgangs- 60
position sind die Abmessungen auf 5 50
der Motorseite (Abstand zwischen 932 o[ 4xMs,10tief (300 SE: Ende des Fahrweges
dem mechanischen Ende und dem . ME: Mechanisches Ende
™ ) _ . ] | 1 Kabelsteckverbinder *1)
Ende der Referenzposition) und die ' & R **—" ':DW *2) Bei der Bewegung des
Abmessungen auf der dem Motor v & N} "’h © © und E/A-Kabel Schiittens in die Referenz-
. OoT7 & 5 — 60 hlieBen. ition f it
abgewandten Seite vertauscht. ool © i 1Te et oo I J iZEZ.JQa?E siehe Seite 29. &“S"EE.T.E?".S gqurj::oﬁusclggn
Beriihrung mit Gegenstén-
2 Passungen @5H10, 10 tief den in der Umgebung zu
achten.
L
10 486 Hub 60 51.4 135 118.5 Programmieranschluss (s. Seite 9)
1.8 2
& & mE/RsE. ‘ Home/[\ M.E. *2 e
o [ L - 9
CERE ® @
0| ] é
Nk gr U 2 I BN
o
. 1 . 7
58 AuBenansicht der Bremse
S x Bohrung 4.5, F 08.0, 4.5 tief * Die Gesamtlange mit Bremse ist um 43,5 mm groBer
als ohne Bremse
b & & 44 135 435 118.5
—& EX EEE Il
oo —
j—r 9 50 B - N x 1007 50 vfgi
Y| =
— i
Bremse
04.5
Detailansicht des . . . . .
Befestigunsteis Il Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
In der Grundplatte Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 352 402 452 502 552 602 652 702 752 802 852 902
A 210 260 310 360 410 460 510 560 610 660 710 760
B 10 60 10 60 10 60 10 60 10 60 10 60
N 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6
S 6 6 9 8 10 10 12 12 14 14 16 16
Gewicht (kg) 1.9 2.0 2.1 2.3 2.4 2.6 2.7 2.8 3.0 3.1 33 34
Max. |Steigung 12| 600 515
Geschw. [ Steigung 6] 300 255
(mm/s) Steigung 3| 150 125
Technische Daten der Steuerung - -
(Anmerkung 1): Ein ldngerer Fahrweg fiihrt zu einer geringeren Maxi-
Wiax. Anzahl - e . ] N malgeschwindigkeit, um die Kugelspindel vor geféhrlichen Ge-
Steuerung barer g:;sggg;; Prgg;ﬁrenl;n Po;let;:)izlgr s{ghpel:ljn ?/2?:;“':1?15 Seite A schwindigkeiten zu schiitzen (Siehe die Tabelle oben beziiglich der
_ Achsen 9 gung maximalen Geschwindigkeit bei einem vorgegebenen Fahrweg.)
Eingebaut 1 Inkremental x O x 24V DC 23 IAchtung| (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 11).
(Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrégt 10 m. Die gewiinschte
Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezliglich weiterer zu beachtender Punkte.



ERC-SA7

Schrittm

otor, gerade Bauform

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Breite des Antriebs 68 mm,

[l Technische
Daten

(Beispiel)

Baureihe yp

SA6 -

nkoder-

ERC -

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Motor

PM -

yp ewindesteigung

16 -

Hub

600 - S—

Kabellange

NM

Optionen

7 Schlitten, 50 bis 20 kg (horizontal) /
Ausfiihrung >68 mm breit | Verfahrweg 600 mm Zuladung 10 kg (vertikal

Modell Enkode! Motor | Gewindes- Hub Geschwindigkeit) - zyladung (Anmerkung 2) | Maximale i el e
P (W) Leigung(mm) (in Schritten (Anmerkung 1) - 9 - 92) Schubkraft Wlederh?rlrlg;?aUngelt
von 50 mm) (mm/s) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (N)
ERC-SA7-I-PM-16-s¢:kk- A -0 ] 16 10~450(400) 10~2 2.5~0.5 -
ERC-SA7-1-PM-8-sk- 5 -C1 Inkremental | Scntt 8 50~600 5-250 | 20-35 5~0.5 - +0.05
ERC-SA7-I-PM-4-¢:k- A -0 4 1~125 12 10~2 -
[ L Ll Siehe Seite 8 beziiglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 10 mm, gerollt C10
Bremse B 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 27 Linearfiihrung im Grundrahmen integriert
Zuldssiges Lastmoment | Ma: 13,8 Nm Mb: 19,7 Nm Mc: 29,0 Nm
Lange des Lastiiberhangs | Ma-Richtung: <150 mm Mb/Mc-Richtung: <150 mm
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabelldnge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOO : Langenspezifikation; WOOI: Kabelanschliisse an beiden Enden
* Bei der alternativen Ausgangs- 75
position sind die Abmessungen 5 65 5 !
auf der Motorseite (Abstand zwi- 9. 47 9l 4XM5, 10 tief (800)
schen dem mechanischen Ende Kabelsteckverbinder *1)
und dem Ende der Referenzposi- m Bisa — SE e 73 Motorstrom w2 Bei
A . . NN N o L - ) Bei der Bewegung des
tion) und die Abmessungen auf @ OFITy ® 722 -] und EinKabel Schiittens in die Referenz-
anschlieBen. ition fahrt Positi
der dem Motor abgewandten m Te =gl ] Kabeldetalls sehe Seite 9. ME. Dater o g[lfn:nruglilsrlhlgn
Seite vertauscht. SE: Ende des Fahrweges Beriihrung mit Gegenstan-
2 Passungen @5H10, 10 tief ME: Mechanisches Ende den in der Umgebung zu
achten.
L
10 48.8 _ Hub 75 56.2 16 1185 Programmieranschluss (s. Seite 9)
2 7
& E> M.E. /N SE. L a5 ®
- : = + - ]
& w0 o
88 ;3“’[ L@ @
5 o N
™) N
A ) e—
68 ) AuBenansicht der Bremse
S x Bohrung @4.5, Flachsenkung 8, 4.5 tief * Die Gesamtlange mit Bremse ist um 43,5 mm groBer
als ohne Bremse
0 & & & e 16 49 118.5
<, s
% — @ & & 44 Il | Ap——xt
i T
245 ]]7
50 B N x 100° 50 =1
Detailansicht des A Ha
Befestigungsteils f i —_—
im Grundrahmen ;
Bremse
Il Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 374.5 424.5 474.5 524.5 574.5 624.5 674.5 724.5 774.5 824.5 874.5 924.5
A 230 280 330 380 430 480 530 580 630 680 730 780
B 30 80 30 80 30 80 30 80 30 80 30 80
N 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6
S 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16
Gewicht (kg) 3.1 3.2 34 3.6 3.7 3.9 4.0 42 43 45 4.6 4.8
Max. | Steigung 16 450(400)
Geschw.[Steigung 8| 250
(mm/s) | Steigung 4| 125
Technische Daten der Steuerung
Az —— (Anmerkung 1): Die Zahlen in Klammern gelten fiir die vertikale
Steuerung | ot earer | Passender Programm- |Positionier- [ Impuls-  Spannungs-| g0 Anordnung
: Achsen Enkodertyp betrieb | Betrieb |steuerung |versorgung / i \ | (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 11).
Eingebaut 1 Inkremental x o x 24V DC 23 Achtung | (Anmerkung 3): Die gréBte Kabellnge betrégt 10 m.
Die gewiinschte Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



