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IK-Serie Produktvarianten

Breites Produktspektrum

Produktbaureih

en der IK-Serie

M Achs-Kombinationen

XYB (XY-System mit feststehendem Grundrahmen)
[ Seite ]

IK2-PXBD
IK2-SXBD

13~
...43~

o |K2-PXBD-Baureihe ®lK2-SXBD-Baureihe

Maximum |Maximum | Zuladung

Hub Hub bei max. Hub

X-Achse | Y-Achse |derY-Achse
. . Y hohe Geschwindigkeit 600 mm 200 mm 2,5kg
Einzel-Schlitten [y e Geschwindigkeit | 600 mm | 200 mm 5,0kg

. Y hohe Geschwindigkei

Doppel-Schlitten -~ lgkelt 1 450mm__400 mm 2004
Y mittlere Geschwindigkeit | 450 mm 400 mm 4,0kg

XZ (XZ-System, Vertikal-Typ)

IK2-PXZB ...37~
IK2-SXZB ...75~

®|K2-PXZB-Baureihe ®IK2-SXZB-Baureihe
Maximum | Maximum | Zuladung

Hub Hub  |bei max. Hub

X-Achse | Z-Achse | derY-Achse
Einzel- X hohe Geschw. / Z hohe Geschw. 1.000mm | 250 mm 1,5kg
Schlitten X hohe Geschw. / Z mittlere Geschw. 1.000mm | 250 mm 2,5kg
Xhohe Geschw. / Z niedrige Geschw. | 1.000mm | 250 mm 3,0kg
Dopel- | mioscam | sgomm | 300mm | 3okg
Schlitten | thohe Geschw. n!l ?re eschw. mm mm ,0 kg
Xhohe Geschw. / Z niedrige Geschw. 800 mm 300 mm 5,5 kg
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IK2-PXBC
IK2-SXBC

21~
bl o

®|K2-PXBC-Baureihe ¢ IK2-SXBC-Baureihe

Maximum |Maximum | Zuladung
Hub Hub  |bei max. Hub
X-Achse | Y-Achse |derY-Achse
. . Y hohe Geschwindigkeit 600 mm 200 mm 3,0kg
Einzel-Schlitten ¥ mittlere Geschwindigkeit | 600 mm 200 mm 6,0 kg
. Y hohe Geschwindigkei 450 mm 400 mm 3,0kg
Doppel Schlitten Y mittlere Geschwindigkeit 450 mm 400 mm 6,0 kg

YZB (YZ-System mit feststehendem Grundrahmen, Quer-Typ)

IK2-PYBB ...41~
IK2-SYBB ...79~

¢|K2-PYBB-Baureihe ®IK2-SYBB-Baureihe
Maximum |Maximum | Zuladung
Hub Hub  |bei max. Hub
X-Achse | Z-Achse | der Y-Achse
Ei | X hohe Geschw. / Z hohe Geschw. 1.000mm | 300 mm 1,5kg
SI r;‘zlet t- Xhohe Geschw. /Z mittlere Geschw. 1.000mm | 300 mm 3,0kg
ChIITTeN [y e Geschw. /2 niedrige Geschw. 1.000mm | 300 mm 5,5kg




IK2-P Serie / IK3-P Serie | RoboCylinder RCP2-Kombinationen mit Schrittmotor

IK2-PXBB ...29~ s IK2-SXBA ...67~
IK2-SXBB ...59~

o K2-PXBB-Baureihe ®IK2-SXBB-Baureihe ¢|K2-SXBA-Baureihe
Maximum | Maximum | Zuladung Maximum | Maximum| Zuladung
Hub Hub  |bei max. Hub Hub Hub  |bei max. Hub
X-Achse | Y-Achse | der Y-Achse X-Achse | Y-Achse | der Y-Achse
. . Typ hohe Geschwindigkei 1.000mm | 300 mm 6,0 kg . . Typ hohe Geschwindigkei 1.000mm | 350 mm 7,0kg
Einzel-Schlitten Typ mitereGeschwindigket | 1.000mm | 300 mm 8,0kg Einzel-Schlitten Typ mitlere Geschwindigheit | 1,000 mm | 200 mm 12,5k
X . Typ hohe Geschwindigkei 800mm | 400 mm 5,5 kg X . Typ hohe Geschwindigkei 800 mm | 400 mm 10,0 kg
Doppel Schlitten Typ mittlere Geschwindigkei 800 mm | 400 mm 10,5 kg Doppel Schlitten Typ mittlere Geschwindigkei 800 mm | 400 mm 11,5kg

XYB+Z (XYZ-System mit feststehendem Grundrahmen, 3-Achssystem)

e 2-Achs-Kombination - Achsenkonfigurationen

IK3- ... Achse 1 Achse 2
IK2-PXBD | RCP2-SS7(] RCP2-SA5R
IK2-SXBD | RCS2-SS7(] RCS2-SA5R
IK2-PXBC | RCP2-SS7(] RCP2-SA6R
IK2-SXBC | RCS2-SS7(] RCS2-SA6R
7! IK2-PXBB | RCP2-SS8[] RCP2-SA7R

IK2-SXBB | RCS2-5S8L1 (100W) RCS2-SA7R
IK2-SXBA | RCS2-5SS8L1 (150W) RCS2-SS8R (100W)

IK2-PXZB | RCP2-SS8[] RCP2-SA7R
4! IK2-SXZB | RCS2-SS8[1 (100W) RCS2-SA7R
: ' IK2-PYBB | RCP2-SS8[] RCP2-SA7R
° |K3 Serle 1K2-SYBB | RCS2-SS8L1 (100W) RCS2-SA7R
Maximum|Maximum| Maximum| Zuladun . . .
Hub | Hub | Hub |beimax. ngh 3-Achs-Kombination - Achsenkonfigurationen
X-Achse | Y-Achse | Z-Achse | derY-Achse X-Achse Y-Achse Z-Achse
. Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z hohe Geschw. {1,000 mm| 300 mm | 200mm | 1,0 kg RCP2-SS8[] RCP2-SA7R RCP2-SA6R
§IT12|etIt- Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z mittlere Geschw.|1.000 mm | 300 mm | 200mm | 2,0 kg L& RCS2-SS8[] (100W) RCS2-SA7R RCS2-SA6R
chlitten

Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z niedrige Geschw.| 1.000 mm| 300 mm | 200 mm | 4,0 kg
Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z hohe Geschw. 800mm| 400 mm [ 200mm | 1,0kg
Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z mittlere Geschw.| 800 mm | 400 mm | 200 mm | 2,0kg
Xhohe Geschw. /Y hohe Geschw. / Z niedrige Geschw.| 800 mm | 400 mm | 200 mm | 4,0kg

Doppel-
Schlitten
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IK-Serie Produktbestandteile

B IK-Serie

Die IK-Serie besteht aus einem Set mit folgenden Komponenten fiir die Systemmontage des kartesischen Zylinders.

#
Montageplatte X-Achse
(Doppelschlitten)

Montageplatte X-Achse
(Einzelschlitten)

Kabelkette Tragerbefestigung (SS8) Tragerbefestigung (SS7) Betestigungsschraubén

Anmerkung: Die Abbildungen oben sind nur Beispiele.
Die Komponenten kénnen variieren abhéngig von Typ, Achskonfiguration etc.

Y-Achse RoboCylinder
Kabelkette

Tragerbefestigung X-Achse RoboCylinder

Fiihrungsschiene ' i

Y-Achse \. =x '

Kabelkette X-Achse (bewegl. Ende)

Kabelkette X-Achse (Anschlag)

Kabelkette Y-Achse (bewegl. Ende)
XY-Halterung

Fiihrungsschiene X-Achse

Montageplatte X-Achse
(Einzelschitten)

Kabelkette

Kabel X-Achse 4 Rahmenabdeckung

Kabel Y-Achse [ Die Kabelkette ist nicht fiir jede Achse erforderlich.]

* Ausfiihrungen ohne Kabelkette sind ebenfalls verfligbar
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Zuladung fiir XYB-Kombinationen

M Hub/Zuladung-Diagramme (XY-System)

- [IK2-PXBD/IK2-SXBD] — [IK2-PXBC/IK2-SXBC]
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Doppel-Schlitten

12 12 hohe Geschwindigkeit
n n Einzel-Schlitten
10 10 hohe Geschwindigkeit
9 9
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5 5
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1 1
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IK-Serie Produktspezifikation

RCP2 Mmodelle fiir 2-Achs-Konfiguration (XYB)

[J'in der Modellbezeichnung steht fiir einen Wert von 1 bis 4 fiir die Achskonfigurationsrichtung. (Siehe S. 10.)

" .. |Kombinations- Achse 1
S e anpnation typ Modell MotorgroBe | Steigung (mm)| max. Geschwindigkeit (mm/s) | Hub (mm) [ Modell
IK2-PXBD1JHHS . 12 400
13 IK2-PXBD1LIHMS SS7R Abgewinkelt 12 350 50-600
1IK2-PXBD1[JHHD " N 12 400
15 IK2-PXBD1LIHMD SS7R Abgewinkelt, Doppelschlitten 12 350 50-450 SASR
IK2-PXBD2[JHHS 12 400 Abgewinkelt
17 IK2-PXBD2LIHMS SS7C Gerade 12 350 50-600
IK2-PXBD2[JHHD . 12 400
19 IK2-PXBD2IHMD SS7C Gerade, Doppelschlitten 4200 12 350 50-450
IK2-PXBC1JHHS . 12 400
21 IK2-PXBC1LIHMS SS7R Abgewinkelt 12 250 50-600
1K2-PXBC1CJHHD . . 12 400
23 IK2-PXBC1LIHMD SS7R Abgewinkelt, Doppelschlitten 12 250 50-450 sA6R
1K2-PXBC2C1HHS 12 400 Abgewinkelt
25 "|K2-PXBC200HMS > $57C Gerade 12 250 50-600
1K2-PXBC2[JHHD . 12 400
27 IK2-PXBC2LIHMD SS7C Gerade, Doppelschlitten 12 250 50-450
IK2-PXBB1[IHHS . 20 250
2% "|K2-PXBB1CIMMS SS8R Abgewinkelt 10 125 50-1000
IK2-PXBB1HHD . . 20 250
31 IK2-PXBB1LIMMD SS8R Abgewinkelt, Doppelschlitten 5607 10 125 50-800 SA7R
IK2-PXBB2JHHS 20 250 - Abgewinkelt
33 IK2-PXBB20IMMS $S8C Gerade 10 125 50-1000 |09
35 IK2-PXBB2[JHHD ) 20 250 50-800
IK2-PXBB2CIMMD SS8C Gerade, Doppelschlitten 10 125
IK2-PXZB1[JHHS
37 IK2-PXZB1JHMS SS8R Abgewinkelt 50-1000
IK2-PXZB1[JHLS
1K2-PXZB1[JHHD SATR
39 1K2-PXZB1CJHMD Xz SS8R Abgewinkelt, Doppelschlitten 561 20 250 50-800 Abgewinkelt
1K2-PXZB1[IHLD
IK2-PYBB1[JHHS
41 IK2-PYBB1JHMS YzB SS8R Abgewinkelt 50-1000
IK2-PYBB1[JHLS
RCSZ Modelle fiir 2-Achs-Konfiguration (XYB) O in der Modellbezeichnung steht fiir einen Wert von 1 bis 4 fiir die Achskonfigurationsrichtung. (Siehe S. 10.)
i ... |Kombinations- Achse 1
St el typ Modell Motorleistung (W) | Steigung (mm)| max. Geschwindigkeit (mm/s) | Hub (mm) | Modell
1K2-SXBD1JHHS . 12 600
43 IK2-SXBD1CIHMS SS7R Abgewinkelt 12 600 50-600
1IK2-SXBD1JHHD . . 12 600
45 IK2-SXBD1LJHMD SS7R Abgewinkelt, Doppelschlitten 12 600 50-450 SASR
1K2-SXBD2[JHHS 12 600 Abgewinkelt
47 I"Ik2-sxBD200HMS SHETEED 12 600 50-600
1IK2-SXBD2[JHHD . 12 600
49 IK2-SXBD2LJHMD SS7C Gerade, Doppelschlitten 6 12 600 50-450
1K2-SXBC1[JHHS 3 12 600
31 iK2-sXBC1OMMS Rl 6 300 30-600
1K2-SXBC1JHHD . . 12 600
53 IK2-SXBC1LIMMD SS7R Abgewinkelt, Doppelschlitten 6 300 50-450 . 5A6Rk |
1K2-SXBC2[JHHS 12 600 Abgewinkelt
35 [IK2-SXBC20IMMS e 6 300 50-600
1K2-SXBC2[JHHD . 12 600
57 IK2-SXBC2IMMD SS7C Gerade, Doppelschlitten 6 300 50-450
1K2-SXBB1[JHHS ) 20 1000
59 IK2-SXBB1LIMMS > SS8R (100 W) Abgewinkelt 10 500 50-1000
1IK2-SXBB1JHHD . . 20 1000
61 IK2-SXBB1LIMMD SS8R (100 W) Abgewinkelt, Doppelschlitten 100 10 500 50-800 - SA7'Rk |
63 |IK2-SXBB20JHHS 20 1000 s0-1000 | et
IK2-SXBB2CIMMS SS8C (100 W) Gerade 10 500
65 1IK2-SXBB2[JHHD . 20 1000 50-800
IK2-SXBB2CIMMD $S8C (100 W) Gerade, Doppelschlitten 10 500
1IK2-SXBA1CIHHS 20 1000
67  TIK2-SXBA1LIMMS SS8R (150 W) Abgewinkelt 10 500 50-1000
1IK2-SXBA1[JHHD 20 1000
69 T K2.SXBATLIMMD SS8R (150 W) Abgewinkelt, Doppelschlitten 150 10 500 50-800 (1505083‘”
1K2-SXBA2[1HHS 20 1000 :
— Abgewinkelt
71 [IK2-5XBA200MMS $S8C(150 W) Gerade 10 500 50-1000 1759
73 1IK2-SXBA2[JHHD . 20 1000 50-800
1K2-SXBA2COMMD $S8C (150 W) Gerade, Doppelschlitten 10 500
1K2-SXZB1[JHHS
75 1K2-SXZB1[IHMS SS8R Abgewinkelt 50-1000
1K2-SXZB1[IHLS
IK2-SXZB1JHHD SA7R
77 1K2-SXZB1COJHMD Xz SS8R Abgewinkelt, Doppelschlitten 100 20 1000 50-800 Abgewinkelt
1K2-SXZB1[JHLD
1K2-SYBB1[IHHS
79 1K2-SYBB1[JHMS YZB SS8R Abgewinkelt 50-1000
1K2-SYBB1[JHLS
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Achse 1: Montagegrundachse Achse 2: auf Achse 1 montiert  Achse 3: auf Achse 2 montiert  Kabelfiihrung 1: Kabel fiir Achse 2 Kabelfiithrung 2: Kabel fiir Achse 3

Achse 2 Zuladung bei Hub der Achse 2
MotorgroBle | Steigung (mm) max. Geschwind. (mm/s)| Hub (mm) 50 100 150 200 250 300 350 400
12 600 50-200 3.0 3.0 2.5 2.5
6 300 50-200 6.0 6.0 5.0 5.0
12 600 250-400 25 2.0 2.0 2.0
6 300 250-400 5.0 4.0 4.0 4.0
4200 12 600 50-200 3.0 3.0 2.5 2.5
6 300 50-200 6.0 6.0 5.0 5.0
12 600 250-400 245 2.0 2.0 2.0
6 300 250-400 5.0 4.0 4.0 4.0
12 600 50-200 4.5 4.5 4.0 3.0
6 300 50-200 9.0 9.0 8.0 6.0
12 600 250-400 3.0 3.0 3.0 3.0
6 300 250-400 6.0 6.0 6.0 6.0
420 12 600 50-200 4.5 4.5 4.0 3.0
6 300 50-200 9.0 9.0 8.0 6.0
12 600 250-400 3.0 3.0 3.0 3.0
6 300 250-400 6.0 6.0 6.0 6.0
16 450 50-300 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 6.0
8 220 50-300 16.0 16.0 15.0 12.5 9.0 8.0
16 450 350-400 6.0 5.5
5601 8 220 200-400 15.0 123 125 12.0 10.5
16 450 50-300 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 6.0
8 220 50-300 16.0 16.0 15.0 12.5 9.0 8.0
16 450 350-400 6.0 5.5
8 220 200-400 15.0 12.5 12.5 12.0 10.5
16 360 50-250 2.0 2.0 2.0 2.0 1.5
8 180 50-250 4.0 4.0 3.5 3.5 2.5
4 90 50-250 8.0 7.0 5.0 4.0 3.0
16 400 300 1.5
5601 8 200 300 3.0
4 100 150-300 7.0 7.0 5.5 5.5
16 360 50-300 2.0 2.0 2.0 2.0 1.5 1.5
8 180 50-300 4.0 4.0 3.5 3.5 3.0 3.0
4 90 50-300 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 5.5

Achse 1: Montagegrundachse Achse 2: auf Achse 1 montiert  Achse 3: auf Achse 2 montiert  Kabelfiihrung 1: Kabel fiir Achse 2 Kabelfiihrung 2: Kabel fiir Achse 3

Achse 2 Zuladung bei Hub der Achse 2
Motorleistung (W)[ Steigung (mm) | max. Geschwind. (mm/s)| Hub (mm) 50 100 150 200 250 300 350 400
12 800 3.0 3.0 2.5 2.5
6 400 el 6.0 6.0 5.0 5.0
12 800 2.5 2.0 2.0 2.0
20 6 400 250-400 5.0 4.0 4.0 4.0
12 800 - 3.0 3.0 2.5 2.5
6 400 6.0 6.0 5.0 5.0
12 800 2.5 2.0 2.0 2.0
6 400 250-400 5.0 4.0 4.0 4.0
12 800 4.5 4.5 4.0 3.0
6 400 50-200 9.0 9.0 8.0 6.0
12 800 3.0 3.0 3.0 3.0
30 6 400 250-400 6.0 6.0 6.0 6.0
12 800 T 4.5 4.5 4.0 3.0
6 400 9.0 9.0 8.0 6.0
12 800 3.0 3.0 3.0 3.0
6 400 250-400 6.0 6.0 6.0 6.0
16 800 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 6.0
8 400 el 16.0 16.0 15.0 12.5 9.0 8.0
16 800 350-400 6.0 5.5
60 8 400 200-400 15.0 12.5 12.5 12.0 10.5
16 800 50-300 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 6.0
8 400 16.0 16.0 15.0 12.5 9.0 8.0
16 800 350-400 6.0 5.5
8 400 200-400 15.0 12.5 12.5 12.0 10.5
20 1000 T 12.0 12.0 11.5 11.0 10.0 8.5 7.0
10 500 24.0 20.5 15.5 12.5
20 1000 300-400 11.0 10.5 10.0
100 10 500 100-400 24.0 24.0 23.0 19.0 16.0 13.5 11.5
20 1000 T 12.0 12.0 11.5 11.0 10.0 8.5 7.0
10 500 24.0 20.5 15.5 12.5
20 1000 300-400 11.0 10.5 10.0
10 500 100-400 24.0 24.0 23.0 19.0 16.0 13.5 11.5
16 800 2.0 2.0 2.0 2.0 1.5
8 400 50-250 4.0 4.0 3.5 3.5 2.5
4 200 8.0 7.0 5.0 4.0 3.0
16 800 1.5
60 8 400 300 3.0
4 200 150-300 7.0 7.0 5.5 5.5
16 800 2.0 2.0 2.0 2.0 1.5 1.5
8 400 50-300 4.0 4.0 3.5 3.5 3.0 3.0
4 200 8.0 8.0 7.0 7.0 6.0 5.5
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Modellauswahl

RC P2 Modelle fiir 3-Achs-Konfiguration (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)  [in der Modellbezeichnung steht fiir einen Wert von 1 bis 4 fiir die Achskonfigurationsrichtung. (Siehe S. 10.)