c RA5 RoboCylinder, Schubstangen-Ausfilhrung, FianischaroBe 54 mm,
ER = 4 ; sta
Schrittmotor, gerade Bauform

" Schlitten, 50 bis 40 kg (horizontal) /
Ausfiihrung 58 mm breit | Verfahrweg 600 mm Zuladung 18 kg (vertikal)

[l Technische Baureine g 1P nkoder-1yp Viotor ewindesteigung Hub Kabellange gmOptionen

Daten

seoye)  ERC— RAS4— |-  PM- 12—  300- S-  NM

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Modell Enkode Motor | Gewindes- Hub FeschWindigheftl 7, adung (Anmerkung 2) | Maximale T Wiederholgenauigkeit
P felgung | (nSchriten |(Anmerkung1) | ~o0und (Anmerkung2) | oop o ratt (mm)
(mm) von 50 mm) (mm/s) Horizontal (kg) [ Vertikal (kg) (N)
ERC-RA54-|-PM-12-s¢zksk- A -1 ] 12 10~600 25~25 45~0.5 78
ERC-RA54-1-PM-6-335%- -1 Inkremental | Schett 6 50~300 5-300 | 4012 12-25 157 +0.05
ERC-RA54-|-PM-3-sksksk- A -0 3 1~150 40 18~4 304
[ e el * Siehe Seite 8 beziglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
Modell Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerolit C10
Bremse B 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Montagefuss FT 27 Fiihrung keine
Alternative Referenzposition NM 27 Durchmesser / Schubstange | @ 22 mm
Rotationsspiel / Schubstange | + 1,5 grad
Antrieb Achse @ 45 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgehéduse Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabelldnge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOOCI : Langenspezifikation; WCICI: Kabelanschliisse an beiden Enden
2
Referenzpunkt (Home) M. E.*2) (300)
| 1 Kabelsteckverbinder *1)
o o N . “ -
= - Motorstrom- und E/A- Bei der Bewegung der Schub-
I ] Kabel anschlieBen. Ka- stange in die Referenzposition
beldetails siehe Seite 29.  fahrt sie zur Position ME. Daher
L ist auf mogliche Berithrung mit
Hub | L ME: i Ende i in der
B zu achten.
4—$5.5 Programmieranschluss (s. Seite 9)
'Ef & M8x1.25 Mutter M8 x 1.25 —_— o1
l;_: C3 \;]/7 ©| N~ T —_— w {
e L) <o ~
(/AT I~ NT hd
{ \\L’:y N <[ :; GI ﬁ{ o ﬁg
(& k) Y I
— )|
’ L 2| e c
54 18[.31.7
58 49.7 A 118.5
AuBenansicht der Bremse
* Die Gesamtlédnge mit Bremse ist um
43,5 mm groBer als ohne Bremse
I
Il
! B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
I 43 »5\ Hub 50 100 150 200 250 300
: Bremse L 293.5 343.5 393.5 4435 493.5 543.5
A 175 225 275 325 375 425
B 293.2 493.2 593.2 693.2 793.2 893.2
C 91 141 191 24 291 341
Gewicht (kg) 1.6 1.7 1.8 2.0 21 2.2
Max. |Steigung 12 600 500
Geschw.| Steigung 6 300 250
(mm/s) | Steigung 3 150 125
Technische Daten der Steuerung
(Anmerkung 1): Ein langerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximal-
Maximale An- N m z N H N geschwindigkeit, um die Kugelspindel vor geféhrlichen Geschwindig-
Steuerung | zahl ansteuer- Passender Programm- | Positioner- | Impuls- |Spannungs-| - gejte 1 keiten zu schiitzen (Siehe die Tabelle oben beziiglich der maximalen
barer Achsen Enkodertyp betrieb Betrieb | steuerung |versorgung M Geschwindigkeit bei einem vorgegebenen Hub.)
Eingebaut 1 Inkremental x o x 24V DC 23 |Achtung| (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 11).
(Anmerkung 3): Die gréBte Kabellénge betragt 10 m. Die gewiinschte
Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



E R c - R AG 4 RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, FlanschgréBe 64 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

. Schlitten, 50 bis 12 kg (horizontal) /
Ausfiihrung >63 mm breit | Verfahrweg > 300 ym | Zuladung Py o vertikal)

[l Technische Baureihe g Typ Enkoder-Typ Motor g Gewindesteigung Hub Kabelldnge g Optionen

®oe)  ERC— RAG4— -  PM- 16— 300~ S— NM

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Gewindes- Hub Geschwindigkef  Zuladung (Anmerkung 2) | Maximale f igkei
Modell Enkodertyp Motor teigung (in Schritten (Anmerkung 1)—— - Schubkraft Wlederh?llr?;r)laUngelt
(mm) von 50 mm) (mm/s) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) (N)
ERC-RA64-I-PM-16-sk¢:ksk- A -1 . 16 10~450(400) 40~2 6~0.5 220
Schritt-
ERC-RAG4-1-PM-8-sskk- A -0 Inkremental | “mqtor 8 50~300 2~250(200)| 50~3.5 17.5~1 aM +0.05
ERC-RAG64-I-PM-4-sisiesk- A - 4 1~125 50~25 25~2 873

TN Siehe Seite 8 beziiglich der Details der gemeinsamen technischen Daten

Modell Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel ¢ 10 mm, gerollt C10
Bremse B 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Montagefuss FT 27 Fiihrung Keine
Alternative Referenzposition NM 27 Durchmesser/Schubstange] @ 30 mm
Rotationsspiel/Schubstange| +1,5 grad
Antrieb Achse ¢ 55 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgehéuse Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabellinge N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOOOI : Léngenspezifikation; WCICI: Kabelanschliisse an beiden Enden

(300)

punkt (Home) /I[N M. E. *2)

M 1 Kabelsteckverbinder *1)
2 o | M) 2

- &
L.— M Netz- und E/A-Kabel Bei der Bewegung der Schubstange
anschlieBen. in die Referenzposition féhrt sie zur
J Kabeldetails siehe Position ME. Daher ist auf mégliche
Seite 29. Beriihrung mit Gegensténden in der
Hub L Umgebung zu achten.
B ME: Mechanisches Ende
4—¢66 p i (s. Seite 9)
H . Mutter M10x 1.5 =
§ & B> M10x 1.5 utter X ey { § ?)
5
k3 — S
E‘ & v © ~ rey
- 7 \ I < o 4 -
@) 1——s% 3E =& g
&7 o ® i @)
& & ; ‘ R «
N [
50 9. 2] /8.5 C
64 21 40
68 61 A

AuBenansicht der Bremse
* Die Gesamtldnge mit Bremse ist um
43,5 mm groBer als ohne Bremse

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub 50 100 150 200 250 300
Bomse L 3125 362.5 412.5 462.5 512.5 562.5
A 194 244 294 344 394 444
B 423.5 523.5 623.5 723.5 823.5 923.2
C 106 156 206 256 306 356
Gewicht (kg) 2.7 29 3.0 3.2 33 35
Max. [Steigung 16 450(400)
Geschw. | Steigung 8 250(200)
(mm/s) | Steigung 4 125
Technische Daten der Steuerung
(Anmerkung 1): Die Zahlen in Klammern gelten fiir die vertikale
Maximale An- Passender Programm-| Positionier-| Impuls- | Spannungs- i Anordnung
Steuerung Z&',‘,';‘}i‘ﬁ;‘:,’, Encodertyp betrieb Betrieb | steuerung | versorgung Seite (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung
Eingebaut 1 Inkremental x o x 24V DC 23 Achtung (Siehe Seite 11).
(Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrdagt 10 m.
Die gewiinschte Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung,
E R c - R A54G S FlanschgroBe 54 mm, Schrittmotor,
parallele Einzelfiihrung
Ausfiihrung Schlitten, 58 mm breit, Hub 50 bis Zuladung 40 kg (horizontal) /

eine Filhrung 300 mm 18 kg (vertikal) |

[ | B:l’t;gll;liSChe Baureine ggm TYP g ENk0der-Typ gams Motor g Gewindesteigung Hub Kabelldnge g Optionen

gespe)  ERC-RAS4GS— |-  PM- 12—  300- S-  FT

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Modell Enkodertyp | Motor Gfg‘i’gh‘?‘?' i Slili::?tten G‘eschwindigkf"il Zl.jladung (Anmerk.ung 2) S“gﬁﬁil;rll(ﬂ?t Wiederhz:g:]r;auigkeit
(mm) von 50 mm (mm/s) Horizontal (kg)|  Vertikal (kg) (N)
ERC-RA54GS-I-PM-12-skzksk- A -0 ] 12 10~600 25~2.5 45~0.5 78
ERC-RASAGS-|-PM-6-40ic-0-01 | Inkremental | o 6 50~300 5-300 | 40-12 | 12~25 157 0.05
ERC-RA54GS-I-PM-3-3k:ksk-O -0 3 1~150 40 18~4 304
Siehe Seite 8 bezliglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
Modell Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 10 mm, gerollt C10
Montagefuss FT 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Fiihrung Einzelfiihrung ¢ 10 mm, teflonbeschichtete Gleitbuchse
Durchmesser / Schubstange| @ 22 mm
Rotationsspiel / Schubstangg + 0,05 grad
Antrieb Achse ¢ 45 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgeh&use Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabelldnge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOOOI : Léngenspezifikation; WCICI: Kabelanschliisse an beiden Enden

Abmessungen
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Il Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub | 50 100 150 200 250 300
Gewicht/Fiihrung (kg) 0,2 0,2 0,3 0,3 0,3 0,4
Gesamtgewicht (kg) 1,8 1,9 2,1 2,3 24 2,6

Max. | Steigung 12 600 500
Geschw. | Steigung 6 300 250
(mm/s) | Steigung 3 150 125

Technische Daten der Steuerung

(Anmerkung 1): Ein langerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximal-

- . — il hwindigkeit, um die Kugelspindel vor geféhrlichen Geschwindig-
Steuerung | MaximaleAn- | Passender | Programm-| Positionier{ Impuls- |Spannungs-  gaite gesc « cle fu i X

i angesiw|  Enkodertyp | betrieb | Betrieb | steuerung|versorgung I | e oo eziolch der maximalen

Eingebaut 1 Inkremental x o x 24V DC 23 Achtung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 11).

(Anmerkung 3): Die gréBte Kabelldnge betrdgt 10 m. Die gewiinschte
Léange ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung,
E R c - R A64G s FlanschgroBe 64 mm, Schrittmotor,
parallele Einzelfiihrung

Schlitten, 68 mm breit, 50 bis 55 kg (horizontal) /
keine Fiihrung Hub > 300mm | Zuladung  >o5 o (ertikal)

[ | TDZ(t:EniSChe Baureine ggm TYP g ENkOder-Typ gamy Motor g Gewindesteigung Hub Kabelldnge g Optionen