: PR Kombinations- X-Achse

oD | il typ Modell Motortyp  |Steigung (mm)| max. Geschwindigkeit (mm/s) | Hub (mm) | Modell
IK3-PBBG1[JHHHS

81 |IK3-PBBG1[JHHMS SS8R Abgewinkelt, Einzel-Schlitten 50-1000
IK3-PBBG1LJHHLS XYB+Z SA7R
1K3-PBBG1[JHHHD |Grundrahmen 5600 20 220 Abgewinkelt

83 | 1K3-PBBG1JHHMD SS8R Abgewinkelt, Doppel-Schlitten 50-800
IK3-PBBG1[JHHLD

RCSZ Modelle fiir 3-Achs-Konfiguration (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)  [in der Modellbezeichnung steht fiir einen Wert von 1 bis 4 fiir die Achskonfigurationsrichtung. (Siehe S. 10.)

- N Kombinations- X-Achse
dliz | LeEEIL e Tt typ Modell Motorleistung (W) |Steigung (mm)| max. Geschwindigkeit (mm/s) Hub (mm) | Modell
1IK3-SBBG1[JHHHS
85 |IK3-SBBG1[JHHMS SS8R (100 W) Abgewinkelt, Einzel-Schlitten 50-1000
1K3-SBBG1[JHHLS XYB+Z SA7R
IK3-SBBG1LJHHHD _| Grundrahmen 100 20 1000 Abgewinkelt
88 1K3-SBBG1JHHMD SS8R (100 W) Abgewinkelt, Doppel-Schlitten 50-800

1K3-SBBG1CJHHLD

Bl Modellauswahl-Kriterien

1. Unterschiede zwischen RCP2- und RCS2-Achsen

Eigenschaften RCP2 Eigenschaften RCS2

[1] Antrieb durch Schrittmotor. [1] Antrieb durch Servomotor.
[2] Charakteristisch ist eine hohe Langs- 4 > [2] Arbeitet mit konstanter Langskraft
kraft bei niedriger Geschwindigkeit. unabhangig von der Geschwindigkeit.
[3] Preiswerter als RCS2. [3]1 Erlaubt hohere Verfahrgeschwindigkeiten
. . als RCP2.
2. Unterschiede zwischen gerader o
und abgewinkelter X-Achse [ | ;
Die abgewinkelte X-Achse kann eine
geringere Abmessung in Achsrichtung I I
haben. Vergleicht man z.B. die 150 W

RCS2-SS8C (gerade) mit der 150 W-SS8R X-Achse ger;e X-Achse abgewinkelt
(abgewinkelt), so ist die SS8R um

130 mm kiirzer. Achskonfigurationsrichtungen

Beachten Sie bitte, dass die abgewin- [11 [2] [3] [4]

kelte Ausfiihrung nicht die Achs- i ] [ ] B H 1 [H E——
Konfigurationsrichtungen [3] und [4]

unterstiitzt. bereich |L j bereich bereich J |L bereich

3. Unterschiede zwischen Einzel- und Doppelschlitten

Ein Doppelschlittentyp besteht aus zwei
miteinander verbundenen Schlitten und
erreicht dadurch ein gréBeres zuldssiges
Lastmoment im Vergleich zum Einzel-
schlittentyp.

Doppelschlitten-Einheiten als X-Achse
werden bendtigt fiir lange Auskragungen
bei XY-Systemen.

Da die Doppelschlittenstruktur naturgeman
eine langere Schlittensektion hat, ist zu
beachten, dass eine Doppelschlitten-Einheit
einen kirrzeren Hub hat als ein Einzelschlitten
mit der gleichen Gesamtlange.

9 IK Serie
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Diese Lange kann
nicht wesentlich groBer werden. -y

Einzel-Schlitten

Eine lange Auskragung ist moglich.

Doppel-Schlitten



Modellspezifikation

Achse 1: Montagegrundachse Achse 2: auf Achse 1 montiert  Achse 3: auf Achse 2 montiert  Kabelfiihrung 1: Kabel fiir Achse 2 Kabelfiihrung 2: Kabel fiir Achse 3

Y-Achse Z-Achse Zuladung bei Hub der Y-Achse
MotorgrofBe | Steigung(mm)| max. Geschwind. (mm/s)| Hub (mm) | Modell |MotorgroBe |Steigung(mm)| max. Geschwind. (mm/s) | Hub (mm) | 50 \ 100 \ 150 \ 200 \ 250 \ 300 | 350 | 400
12 500 1.0
50-300 6 250 2.0
SAGR 420] 3 125 50-200 4.0
5600 16 420 abgewinkelt 12 500 1.0
350-400 6 250 2.0
3 125 4.0
Achse 1: Montagegrundachse Achse 2: auf Achse 1 montiert  Achse 3: auf Achse 2 montiert  Kabelfiihrung 1: Kabel fiir Achse 2 Kabelfiihrung 2: Kabel fiir Achse 3
Y-Achse Z-Achse Zuladung bei Hub der Y-Achse
Motorleistung (W)| Steigung (mm)| max. Geschwind. (mm/s)| Hub (mm) | Modell | Motorleistung (W)| Steigung(mm) max. Geschwind. (mm/s)| Hub (mm) | 50 \ 100 \ 150 \ 200 \ 250 \ 300 | 350 | 400
12 800 1.0
50-300 6 400 2.0
SAGR 30 3 200 50-200 4.0
60 16 800 abgewinkelt 12 800 1.0
350-400 6 400 2.0
3 200 4.0
[ XJ ] L]
Bl Erklarung der Modellspezifikation
[IK-Serie, 2-Achs-Kombinationen]
(1] [2] (3] [4] [5]1 [6] [71 [8] [91 [101[11] [14] [15] [16] [17] [18]
[IK-Serie, 3-Achs-Kombinationen]
[11 [2] (3] [4] [5]1 [6] [71 [8] [91 [101[11]1 [12][13] [14] [15] [16] [17] [18]
[1] Antriebstyp [2] Achskombination [3] Konfigurationstyp
Code | Serie Code | Kombinationstyp | Bezeichnung Code Achse 1 Achse 2 Achse 3
RCP2 XB XYB XY-System, Grundrahmen A1 SS8R (150W) SS8R (100W)
RCS2 XZ | Xz XZ-System (vertikal) A2 | SS8C(150W) SS8R (100W)
YB | YZB YZ-System (quer) B1 SS8R (100W) SA7R
BB | XYB+ZB XYZ-System, Grundrahmen B2 | SS8C(100W) SA7R
C1 SS7R SA6R
[4] Achskonfigurationsrichtungen €2 | ss7¢C SA6R
XYB (XY, Grundrahmen-fixiert) * Bei ahgewinkelter X-Achse wird nur Richtung 1 und 2 unterstiitzt. D1 | SS7R SA5R
Code 1 2 3 4 D2 | SS7C SA5R
G1 SS8R (100W) SA7R SA6R
Schema
[5] Geschwindigkeitstyp [6] X-Achs-Typ
Cod Cod T
XZ (Vertikaler Typ) YZB (Quertyp, Grundrahmen-fixiert) o8 HEP oce yp
HH | Geschw. | Geschw. S Einzel
Code| 1 2 3 4 Codel 1 2 HM [e2,, |2 D | Doppel
HL | 8225, | 8 k
shoma MM |zt | miskre [7] Enkoder-Typ
HHH | 8206, | Cofchu. | Gonenw. Code Typ
HHM | 8206, | 820w, | Cescim. I | Inkremental
LHHL | S5, | 625, | SR | A | Absolut

Die bei dem 3-Achs-System (XYB+Z-, Grundrahmen-fixiert) moglichen Konfigurationsrichtungen sind
identisch mit denen der oben abgebildeten XYB-Kombination.

[11] Hub Achse 3 (cm)
5:50 mm-20:200 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

[8]1 Hub Achse 1 (cm)
5:50 mm-100:1000 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

[10] Hub Achse 2 (cm)
5:50 mm-40:400 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

[9] Optionen Achse 1 [11] Optionen Achse 2 [12] Optionen Achse 3 Achse 1: Montage-Achse
Code Beschreibung Code Beschreibung Code Beschreibung Achse 2: wird auf Achse 1 montiert
NM | Umgekehrte Referenzposition B |Bremse B | Bremse Achse 3: wird auf Achse 2 montiert
SR | Schlittenroller-Spezifikation NM | Umgekehrte Referenzposition NM | Umgekehrte Referenzposition Kabelfiihrung 1: Kabel fiir Achse 1
SR | Schlittenroller-Spezifikation SR | Schlittenroller-Spezifikation Kabelfiihrung 2: Kabel fiir Achse 2
[14] Passende Steuerungen [15] Kabellangen [16] Kabelfiihrung 1 [17]1 Kabelfiihrung 2 [18] Lieferkonfiguration
Code Modell Code |Beschreibung Code| Beschreibung Code| Beschreibung Code Beschreibung
T1 | XSEL-KE/KET 1L Tm N | Nur Kabel N | NurKabel K |Einzelkomponenten (Kit)
T2 | SSEL, XSEL-P/Q 3L 3m CT | Mit Kabelkette CT | Mit Kabelkette A | Endmontiert
P1 PSEL, ROBONET 5L 5m
O COm

wsoie 10



X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)

¢ddoy

Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBD11]S "~

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 -

Steuerung — Kabel

P —U—-0O—0—0

| | Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Lieferkonfiguration

IK2 —PXBD10OILJS — LI

N
>
n
=
i
n
<
wn
-~
o
=

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ggzelslchll::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R '.Q 1-2 HH?Q::;e:St:;:vzsdigkeit 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschwindigkeit (Angabein SR: Schlittenroller 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
A g 400 mm/s 600 mm/s
R
n
NZ
& EMaximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
[ 50 mm 3.0kg 6.0 kg
3 100 mm 3.0 kg 6.0 kg
150 mm 2.5kg 5.0kg
200 mm 2.5kg 5.0kg
2y
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
@
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
" Standard :t _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette. m
c Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
> o . ) . Bezeichnung Code
Q Andere Kabelléngen siehe Seite 89. —
) Umgekehrte Referenzposition NM
S Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7R RCP2-SA5R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

HH Typ: 400 mm/s Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s

HM Typ: 350 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s
42-[0-Schrittmotor

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Maximale Geschwindigkeit

Motortyp
Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

1 3 IK2-PXBD1LILIS



Abmessungen

87
B

(180.5)

(199.8)

26

(Toleranz der Passung: +0.02)
4 - M4, Tiefe 9
2-¢4 - M4, Tiefe 9

94
40
5] 30 |5

32
48

19
(Toleranz der
Passung: £0.02)

Detailansicht der Y-Achse

410012

Detailansicht der Bohrung
auf der Unterseite des
X-Achsen-Grundrahmens

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.
Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.

: - e N
[ 7.3
3 74‘@»,7777777777777777777 oP] [~ S
o o
o W = <
wn
wn o
g 2 ' ,
+| o+ S / [ S
ol o <2 2o 7 Z : >3
S| 3| 3| §wv |
I| I| T| 2T /5 !
| | 3| 35 / /: [
oo i |
m
o
c
gy 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE
25
55 1225
z=
~ 155
o~
37.5 X:Hub 217.5
X:Hub + 255 2)
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
[k |
18 Nx100° C Mx100” 18
D-M5, Tiefe 8 100 T T
—_— 50er Hub: 90 B (Passung) 100
4-94H7 . I
50er Hub: 3-04H7 |20.. :”
Tiefe 6 auf Unterseite A o
des Grundrahmens [ = = ud
My % — — — %+ |-
= = = =
Bohrung -
Tiefe 6 auf Unterseite 375
des Grundrahmens 2 - M4 T-Bohrung S
<
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
B Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
B 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 1 1 1 2 2 2 2 3 E] 3
N 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 122 147 172 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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<ddy

»
>
n
>
¢
n
<
w
-
o
3

(49} ]

widsAs-syoy-z

<ddd

widlsAs-syoy-¢

(49}

wid)sAs-sydy-¢

uabunianaig



X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)

<ddoy

Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBD1C1CID~ "

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 -

Steuerung — Kabel

P —U—-0O—0—0O

| | Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Lieferkonfiguration

IK2 —PXBD10JLD— L[l
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Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellainge Kabel- Kabel- Liefer-
richtung E;:zelslchll::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R '.q 1-2 HH?Q::;e:st::;:mz’eri ket 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > 'Vhoheseschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
" * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
wn
< .
@ HEMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 400 mm/s 600 mm/s
R
n
NZ
& B Maximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
m 250 mm 2.5 kg 5.0kg
3 300 mm 2.0 kg 4.0 kg
350 mm 2.0kg 4.0 kg
400 mm 2.0kg 4.0 kg
8t
wa Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
NS g 9
@
W
<
“
-+
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3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :t _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
v _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
-y Umgekehrte Referenzposition| NM -
3 . 5 . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7R RCP2-SA5R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

HH Typ: 400 mm/s Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s

HM Typ: 350 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s
42-[0-Schrittmotor

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Maximale Geschwindigkeit

Motortyp

Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

1 5 IK2-PXBD1[1LID



Abmessungen N
Q>
L ) B : - - O
Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N >
Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen. «
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ‘|<ﬂ
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. aq
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5 (X: Zwischen ME und SE
e SUFX VA )' hen ME und SE) R t'»
141 : Zwischen ME un
1225 (%] E
(180.5) N =
* 155 ‘f’m
(199.8)
1125 X: Hub 292.5 ?_
L 1]
2% X: Hub + 405 (2) 3
(Toleranz der Passung: +0.02)
. ME: Mechanischer Endpunkt
_4-M4,Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt
2-94 - H7, Tiefe 6
L wn
-
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< 9 9 I m
o <rI @y TET & -
I =
n ‘ 3
?
I RE {E [ 5
LN
T 48
TOo
P
- c O
85
S 2
Ec
a
18 Nx100° C Mx100P 18
. . D-M5, Tiefe 8
Detailansicht der Y-Achse R AL 100 B (Passung) 100
4-04H7 50 i )
Tiefe 6 auf Unterseite ::{
des Grundrahmens = 2
§o 5 \ 40- ,4%,4&;777’,7@7;777’,+,A%, 40
+ Bohrung "
<
Tiefe 6 auf Unterseite h 37.5
des Grundrahmens 2-M4T-Bohrung =
<
Detailansicht der Bohrung G
auf der Unterseite des
X-Ach G drah Ende Grundrahmen
-Achsen-Grundrahmens Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 200 250 300 350 400 450 500 550 600
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450
B 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

3~ Steuerungen siehe S. 90.
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IK2-PXBD2CILIS ~

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 -

B Modellspezifikation serie —

Typ

IK2 — PXBD2(1[JS — LI

P1

Steuerung —

—O-d—-—d-—-0o0

Kabel

X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Einzelschlitten)

Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)

— Lieferkonfiguration

Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.

400 mm/s

EMaximale Zuladung

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ggletézuﬁﬁz;"_’{‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
1-4 HH?; hohe Geschmz's digkeit, 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten

" Y hohe Geschwindigkei(' (Angabein  SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)

HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) O Om A: Zusammengebaut
* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
EMaximaler Hub
600 mm 200 mm

HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)

600 mm/s

Hub Y-Achse | X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
50 mm 3.0kg 6.0 kg
100 mm 3.0 kg 6.0 kg
150 mm 2.5kg 5.0kg
200 mm 2.5kg 5.0kg

Kabelldngen

Typ Kabelcode Linge

1L m

Standard 3L 3m
5L 5m

*  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.

*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89.

Kabelketten-Hub-Bereiche

Hub X-Achse

50-300 350-600

Kabelftihrung 1 (X-Achse)

Hub Y-Achse

50-200 -

Kabelfiihrung 2 (Y-Achse)

Bezeichnung Code -
Umgekehrte Referenzposition| NM _
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 1 (X-Achse)

Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7C RCP2-SA5R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

Maximale Geschwindigkeit

HH Typ: 400 mm/s
HM Typ: 350 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s

Motortyp

42-[0-Schrittmotor

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

1 7 IK2-PXBD2[ ]S



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fir Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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15 gg 5 (X: Zwischen MEund SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) ‘
141 :j 122.5
(180.5) EE 155
(199.8) 37.5 X: Hub 263.5
X:Hub + 301
26 (Mindestens125),
(Toleranz der Passung: +0.02)
4- M4, Tiefe 9 ME: Mechanischer Endpunkt

— SE: Hub-Endpunkt
2-¢4 - H7, Tiefe 6
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Detailansicht der Y-Achse

gl s 18 Nx100° c Mx100° 18
3 D-M5, Tiefe 8 100
< - 50er Hub: 90 B (Passung) 100
4-04H7
(50er Hub: 3-g4H7) [L50_
Tiefe 6 auf Unterseite o
. . des Grundrahmens ~J < = T i il
Detailansicht der Bohrung e e e ————————— e S 2, 1 ImE
. \ = = = = i F|
auf der Unterseite des Bohrung 375
X-Achsen-Grundrahmens Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens 2 - M4 T-Bohrung =
<
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
B 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 1 1 1 2 2 2 2 3 E] 3
N 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 122 147 172 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Doppelschlitten)

¢ddoy

Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBD2L IL D

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 -

Steuerung — Kabel

P —U—-0O—0—0

| | Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Lieferkonfiguration

IK2 — PXBD2[1[)D— LI

[
>
n
>
i
)
<
w
-~
o
3

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung E;:zelslchll::gtetn- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R 1 1-4 HH?Q:::e :Se::hmz's digkeit, 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
0w E 'Vhoheseschwindigkei(' (Angabein  SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N = I ellsoesiia . HM:XhohIeGeEchw}i‘ndig:eii, 50-mm-Schritten) O Om A: Zusammengebaut
w * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 400 mm/s 600 mm/s
R
n
N
~2
©n .
& EMaximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
m 250 mm 2.5 kg 5.0kg
3 300 mm 2.0 kg 4.0 kg
350 mm 2.0kg 4.0 kg
400 mm 2.0kg 4.0 kg
= w
A 4 o . l
N g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
@
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :II: _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
c Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
-y Umgekehrte Referenzposition| NM -
3 . 5 . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7C RCP2-SA5R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

HH Typ: 400 mm/s Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s

HM Typ: 350 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s
42-[0-Schrittmotor

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Maximale Geschwindigkeit

Motortyp

Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

1 9 IK2-PXBD2[1LID



Abmessungen
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Detailansicht der Y-Achse

0012
o

4+

Detailansicht der Bohrung
auf der Unterseite des
X-Achsen-Grundrahmens

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.
Hinweis 2: Fir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3

inzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.

112.5 X:Hub

3385

X:Hub + 451

{ L T o
e SR

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt

(Mindestens 125)

18 Nx100° C Mx1007 18
D-M5, Tiefe 8 100 B (Passung) 100
4-04H7 50
Tiefe 6 auf Unterseite ~
des Grundrahmens < : n 2
(== *<%*4$*7*7‘*767;7*7*%*%%*4%7% U:El
Bohrung
Tiefe 6 auf Unterseite 37.5
des Grundrahmens 2-M4T-Bohrung S
G
Ende Grundrahmen /
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 200 250 300 350 400 450 500 550 600
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450
B 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)

¢ddoy

Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBC1 L1C]S ~"

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 0O-— P1

Steuerung — Kabel

—O-d—-—d-—-0o0

| | Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Lieferkonfiguration

IK2 —PXBC100JS — LU

[
>
n
>
i
)
<
w
-~
o
3

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung E;:zelslchll::gtetn- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R ' 1-2 HH?;::; o 'Ge::h ’.'s digkeit, 2 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschmnd:gkeil(' (Angabein  SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 400 mm/s 600 mm/s
R
n
N
~2
©n .
& EMaximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
m 50 mm 4,5 kg 9.0 kg
3 100 mm 4,5kg 9.0 kg
150 mm 4,0 kg 8.0 kg
200 mm 3.0kg 6.0 kg
= w
A 4 o . l
N g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
@
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
" Standard :II: _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
c Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. EEZElehiTng — (Cosile -
-y Umgekehrte Referenzposition, NM -
3 . 5 . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7R RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

HH Typ: 400 mm/s Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s

HM Typ: 250 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s
42-[0-Schrittmotor

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Maximale Geschwindigkeit

Motortyp

Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 1 IK2-PXBC1 LIS



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.
Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.

inzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.
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2-95 - H7, Tiefe 6 ME: Mechanischer Endpunkt ~"<n
SE: Hub-Endpunkt “
W) o
I 3
Y ol o |
=| © o) o—1®
Iy ‘ I
Ll 1
} wn
-+
— 39 m
52 I c
oo 52 | )
N F -
NED =
o 2
b§ g
Detailansicht der Y-Achse
18 Nx100° C Mx100° 18
M5, Ti 100
2 5 _D-M5, Tiefe 8 50er Hub: 90 B (Passung) 100
£ 4-g4H7 ‘ I
< (50er Hub: 3-04H7) |50, :”
Tiefe 6 auf Unterseite 5 o
des Grundrahmens \"l S 3 3 ©
) ) =
Detailansicht de‘r Bohrung Bohrung - 375
auf der Unterseite des Tiefe 6 auf Unterseite 2 - M4 T-Bohrung
X-Achsen-Grundrahmens des Grundrahmens 2
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
H Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
B 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 122 147 172 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-PXBC1LILIS 2 2



X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)

¢ddoy

Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBC1 10D~

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

o —4d -0 -

Steuerung Kabel

P1

— Lieferkonfiguration

—O-d—-—d-—-0o0

B Modellspezifikation serie Typ

IK2 — PXBC1LILID—

[
>
n
>
i
)
<
w
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o
3

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung E;:zelslchll::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R N.’ 1-2 HH?Q::;e:St:;:vzsdigkeit 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschwindigkeit (Angabein SR: Schlittenroller 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 400 mm/s 600 mm/s
R
n
NZ
& EMaximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
m 250 mm 3,0 kg 6,0 kg
3 300 mm 3,0 kg 6,0 kg
350 mm 3,0kg 6,0 kg
400 mm 3,0kg 6,0 kg
ai
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
@
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :t _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
c Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
-y Umgekehrte Referenzposition| NM -
3 . 5 . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7R RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

Maximale Geschwindigkeit

HH Typ: 400 mm/s
HM Typ: 250 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s

Motortyp

42-[0-Schrittmotor

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 3 IK2-PXBC1[1LID



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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ey 18 Nx100° C Mx100° 18
a
M 100 B (Passung) 100
Detailansicht der Y-Achse 4-04H7 50 ! I
Tiefe 6 auf Unterseite ::[ °
des Grundrahmens ™ V = = 2]
L e N
_%o 5 Bohrung 375
< Tiefe 6 auf Unterseite 2 - M4T-Bohrung
des Grundrahmens G g
Detailansicht der Bohrung
. Ende Grundrahmen
auf der Unterseite des -
X-Achsen-Grundrahmens . . .
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 200 250 300 350 400 450 500 550 600
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450
B 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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IK2-PXBC2 L LIS

B Modellspezifikation serie —

Typ

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

IK2 —PXxBC20JOJs— O —0O O—0 O —

RCP2 2-Achs-System

X-Achse: SS7C (gerade, Einzelschlitten)

Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

P1

Steuerung —

—O-d—-—d-—-0o0

Kabel

— Lieferkonfiguration

Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.

400 mm/s

EMaximale Zuladung

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ggletézuﬁﬁz;"_’{‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
1-4 HH?; hohe Geschmz's digkeit, 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten

" Y hohe Geschwindigkei(' (Angabein  SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)

HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) O Om A: Zusammengebaut
* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
EMaximaler Hub
600 mm 200 mm

HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)

600 mm/s

Hub Y-Achse | X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
50 mm 4,5 kg 9.0 kg
100 mm 4,5 kg 9.0 kg
150 mm 4,0 kg 8.0kg
200 mm 3.0kg 6.0 kg

Kabelldngen

Typ Kabelcode Linge

1L m

Standard 3L 3m
5L 5m

*  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.

*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89.

Kabelketten-Hub-Bereiche

Hub X-Achse

50-300 350-600

Kabelftihrung 1 (X-Achse)

Hub Y-Achse

50-200 -

Kabelfiihrung 2 (Y-Achse)

Bezeichnung Code -
Umgekehrte Referenzposition NM -
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 1 (X-Achse)

Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7R RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

Maximale Geschwindigkeit

HH Typ: 400 mm/s
HM Typ: 250 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s

Motortyp

42-[0-Schrittmotor

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 5 IK2-PXBC2 LIS



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelftihrung siehe Seite 89.
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Detailansicht der Y-Achse
o 18 Nx100° C Mx100" 18
g <2 D-M5, Tiefe 8 100
¢ AL AL !
- 50er Hub: 90 B (Passung) 100
4-04H7
(50er Hub: 3-04H7) |50
Tiefe 6 auf Unterseite o
. . des Grundrahmens 7 il ul
Detailansicht der Bohrung Bt H B
auf der Unterseite des Bohrung ‘ = s
X-Achsen-Grundrahmens Tiefe 6 auf Unterseite :
des Grundrahmens 2 - M4 T-Bohrung =
G <
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Hl Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
B 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540
C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
G 122 147 172 197 222 247 272 297 322 347 372 397

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-PXBC2[I[]S 2 6



RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Doppelschlitten)

¢ddoy

Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

IK2-PXBC2_ LD

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) —

-0 -0 0O-— P1

Steuerung — Kabel

—O-d—-—d-—-0o0

| | Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Lieferkonfiguration

IK2 —PXBC201L)D— LUl
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Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung E;:zelslchll::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R N.’ 1-4 HH?Q::;e:St:;:vzsdigkeit 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschwindigkeit (Angabein SR: Schlittenroller 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 400 mm/s 600 mm/s
R
n
NZ
& EMaximale Zuladung
ﬁ Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw. | X hohe Geschw., Y mittlere Geschw.
-+
m 250 mm 3,5kg 6,0 kg
3 300 mm 3,0 kg 6,0 kg
350 mm 3,0kg 6,0 kg
400 mm 3,0kg 6,0 kg
ai
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
@
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :t _z : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette.
c Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
-y Umgekehrte Referenzposition| NM -
3 . 5 . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS7C RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

HH Typ: 400 mm/s Hochgeschwindigkeits-Typ: 600 mm/s

HM Typ: 250 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 300 mm/s
42-[0-Schrittmotor

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm

Maximale Geschwindigkeit

Motortyp

Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 7 IK2-PXBC2[1LID



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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des Grundrahmens . n B
s =+ * o |
[ —_—— u B
o 5 Bohrung 37.5
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X-Achsen-Grundrahmens Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 200 250 300 350 400 450 500 550 600
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450
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C 140 190 40 90 140 190 40 90 140
D 8 8 12 12 12 12 16 16 16
M 1 1 2 2 2 2 3 3 3
N 1 1 2 2 2 2 3 3 3
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Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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DN
n 1
o> RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
N n
.{.:- - Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
(%
S
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2(Y-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung E;:zelslch:::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R N.’ 1-2 HHPQ::;e:St:::gvzr?digkeit Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschwindigkeit (Angabein SR: Schlittenroller 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 1000 mm 300 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 450 mm/s
R
n
NZ
s H Maximale Zuladung
E Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
fab 50mm 8,0 kg 16,0 kg
100mm 8,0kg 16,0 kg
150mm 7,0 kg 15,0 kg
200mm 7,0 kg 12,5kg
ﬁ w 250mm 6,0 kg 9,0 kg
S 5 Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 300mm 6,0kg 80kg
&
<
wn
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ng::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
- Standard :II: g : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 — —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. Bezeich Cod
Q *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. ezelchnung — et -
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
= Schlittenroller Spezifikation SR 222:2 ; %:IA\EE:E;

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm
Maximale Geschwindigkeit HM Ty 125 o itselgeschwindiokelts Typ: 220 mons
Motortyp 56-C]-Schrittmotor
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 9 IK2-PXBB1 LIS



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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Detailansicht der Bohrung 2-M4 T-Bohrung G
auf der Unterseite des
Ende Grundrahmen
X-Achsen-Grundrahmens . . .
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
l Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 [ 50 100 150 [
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
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Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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N
n 1
B E RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
.{.:- - Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
W
S
-~ . .
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2(Y-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung E;:zelslch:::gtetn- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R 1 1-2 HHPQ::;e:Se::hV\ZSdi ket Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
w0 f " Yhohe Geschwindi(_g;keit' (slsngabesinh o SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: MitKabelkette (Kit)
N HM: X hohe Geschwindigkeit, gnechiitten Ou: Om A: Z baut
U=l- * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y moinleer:éces?}:r\;rilr?dieglkeit Heammengebay
d
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 450 mm/s
R
n
N
~2
©n .
s H Maximale Zuladung
E Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
rab 200mm - 15,0 kg
250mm - 12,5 kg
300mm - 12,5 kg
350mm 6,0 kg 12,0 kg
ﬁ w 400mm 5,5 kg 10,5 kg
S 5 Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
&
ﬁ Hinweis: Fir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder héher sein.
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code Lé]nge Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
m
" Standard :t g m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 200 250-400 -
- m —
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code =
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
3 . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 350-400 mm
Maximale Geschwindigkeit HM Ty 125 s itselgeschwindiokelts Typ: 220 mons
Motortyp 56-C]-Schrittmotor
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

3 1 IK2-PXBB1[1LID



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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Tiefe 6 auf Unterseite =4
s des Grundrahmens 2~ M4 T-Bohrung c
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H Abmessungen pro Hub
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Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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DN
n 1
B E RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (gerade Bauform, Einzelschlitten)
.{.:- - Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
(%
S
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2(Y-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung E;:zelslch:::gtetn- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R 1 1-4 HHPQ::;e:Se::hV\ZSdi ket 14 Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > 'Vhoheﬁeschwindigkei( (Angabein  SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM: X hohe Geschwindigkeit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 1000 mm 300 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 450 mm/s
R
n
NZ
s H Maximale Zuladung
E Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
fab 50mm 8,0 kg 16,0 kg
100mm 8,0kg 16,0 kg
150mm 7,0 kg 15,0 kg
200mm 7,0 kg 12,5kg
o W 250mm 6,0 kg 9,0 kg
N
S 5 Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 300mm 60kg 80kg
&
<
wn
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La;lg::- Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
- Standard :t g : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 — —
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. Bezeich Cod
Q *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. ezelchnung — et -
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
= Schlittenroller Spezifikation SR 222:2 ; %:IA\EE:E;

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-558C RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm
Maximale Geschwindigkeit HM Ty 125 o itselgeschwindiokelts Typ: 220 mons
Motortyp 56-C]-Schrittmotor
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

3 3 IK2-PXBB2 [ILIS



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fir Kabelfihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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Detailansicht dgr Bohrung Ende Grundrahmen
auf der Unterseite des
X-Achsen-Grundrahmens Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 [ 1000
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 [ 50 100 150 [
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G 1145 | 1395 | 1645 | 189.5 | 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 33905 | 3645 | 3895 | 4145 | 4395 | 4645 | 4895 | 5145 | 5395 | 5645 | 5895

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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N
n 1
B E RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8C (gerade Bauform, Doppelschlitten)
.{.:- - Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
W
S
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2(Y-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung E;:zelslch:::gtetn- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R 1 1-4 HHPQ::;e:Se::hV\ZSdi ket Referenzposition 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
w0 f " Yhohe Geschwindi(_g;keit' (slsngabesinh o SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: MitKabelkette (Kit)
N HM: X hohe Geschwindigkeit, gnechiitten Ou: Om A: Z baut
U=l- * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y moinleer:éces?}:r\;rilr?dieglkeit Heammengebay
d
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 450 mm/s
R
n
N
~2
©n .
s H Maximale Zuladung
E Hub Y-Achse | Xhohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
rab 200mm - 15,0 kg
250mm - 12,5 kg
300mm - 12,5 kg
350mm 6,0 kg 12,0 kg
ﬁ w 400mm 5,5 kg 10,5 kg
S 5 Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2.
&
ﬁ Hinweis: Fir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder héher sein.
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code Lé]nge Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
m
" Standard :t gm Kabelfiihrung 1 (Y-Achse) Hub Y-Achse 200 250-400 —
- m —
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code =
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
3 . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCP2-558C RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 350-400 mm
Maximale Geschwindigkeit HM Ty 125 s itselgeschwindiokelts Typ: 220 mons
Motortyp 56-C]-Schrittmotor
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

3 5 IK2-PXBB2 LJ[ID



Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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186.5 185 % '3
144.5 X: Hub 440.5 =
(2035) X: Hub + 585 wn
(222.8) S
- (Mindestens 125) -+
ME: Mechanischer Endpunkt o)
SE: Hub-Endpunkt 3
39
(Toleranz der Passung: +£0.02)
4- M5, Tiefe 10
2-05 - H7, Tiefe 10 4
]
m &
ol aa 1 /T c
Qg [1ale! la 1 5
- Lo | = = |
B A I 1 Q
M ‘ o
)| : ‘ =
f
;8| L]
R 70
855
o5 15 Nx100” C Nx100° 15
= T N
o D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
Detailansicht der Y-Achse ... 50
Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens .
,g..”P,H,Af,7,L,46,7,;,4,7,L,4£7,i, o ——y 1 — EE' 0
= 5 = = = = 5 o = = = Iy ;
- Bohrung <
%o 6 Tiefe 6 auf Unterseite 54
& des Grundrahmens 2 - M4 T-Bohrung G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung
auf der Unterseite des Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
X-Achsen-Grundrahmens
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
B 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G 2145 239.5 264.5 289.5 314.5 339.5 364.5 389.5 414.5 439.5 464.5 489.5 514.5 539.5 564.5 589.5

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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N
n 1
B E RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
.{.:- - Z-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
wn
S
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2(Z-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung ggleleslcsz::ﬁ;z"_’{‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R J L HHPQhoheGeschvzsdi keit, Z hohe Geschw. ¢ i SLasm paiugebs! K Einzel—Komponenten
wn > HM-:XhoheGeschwindigg]keit:Zmittlere Geschw. (Angabein SR: Schlittenroller 5L 5m CT: Mit Kabelkette (b3)
NS Dt 0 Modellsnesifkation siche Seite 10 HL: X hohe Geschwindigkeit,Z geringe Geschw. i) 0L Om A: Zusammengebaut
w * Details zur Model spezit ion siehe Seite 10.
d
(%]
= B Maximaler Hub
a aximaler Hu
(]
3 1000 mm 250 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 360 mm/s
R
n
N
~2
©n .
s H Maximale Zuladung
E Hub Z-Achse | Z hohe Geschw., Spitze 16| Z Mittelgeschw., Spitze 8 |Z Niedriggeschw., Spitze 4
fab 50mm 2.0 kg 4.0 kg 8.0 kg
100mm 2.0kg 4.0kg 7.0 kg
150mm 2.0 kg 3.5kg 5.0 kg
200mm 2.0 kg 3.5kg 4.0 kg
o W 250mm 1.5 kg 2.5kg 3.0kg
aF
L) v=|- Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1.
1
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabf:-code La1n?ne Kabelfihrung 1 (<-Achse) I Hub X-Achse | 150-300 | 350-600 | 650-900 | 950-1000 I
Standard 3L 3m
A 5L 5m
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code =
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
3 . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-250 mm
Hochgeschwindigkeits-Typ: 360 mm/s
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 250 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 180 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 90 mm/s
Motortyp 56-C1-Schrittmotor
. . Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm
Steigung der Kugelumlaufspindel HH Typ: 20 mm Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 4 mm
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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1 7 © 0 1! v//
| jj | 8 = It { j
. & | o ———— |
ME: Mechanischer Endpunkt
163.6
¢ ) SE: Hub-Endpunkt 4
]
39 =
(Toleranz der Passung: +0.02) E
N 15 Nx100” C Nx100° 15 E
4 - M5, Tiefe 10 D-M8, Tiefe 10 T T @
2-¢5 - H7, Tiefe 10 e ALLALL 100 B (Passung) 100 o
4-95H7 % S
" Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens ’ (—T = = = = = =
9 —— . 1T S 1. w
(: % 8 y | u 3 ] 9 © 3 9 9 © “_‘ it
Bohrung Tiefe 6 - = N
Ende Grundrahmen auf Unterseite des %*—Ew%f———f———f—— -—  —
gg Grundrahmens )
~ E J; 4-M3, Senkbohrung (Riickseite)
[aal
k] § * Siehe Detailansicht der XY-Tragerbefestigung
8 g
w6 Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Detailansicht der Z-Achse
Detailansicht der Bohrung
auf der Unterseite des
X-Achsen-Grundrahmens
l Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G - - 199 224 249 274 299 324 349 374 399 424 449 474 499 524 549 574 599 624

* Beim Hub der X-Achse von 50 oder 100 wird ein Trager nicht benétigt.