Ausfiihrung

ese)  ERC—RA64GS— |-  PM- 8- 300- S-  FT

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Enkodert Gewindes- Hub lGeschwindigketf Zuladung (Anmerkung 2) Maximale | wiederholgenauigkeit
Modell Y| Mot Bteigung | gnsomriten | ) _ Schubkraft o
(mm) von 50 mm) %%%/S) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (N)
ERC-RABAGS-I-PM-16-sk:ksk- A -1 Schritt 16 10~450(400)[  40~2 5~0.5 220
ERC-RA64GS-1-PM-8-sksksk- A -1 Inkremental motor 8 50~300 2~250(200) 50~3.5 17.5~1 441 +0.05
ERC-RAB4GS-1-PM-4-ssksk-A -1 4 1~125 50~25 25~2 873
[EYENCETNERCHINTER EDEC I * Siehe Seite 8 bezlglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
| Modell Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 12 mm, gerollt C10
Montagefuss FT 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Fiihrung Einzelfiihrung @ 12 mm, teflonbeschichtete Gleitbuchse
Durchmesser/Schubstange| g 30 mm
Rotationsspiel/Schubstange| +0,05 grad
Antrieb Achse @ 55 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgehduse Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabellange 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOIOI : Léingenspezifikation; WCCI: Kabelanschliisse an beiden Enden
/
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B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub 50 100 150 200 250 300
Gewicht/Fiihrung (kg) 0,3 0,3 0,4 0,4 0,5 0,5
Gesamtgewicht (kg) 3,0 3,2 34 3,6 3,8 4,0
Max. [Steigung 16 450(400)
Geschw. | Steigung 8 250(200)
(mmV/s) [Steigung 4 125

Technische Daten der Steuerung

(Anmerkung 1): Die Zahlen in Klammern gelten fiir die vertikale

Steuerung zvaﬁ;‘;mngétﬁe'g_ Passender  [Programm- | Positionier-| Impuls- | Spannungs- |  ggijte Anordnung
erbarer Achser{  Encodertyp betrieb Betrieb | steuerung | versorgung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung
Eingebaut 1 Inkremental x O x 24V DC 23 Achtung (siehe Seite 11).

(Anmerkung 3): Die gréBte Kabelldnge betragt 10 m.
Die gewiinschte Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



ERC-RA54G

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung,
FlanschgroBe 159 mm, Schrittmotor,
parallele Doppelfiihrung

Ausfiihrung

Schlitten, 58 mm breit,
keine Fiihrung

Hub

50 bis
300 mm

Zuladung

40 kg (horizontal) /
18 kg (vertikal)

[l Technische

Daten
(Beispiel)

Baureihe gga TYP

ERC —RA54GD - |-

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor
PM —

Gewindesteigung

06—

Hub
300 -

Kabellange

S-—

Optionen

FT

Modell Enkode Motor | Gewindes- Hub Geschwindigheit — 7yjagung (Anmerkung 2) | Maximale | Wiederholgenauigkeit
1 teigung | (nSohriten | (Anmerkung 1) —-aaund (Famerkung 2) |- Cop ot (mm)
(mm) von 50 mm (mm/s) Horizontal (kg)[ Vertikal (kg) (N)
ERC-RA54GD-I-PM-12-sksksk- A - ] 12 10~600 25~2.5 4.5~0.5 78
ERC-RA54GD-I-PM-6-sksksk- A -0 Inkremental Snﬁg;glt: 6 50~300 5~300 40~12 12~2.5 157 +0.05
ERC-RA54GD-I-PM-3-sksksk- A -0 3 1~150 40 18~4 304
[¢CENEETN RN TEEDEC I Siehe Seite 8 bezuglich der Details der gemeinsamen technischen Daten
Modell Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 10 mm, gerollt C10
Montagefuss FT 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Fiihrung Doppelfiihrung @ 10 mm, teflonbeschichtete Gleitbuchse
Durchmesser / Schubstange| @ 22 mm
Rotationsspiel / Schubstangg + 0,05 grad
Antrieb Achse ¢ 45 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgeh&use Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabelldnge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOOOI : Léngenspezifikation; WCICI: Kabelanschliisse an beiden Enden
53
52
42
30
% 4-M5
8-m5 | | _ITT=al e
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: —mmmm
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== =

ST+3.3
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B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub [ 50 100 150 200 250 300
Gewicht/Fiihrung (k 0,4 0,4 0,5 0,6 0,6 0,7
Gesamtgewicht (k 2,0 2,1 2,3 2,6 2,7 2,9
Max. |Steigung 12| 600 500
Geschw.| Steigung 6 300 250
(mm/s) | Steigung 3 150 125
Technische Daten der Steuerung - " - - -
(Anmerkung 1): Ein léngerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximal-
Maximale An- P nder i el _ nnun . geschwindigkeit, um die Kugelspindel vor geféhrlichen Geschwin-
Sl E:Ifggegsp M oatteb | Betrieh | stouerun ?rzﬁsorl:;u%s Seite digkeiten zu schiitzen (Siehe die Tabelle oben beziiglich der maxi-
- | steuerung malen Geschwindigkeit bei einem vorgegebenen Hub.)
LEingebaut 1 Inkremental ad 0) X 24vDC | 23 Achtung| (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 11).
(Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrdgt 10 m. Die gewiinschte|
Lénge ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung,
E R c - R A64G D FlanschgrdBe 170 mm, Schrittmotor,
parallele Doppelfiihrung

- Schlitten, 68 mm breit, 50 bis 55 kg (horizontal)
Ausfiinrung 2o MED, B Hb > 300mm | 2udung ) 350 oria)

| UL B reihe e Typ st Enkoder-Typ et Motor met Gewindesteigung Hub Kabelldnge g Optionen

Daten

Belsple) ERC-RAG4GD- |- PM- 8- 300- S-  FT

* Details der technischen Daten siehe Seite 8

Technische Daten der Modelle

Modell Enkodertyp | Motor 2?:,’;:}:13 n Slill:gtten [iiflcmh:"r';‘ﬂ%kf)'t Zuladung (Anmerkung 2) S“gﬁﬁm](?;?t Wiederholgenauigkeit
(mm) von 50 mm) (mm/s) | Horizontal (kg) | *Vertikal (k) (N) (mm)
ERC-RA64GD-I-PM-16-sksisk-A -0 _ 16 10~450(400) 40~2 5~0.5 220
ERC-RAGAGD-I-PN-G-#4%- 01 | Inkremental | Scntt- 8 50-300  |5-250(200)| 50~35 | 17.5~1 an 0.05
ERC-RAB4GD-I-PM-4-sk:ksk- A -0 4 1~125 55~25 25~2 873

T Y sl * Siehe Seite 8 beziiglich der Details der gemeinsamen technischen Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel ¢ 12 mm, gerolit C10
Montagefuss FT 27 Spiel 0,1 mm oder weniger
Fiihrung Doppelfiihrung @ 12 mm, teflonbeschichtete Gleitbuchse