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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N
n 1
B E RCP2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
.{.:- - Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
W
S
-~ . .
g .Mode"spezlﬁkatlon Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (ZY-Achse}— Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
N richtung ggleleslcsz::ﬁ;z"_’{‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R ! 1-4 HHPQ hohe Geschwyisdigkeit Zhohe Geschw. ¢ Referenzposition 3L 3m NigNurKabel K: Einzel-Komponenten
w0 > HM: X hohe Geschwindigkeit:Zmittlere Geschw. (Angabein SR: Schlittenroller 5L: 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g' TN N N, HL: X hohe Geschwindigkeit, Z geringe Geschw. 50-mm-Schritten) O Om A: Zusammengebaut
w * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10.
d
(%]
= B Maximaler Hub
a aximaler Hu
(]
3 800 mm 300 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 400 mm/s
R
n
N
~2
n .
) : H Maximale Zuladung
a : Hub Z-Achse| Z hohe Geschw., Spitze 16| Z Mittelgeschw., Spitze 8 |Z Niedriggeschw., Spitze 4
'3" 150mm - - 7.0kg
200mm - - 7.0 kg
250mm - - 5.5 kg
300mm 1.5 kg 3.0 kg 5.5 kg
= w
Q>
Ya ! o ) )
= Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1.
&
ﬁ Hinweis: Fir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder héher sein.
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Lange |Kabelfmwng 1 (X-Achse) I HubX-Achse | 150300 [ 350-600 I 650-800 I
1L im
Standard 3L 3m
A 5L 5m
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. -
.g *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code =
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
3 . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCP2-5S8R RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 150-300 mm
Hochgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 250 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 100 mm/s
Motortyp 56-C-Schrittmotor
Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm
Steigung der Kugelumlaufspindel HH Typ: 20 mm Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 4 mm
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 16 mm, gerolit, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium
Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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Abmessungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfihrung siehe Seite 89.
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2-¢5 - H7, Tiefe 10 LALIELS 100 B (Passung) 100 g
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1 Tiefe 6 auf Unterseite % 1]
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8 ol o 19 7‘7 I L3 5 k3 L3 ) 5
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772 ‘ h‘ L3 L3 3 T3 L3 ) 3 T3
| ! Bohrung Tiefe 6 = i R
} Ende Grundrahmen auf Unterseite des «‘**—E"%********{“%* - ‘
53 48 Grundrahmens @) N =
I 70
o g & 4-M3, Senkbohrung (Ruickseite)
bl é * Siehe Detailansicht der XY-Tragerbefestigung
cé
o . . .
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Detailansicht der Z-Achse
g
9 6
wn
Detailansicht der Bohrung auf der
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
Il Abmessungen pro Hub
X: Hub nominell 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
X: Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
B 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G - - 299 324 349 374 399 424 449 474 499 524 549 574 599 624

* Beim Hub der X-Achse von 50 oder 100 wird ein Trager nicht benétigt.

Steuerungen

Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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N
n 1
B E RCP2 2-Achs-System Y-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
.{.:- - Z-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)
wn
b
g .Mode"speziﬁkation Serie = — Typ — Enkodertyp —— Achse1(Y-Achse) — Achse 2 (Z-Achse) —  Steuerung — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung E;:zelslch:::gen- “.I[‘d I: Inkremental 5:50mm NM: Umgekehrte L Im fihrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R N" 2 HH?;ehf)%el(tit:sr::h\z/?ndigkeit Z hohe Geschw. ¢ i e p N\erabeI K~ Eipzel—Komponenten
w0 E HM: X hohe Geschwindigkeit:Z mittlere Geschw. (sl?)r-‘r?'qar:\’-esicnh ritten) SR: Schlittenroller 5L 5m € RBRebeles )
N = T e oG HL: X hohe Geschwindigkeit, Z geringe Geschw. 0L Om A: Zusammengebaut
" .
d
(%]
< .
@ EMaximaler Hub
(]
3 ? 1000 mm 300 mm
HEMaximale Geschwindigkeit (Hochgeschwindigkeits-Typ)
w
Al 250 mm/s 360 mm/s
O a
NZ
s H Maximale Zuladung
E Hub Z-Achse | Z hohe Geschw., Spitze 16| Z Mittelgeschw., Spitze 8 |Z Niedriggeschw., Spitze 4
'BD 50mm 2.0kg 4.0 kg 8.0 kg
100mm 2.0 kg 4.0 kg 8.0 kg
150mm 2.0 kg 3.5kg 7.0 kg
200mm 2.0kg 3.5kg 7.0 kg
W 250mm 1.5kg 3.0kg 6.0 kg
P
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 300mm 1.5kg 3.0kg 5.5kg
&
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kab.le:_COde Lé]nlgne Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub Y-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
" Standard :t g : Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Z-Achse 50-200 250-300 - -
A _ _
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
2 ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der Kabelkette.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein ldngeres Kabel eingesetzt werden. Bezeich Cod
Q *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. ezelchnung — et -
-y Umgekehrte Referenzposition NM -
= Schlittenroller Spezifikation SR 222:2 ; %:IA\EE:E;

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Y-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 150-300 mm

Maximale Geschwindigkeit

HH Typ: 250 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 360 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 180 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 90 mm/s

Motortyp

56-[1-Schi

rittmotor

Steigung der Kugelumlaufspindel

HH Typ: 20 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 4 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium

Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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essungen

Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position.

Hinweis 2: Firr Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen.

Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89.

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89.
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(Toleranz der Passung: +0.02) 73
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Detailansicht der Z-Achse Detal.lansmht der Bohrung auf der
Unterseite des Y-Achsen-Grundrahmens
Il Abmessungen pro Hub
Hub Y-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G 149 174 199 224 249 274 299 324 349 374 399 424 449 474 499 524 549 574 599 624

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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Serie

M Modellspezifikation

IK3 — PBBG1LILIS —
—— 11

Typ — Encodertyp

— Achse 1 (X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Achse 3 (Z-Achse) — Steuerungen —

RCP2 3-Achs-System (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)

Kabel

X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
Y-Achse: SA7R (abgewinkelt) Z-Achse: SA6R (abgewinkelt)

— Lieferkonfiguration

Dr—D o-40 O-gsd-P1-0-0 - 0O —[

! f == f
ch g i : hlla_:ti i z itten- und Enk«lJ(dertyp | Hub (mm) Optionen Kabellange Kabel- Kabel-  Liefer-
Honsti oppelschlitten-Typ I: 1 it b . ] i i
:l?;snchtung Fe ek L nkremental 5 Sozmm B: Bremse ;t 13m :rhr’\‘uﬂls(;‘3 ; | fiihrung 2 mpﬁlguratlon
Z hohe Geschwindigkeit NM: Umgekehrte 2 B IHrhelss SIEMERR y
HM: X +Y hohe Geschwindigkeit, (Angabe in Referenzposition 5L: 5m  CT: MitKabelkette Komponenten (Kit)
Os )Z('“\;‘:e;‘e %e“hh‘“i.“ddi.gkfi.t 50-mm-Schritten) . Ou: Om A: Zusammengebaut
* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. "7 ;e,inug:g:ssccm:i’:,r&ilggk:i?‘ & sl
EMaximaler Hub
1000 mm 300 mm 200 mm
M Achse 2
Geschwindigkeitstyp je Achse
Xhoch, Y hoch,Zhoch | Xhoch, Y hoch, Zmittel | Xhoch, Y hoch, Z niedrig
X-Achse 220 mm/s
Y-Achse 420 mm/s
Z-Achse 500 mms [ 250 mm/s [ 125 mm/s
B Maximale Zuladung
Hub Geschwindigkeitstyp je Achse
Y-Achse X hoch, Y hoch, Z hoch X hoch, Y hoch, Z mittel X hoch, Y hoch, Z niedrig
50 mm
100 mm
150 mm
200 mm 1,0kg 2,0 kg 4,0 kg
Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfihrung 1 und 2. (Die 3. Kabel- 250 mm
fuhrung ist nicht mit Kabelkette ausgestattet.) 300 mm

Kabelldngen

Typ Kabelcode Linge

1L m

Standard 3L 3m
5L 5m

* Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem

Roboterkabel.

** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lange der
Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres

Kabel eingesetzt werden.
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89.

Kabelketten-Hub-Bereiche

HubY-Achse
50-200 250-300
50-400 — —
450-600 - -
Hub X-Achse 650-800 — —
850-1000 - -

Hinweis) Eine Kabelkette kann nur fiir beide Kabelfiihrungen spezifiziert
werden. Eine Kabelkette nur fur eine Kabelfiihrung ist nicht bestellbar.

Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm 50-200 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 220 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 420 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 250 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 125 mm/s

Motorleistung (W)

56-00 Pulsmotor

56-00 Pulsmotor

42-0 Pulsmotor

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 3 mm

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium

Zuléssige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

1 IK3-PBBG1[ILIS




Abmessungen o N
e
Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. 3 g_
Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen. ©w
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. g'n
=
~*
1]
Z:Hub + 238 @ 3
56 Z:Hub 115 __67
2.7 (Z: ME-SE ) 199 3(Z: ME-SE 24.5 X:Hub + 314
Ende Grundrahmen) Ende Grundrahmen)
g FET N %E,i,i,i,i,i, JF N N
z 4l R 8 0%
= ‘ : 03
b= 8 e —————————————————r— e (/b 5/ B N Mt mPN =
£ bo t i I 't 3 a
2 ® ~ ) = wn
v b s <
g e =N NI | o I o i =
) B B win i N
T | 3 8| | €8 / i 0i’) /! | 3
o ~ 2 i
il 2 o+ 25 77 %‘ |
iR ) ‘
1 N | |
‘ Y T F sl / / i ‘ W
LT 2o ! 1
‘ B3 | ‘ =
| = : : @
| i | i I -
I = J 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) L b | E
m
254 3
X: Hub 338.5
X:Hub +338.5 Q)
31 . o W
(Toleranz der Passung: +0.02) ME: Mechanischer Endpunkt = Q >
4-M5, Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt ¥ NS
2-05H7, Tiefe 9 ¢
wn
<
)| w
- El } f o ———}| 8
28R [ feter i 3
| 1o
a | |
52 Q
5 Ls2 | w
PO -
Ll cll o
3 15 Nx100” C Nx100” 15 c
=4 T UN (1]
e D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100 c
. . =
Detailansicht der Z-Achse 4-05H7 2% Q
Tiefe 6 auf Unterseite g
des Grundrahmens = = = = = =
Yo -+ - - —— - —— - ——4—— - —— - ———— - —— - —o F-— 2
= = = = = = = = = = = s
S Bohrung =
2 6 Tiefe 6 auf Unterseite 2-M4 T-Bohrung 2
n
des Grundrahmens .
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung auf der . . .
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
Hub X-Achse 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G 1145 | 1395 | 1645 | 1895 | 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 3395 | 3645 | 3895 | 4145 | 4395 | 4645 | 4895 | 5145 | 5395 | 564.5 | 589.5

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK3-PBBG1LI[JS
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RCP2 3-Achs-System (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)
I K3 - P B B G 1 D D D X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
Y-Achse: SA7R (abgewinkelt) Z-Achse: SA6R (abgewinkelt)

.Modellspeziﬁkation Serie  — Typ — Encodertyp — Achse 1(X-Achse)— Achse 2 (Y-Achse) — Achse 3 (Z-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration

IK3 — PBBG1LILID— -0 o-0 o-osg-P1-0-0-0 —0O
—— 71 7

¢ f == t
i Yoo Erlodetp ) Opnen ST B e
i i - : Inkremental . . . uhrun
2 0 g g s s e b S Bt
U Z hohe Geschwindigkeit : : H 3 - §
9 > HM: X +Y hohe Geschwindigket, (Angabein N g:f‘f,eel:s;,r;;ﬁon 5L: 5m  CT: MitKabelkette Komponenten (Kit)
el L )Z(mvlt:‘le;‘e GGESCthIPddI'gkkEI't( 50-mm-Schritten) - ) O COm A: Zusammengebaut
U=l- * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. "z ;e,inug:g::ccm:i’:,%ilggk:i;‘ SR: Schlittenroller
d
wn
E EMaximaler Hub
(]
= 800 mm 400 mm 200 mm
M Achse 2
Geschwindigkeitstyp je Achse
Xhoch, Y hoch,Zhoch | Xhoch, Y hoch, Zmittel | Xhoch, Y hoch, Z niedrig
X-Achse 220 mm/s
Y-Achse 420 mm/s
Z-Achse 500 mms | 250 mm/s | 125 mm/s

B Maximale Zuladung

Hub Geschwindigkeitstyp je Achse
Y-Achse X hoch, Y hoch, Z hoch X hoch, Y hoch, Z mittel X hoch, Y hoch, Z niedrig
350 mm
o 1,0 kg 2,0kg 4,0kg
D W
n 1
w0 f Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. (Die 3. Kabel-
N o fiihrung ist nicht mit Kabelkette ausgestattet.)
".‘m
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Linge HubY-Achse
1L m 350-400
Standard 3L 3m 50-400 —
w0 W —
2 5L 5m Hub X-Achse 450-600 =
c * Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem 650-800
w Roboterkabel. Hinweis) Eine Kabelkette kann nur fiir beide Kabelfiihrungen spezifiziert
= ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lange der werden. Eine Kabelkette nur fiir eine Kabelfiihrung ist nicht bestellbar.
.g Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres
g Kabel eingesetzt werden.
- dndeetabelingesiee i 5
Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCP2-SS8R RCP2-SA7R RCP2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 350-400 mm 50-200 mm
Hochgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s
Maximale Geschwindigkeit Hochgeschwindigkeits-Typ: 220 mm/s | Hochgeschwindigkeits-Typ: 420 mm/s Mittelgeschwindigkeits-Typ: 250 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 125 mm/s
Motorleistung (W) 56-0 Pulsmotor 56-00 Pulsmotor 42-0 Pulsmotor
Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm | Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm | Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 3 mm
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 10 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium
Zuléssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

IK3-PBBG1J[ID



Abmessungen o N
o>
Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. E %
Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen. ©n
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
<
4
1]
3
N
Z:Hub + 238 @ [p S
wa
56, Z:Hub 115 67 N 5
2.7 (Z: ME-SE 199 3 (Z: ME-SE a@
Ende Grundrahmen) Ende Grundrahmen) @
— w
Fa) g
5 g———— s 2
Z \ 8 3
2 g e 2
£ | ©
g ~
m
h =
eo[ i - - — R w
e N :
& < _é: Al // %/ /// i f>;
R £2] =
o o+ N2 ‘/ / @
I 5§ NS % v
s I o m| 7 V71 <
PO 7 7 “
e H!% // ‘ s
2T A
E‘ ] \%/ /\
N
SE |
e I
5 | 5 (x:Zwischen MEund SE) 5 (x: Zwischen ME und SE) L U] R
5 w0 E
)=
150 L 254 =
186.5 X: Hub 438.5 lll\
<
274.5 75.5 X: Hub +438.5 @
X:Hub + 514 (2) g
31
(Toleranz der Passung: £0.02) ME: Mechanischer Endpunkt
4-M5, Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt
2-¢5H7, Tiefe 6 w
-
]
0, =
. gl = o
=
=K Ho - l c
[ [ S
h a
5
5 'g 39 |}
SR Ls2 |
ISR
neg 15 Nx100° d Nx100° 15
LS < >
ca D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
< 4-05H7 |50
Detailansicht der Z-Achse Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens
D e — e —o@f-— @
= = = = = = = = 3 5 3 5 ut
Bohrung g
o Tiefe 6 auf Unterseite 2-M4T-Bohrung -
R des Grundrahmens
n G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung auf der Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
l Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
X-Hub effektiv 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
B 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
C 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
D 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
N 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
G 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 3395 | 3645 | 389.5 | 4145 | 4395 | 4645 | 489.5 | 5145 | 5395 | 5645 | 589.5

Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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Detailansicht der Kabelfiihrung von Achse 1

Detailansicht der Kabelfiihrung von Achse 2

Pl
(9]
w0
N

ree—

wsks-sysy-g

(28

(10

(58.2)

2-Achs-System

(19.3

Anwender-Freiraum

Anwender-Freiraum

il
(1
(19. 3)

3-Achs-System

Anwender-Freiraum

Anwender-Freiraum

[ : 7] : Z
= 00 THeB—1T
o > k/w ' 9 C”
(50) SR > @B = 2
(58.2) o (58.2) ]
2-Achs-System 3-Achs-System

<ddy

Bewegliches Ende der Kabelkette zu der Kabelfiihrung 2 bei XYB- oder YZ-System
Bewegliches Ende der Kabelkette zu der Kabelfiihrung 1 bei XZ-System

widlsAs-sYdy-€

(4Pl

w
>
n
>
@
n
<
w
~
o
3

(58.2)

21 21 8.1

Il

1]
R O 9 ~

(45)

M3, Flachbohrung x 4

uabunianals

Kabelcode Lange
1L m
2L 2m
3L 3m
4L 4m
5L 5m
6L 6m
7L 7m
8L 8m
oL 9m
10L 10m
11L 11m
12L 12m
13L 13m
14L 14m
15L 15m
16L 16m
17L 17m
18L 18m
19L 19m
20L 20m

8 9 Referenz

* Achse 1 wird mit Standardkabel geliefert,
Achse 2 und 3 wird mit einem Roboterkabel geliefert.




Steuerungen

P S E L Programmsteuerung fiir RCP2-Systeme PSEL-C 91

R O B 0 N E T Feldbus-Netzwerksteuerung fiir RCP2-Systeme RPCON/Gateway

Steuerungen 9 O
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PS E L Steuerung

Programmierbare Steuerung
fir RCP2-Systeme

Typ

Mit der Programmsteuerung kdnnen Achsen der RCP2-Baureihe betrieben werden. Die Steuerung vereint mehrere Funktionen.

Typ C
Betriebsart Programm-Modus ‘ Positionier-Modus
N
AuBenansicht l
a
Sowohl die Achsen als auch die Kommunikation mit der Peripherie . . . . .
Beschreibung kénnen von einer Steuerung betrieben werden ohne Zusatzgerite. Bei zwei ange-|  B1S 24 1'5(.)|_0 Po;]tlorli(e_z_n sind r;)rogfrawwmlelftgar. Scht:jbbetneb und
schlossenen Achsen sind Kreisinterpolation und Bahnsteuerung maglich. ARG LT CeEmfll RS EEE:
Anzahl der Positionen 1.500

—C—

Serie Typ

—(

Anzahl angeschlos-
sener Achsen

(Achse 1)

‘ Standard-Typ |

| Motortyp
—" |

| ‘ Inkremental

1-Achs-Ausfiihrung

2-Achs-Ausflihrung

20 [J-Schrittmotor

M.

28 [J-Schrittmotor

28 [J-Schrittmotor
(nur fiir RCP2-RA3C)

35 [J-Schrittmotor

42 [J-Schrittmotor

56 [J-Schrittmotor

* Bei Anschluss von
RCP2-RA3C oder RGD3C
muss der Motortyp

Enkodertyp Optionen

*Bei einer Achse braucht das mit ,(Achse 2)" gekennzeichnete Feld nicht spezifiziert zu werden.

) _H o

(Achse 2)

Enkodertyp Optionen

=

tortyp

E/A-Typ

E/A-Kabel-
lange

Spannungs-
versorgung

‘ 24VDC

Inkremental

20 [J-Schrittmotor

28 [J-Schrittmotor

28 [-Schrittmotor
(nur fir RCP2-RA3Q)

35 [J-Schrittmotor

42 [J-Schrittmotor

56 [J-Schrittmotor

* Bei Anschluss von RCP2-RA3C oder RGD3C
muss der Motortyp 28SP gewahlt werden.

Kein Kabel

2m

3m

5m

NPN-

Spezifikation

PNP-Spezifikation

DeviceNet-Spezifikation

CC-Link-Spezifikation

28SP gewahlt werden.

‘ Bremse

‘ Bremse

ProfiBus-Spezifikation




PS E L Steuerung

Systemkonfiguration = :
o
NS
¢
)
<
4
o
3
SPS
Handprogrammiergerét (siehe Seite 99)
Modelle: SEL-T / SEL-TD N
(optional) G E
N =
@
Panel &
(siehe Seite 99) “
Modell:PU-1 g
m | E/A-Flachbandkabel (optional)
= | Modell CB-DS-PI0020 2m ﬁ
(mit der Steuerung geliefert) I
(Angaben zum Ersatzkabel ez o w
siehe Seite 100.) i i N3
o>
- LA N %
0.2m I - (,,
RS232C-Kabel [Po——=01 = o S
Modell: Adapterkabel ‘ o
CB-ST-E1-MWO050-EB (siehe Seite 100) 3
(Geliefert mit der Modell: CB-SEL-SJ002
PC-Software (optional)
1A-101-X-MW)
1m 3m D W
USB-Kabel (siehe Seite 100) Q>
Modell: CB-SEL-USBO10 Stlitzbatterie des Sy.stemsPeichers (siehe Seite 99) N g
(Geliefert mit PC-Software Modell: AB-5-CS (mit Gehéuse) ‘{’m
PC-Software (siehe Seite 99) IA-101-X-USB) _ ﬁsf (nur Batterie) <
Modell: 1A-101-X-MW (mit RS232C-Kabel) (optional) a
Modell: A-101-X-USB (mit USB-Kabel) 7 ) 3
W *1 Die Stutzbatterie des Systemspeichers ist eine
> Option, die dann erforderlich ist, wenn Daten
nach Abschalten der Stromversorgung
erhalten bleiben sollen.
24-VDC
Spannungs-
versorgung I_—_I I___|
24V ©
o ©
FG ©
Motorkabel
Modell CB-RCP2-MALIIOI
Standardlangen Tm/3m/5m
(Angaben zum Ersatzkabel
l E siehe Seite 100.)
_ : Enkoderkabel m
Achse der RCP2-Baureihe Modell CB-RCP2-PBOIIC-RB -
Standardlangen Tm/3m/5m
(Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 100.) =
o
@®
o
=2
m
-
x
(%)
m
-

92
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PS E L Steuerung

.Eingang Spezifikation externer Eingange

.Ausgang Spezifikation externer Ausgange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| DC24V + 10 % Lastspannung DC24V
Eingangsstrom 7 mA pro Schaltung Max. Laststrom 100 mA/Kontakt, 400 mA/8 Kontakte

Ein/Aus-Spannung

EIN-Spannung (min.)

NPN: DC16V/PNP: DC8V Kriechstrom (max.) Max. 0.1 mA/Kontakt

AUS-Spannung (max.) NPN: DC5V/PNP: DC19V Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
NPN NPN
P24V P24V
Oreereeemreeeeeesny
Externe ! — Interne Jeder Ausgang Zuladung :
H % i
Spannung- _t_ 7 (i Schaltung Interne B R o S vy S § Externe
= — Dy Schaltung | /¥ ! Spannung-
Versorgung . fingangsklemme i N o =
+24V 1 — N T versorgung
! 4@ """""""""" +24V
Jeder Eingang R=3.3kQ N
PNP PNP
Int - P24V B
Externe nterne nterne P e O e L
Spannung- Schaltung Schaltung | / %\\ N _! Spannung-
versorgung : n Zuladung = versorgung
+24V WO -t +24V
Jeder Eingang R=3.3kQ Jeder Ausgang :
O....................‘
N

Erlauterung der E/A-Funktionen

Die PSEL-Steuerung erlaubt die Wahl zwischen ,,Programmbetrieb”, wobei die Achse von einem eingegebenen Programm gesteuert
wird, oder ,Positionierbetrieb”, in dem die Achse, gesteuert durch E/A-Signale von der Leitsteuerung, zu vorgegebenen Positionen fahrt.
Im Positionierbetrieb stehen die folgenden fiinf Eingabemodi fiir unterschiedliche Anwendungen zur Verfiigung.

B Funktionen der Steuerungstypen

Betriebsart

Eigenschaften

Programm-Modus

Mit der Programmiersprache Super SEL konnen mit einfachen Befehlen komplexe Ablaufe programmiert werden,
wie lineare Interpolation, Bahnsteuerung (als ideale Voraussetzung fiir Beschichtungen und andere Anwendungen),
Kreisbewegungen und Palletierungen etc.

Positionier-
Modus

Standardbetrieb

Grundbetriebsart, in der lediglich eine Positionsnummer und ein Startsignal eingegeben werden.
Schubbetrieb und lineare Interpolation zweier Achsen sind ebenfalls moglich.

Produktbezogene
Umschaltung

Bei vielféltigen Arbeitsablaufen nach dem gleichen Muster, aber mit geringfligig abweichenden Lochpositionen, kénnen
Bewegungsbefehle zur gleichen Positionsnummer durchgefiihrt werden durch Umschalten auf eine Typen-Nummer.

Unabhangiger
2-Achs-Betrieb

Bei der 2-Achs-Steuerung kénnen beide Achsen unabhangig betrieben und gesteuert werden.

Teaching-Modus

Der Schlitten (die Schubstange) kann tber ein externes Signal verfahren werden. Die angefahrene Position wird in
Form von Positionsdaten gespeichert.

DS-S-C1-
Kompatibilitat

Wenn Sie bisher eine DS-S-C1-Steuerung verwendet haben, kapnn diese durch die PSEL-Steuerung ohne Anderung des
Leitprogramms ersetzt werden. * Eine Achs-Kompatibilitdt wird dabei nicht garantiert.

93 ..



PS E L Steuerung

terung der E/A-Funktionen

Programmbetrieb
Pin-Nummer | Kategorie| E/A-Nummer || Programmsteuerung Funktion ’ Anschlussplan (NPN)*

1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Auswahl Programm Nr. 1 F—eo— o ——————
2A 017 Auswahl Programm Nr. 2 F—————————eo—9¢ oL
28 018 Auswahl Programm Nr.4 || piese Eingdnge dienen zur Auswahl des zu startenden Programms. e o———— N '>
3A 019 Auswahl Programm Nr.8 || (BCD-Code (iber die Eingdnge 016 bis 022 eingeben) ———9%"9o—9 K} [a)
38 020 Auswahl Programm Nr. 10 —eo———¢ =
4A 021 Auswahl Programm Nr. 20 F—————————eo—9¢ w0
4B 022 Auswahl Programm Nr. 40 ——e—o———9¢ ﬁ
5A 023 CPU Reset Das System wird zuriickgesetzt auf den gleichen Zustand wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung, f——————o— &——¢ 5"
5B 000 Start Startet das iber die Port-Nr. 016 bis 022 ausgewéahlte Programm. —e o—¢ 3
6A 001 Universeller Eingang e o —9
6B 002 Universeller Eingang —eo&——¢
7A ) 003 Universeller Eingang e o —9
7B Eingang 004 Universeller Eingang —eo— o ——9 P ‘f)
8A 005 Universeller Eingang e o —9 % E
8B 006 Universeller Eingang —e—o—————9 N 5
9A 007 Universeller Eingang Das System erwartet eine externe Eingabe als Antwort auf einen e o—9 u:’m
9B 008 Universeller Eingang Steuerungsbefehl. —e—o—————9¢ S
10A 009 Universeller Eingang F—————eo—¢ s-
10B 010 Universeller Eingang ——e—o—9 3
1A 011 Universeller Eingang F————————e o —9
11B 012 Universeller Eingang —e—o—9
12A 013 Universeller Eingang F—————————eoo—9¢
12B 014 Universeller Eingang ——e— o — 9 oW
13A 015 Universeller Eingang F————————eoo—9 a '>
13B 300 Alarm Signal wird bei Auftreten eines Alarms ausgegeben (Kontakt B) 4;83 N g
14A 301 Betriebsbereitschaft Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebshereiten Zustand befindet. 4@ ¢
148 302 Universeller Ausgang —i@j‘v }<n
138 Ausgang 30 Sl Diese Ausgénge konnen liber Programmbefehle 4@1 =
158 304 Unfverseller Ausgang beliebig E?N»/zUSgeschaltet werdgen. 4;5@ g
16A 305 Universeller Ausgang %@1‘
168 306 Universeller Ausgang —;81
17A 307 Universeller Ausgang 4&81
17B N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0 V

* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V

Positioniersteuerung, Standardbetrieb

Pin-Nummer |Kategorie | E/A-Nummer || Positioniersteuerung Funktion

1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V

1B 016 Positionseingang 10 —e— o —————————

2A 017 Positionseingang 11 Die Eingange 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. [——@— &——9

2B 018 Positionseingang 12 Die Nummemn kdnnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarcode dargestellt werden. ——e—— &———#

3A 019 Positionseingang 13 F—————————e o—9

38 020 - - F—eoo——9

4A 021 - - —————eo o—9

4B 022 - - —eoo—— 9

5A 023 Fehlerreset Zuriicksetzen bei Kleinen Fehlen. (Zum Riicksetzen bei schwenwiegenden Fehler muss die neueingeschaltetwerden) [——————@— ——@

5B 000 Start Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. —eoo—— 9

6A 001 Referenzfahrt Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. ——————eo—¢

6B 002 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. —e o—9

7A Eingang 003 Schubbetrieb Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. e o—9

7B 004 Pause Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird . Auf EIN geschaltet, beendet die Achse die weitere Fahrt. —eo o———9

8A 005 Loschen (Clear) Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geloscht. ———————eo—9

8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-Act ion kann die Achse mit linearer lation gefahren werden, wenn diese Signal auf ON steht. —eoo———9

9A 007 Positionseingang 1 e o—9 &
9B 008 Positionseingang 2 —e— o————9 m
10A 009 Positionseingang 3 e o—9

10B 010 Positionseingang 4 Die Eingdnge 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummerbelegt. | _o— ¢
1A on Positionseingang 5 Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarcode dargestelltwerden.| o —g &

1B 012 Positionseingang 6 ——e—o——9
12A 013 Positionseingang 7 F—————————e o—9

12B 014 Positionseingang 8 —eoo—— 9

13A 015 Positionseingang 9 F————————e o—9

13B 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). —m

14A 301 Betriebsbereitschaft Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet 455@ <
14B 302 Position erreicht Signal wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. & wn
15A Ausgang 303 Referenzpunktfahren beendet || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 455@ ﬂ
158 304 Ausgang Servo EIN Signal wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. —gﬁl

16A 305 Schubbewegung beendet || Signal wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. 455@

168 306 Fehler Pufferbatterie Signal wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie des S peichers (auf Warnschwelle) gesunken ist. —5@1
17A 307 - - L

178 N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0V

* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V
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PS E L Steuerung

terung der E/A-Funktionen

Positioniersteuerung, produktbezogene Umschaltung

Positioniersteuerung
Pin-Nr. |Kategorie | E/A-Nummer ||  produktbezogene Funktion ’ Anschlussplan (NPN)*
Umschaltung
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Pos.-Eingang Produkttyp 10 e & —
2A 017 Pos.-Eingang Produkttyp 11 Die Eingange 007 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und < *—¢
2B 018 Pos.-Eingang Produkttyp 12| produkttypnummer belegt. —eo o —— 9
3A 019 Pos.-Eingang Produkttyp 13 || Positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen F————9o—9
3B 020 Pos.-Eingang Produkttyp 14 || zugewiesen. Die Nummern kdnnen entweder als BCD-Ziffer oder Bindrcode e o— ¢
4A 021 Pos.-Eingang Produkttyp 15| dargestellt werden. e o —9
4B 022 Pos.-Eingang Produkttyp 16 —e— o————9
5A 023 Fehlerreset Turiicksetzen bei leinen Fehlern. (Zum Riicksetzen bei sct fen Fehlem muss die neu eingeschaltet werden) e o —9
5B 000 Start Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. —e— o———9
6A 001 Referenzfahrt Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. F——————eo—9
6B 002 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. —e— o————9
7A 003 Schieben Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. F—————————e o—9
7B Eingang 004 Pause Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird . Wieder auf EIN geschaltet, setzt die Achse den Arbeitsschritt fort. —eoo—9
8A 005 Loschen Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geléscht, |———@— @——@
8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-Achskonfi kann die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden, wenn diese Signal auf ON steht. —eoo—— 9
9A 007 Pos.-Eingang Produkttyp 1 F————————e o—9
9B 008 Pos.-Eingang Produkttyp 2 —e—o——— 9
108 009 Pos-Eingang Produkttyp 3 Die Eingdnge 007 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und 0 —
10B 010 Pos-Eingang Produkttyp4 || pyodukttypnummer belegt. —eo—¢
11A o011 Pos.-Eingang Produkttyp 5 || Positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen 9 ¢ —9
11B 012 Pos.-Eingang Produkttyp 6 || zugewiesen. Die Nummern konnen entweder als BCD-Ziffer oder Bindrcode —e— o——9
12A 013 Pos.-Eingang Produktyp 7 || dargestellt werden. ¢ o—9
128 014 Pos.-Eingang Produkttyp 8 —e— o——9
13A 015 Pos.-Eingang Produkttyp 9 e o —9
138 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). 4‘5‘1
14A 301 Betriebsbereitschaft || Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand beﬁndet,gg : s
148 302 Position erreicht Signal wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 4551-
15A 303 Referenzpunktfahren beendet || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 4&5 ; °
Ausgang . - 5 s
158 304 Ausgang Servo EIN Signal wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. —m
16A 305 Schubbewegung beendet || Signal wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. 4&53
168 306 Fehler Batterie Systemspeicher || Signal wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie des Systemspeichers (auf Warnschwelle) gesunken ist. —55@
17A 307 = - &
17B N 0-V Spannungsversorgung || Anschluss 0 V
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V
Positioniersteuerung, unabhangiger 2-Achs-Betrieb
Positioniersteuerung
Pin-Nr. | Kategorie| E/A-Nummer unabhéngiger Funktion Anschlussplan (NPN)*
2-Achs-Betrieb
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Positionseingang 7 F—e &—
2A 017 Positionseingang 8 Die Eingénge 010 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und = *—¢
28 018 Positionseingang 9 || produkttypnummer belegt. e o——
3A 019 Positionseingang 10 Positions- und Produkttypnummern fiir Achse 1 und 2 werden tiber Parameter- F———————eo o —9
3B 020 Positionseingang 11 einstellungen zugewiesen. Die Nummern kdnnen entweder als BCD-Ziffer oder e o— @
4A 021 Positionseingang 12 Binédrcode dargestellt werden. L e
4B 022 Positionseingang 13 —e o ——— ¢
5A 023 Fehlerreset Turicksetzen bei kleinen Fehler. (Zum Riicksetzen bei schwerwiegenden Fehler muss die § neu eingeschaltet werden) [—————@— @——@
5B 000 Start 1 Achse 1 fahrt zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. —e o ——— ¢
6A 001 Referenzfahrt 1 Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt der Achse 1 ein. F—————————e o—9
6B 002 Servo EIN 1 Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 1 EIN/AUS. —e— o ——— 9
7A Eingang 003 Pause 1 Achse 1 stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird , Wieder auf EIN geschaltet, setzt die Achse den Arbeitsschrittfort, f———&— @——@
7B 004 Loéschen 1 Achse 1 stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird gelscht. [——@— @&——@
8A 005 Start 2 Achse 2 fahrt zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. F—————————eo—9
8B 006 Referenzfahrt 2 Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt der Achse 2 ein. —e— o———9
9A 007 Servo EIN 2 Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 2 EIN/AUS. e o —9
9B 008 Pause 2 Achse 2 stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird . Wieder auf EIN geschaltet,setzt ie Achse den Arbeitsschritt fort, [——@— @——————
10A 009 Léschen 2 Achse 2 stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geléscht, |——/—@— ——@
10B 010 Positionseingang 1 ——e—o————9
1A 011 Positionseingang 2 Die Eingdnge 010 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und P S §
11B 012 Positionseingang 3 ont.if.lkttypnummer belegt. . . —e—o—————9
Positions- und Produkttypnummern fiir Achse 1 und 2 werden Uber Parameter-
12A 013 Positionseingang 4 einstellungen zugewiesen. Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder ¢ *—°
12B 014 Positionseingang 5 Binédrcode dargestellt werden. e o———¢
13A 015 Positionseingang 6 & e—+
13B 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). 455@
14A 301 Betriebsbereitschaft Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet, 4&81
14B 302 Position erreicht 1 Signal wird ausgegeben, wenn Achse 1 die vorgegebene Position erreicht ist. —@7‘-
15A Ausgang 303 Referenzpunktfahrt beendet 1 || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt der Achse 1 beendet ist. 4;53
15B 304 Ausgang Servo EIN 1 Signal wird ausgegeben, solange der Servoantrieb der Achse 1 aktiv ist. 4581
16A 305 Position erreicht 2 Signal wird ausgegeben, wenn Achse 2 die vorgegebene Position erreicht ist. 4@
168 306 Referenzpunktfahrt beendet 2 || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt der Achse 2 beendet ist. —@3
17A 307 Ausgang Servo EIN 2 || Signal wird ausgegeben, solange der Servoantrieb der Achse 2 aktiv ist. 4@
178 N 0-V Spannungsversorgung || Anschluss 0 V.
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V