Durchmesser/Schubstange| @ 30 mm

Rotationsspiel/Schubstange| * 0,05 grad
Antrieb Rohr g 55 mm, Flansch Aluminiumguss, Motorgehduse Aluminium mit Extrusionsbeschichtung
Kabellénge 3) N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XOOOI : Langenspezifikation; WOIC: Kabelanschliisse an beiden Enden
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B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub [ 50 100 150 200 250 300
Gewicht/Fiihrung (k 0,5 0,6 0,7 038 09 1,0
Gesamtgewicht (k 3,2 35 3,7 4,0 42 45

Max. [Steigung 16 450(400)
Geschw. | Steigung 8 250(200)
(mm/s) [ Steigung 4 125

Technische Daten der Steuerung

(Anmerkung 1): Die Zahlen in Klammern gelten fiir die vertikale

Steuerung z'\gﬁfgggl: ofn- | Passender  [Programm- Positionier-| Impuls- | Spannungs- | o i Anordnung . ) .
erbarer Achsen Encodertyp betrieb Betrieb | steuerung | versorgung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung
Eingebaut 1 Inkremental x [®) x 24V DC 23 Achtung (siehe Seite 11).

(Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 10 m.
Die gewiinschte Léange ist in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 11 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.



Erlauterungen zur Steuerung

M Eingénge / Input (nicht gegeniiber der ERC-Achse isoliert) I Ausgénge / Output (nicht gegeniiber der ERC-Achse isoliert)
Bezeichnung Wert Bezeichnung Wert
Anzahl 6 Anzahl 4
Eingangsspannung 24V DC 10 % Nenn-Ausgangsspannung 24V DC
Eingangsstrom 4 mA/Eingang Max. Strom 60 mA/Ausgang
Leckstrom 1 mA /Eing. oder weniger Restspannung 2V oder weniger
Betriebsspannung (auf Masse Ein: min. 6V (3,5 mA) Kurzschluss-/Verpolschutz Sicherung (27 Ohm, 0,1 W)
bezogen) Aus: max. 18 V (1 mA))
External FUSE y 24V
power supply_av P—1 RS (VP24) (vPad) G_m+% h
supply J% vin| 18V >=0] Fusq%’a\lsti]stor ouT Load
2av GND™. 0 6V<_1 _______ 4 output 270 0.1W T Lo
—s IN[O~5] i Pp——o | points (4 circuits) LN—I T
ach input GND 1 Internal ! L Power MOS FET
I e nternal circuit (x4) GND
enp Lo GND _circuit GRD  ong™

Signal-Art Kabelfarbe Signal-Abkiirzung Signal-Name
1A sio Orange (rot 1) SGA Serieller Datenaustausch
1B Orange (schwarz 1) SGB Serieller Datenaustausch
2A Signal Hellblau (rot 1) EMS1 Not-Stopp
2B Signal Hellblau (schwarz 1) EMS2 Not-Stopp
3A 24V WeiB (rot 1) 24V Pluspol der Haupt-Spannungsvers.
3B ov WeiB (schwarz 1) BKR Freigabe Bremse
4A 24V Gelb (rot 1) MPI Motor-Antrieb, Spannungsvers. 24 V
4B oV Gelb (schwarz 1) GND Spannungsversorgung, 0V
5A 24V Rosa (rot 1) MPI Motor-Ansteuerung, Spannungsversorgung 24 V
5B ov Rosa (schwarz 1) GND Spannungsversorgung, 0V
B6A Orange (rot 2) PC1 Position 1
6B Orange (schwarz 2 pPC2 Position 2
7A Input Hellblau (rot 2) PC4 Position 4
7B Hellblau (schwarz 2) HOME HOME
. 8A | WeiB (rot 2) CSTR Start
8B WeiB (schwarz 2) *STP Hold
9A Gelb (rot 2 PEND Position erreicht
9B Output Gelb (schwarz 2) HEND Ausgangsposition erreicht
10A Rosa (rot 2) ZONE Bereich
108 Rosa (schwarz 2) *ALM Alarm

*Anmerkung: Die Signale ALM und STP verwenden negative Logik, d. h. sie sind bei Normalbetrieb im Zustand "Ein".

23



Signal-Art Signal-Name Signal-Abkiirzung Funktionsbheschreibung
sio | Serieller Datenaustausch ggé Zur Realisierung der seriellen Datenkommunikation
Not-Stop EMST Anschluss fur den Notstopp-Schalter im Programmiergerat (s. Seite 26).
24v EMS2 Zulassiger Strom 60 mA
ov Freigabe Bremse BKR Verbindung nach 0V zur zwangsweisen Freigabe der Bremse (150 mA erforderlich)
. PC1 Die Zielposition wird iiber ein binére 3-bit-Signal festgelegt.
Positions Nummer PC2 Beispiel: Position 3 — EIN auf PC1 und PC2
Input PCc4 Position 7 — EIN auf PC1, PC2 und PC4
HOME HOME Signal zur Bewegung in die Referenzposition
Start Das Signal fiihrt zur Eingabe einer Positionsnummer. Wenn das Startsignal
CSTR auf "Ein" geht, bewegt sich der Achse zur angegebenen Position.
Hold *STP Bei fallendem Signalpegel (Ein -> Aus) geht der Achse auf Stopp. AUS -> EIN weiterfahren.
" . Das Signal nimmt den Zustand "Ein" an, wenn der Achse nach der Bewegung in Richtung Zielposition
Position erreicht PEND den angegebenen Positionierbereich erreicht hat und die Positionierung abgeschlossen ist.
Output [ Referenzposition erreicht HEND Zur Bestatigung, dass die Referenzposition erreicht ist.
7 ZONE Das Signal geht auf "Ein", wenn der Achse sich in dem Bereich befindet, der
one durch den entsprechenden Bereichsparameter festgelegt wurde.
Alarm “ALM Das Signal steuert auch die LEDs oben auf dem Motorgehause. (Eine griine
LED leuchtet im normalen Betriebszustand, die rote LED bei einem Alarm.)

*Anmerkung: Die Signale ALM und STP verwenden negative Logik, d. h., sie sind bei Normalbetrieb im Zustand "Ein".use.

Bezeichnung Beschreibung
Ansteuerungsverfahren Vektorsteuerung mit schwacher Magnetisierung (Patent)

Positionierbefehl

Angabe der Positionsnummer

Anzahl der Positionen

Maximal 8

Arbeitsspeicher-Backup

Die Daten der Positionen und Parameter werden in einem nicht-fliichtigen Speicher
gesichert. Der serielle EPROM kann 100.000 Mal beschrieben werden.

Ein-/Ausgénge

6 zugewiesene Eingénge / 4 zugewiesene Ausginge

Elektromagnetische Bremse

Mit integrierter Schaltung, 24 V DC +10 %, 0,15 A oder weniger

Zweifarbige LED-Anzeige

Zweifarbige LED-Anzeige; Antrieb Ein (griin), Alarm/Ausfall der Motorspannung (rot)

Motor-Spannungsversorgung

Motor-Spannungsversorgung gemeinsam mit der Spannungsversorgung fiir die Steuerung (nicht isoliert)

Serieller Datenaustausch

RS485 einkanalig (mit externem Abschlusswiderstand)

Absolutfunktion

Keine

Zwangsweise Freigabe der elektromagnetischen Bremse

Die zwangsweise Freigabe der Bremse erreicht man durch Verbindung mit 0 V

Kabellange

Motorstrom-Kabel: 10 m oder kiirzer
SI0-Adapterkabel: 5m oder kiirzer

Isolationswiderstand

500V DC, 10 MQ

EMV EN55011, Klasse A, Gruppe 1 (3 m)
Spannungsversorgung 24V +10 %
Strom 2 A oder kleiner
Umgebungs- |Betriebstemperatur 0-40°C
bedingungen |Luftfeuchtigkeit 85 % r. L. oder weniger (nicht-kondensierend)
Betriebsumgebung Die Betriebsumgebung darf keine korrosiven Gase enthalten
Schutzklasse IP20
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Anschluss fiir die Steuerung mehrerer Achsen

Uber die serielle Schnittstelle SI0 ist es mdglich, mittels Koppelkabel bis zu 16 Achsen gleichzeitig zu verfahren.

Grundlegende technische Daten

Bezeichnung Beschreibung

Anzahl anschlieBbarer Achsen 16 Achsen

Maximale Kabelldnge 100 m
120 Q (integriert in den isolierten PIO-Klemmblock/SI0-Adapter). Erforderlich,
wenn die Lange des seriellen Verbindungskabels 10 m iibersteigt.

Abschlusswiderstand

1. Mit Hilfe der E/A stellt man den Automatik-Betrieb ein und 2. Man steuert mehrere Achsen automatisch vom PC usw. nur {iber die serielle
schreibt die Positionsdaten fiir mehrere Achsen von einem Kommunikation (SI0) ohne Einsatz der Parallel-E/A (PI0)
einzelnen Punkt aus (serieller E/A- bzw. SI0-Adapter)

Programmier- Programmier-
gerit SPS-Kommunika-
tionshaugruppe

PC SPS

Positionsdaten
schreiben :
1
: Datenkommunikation
1
1
1 seriellerAdapter * Klemmblock zur Verviel-
serieller Adapter : |:| féltigung
1 SGA
TB1 M TB1 SGB
o | A Il Al OT "!:h]:ﬂ]:‘b
i wow -} BParallele Ansteuerung Bl o 00>
1 1 T DC24v
DC24V : DC24V
Isolierter
E/A-Klemmblock : )
- e —p—EdIT 1)~
TBi TB3 : * Der Klemmblock oioay
) 0 D]]:EI]} fiir die Vervielfaltigung
L ]
—3 B I ‘“D H Ll wird vom Anwender
DC24V : bereit gestellt. g @
[— - |
-l DC24V °
182 153 1 (Achse 2] : .
) 1 N .
=18 e i . :
T 1 **gerieller Adapter . :
bc24v : (Abschlusswiderstand) : .
l .
-: 81 [ Achse 16]
v @)
; o s AL S S 1
1 . DC24V
: . ** Wenn bei einer Lange des Verbindungskabels von mehr als 10 m
1 . ein Fehler in der Datenkommunikation auftritt, schlieBt man einen
: : SI0-Adapter an die letzte Achse als Abschlusswiderstand an.
n .
: . Anmerkung: Das serielle Kommunikationsprogramm wird durch
Fmd : den Anwender bereit gestellt.
e [0,
B Oe—e—ET -
[
DC24V

Anmerkung: Nur bei der letzten Achse wird
der Schalter fiir den Abschlusswiderstand
auf [RTON] umgeschaltet.
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Not-Stop-Schaltung

Die Baureihe ERC verfiigt nicht iiber eine Not-Stop-Schaltung. Daher muss der Anwender anhand der nachfolgend dargestellten
Logik selbst eine Not-Stop-Schaltung installieren. (Die folgende Darstellung wurde der besseren Ubersicht wegen vereinfacht.
Die tatsdchlich zu installierende Schaltung muss an die jeweiligen Gegebenheiten angepasst werden.)

Ein-Achs-Syst In der Not-Stop-Schaltung fiir ein System mit einer Achse steuert man iiber das Motorstrom- und E/A-Kabel das
In-Achs-system Relais mit den Kontakten EMS1 und EMS2 an, um damit die Motorspannungsversorgung (MPI) abzuschalten.

*Der durch die Leitungen P .
egv EMS1 und EMS2 flieBende Strom ’09;2':;';“"" be
(Not-Stop-Signal) darf nicht groBer als 60 mA sein.

EMS 1 (Not-Stop-Kontakt 1)

dlo
—

@ EI\482 (Not-Stop-Kontakt 2)

E@V (Haupt-Spannungsversorgung)
5 MI;’I (Motorspannung)

GN=D(OV)

i

o
oV Weitere Anschliisse

Mehr-Achs-Syst In der Not-Stop-Schaltung fiir ein System mit mehreren Achsen steuert man iiber den SI0-Adapter das Relais mit den
ehr-Achs-oystem Kontakten EMG1 und EMG2 an, um damit die Motorspannungsversorgung (MPI) fiir jede einzelne Achse abzuschalten.