PSEL
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Positioniersteuerung, Teaching-Modus

Pin-Nr. | Kategorie| E/A-Nummer Positionierst'euerung Funktion
Teaching
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Achse 1J0G - Achse 1 fahrt in negativer Richtung. —e&———
2A 017 Achse 2 JOG + Achse 2 fahrt in positiver Richtung. ————————eo—¢
2B 018 Achse 2 JOG - Achse 2 fahrt in negativer Richtung. —eo——¢ g N
3A 019 Feinsteuerung (0,01 mm) e o—9¢ 0 E
3B 020 Feinsteuerung (0,1 mm) Diese Eingange qiengn der Steuerung einer feineinst'ellulng"des Verfahrweges. | oo o N E
- (Der Verfahrweg ist die Summe der Werte, die tiber die Eingénge |
4A 021 Feinsteuerung (0.5 mm) || . 019 s 022 eingegeben wurden.) < *—°¢ @
48 022 Feinsteuerung (1 mm) —e o ———¢ P
5A 023 Fehlerreset Turicksetzen bei kleinen Fehler. (Zum Riicksetzen bei schwerwiegenden Fehler muss die § neu eingeschaltet werden) ————@—— &—@ 5"
5B 000 Start Verfahren der Achse zur vc benen Position entsprechend der Positi —e— o————9 3
6A 001 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. e o—¢
6B 002 Pause Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird . Wieder auf EIN geschaltet, setzt die Achse den Arbeitsschritt fort, |——@— @———————@
7A ) 003 Positionseingang 1 e o —9
7B Eingang 004 Positionseingang 2 —eo— o — 9 o W
8A 005 Positionseingang 3 e o —9 % E
SB 006 Pos!tfonsefngang 4 Die Eingdnge 003 bis 013 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und P Y u=a-
9A 007 Positionseingang 5 Produkttypnummer belegt. & o&—¢ tln
98 008 Positionseingang 6 | positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen e &—9 S
10A 009 Positionseingang 7 zugewiesen. e o—9 s'
10B 010 Positionseingang 8 Wenn Eingang Nr. 014 im Teaching-Modus auf EIN gesetzt ist, wird der aktuelle | oo —— o 3
1A on Positionseingang 9 Wert unte_r der progvammierten Positionsnummer tberschrieben bei Aktivierung | o —¢ = ¢
— - des Startsignals in Port-Nr. 000.
11B 012 Positionseingang 10 —e—o—9
12A 013 Positionseingang 11 F—————————eo—9¢
128 014 Teachingmodus —e— o ——— 9 o w
13A 015 Achse 1J0OG + Achse 1 fahrt in positiver Richtung. ————e—o—¢ N '>
138 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). —;53 's g
14A 301 Betriebsbereitschaft Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet, 4@ A
148 302 Position erreicht Signal wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. —i@j‘v }<"
15A Ausgang 303 Referenzpunktfahren beendet|| Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 455‘1‘ 5
15B 304 Ausgang Servo EIN Signal wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. —;a_é o
16A 305 - - I - g 3
168 306 Fehler Systembatterie || Signal wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie des peichers (auf Warnschwelle) gesunken ist. —;52
17A 307 - - L e
17B N 0V-Spannungsversorgung || Anschluss 0V

Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V

Positioniersteuerung, DS-S-C1-Kompatibilitat

Pin-Nr. |Kategorie | E/A-Nummer DZ?;'_E‘:?&:[?;!SEH&( Funktion
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Positions-Nr. 1000 (Wie bei den Eingangen 004 bis 015.) F—e &———
2A 017 - - ———————eo—9
28 018 - - —eo&——o
3A 019 - - ——————e o—9
3B 020 - - —eo&—o
4A 021 - - ————————eo—¢
4B 022 - - —eo——9
5A 023 CPU Reset Das System wird zuriickgesetzt auf den gleichen Zustand wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung, f——————0— &——6
5B 000 Start Die Achse fahrt zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. ——e—o——9
6A 001 Pause Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird , Wieder auf EIN geschaltet, setzt die Achse den Arbeitsschritt fort, |————————e— @——@
6B 002 Loschen Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geloscht, |——e— @————@
7A Eingang 003 Interpolation EIN Bei einer 2-Achs kann die Achse mit linearer Iation gefahren werden, wenn diese Signal auf ON steht, —————————e—— &——@
7B 004 Positions-Nr. 1 —eo&—¢
8A 005 Positions-Nr. 2 F—————————eo—9
8B 006 Positions-Nr. 4 —eo&—¢
9A 007 Positions-Nr. 8 F———————e o —9 &
2l 008 Pos!t!ons-Nr. 10 Die Eingdnge 004 bis 016 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. o p
10A 009 Positions-Nr. 20 Die Nummern werden als BCD-Ziffer dargestellt. < o —9
10B 010 Positions-Nr. 40 —e o ——o
1A 011 Positions-Nr. 80 e o —¢
118 012 Positions-Nr. 100 —e o —o
12A 013 Positions-Nr. 200 F————————eo—¢
128 014 Positions-Nr. 400 —eo— 9
13A 015 Positions-Nr. 800 F———————eo—9
13B 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). 455@
14A 301 Betriebsbereitschaft ||Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet. 4@ %
14B 302 Position erreicht Signal wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 451‘ rmn
15A | Ausgang 303 - - Y g -
158 304 - = &Y
16A 305 - - L &
16B 306 Fehler Systembatterie ||Signal wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie d peichers (auf Warnschwelle) gesunken ist. 4@
17A 307 - - N = g
178 N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0V
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im PSEL-Handbuch. oV 24V
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Technische Daten

Parameter Spezifikation
AnschlieBbare Achsen Achsen der RCP2-Baureihe (Hinweis 1)
Spannungsversorgung der Eingdnge 24VDC £10%

- Kapazitat / Stromverbrauch Max.5.5A

% Dielektrische Spannungsfestigkeit 500 VDC, 10 MQ oder mehr

E Durchschlagsfestigkeit 500 VAC, 1 Minute

& Stromspitze Max. 30 A
Schwingungsfestigkeit XYZ-Richtungen: 10 - 57 Hz (einseitige Azmplitlfde?: 0,.035 mm (kontian'JierIich'), 9,0 75 mm (intermittierend)

58 - 150 Hz: 4,9 m/sec# (kontinuierlich), 9,8 m/sec# (intermittierend)
Anzahl steuerbarer Achsen 1/2

o Max. Leistungsaufnahme der angeschlossenen Achsen -

5 Positionserfassung Inkrementaler Enkoder

% Geschwindigkeitseinstellung ~ 1 mm/sec (Der obere Grenzwert hdngt von der Achse ab.)

a Beschleunigungseinstellung ~ 0,01 G (Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.)
Betriebsart Programmbetrieb / Positionierbetrieb (umschaltbar)
Programmiersprache Super SEL

g Programmanzahl 64

k9] Anzahl der Programmschritte 2.000

g Anzahl der Multi-tasking Programme 8

S| Anzahl der Positionen 1.500

g Datenspeicher Flash ROM (Stiitzbatterie des Systemspeichers als Option)
Dateneingabe Handprogrammiergerat oder PC-Software
Anzahl der E/A-Kontakte 24 Eingdnge / 8 Ausgdnge (zwischen NPN / PNP wahlbar)

5 E/A-Spannungsversorgung 24 VDC =+ 10 %, extern bereitgestellt

_:‘é E/A-Kabel CB-DS-PIO [T (wird mit der Steuerung geliefert)

5 Serielle Kommunikation RS232C (D-sub-Schmalstecker) / USB-Stecker

E Feldbus-Anschluss Profibus, DeviceNet, CC-Link

2 | Motorkabel CB-RCP2-MA [ICIC (max. 20 m)

Enkoderkabel CB-RCP2-PBLI[J[J-RB (max. 20 m)
Schutzfunktionen Tempgraturuberwachung von Motor und Treiber, Kabelbruchkontrolle fiir Enkoder,

" Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, Batteriefehler, etc.

?:_’ Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0-40°C, 10-95 % (nicht kondensierend)

% Umgebungsbedingungen Keine aggressiven Gase, kein extremer Feinstaub

é’ Schutzklasse IP 20

< Gewicht ca. 4509
AuBere Abmessungen 43 mm (B) x 159 mm (H) x 110 mm (T)

Hinweis 1: Die Ausfiihrungen ,Hochlast” (RA10C), ,Hochgeschwindigkeit” (HS8C/HS8R) und ,Wasserdicht” (RCP2W-SA16) kénnen nicht betrieben werden.

AuBere Abmessungen

PSEL  1-Achs-Steuerung PSEL  2-Achs-Steuerung
= o 80) 110 “ & (80) ‘ 110
o t[ j[
=y ¥ T i
= NUA = NUA
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Motorkabel-Anschluss der Achse 1

Motorkabel des Antriebs der Achse 1 anschlief3en.

Motorkabel-Anschluss der Achse 2

Motorkabel des Antriebs der Achse 2 anschlief3en.

Bremsloseschalter fiir Achse 1

Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gelst. In der
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgeldst.

In der rechten Position (NOM) betétigt die Steuerung
automatisch die Bremse.

Enkoder-Anschluss fur Achse 1

Enkoderkabel des Antriebs der Achse 1 anschlief3en.

Bremsloseschalter fiir Achse 2

Mit diesem Schalter wird die Achsbremse geldst. In der
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgelost.

In der rechten Position (NOM) betatigt die Steuerung
automatisch die Bremse.

E Enkoder-Anschluss fiir Achse 2

Enkoderkabel des Antriebs der Achse 2 anschlief3en.

LED-Statusanzeigen

Diese LEDs zeigen den Betriebszustand der
Steuerung an. Erlduterung der Anzeigen:

PWR: Die Steuerung wird mit Strom versorgt.

RDY: Die Steuerung ist fiir den Programmbetrieb
betriebsbereit.

ALM: Abnormaler Zustand der Steuerung.

Not-Aus: Not-Aus wurde ausgeldst und die
Stromversorgung des Antriebs wurde
abgeschaltet.

SV1: Der Servoantrieb der Achse 1 ist aktiv.

Sv2: Der Servoantrieb der Achse 2 ist aktiv.

E Panel-Anschluss

Anschluss fr ein Panel (optional), das den
Steuerungsstatus und Fehlernummern anzeigt.

PS E L Steuerung

n E/A-Anschluss

Anschluss fiir Schnittstellen-E/As.

34-poliger Flachkabelanschluss fiir eine DE/A-Schnitt-
stelle (24 Eingdnge/8 Ausgange).

Die Steuerung versorgt die E/As liber diesen Anschluss
(Kontakte 1 und 34) mit Spannung.

Manuell/Automatik-Umschalter

Mit diesem Schalter wird die aktuell gewtlinschte
Betriebsart der Steuerung gewabhlt.

Die linke Position bedeutet MANU (Handbetrieb),
wahrend die rechte Position AUTO (Automatikbetrieb)
anzeigt. Teaching kann nur im Handbetrieb durchgefiihrt
werden; Automatikbetrieb tGber externe E/As ist in der
Betriebsart MANU nicht moglich.

USB-Anschluss

Fiir PC-Anschluss tiber USB. Wenn der USB-Stecker
angeschlossen ist, wird der Anschluss fir das Hand-
programmiergerat unwirksam und alle Kommunikations-
eingdnge dorthin sind abgeschaltet.

Anschluss fiir Handprogrammiergerat

Schmaler, 26-poliger E/A-Anschluss fiir ein Hand-
programmiergerat, wenn sich die Steuerung in der
Betriebsart MANU befindet. Ein passendes Adapterkabel
ist zum Anschluss eines konventionellen 25-poligen
D-sub-Steckers erforderlich.

Anschluss fiir Stlitzbatterie des
Systemspeichers

Wenn die Daten, die im SRAM der Steuerung abgelegt
sind, nach Abschalten der Stromversorgung gespeichert
werden sollen, muss die Batterie mit diesem Stecker
verbunden werden. Diese Stltzbatterie befindet sich
auBerhalb der Steuerung.

Die Batterie ist als Option erhéltlich und gehért nicht zur
Standardausstattung.

Anschluss Motorstromversorgung

Dieser 2-polige, 2-teilige Anschluss von Phoenix Contact
stellt die Stromversorgung zum Motor her.

Anschluss fiir Stromversorgung der
Steuerung

Uber diesen 6-poligen, 2-teiligen Anschluss von Phoenix
Contact werden die Steuerung, der Not-Aus-Schalter und
der Freigabeschalter mit Strom versorgt.

« 98

(4P} |

widsAs-syoy-z

<ddd

widsAs-syoy-¢

o
N
wn
N

%
>
[a]
=
@
(2]
<
w
[
o
3

13SS

13sX




Zddy

widlsAs-syYsy-g

(4P}

widsAs-syoy-z

¢ddy

widsAs-syoy-¢

(49}

widlsAs-syoy-¢

13SS

1INOd90d

13sSX

PS E L Steuerung

Handprogrammiergerét, bietet Funktionen zur Eingabe von
Programmen, Positionen, Testldufen, Uberwachung und vieles mehr.
3
N
SEL-T-J Standard-Ausfiihrung mit Adapterkabel
SEL-TD-J Totmannschalter-Ausfiihrung mit Adapterkabel
3-Positionen-Schalter nein ja
5m 0.2m ANSI/UL-Standard nicht kompatibel kompatibel
U O ] CE-Zeichen ja
Adapterkabel Display 20 Zeichen x 4 Zeilen

CB-SEL-5J002

Umgebungstemperatur/ 0-40 °C, 10-90 % RH (nicht kondensierend)

Feuchtigkeit
Schutzklasse IP 54
Gewicht ca. 0,4 kg (ohne Kabel)

Softwareprogramm fiir die Inbetriebnahme des Systems, bietet Funktionen zur Eingabe
von Programmen, Positionen, Testabldufen, Uberwachung und vieles mehr.
Die erweiterten Funktionen der Fehlersuche verringern die Inbetriebnahmezeit.

IA-101-X-MW-J (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)

N e
@ O 0 O0—0

=~ 0
RS232C-Kabel Stecker-Adapterkabel
PC-Software (CD) CB-ST-E1MWO050-EB CB-SEL-5J002

IA-101-X-USB (mit UsB-Kabel)

Blindstecker

DP-3
s Il im0
o= 0 0
v o
—_—— USB-Kabel
PC-Software (CD) CB-SEL-USBO10
Display zur Uberpriifung von Fehlercodes der Wenn die Programme permanente Daten enthal-
Steuerung und der Nummern aktiver Programme. ten, ist diese Batterie zur Speicherung der Daten

nach Abschalten der Stromversorgung erforderlich.

AB-5-CS (mit Gehiuse)

®3.2 17, —43 AB'S (nur Batterie)

PU'1 (Kabelldnge: 3 m)

114

IAD

2 ..

—A kung

Die PSEL-Steuerung arbeitet mit Version
7.0.0.0. oder hoher.

Wenn die PSEL-Steuerung Gber ein USB-Kabel
an einen PC angeschlossen ist, wird dieser
Stecker zum Uberbriicken der Freigabe an das
Handprogrammiergerét installiert.

DP-3




PS E L Steuerung

Kabel zum Anschluss einer Steuerung an einen
PC iiber einen USB-Port.