Programmier-
24V
o) gerét PC

(Not-Stop-Signal) L

T
D H
— [

SI0-Adapter
@ Bi5 Model: RCB-TU-510-AB)

24V (Haupt-Spannungsversorgung)

MPI' (Motorspannung)

5io rT A
I—:—IGND

24V (Haupt-Spannungsversorgung)
MPI (Motorspannung) ;ﬁ

Lo
[eTGND

24V (Haupt-Spannungsversorgung
MPI (MotorspanEung) ;ﬁ

Lo
CeTGND

°l
ol

°l
ol
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Optionale Zusatzausriistungen fiir die Achse

Bremse
e B

Erlauterung: Diese Bremse wird bei vertikaler Anordnung der ERC-Achse installiert. Sie verhindert, dass die am Schlitten oder an der
Schubstange befestigte Last durch ihr Gewicht bei fehlender Spannung den Schlitten oder die Stange nach unten zieht.

Alternative Referenzposition

e NM

Erlauterung: Normalerweise befindet sich die Referenzposition auf der Motorseite.

Diese Option gibt man dann an, wenn sich die Referenzposition aufgrund der Einbausituation auf der dem Motor abgewand-
ten Seite befinden muss.

Befestigungsschellen

we: | FT

Erlduterung: Diese Schellen werden verwendet, wenn die Achse von oben mittels Schrauben befestigt werden soll.

Die Befestigungsschellen werden an beiden Enden des Schutzrohres montiert. Bei Bestellung der Befestigungsschellen
werden diese vor dem Versand bereits angebracht.

Ansicht des RA54 mit Befestigungsschellen Abmessungen der Befestigungsschelle fiir RA54

T

m:
===l | Ean\

Hub +25 |
~

2-445

$40h7
| g22

1o
] |l
80 2
Durchgangsloch 7
* Die Befestigungsschrauben (M6) werden vom Anwender bereit gestellt | 94 | e
Ansicht des RA64 mit Befestigungsschellen Abmessungen der Befestigungsschelle fir RAG4
, 80 2-445
|
‘5’—{ <Y
90 \ Durchgangsloch ¢9
* Die Befestigungsschrauben (M8) werden vom Anwender bereit gestellt 110




Optionale Zusatzgerate fiir die Steuerung

Programmiergerat
Typ: Geréte &lterer Versionen als 1.61 konnen nicht an
Rc A'T Achsen der Baureihe ERC verwendet werden.
(Der Kunde hat die Mdglichkeit, sein Gerat zwecks

RCA-TD

Merkmale

@ Ein Programmiergerét, das alle Funktionen fiir Funktionstest und Einstellung
bietet wie Eingabe der Positionsdaten, Funktionstest und Uberwachung der
aktuellen Achsenposition sowie der E/A-Signale.

@ Das interaktive Bedienfeld gewahrleistet eine leichte Bedienung. Man muss
lediglich Werte in die jeweiligen Felder eingeben und benétigt fiir die grundle-
genden Bedienoperationen kein Handbuch.

@ Falls notig, ermdglicht das integrierte Hilfe-Panel eine schnelle Information
tiber die Bedienabléufe.

Technische Daten

Bezeichnung Beschreibung

eines Versions-Upgrades an IAl zu senden.)

Betriebstemperatur, Luftfeuchteigkeit | Temperatur: 0-40 °C, Luftfeuchteigkeit: 85 % r. L. oder weniger
Gewicht ca. 550 g, (einschl. Kabel)
Kabellénge 5m
Anzeige 21 Zeichen x 16 Zeilen, LCD
e Abmessungen =
J .
@ U
Celuls :
[als(s Hilfe-Panel
rar
fole
80

Positionsdaten-Eingabegerit

Typ: Geréte alterer Versionen als 1.63 konnen nicht an
Rc A_ P Achsen der Baureihe ERC verwendet werden.
(Der Kunde hat die Méglichkeit, seine Gerate
zwecks einer Aktualisierung an 1Al zu senden.)
* Bedienoperationen mit Achsenbewegungen konnen mit diesem Gerat nicht durchgefiihrt werden
Merkmale: Ein preisgiinstiges Gerét mit den gleichen Bearbeitungsfunktionen
auBer den fiir die Bedienoperationen mit Achsenbewegungen.
Bearbeitungs-  ® Eingabe der Positionsdaten
funktionen @ Kontrolle der aktuellen Achsenposition
@® Uberwachung der E/A-Signale usw.

Technische Daten

LULEDT] Beschreibung

Betriebstemperatur, Luftffeuchtigkeit |Temperatur; 0-40 °C, Feuchte: 85 % r. LF. oder weniger
Gewicht ca. 360 g, (einschl. Kabel)
Kabelldnge 5m

Anzeige 16 Zeichen x 2 Zeilen, LCD
Abmessungen % %ﬁr
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Programmiergerit im Pocket-Format

Typ: Gerate &lterer Versionen als 1.63 konnen nicht an
R c A' E Achsen der Baureihe ERC verwendet werden.
(Der Kunde hat die Mdglichkeit, seine Gerate
zwecks einer Aktualisierung an IAl zu senden.)

Merkmale

@ Ein sehr kostengiinstiges Programmiergerét, das die gleichen Funktionen
wie das RCA-T zu einem deutlich niedrigeren Preis bietet.

@ Durch die Verwendung eines zweizeiligen Displays wurden die Gerateab-
messungen verringert (iber 10 cm kiirzer als Standard-Ausfiihrung).

Technische Daten

Angabe Beschreibung

Betriehstemperatur, Luftfeuchtigkeite | Temperatur; 0-40 °C, Feuchte: 85 %r. L. oder weniger
Gewicht ca. 400 g, (einschl. Kabel)
Kabellange 5m
Anzeige 16 Zeichen x 2 Zeilen, LCD
Abmessungen (113.5)
7 72.5 (34)
PC-Software

Typ:

- - RCB-101-MW
RCB 1 01 MW (DOS/V, Windows-Version)
[Umfang]: Floppy-Disk, Dateniibertragungskabel (5 m)

Merkmale

@ PC-Software fiir die Dateneingabe und den Funktionstest

@ Diese Software verbessert ganz wesentlich die Fehlersuche am Gerét durch
umfangreiche Funktionen wie Tippbetrieb, Langsamfahrt, Schrittmodus und
Dauerbetrieb. AuBerdem wird die Bedienung durch den groBen Bildschirm
des PC erleichtert.

2~ [86.0] ] S

&l ®l=ea g 119.02 7a-da-p [00

7 550 FTEa ForsnGiEEe |Gy
o | P R [ 30 ey || © 0050 wE|sox [ |
B[] ]| g (|| (S e B RS
BT || g e C 1000 > @7l
[ b
B E | E|mEE| EnT| imOEE| = 7 % 5 -
No| Mar™ |Gwrsl| 6 | ) |33 10/11] ond = ¥ 2 F
0 0. 00 50 0.30 o] Q 0.01 BEEUE
1 100. 00 200 080 o [v) 0.0 2—=51
2 300. 00 200 0. 50 o [v) 00| D=5z
3
4 w00 100 0 w0 1 o. oz 1
5 40,00 150 0,30 80 1 Q.02
_5 B0, 00 100 050 B0 1 Q.02 LI

=

Fuvans [ EEEY [Y-ofon [REiERET |

* Bei Einsatz des Typs RCA-101-MW kann die Software zusammen mit der Bau-
reihe ERC nach einem entsprechenden Versions-Upgrade verwendet werden.
Der RS485-Adapter des Typs RCB-101-MW wurde gegeniiber dem mit dem
Typ RCA-101-MW verwendeten Adapter geéndert. Die Funktionalitét ist jedoch
unveréndert geblieben.




Kabel und Zubehor

Motorstrom- und E/A-Kabel
1vp: GB-ERC-PWBIO [ 1]

* Runde Anschliisse Kabelfarbe| Signal

an einem Ende

=30

(Unit: mm)

(28)

| J

DEERERERT
.

(30)

[
Twisted-Pair-Kabel

Nr. | Signal |Kabeltarbe

TA | SGA | Orange rot1)
1B | SGB |Orange (schwarz 1)
2A |[EMS 1 | Hellblau (ot 1)
2B [EMS2 Hellblau (schwarz 1)
3A | 24V el ro

3B | BKR | Wei (schwarz 1)
4A | MPI Gelb (rot 1)
AB | GND | Gelb (schwarz 1)
5A | MPI Rosa (rot 1)
5B | GND | Rosa (schwarz 1)
6A | PC1 | Omnge(ot?) |
6B | PC2 |range schwarz2)
7A | PC4 | Hellblaurot2)
7B [HOM Eelblau (schwarz 2)
8A |CSTR]| WeB[nt2)
8B | /STP | Wei (schwarz2)
9A |[PEND| Gebffg |
9B [HEND] Gelb (schwarz 2)
10A [ZONE | Rosafrot2)
10B | /ALM | Rosa (schwarz 2)
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[

]

Masseverbindung s e A Abschirmung

Motorstrom- und E/A-Kabel (Anschliisse an beiden Enden)

yp: CB-ERC-PWBIO [ ][ ]-H6

Kabelfarbe | Signal | Nr.

Nr. | Signal_|Kabelfarbe

Oange(rt1) | SGA [ TA ) 1A | SGA | Orenge ot 1)
Orange (schwarz 1) SGB | 1B 1B | SGB |0range schwarz 1)
Relblau o] [EMS 1| 2A - 2A [EMS T | ellfart ]
felblau (schwarz ) EMS2 | 2B 2B |EMS2 Hellblau (schwarz 1)
30 L 30 U .t. WeiB {rot 1] 24V | 3A 3A | 24V WeiB (rot 1)
(Unit: mm) WebkwarT) | BKR | 3B ] 3B | BKR | Wbz
Gebot) | MPI | 4A - 4A | MPI_| Gebfoti)
f\ Geb (schwarz ) | GND | 4B AB | GND | Gelb (schwarz 1)
© ﬂ ‘ ‘ g Resaofl) | MPI [ GA - S5A | MPI | Resafot])
o ~ Rosa (schwarz1) | GND | 5B 5B | GND | Rosa(schwarz 1)
= [ U [ PC1 | 6A 6A | PC1 | Uangefory |
[Orange chwarz )| PC2 | 6B ] 6B | PC2 |Orange (schwarz2)
Rl (o) | PCA | 7A 7A | PC4 | Felbaufu2)
Helblau (schwarz 2 [HOME| 7B ) 7B [HOME]Helblau (schwarz2)
WeB[2 [CSTR| 8A 8A |[CSTR]| W
Weid (schwarz2) | /STP | 8B ( ) 8B | /STP | Wei (schwarz2)
b7 [PEND| 9A - OA |[PEND| Gebfor2
Gelb (schwarz2) [HEND| 9B 9B [HEND] Gelb (schwarz2)
Rosaot2 | ZONE| 10A ] 10A [ZONE | Rosa(fot2)
Rosa (schwarz2) | /ALM | 10B 10B | /ALM | Rosa (schwarz2)
]
T <)
Twisted-Pair-Kabel —
Masseverbindungi Abschirmung
Datenkabel fiir externe Gerate
ve: CB-RCA-S10020(050)
‘ 2m/Sm belfarbSignal | Nr. Nr. |Signal |Kabelfarbe
‘ Rot 5V 1 1 SGA Gelb
Gelb | SGA 2 2 SGB Orange
o T
@ ||||l|||||| E> Rot |GND| 3 3 | 5V | Braun/Griin
Orange| SGB | 4 4 [EMGS -
[RS485-Adapter-Anschluss | ontroller-Anschluss Bas | GND | 5 5 [EMGA| Schwarz
Grin | 5V 6 6 | 24V -
ii 7 | GND | Rot/Blau
Briicke 8 |EMGB| Schwarz
Abschirmung, nicht angeschlossen FG -
RS485-Adapter
vp: RCB-CV-MW
D-sub, 9 pins
(Unit: mm) —CD(DCD)| 1
o o —>o SDxD)| 2
—o< RD(RXD)| 3
[[1EROTR| 4 | By : Receive data
20 | 55 ]S5O0 51 oD : Send data
! ! %GND DR(DSR)| 6 e . Sianal d
Kabelanschluss fir externe [PC-Anschluss] RS(AIS)| 7 - olgnal grounc
Gerite CsS(CTs)| 8 | CD : Carrier detection
RI | 9 | CTS: Clear to send




Bemerkungen




Bl schliiter

Automation und Sensorik GmbH

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schonau

Tel.: 07673-91828-0

Fax: 07673-91828-50
07673-918 28 - 51

Email: info@schlueter-automation.de

Internet: http://www.schlueter-automation.de
http://www.linearachsensysteme.de

Dieser Prospekt wurde lhnen Uberreicht durch:

Schliiter: Nureinen Telefonanrufvon lhnen entfernt!

Anderungen der technischen Daten sowie Irrtum behalten wir uns vor.