Wenn die Steuerung keinen USB-Anschluss be-
sitzt (XSEL), wird ein RS232C-Kabel Uber einen
USB-Adapter mit einem USB-Kabel verbunden
und dieses an den USB-Port des PCs angeschlos-
sen. (Siehe PC-Software IA-101-X-USBMW)

Adapter-Kabel zum Anschluss des 25-poligen
D-sub-Steckers eines Handprogrammiergerétes
oder PCs an den Teaching-Anschluss (schmal)
der PSEL-Steuerung.

CB'SEL'SJOOZ (Kabellédnge: 0,2 m)

IN
h
CB'SEL'USB°1 0 (Kabellénge: 1 m) G >
N S
@
wn
<
. | 4
o
- 1 3
Ersatzteile = g
N (o}
Fiir den Austausch von Originalkabeln etc., siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen. N >
w
n
<
w
-~
00O ifiziert die Kabellange (L). L4 bis zu 20 g
N . . spezinziel e Kabellange . Langen Dis zu m
Modell CB_RCPZ_MA |:| D |:| Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel sind maglich. Beispiel: 080 = 8 m
8 (20) cN3 M-Kabel
’(—) ’(—)‘ § Orange | A [A1
K 3| Grau | VMM | A2 = ln”
q oNs | 1] 1-1318119-3 Weil | B [A3 SLP-06V (XS
Vordamahy | AMP) Geb | A _Tb1 s sa
‘orderansicht) in| VMM | B2 =2
(Vorderansicht) ‘ ‘ OageGw | B | B3} A
I L { Achsenseitig w
<
w
-,
o
["] spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 20 m 3

Modell c B_ Rc Pz_ P B I:' |:| I:' - R B * Das Standard-Enkoderkabel ist ein Roboterkabel

sind moglich. Beispiel: 080 =8 m

(0renge (Shwar] LS+
Orange (Rot2) | LS—
g cwant| BK+ 1 G S 1)
Orange et ) | BK— 2 GraulRot])
aulschvar ) ENA | 1 3 We (Schvar 1
o Gafut) [ENA 1 4 Wel fat 1)
) ® (3),,(15) 2 [lebwan [ENB [ 10 5 - -
~ £ [ W] [ENB| 9 6| - -
8 - — |8
52 71 - - >
3 I [ebstwnl[VPS| 7 B 1%
s 3 o Pnkfot)) [VBB | 6 9 _|GND | Pnk(schwan ] EELQ
@ o ok Sdwan [GND | 5 10 VBB | Pkfhtl | =
:I CN4 ‘ ‘ DE[ - O 4 |r T 3 11 [VPS_|eblstwant] <
- 0) 3 12] - -
Vorderansicht (Vorderansicht) - .0)| 2 . 13 | LS+ {0nge[Scven)
( ) ostimng | F.G | 1 Geschirmt 14 [ 05— | uneord)
— L Erdkabel 151 - -
Ac 16 | B+ |tonevver
17 | BK=_| Oungefot1)
{18 [FG [ #xcimung
*[JI] spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 10 m
Modell C B- PCS-M PA sind moglich. Beispiel: 080 =8 m
[ “Signal | Pin Nr. | Leiterfarbe | _PinNr. | Signal |
A Bl ——— Schwaz ——— 1 A
) . UMM | A2 WeiB 8 VMM
/A Al Rot Al /
B B3 Griin B
® VMM | B2 A VMM
/B A3 B /1
e = A NC
gill [ g i AR Rl =
= ) =t BKE 7 Pink(Rot) 1\ —p BK: ]
) Bk [+ Pink@Blaw) | 1+ g BK-
) s Lot L ——  WeiB(Rot) L 1 I [
a s ' WeiB(@Blaw) —+ 1+ g s
— At F———— Orange(Rot) —f——" A A+
® A j—+——Orange (Blau) ——+—— B7 A-
= == Bt f——b— GrauRot) ——— As B+
@23) B[ 0 ———— Gau@lau) ——— 5 w
(Vorderansicht) ' (g) (Vorderansicht) VNPCS ? I Orange (Blau-Lini . QZ vcs wn
VCC 6 Grau(Rot:Linie) — —+— A10 | VCC m
GND 5 | Grau (Blau-Lini) ———— B10 [ GND -
Steuerungsseitig NC 4 vy vy All NC
FG 17— Abschimung ———+—{ BI1 FG
* 1] spezifiziert die Kabellénge (L). Lingen bis zu 10 m
Modell CB—DS—PIO sind méglich. Beispiel: 080 =8 m
PinNr| Farbe | Kabel |PinNr.| Farbe | Kabel
f 2m 1A | Braun-1 9B | Grau-2
18 | Rot-1 10A | WeiB-2
2A |Orange-1 10B [Schwarz-2
- 28 | Gelb-1 11A [ Braun-3 x
R 3A | Grin-1 118 | Rot3 w0
i 38 | Blau-l 12A |Orange3 4
88 keine Steck- 4A | Violett-1 12B | Gelb-3
EH verbindung 4B | Grau-1 | Flachkabel | 13A | Griin-3 | Flachkabel
28 SA | WeiB-1| (press- [138 [ Blau-3 | (press
178 178 58| Schwarz-1 | 9eschweiBtl| 72a [Violett-3 [gescheiby)
N 6A | Braun-2 14B | Grau-3
Flachkabel AWG28 (34 Adern) 68 | Rot2 15A | WeiR3
7A | Orange-2 15B Schwarz-3
78 | Gelb-2 16A | Braun-4
8A | Griin-2 168 | Rot-4
88 | Blau-2 17A |Orange-4
9A | Violett-2 178 | Gelb-4

PSEL
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RO BO N ET Steuerung

ROBONET

Zugehorige Feldbus-Netzwerk-Steuerung
fiir RCP2-Systeme

RoboNet ist eine neue Netzwerkmodul-Steuerung, die ohne Einschrankungen RoboCylinder tber ein Feldbus-Netzwerk steuern kann.
Die kabelsparende Bauweise, die kompakte Gré3e und die Montage via Hutschiene erspart Verkabelungs- und Installationsaufwand
im Vergleich zu herkdémmlichen Steuerungen.

Standardmodell

Teilezufihrung A

ROBO NET 3

ROBO NET 2 ’W‘
Feldbus RroBO NET 1 W‘ Ansteuerung
DeviceNet/CC-Link/ProfiBus Ansteuerung

Ansteuerung

SPS

Red UZierter m Feldbus-Netzwerk
DeviceNet
Verd ra htu ngsa Ufwa nd Zielposition/Geschwindigkeit/Beschleunigung und andere Vorgaben gi;g:ﬁ

Anstelle einzelner E/A-Verdrahtungen
zur SPS kdnnen alle E/As via Feldbus
verbunden werden. Das bedeutet: Zur
Anbindung wird nur ein Kabel bendtigt.
Die einzelnen Steuerungen werden
direkt gekoppelt. Dadurch ist der
konventionelle Installationsaufwand
praktisch nicht vorhanden.

Datenverbindung
RoboNet

Bus-Abschluss

Spannungsversorgung

(Zentralverbindungen im RoboNet)

117 e
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=y
>
S5
@
wn
<
. 3 oo . :!'
Die Achsen konnen iiber direkte B
Vorgabe der Zielposition mit e p———
Geschwindigkeit/Beschleunigung etc. revering reom
verfahren werden g:;f;er;zflleﬂ:;hPosilionen O O R ;
° Verfahren iber Angabe O w 9
Neben der konventionellen Verfahrmethode Uber %&ﬁ%n—/ e) A . 7
abgespeicherte Positionen ist es mdglich, die Achsen Gber :fjsllalbedler Vorgah (Nicht maglich it PEA) &
direkte Vorgabe von Zielposition, Geschwindigkeit, aktueln Psiion O emmuniaon) &
Beschleunigung etc. zu verfahren. * RoboNet wird gesteuert iber Feldbus; 3
Dies ermdglicht den freien Wechsel der Zielpositionen, e StandardSteuerung arbeitet mit E/AS
abhdngig vom aktuellen Prozess.
S
N
w
n
Ultra-kompakt %
1]
Jede Einheit hat eine ultra-kompakte Baugrée mit 34 mm 3
Breite, 100 mm Hohe und 73 mm Tiefe.
Auch wenn keine Basis-Einheit vorhanden ist und die
Steuerungen konventionell mit Kabeln verbunden sind, o w
nehmen die Steuerungen extrem wenig Platz in Anspruch. a >
=
w
-
w
. . (1]
Bis zu 16 Achsen kdonnen 3
betrieben werden
Bis zu 16 Steuerungen kdnnen an eine Kommunikations-
einheit (GatewayR) angeschlossen werden.
Diese kdnnen aus verschiedenen RPCON-Einheiten
(RCP2-Steuerungen) bestehen.
Einfache absolute Ausfiihrung
ohne Referenzfahrt
Die einfache AbsolutR-Einheit macht es moglich, inkrementelle Achsen
ohne Referieren zu betreiben.
Durch Einsatz der AbsolutR-Einheit an einer RPCON-Einheit (RCP2-
Steuerung) werden die Enkoderdaten auch ohne Betriebsspannung
erhalten.
o
w
m
-
Hutschienenmontage .
w0
Die Steuerung wird auf Hutschienen montiert fiir einfachste Montage/Demontage. ]
E)
o
@
(=]
=
m
-
x
(%]
m
-

s | 12
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RO BO N ET Steuerung

Systemkonfiguration

SPS

Feldbus
1

« DeviceNet
« CC-Link
« ProfiBus

Handprogrammiergerét (optional)
(Modell: CON-T / RCM-E / RCM-P)
(Siehe Seite 119)

PC-Software (optional)
RS232-Anschluss
(Modell: RCM-101-MW)

USB-Anschluss
(Modell: RCM-101-USB)
(Siehe Seite 119)

24-VDC
Stromversorgung

24V ©
o ©
FG ©

ROBONET-Erweiterungseinheit

* Wenn eine Achse mit Absolut-Spezifikation
benutzt wird, muss eine Einheit AbsolutR montiert
und das Enkoderkabel dariiber verbunden werden.

Enkoderkabel (liegt der Achse bei)
(Modell: CB-RCP2-PB)
(Siehe Seite 120)

L ——

Motorkabel (liegt der Achse bei) Achse der RCP2-Serie
(Modell: CB-RCP2-MA)
(Siehe Seite 120)

Die ROBONET-Erweiterungseinheit (optional) kénnen Sie einfach mit einem Kabel einbinden, wenn mehrere ROBONET Einheiten ange-
schlossen sind und das System zu umfangreich geworden ist. Ebenso konnen Sie eine SCON- oder andere Einzelsteuerung tiber ROBONET

ins Netz einbinden.

[ROBONET Erweiterungsset A]

(Unit-folding set)

Modell: REXT-SIO

(Im Set enthalten)
ROBONET-Erweiterungseinheit (Modell: REXT) x 2
Verbindungskabel x1
Modell: CB-REXT-SIO010

SPS

Feldbus

-<— Erweiterungseinheit
[REXT]

<— Verbindungskabel (1 m)
[CB-REXT-SI0010]

’—> ‘%—“@_"@_’E_’

Erweiterungseinheit
[REXT]

1130

[ROBONET Erweiterungsset B]
(Steuerungsanbindungs-Set)
Modell: REXT-CTL
(Im Set enthalten)
ROBONET-Erweiterungseinheit (Modell: REXT) x1
Verbindungskabel X1
Modell: CB-REXT-CTLO10
SPS

Feldbus

-

-<— Erweiterungseinheit
[REXT]

<— Anschlusskabel zur Steuerung (1 m)
[CB-REXT-CTLO10]

= == J
Verbindungskabel zur Steuerung (0,2 m)
[CB-RCB-CTL002]



ROBONET se.cung

Komponenten

Fiir ROBONET konnen Sie die erforderlichen Einzelkomponenten nach lhren individuellen Erfordernissen bestellen und frei kombinieren.
Auch wenn Sie spater eine Achse hinzufiigen mochten, konnen Sie das System einfach erweitern durch Hinzufiigen einer RPCON-Einheit.

Bezeichnung Beschreibung Siehe
_ Zur Verbindung mit dem Feldbus-Netzwerk 5116
Ggitﬁ;:veaiil*R Es stehen 4 Typen zur Wahl: DeviceNet / CC-Link / ProfiBus / SIO S. 117
* Diese Komponente ist erforderlich fiir jede ROBONET-Konfiguration :
Steuerung fiir eine RCP2-Achse. (Jede Achse benétigt eine RPCON-Einheit.)
L R?CON' Die Standard-Spezifikation ist inkremental. Diese Einheit kann aber mit der 5.116
el Einheit Absolut-Spezifikation verwendet werden durch Kombination mit der ’
Einheit AbsolutR.
AbsolutR- . . .
Einheit Pufferbatterie zur Sicherung der Enkoderdaten bei Spannungsausfall. S.118
Erweiterungs- | Einheit zur Platzierung weiterer ROBONET-Einheiten im Netzwerk. s 118
GatewayR- RPCON- AbsolutR- Erweiterungs- einheit Auch zur Anbindung von Einzelsteuerungen (SCON/PCON-CF) an ROBONET. :
Einheit Einheit Einheit Einheit

Hinweise zur Bestellung

Sie kdnnen die erforderlichen Komponenten fiir lhr ROBONET-System individuell bestellen. Diese sind ganz auf den Kunden zugeschnitten.
Dadurch kénnen Sie je nach Bedarf ihrem System Einheiten hinzufiigen oder auch Komponenten auswechseln.

Die beiden Achsen unten werden tiber ProfiBus gesteuert. Fiir die unten spezifizierten Modelle wird ein Absolut-System

angenommen.
-
Achse 1 Achse 2 ProfiBus Gateway ?}e:e:‘ungls-Einheit Absolut-Einheit fS.t.eL;\eLungzs-Einheit Absolut-Einheit
Modell Modell Modell ';L d:"se Modell M“:) d:”“ Modell
RCP2-SS7C~ RCP2-SA5R~ RGW-PR RPCON-42P RABU RPCON-42P RABU

H Bedienungshandbuch Das Bedienungshandbuch, das mit jedem ROBONET-Produkt mitgliefert wird, befindet sich auf einer
CD-ROM.
Wenn Sie ein gedrucktes Handbuch wiinschen, geben Sie dies bitte in |hrer Bestellung an. Sie kdnnen das

Handbuch auch von unserer Website herunterladen.

Um ROBONET an einen FeldBus anzuschlieBen, benétigen Sie ein Dateneingabe-Tool fiir die Gateway-
Parameter, um das Netzwerk zu initialisieren. Dieses Werkzeug ist kostenlos zuganglich auf folgende Weise:
(1) Herunterladen von unserer Webseite

(2) Bei Erwerben jeglicher PC-Software wird dieses Tool auf der CD mitgeliefert

Zum Einsatz dieses Tools bendétigen Sie ein Verbindungskabel zwischen PC und Steuerung (PC-Software-
Kabel, Modell: CB-RCA-SIO050+RCB-CV-MW). Falls Sie keinerlei PC-Software haben, bestellen Sie dieses
Kabel bitte separat.

M Gateway-Parameter,
Dateneingabe-Tool

Um Positionsdaten etc. in eine ROBONET-Steuerung (RPCON) einzugeben, benétigen Sie die PC-Software
oder ein Handprogrammiergerat.

ROBONET unterstiitzt PC-Software (Modell: RCM-101-MW/USB), Version 6.04 oder hoher. Fiir Handpro-
grammiergerate unterstiitzt ROBONET das Modell RCM-T der Version 2.06 oder hher und Modell
RCM-E/RCM-P der Version 2.08 oder hoher.

ROBONET kann mit allen CON-T-Versionen verwendet werden.

Sollten Sie eine dltere Version ihrer PC-Software oder ihres Handprogrammiergerates benutzen, fragen Sie

bei IAl nach.
ROBONET 1 1 I

[l PC-Software,
Handprogrammiergerat
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RO Bo N ET Steuerung

RoboNet wird gesteuert von einer iibergeordneten SPS liber ein Feldbus-Netzwerk.
Es kann in den drei folgenden Betriebsmodi gearbeitet werden. Wahlen Sie den Betriebsmodus, der am besten zu
den Betriebsbedingungen und dem Steuerungssystem lhrer Anlage passt.

Betriebsmodus Eigenschaften

Positionier- In diesem Modus wird die Achse Uber eine Positionsnummer verfahren. Positionsdaten,
1 Modus Geschwindigkeit, Beschleunigung etc. werden vorher in die Positionstabelle eingegeben.
Bis zu 768 Positionen kdnnen gespeichert werden.

Einfacher In diesem Modus werden die Positionsdaten direkt eingegeben. Die librigen Werte wie Geschwindigkeit,
2 Positionsdaten- | Beschleunigung/Verzégerung, Positionsbreite, elektrischer Stromgrenzwert im Schub-Betrieb, werden
Modus mit der Positionsnummer spezifiziert. Bis zu 768 Positionen kdnnen gespeichert werden

Direkter nume- | Direkte Vorgabe der numerischen Werte fiir Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,
3 rischer Positions-| Positionsbreite und Stromgrenzwert im Schub-Betrieb. Es gibt keine Begrenzung fiir die Anzahl der
daten-Modus Positionen, die aus der SPS numerisch spezifiziert werden kdnnen.

Funktionen nach Betriebsmodus

Direkter numerischer

Positionier-Modus Einfacher Positionsdaten-Modus Positionsdaten-Modus
Anzahl der méglichen Positionen 768 Punkte 768 Punkte -
Positionierung durch Eingabe der Positionsnummer O = —
Direkte Spezifikation der Positionsdaten — O O
B:s I&:siﬁgiﬂli(;:w; von Geschwindigkeit — (Spezifiziert mit Positionstabelle)| — (Spezifiziert mit Positionstabelle) O
Direkte Spezifikation des In-Position-Fensters — (Spezifiziert mit Positionstabelle)| — (Spezifiziert mit Positionstabelle) O
Schubbetrieb O (Spezifiziert mit Positionstabelle) O (Spezifiziert mit Positionstabelle) O

Anzeige ,Position erreicht”

O

Anzeige Zonenausgang

O
O
O

Anzeige Zonenausgang, positionshezogen

Teaching-Funktion

Tipp-Betrieb

Inkrementalbewegungen

Statussignal-Anzeige (¥)

Anzeige aktuelle Position (*)

O|0|0|0|0|0|0|0|0O

0|0 0|0 |0
OO0 00|00

Alarm-Anzeige (*)

Anzeige Geschwindigkeit und Spannungsversorgung (*)

Maximalwert der Positionsdaten 9999,99 mm 9999,99 mm 9999,99 mm

Anzahl anschlieBbarer Achsen 16 16 8

* Statussignal, aktuelle Position, Alarmsignal, Geschwindigkeit und Spannungsversorgung kénnen angezeigt werden nach Zugang
jeder Adresse des GatewayR an die SPS.

11500
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RPCON: Steuerung fiir die RCP2-Serie

Steuerungseinheit fiir den Betrieb einer RCP2-Achse mit ROBONET.
Modell RPCON-[1]-[2]

N
L
- * Wabhlen Sie den Motortyp in [1] in der Modellbezeichnung (siehe Tabelle unten). a :':
- In [2] geben sie ,ABU” nur an, wenn Sie die Absolut-Einheit verwenden. (Wenn keine Absolut-Einheit (S
. verwendet wird, lassen Sie dieses Feld leer.) 3:
* Absolut-Einheit nicht verfiigbar fiir RCP2-RA2C, GRS, RTB und RTC S
-+
1]
Modellbezeichnung Unterstiitzte Antriebe 3
RPCON-20P RCP2-RA2C/ GRS
RPCON-28P-[2] RCP2-GRM / GR3LS / GR3SS / RTB / RTC
W
RPCON-28SP-[2] RCP2-RA3C/RGD3C (:-'; l>
RCP2-SA5[] / SA6[] /SS7[0 / BA6[1/ BA7L] / RA4C / B g
RPCON-42P-[2] RGLJ4C /GR3LM / GR3SM €
RCP2CR-SA5C / SA6C / SS7C RCP2W-RA4C @
w
RCP2-SA7[J / SS8[J / RA6C / RGLI6C / o
RPCON-56P-(2] RCP2CR-SA7C / SS8C RCP2W-RA6C 3
*Kltere RCP2-Achsen werden ebenfalls unterstiitzt. (Zu Details fragen Sie bitte IAl.)
Spezifikation
. .. . . . . x w
Bezeichnung Spezifikation Bezeichnung Spezifikation a :',
- n
Spannungsversorgung | DC24V +10 % Umgebur:gs 0~50°C N =
P (7]
Stromaufnahme | max.2 A Umgebungs- Luftfeuchtigkeit | max. 95 % RH (nicht kondensierend) ‘l<'n
steuerbare Antriebe | RCP2-Serie bedingungen Umgebung keine aggressiven oder brennbaren Gase, Glnebel oder Staub %
Allgemeine |Anzahl der Positionen| 768 Schutzklasse |IP20 3
Spezifikation| , ct repeicher | EEPROM Gewicht 2009
Positionierverfahren| Inkrementaler Enkoder RoboNet Anschluss-Platine (Modell JB-1)
ELeel::‘rs?(f:\:fg[\ds;irSCher Bremsléseschalter Zubehor Anschluss fiir Stromversorgung (Modell PP-1)
Motorkabel* Modell CB-RCP2-MACICIO
Enkoderkabel* Modell CB-RCP2-PALICICI-RB
. . .
RPCON-Gateway - DeviceNet Spezifikation
Kommunikationseinheit fiir den Betrieb von ROBONET iiber DeviceNet
Modell RGW-DV
Spezifikation
Bezeichnung Spezifikation Bezeichnung Spezifikation
Maximale Max. Verzwei- Gesamte
Spannungsversorgung DC24V +10 % Baudrate Kabellingeim Netz Verzveiamadinge
Stromaufnahme max. 600 mA 500kbps 100 m 39m
Lénge des v
Schnittstellenmodul DeviceNet 2.0 DeviceNet- Verbindungskabels| 250kbps 250m 6m 78 m I_"hn
K ikations- Spezifikation | (*1) -
pm‘ggﬂ' ations Gruppe 2-Server 125kbps 500 m 156 m
sggeﬁenttzevrvm(men, erhdlt Stromversorgung Anmerkung: Bei Verwendung eines dicken DeviceNet-Kabels
DeviceNet- . - Anzahl der beleg-
Spezifikation Bitauswerteimpuls ten Anschliisse 1 Anschluss &
Kommunikations-| Master-Slave- Umagebungs- N m
spezifikationen | Verbindung | APfrage m%eratugr 0~40°C L
. Umgebungs-
Zyklisch o Luftfeuchtigkeit | max. 95 % RH (nicht kondensierend)
Baudrate g%%‘gggg;zsﬂ}?xsa,(g{)hé"gig von der Umgebung keine aggressiven oder brennbaren Gase, Olnebel oder Staub 3
*1) Wenn eine Ubertragung mit T-Verzweigung erforderlich ist, Schutzklasse 1P20 8
siehe Anwendungshandbuch des Leitrechners und der SPS. N =2
Gewicht 1409 H
Ny N =
o Endwiderstand-Platine (Modell TN-1)
D Netzwerk-Anschluss/Anschluss fiir Not-Aus-Schalter

Netzwerk-Anschluss

Gateway-seitiger Anschluss
MSTBA2.5/5-G-5.08 ABGY AU
(Hersteller: Phoenix Contact)

Kabelseitiger Anschluss
MSTBA2.5/5-ST-5.08 ABGY AU
(Hersteller: Phoenix Contact)
= Standard-Zubehor

DA NN AN

Schwarz Blau Wei8 Rot

Pin-Farben Beschreibung
Schwarz Spannungsversorgung 0 V
Blau Kommunikationsdaten (Low)
Abschirmung
Weil Kommunikationsdaten (High)
Rot Spannungsversorgung +24 V

Passender kabelseitiger Anschluss

Bezeichnung

Beschreibung

Drahtquerschnitt

Aderlitze

AWG24-12 (0,2 ~ 2,5 mm?)

Lénge des blanken Drahtendes

7 mm

ROBONET 1 1
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RO BO N ET Steuerung

‘ Gateway R - ProfiBus-Spezifikation

Netzwerk-Anschluss
Gateway-seitiger Anschluss
D-Sub-9-Pin-Stecker
Gerdteseite

Kommunikationseinheit fiir den Betrieb von ROBONET liber ProfiBus

Modell RGW-PR

Spezifikation
Bezeichnung Spezifikation Bezeichnung Spezifikation
Umgebungs- 40 °
Spannungsversorgung DC24V +10 % temperatur 0~40°C
Stromaufnahme max. 600 mA Umgebungs- || yftfeuchtigkeit | max. 95 % RH (nicht kondensierend)
bedingungen
;(tzr:‘m;l:mkatmns- DB Satellit Umgebung keine aggressiven Gase, Olnebel oder Staub
Baudrate 9.6 kbps~12 Mbps Schutzklasse 1P20
9.6 kbps | 1500m | Gewicht 1409
ProfBus Endwiderstand-Platine (Modell TN-1)
i i 500 kbps 400 m P ndwiderstand-Platine (Model -
Spezifikation \I_Iéngg ges G Zubehdr Anschluss fiir Not-Aus-Schalter
erbindungs-
Kabale 9 1.5Mbps | 200m
3 Mbps 200 m
12 Mbps 100 m
Pin-Nr. | Signalbez. Beschreibung Pin-Nr. | Signalbez. Beschreibung
3 B-Linie Kommunikationsdaten B (R5485) 6 +5V +5V Ausgang (isoliert)
4 RTS Sendebereit 8 A-Linie Kommunikationsdaten A (RS485)
5 GND Masse-Signal (isoliert) Gehéuse | Abschirmung | Kabelabschirmung. Mit dem Gehduse verbunden

* Der anwenderseitige D-Sub-9-Pin-Stecker ist kein Zubehor

* Pin 1, 2,7 und 9 sind nicht angeschlossen

Gateway R - SIO-Spezifikation

Netzwerk-Anschluss

Kommunikationseinheit fiir den Betrieb von ROBONET via serieller Kommunikation
mit einer XSEL-Steuerung oder via Modbus-Kommunikation.

Modell RGW-SIO

Spezifikation

Stromaufnahme | Max. 60 mA

Bezeichnung Spezifikation Bezeichnung Spezifikation
Spannungs- Umgebungs- o
versorgung DC24v£10 % temperatur 0~40°C

Umgebungs- Luftfeuchtigl

keit | max. 95 % RH (nicht kondensierend)

Empfohlenes | paarweise verdrilltes Kabel

‘l')vl;grtragungs- '12514\8/;';3? uar:;bel (Modbus-Protokoll) Umgebung keine aggressiven oder brennbaren Gase, Olnebel oder Staub
S10- Ubertragungs-
Spezifikation verfahregn 95~ | Asynchron, Halbduplex Schutzklasse 1P20

Baudrate Max. 230.4 kbps Gewicht 1409

Kabelldnge | 100 m max. Zubehdr Endwiderstand-Platine (Modell TN-1)

Netzwerk-Anschluss/Anschluss fiir Not-Aus-Schalter

Gateway-seitiger Anschluss
MC1.5/4-G-3.5
(Hersteller: Phoenix Contact)

Kabelseitiger Anschluss

MC1.5/4-ST-3.5
(Hersteller: Phoenix Contact)
= Standard-Zubehér

FG

117 e

Kabel (abgeschirmt) x 2
Passender kabelseitiger Anschluss
Signalbez. Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
SA :%rilrg%gr}lkanonsdaten A R§485t;k°m%a‘ébe!d g Draht- Aderlitze
SB mTrr;u';\(i)lf)ationsdaten B S;;gsea(g;%(?) widerstands- querschnitt AWG28-16 (0,14 ~ 1,5 mmz)
Inus-i
o sG Masse-Signal Ie.?‘régg desblanken Draht-| 7
FG Der Grundrahmen wird mit dem Gehéuse verbunden




RO BO N ET Steuerung

[ AbsolutR-Einheit ]

Bei Anschluss dieser Pufferbatterie an eine RPCON-Einheit (¥*1) konnen inkrementell
arbeitende Achsen im Absolut-Betrieb benutzt werden.

- *1) Eine AbsolutR-Einheit ist erforderlich pro RPCON-Einheit N
- n 1
s 4 E
Modell RABU (rRPCON) =
*  Beim Bestellen einer AbsolutR-Einheit zusammen mit einer Steuerungs-Einheit (RPCON), geben Sie }<"‘
am Ende des Modellcodes der Steuerung, mit dem die Absolut-Einheit installiert werden soll, ,-ABU” an. u
]
Spezi i 3
pezifikation
Bezeichnung Spezifikation Bezeichnung Spezifikation
S| - Umgebungs- o
versorgung | PC24V£10% temperatur _| 0~40°C o w
Stromaufnahme | Max. 300 mA IUmlgebungs- Luftfeuchtigkeit | max. 95 % RH (nicht kondensierend) % E
N
verwendete Batterie| Nickel-Metallhydrid-Batterie (Ni-MH) Umgebung keine aggressiven oder brennbaren Gase, Olnebel oder Staub qa:-
?ggng(:L?:n Ladezeit Ca. 78 Stunden Schutzklasse 1P20 ~‘<:
i -~
Batterie. o 3 Jahre Gewicht 3309 5
Jlsiperakoder- | 00 | 400 | 200 | 100 ROBONET-Anschluss-Platine (Modell JB-1)
(U/min) Zubehér Anschluss fiir Absolut-Spezifikationen (Modell JB-1)
:S‘tap(‘i-By-IZeitd[eSrtd'] 120 240 360 480 Anschluss fiir Stromversorgung (Modell PP-1) S
Al
wx
=
@
)
<
w
-,
]
3
Erweiterungs-Einheit
Erweiterungs-Einheit zur Verbindung mehrerer ROBONET-Einheiten auf zwei Linien bei
begrenztem Raum mittels Kommunikationsverbindungskabel.
Die Erweiterungs-Einheit ermdglicht auch Einzel-Steuerungen wie SCON im Netzwerk zu
betreiben durch Anschluss eines Verbindungskabels zwischen der letzten Erweiterungs-
Einheit und der Steuerung.
Modell REXT (RPCON)
Spezifikationen
Bezeichnung Spezifikation -
Spannungs- wn
. versorgung | DC24V£10% m
Spezifikationen | syromaufnahme | Max. 100 mA
Umgebungs- o
terngperatugv 0~40°C
Umgebungs- . N N w
bedingungen Luftfeuchtigkeit | max. 95 % RH (nicht kondensierend) 0
Umgebung keine aggressiven oder brennbaren Gase, Olnebel oder Staub p
Schutzklasse IP20
Gewicht 1409 3
ho ROBONET-Anschluss-Platine (Modell JB-1) 8
Zubehdr Anschluss fiir Stromversorgung (Modell PP-1) =
(Hinweis) Das Kabel, das bei Vernetzung des ROBONET verwendet wird, unterscheidet sich von dem bei Verbindung ﬂ

mit einer einzelnen Steuerung. Details siehe bei Systemkonfiguration (ROBONET Erweiterungs-Einheit) S.113.

13sX
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ROBONET se.crung

AuBere Abmessungen

GatewayR, RPCON und AbsolutR-Einheit haben alle die gleiche Abmessungen.
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] *Kann auf einer
Hutschiene (35 mm)
m installiert werden
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(69.3 von Oberkante Hutschiene

733

Optionen
CON-T-ENG RCM-E RCM-P
1100 666 (1135) 151 262 63 8y 2y

Ein Handprogrammiergerat zur Eingabe von
Positionen, Testldufen, Uberwachung und
anderen Funktionen

CON-T-ENG (Standard)
RCM-E (einfaches Programmiergerat)
RCM-P (Dateneingabegerit)

=S Rt §.

E

50
469 7 725 34)

140

2183
o
148.5

* ohne CE-Zeichen

A kung Bezeichnung CON-T-ENG RCM-E (¥) RCM-P (¥)
RCM-E, RCM-P und RoboNet Dateneingabe O O O
unterstiitzen nur die Version 2.08

oder hoher Achsbewegungen O O =

Temperatur und Temperatur: 0-40 °C; Feuchtigkeit: max. 85 % RH

Feuchtigkeit

Umgebungsbedingungen keine korrosiven Gase

Schutzklasse IP54 - -
Gewicht ca.400 g ca.400g ca.360g
Kabellange 5m

LCD-Display 20 Zeichen x 4 Zeilen 16 Zeichen x 2 Zeilen 16 Zeichen x 2 Zeilen

Ein Softwareprogramm, das den Systemstart unterstiitzt, durch Eingabe von
Programmen und Positionen, Testablidufen und Uberwachung.
Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche helfen, die Stillstandszeit zur verringern.

RCM-101-MW-EU (mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

A kung
|— RoboNet unterstiitzt nur Version 6.04 oder héher l

RS232-Adapter

RCB-CV-MW
ol =

0.3m Kommunikationskabel 2zl ~
PC Software (CD) CB-RCA-SI0050
RCM-101-USB-EU (mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)
A kung
|— RoboNet unterstiitzt nur Version 6.04 oder hoher I
USB-Adapter
RCB-CV-USB — -
AL da Tm 5m
Y U] — :
L — ] USB-Kabel Kommunikationskabel L |
PC Software (CD) CB-SEL-USB010 CB-RCA-510050 -

1190



Ro BO N ET Steuerung
R —

Wenn Sie Kabel etc. nach Inbetriebnahme lhres Produkts austauschen miissen, entnehmen Sie die korrekte Bezeichnung den
untenstehenden Informationen

ROBONET-Verbindungs-

platine Platine mit Stromversorgung
. Endwiderstand Verbindungsplatte
(Absolut-Verbindung) Modell TN-1 Modell PP 19 p
- ode -
Modell JB-1
2y
3
~2
¢
CB RC Pz MA D D D * Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel und Schleppketten-geeignet. g"<n
Mode" = = * 000 spezifiert die Kabelldnge (L). Bis zu 20 m sind maglich. Beispiel: 080 =8 m ZI'_
[}
®) (20) (14) M-Kabel
CN3 CN1
2 Oange | A [A1 1] A Gelb
_ bt — Gau | VMM [ A2 2| VMM | Grau o w
2 CN3 . \ . D 2] 13181193 weis B A3 30 A o | g pogy Al
\ (AMP) Gelb A B1 4| B Gelb/Griin >
. —— (Vorderseite) pink | vmm | B2 5[ VMM | Pink YA
(Vorderseite) = N
L Gelb/Grin | B [B3 6] B WeiB =
‘ ‘ “n
wn
<
w
-
<
* Das Standard-Enkoderkabel ist ein Roboterkabel und Schleppketten-geeignet.
Modell CB-RCPZ-PB -RB *[000 spezifiert die Kabellange (L). Bis zu 20 m sind moglich. Beispiel: 080 =8 m
2y
Kabelfarbe | (%] E
(3) (5 N4 Robotekabel | N S
(5) ®) e Swar | LS. Kabelfarbe [ @
Orange (Rot2) | LS— Roboterkabel .
_ Onnge (shwarz )] BK+ Gau v ) @
g Ounge (fat)_| BK- Grau ) PP
= c _ Gau (st 1) | ENA Wel Schwarz 1) -
£ CN4 -‘ N ) Gual] [EVA Ve ) m
2 % Weib (scwarz 1) | ENB - 3
(Vorderseite) (Vorderseite) o WelslRot1) | ENB -
[=} - - -
L z Gelb(Schwarz 1) | VPS B 2
Steuerungss Achsens Pink (Rot1) | VBB Pink (Schwarz 1) |
Pik(Schwar ) | GND ko) | &
- NG Gehiswanl) | X
- NG .
B (7S] . 13 LS+ Ornge Scwar2)
Hoscimung_| F.G. Geschirmt 14| Ls- Orange fat2)
Erdkabel 5] - N
16 | BK+ Ornge Sctwar 1)
17 | BK- Orange ot 1)
18| FG. Hoschimung
modell CB-REXT-SI0010
hi
DF11-16D5-2C Geschirmt DF11-16DS-2C
Signal | Pin Nr. PinNr.|_Signal
TRevi T 1g | Shwarz 2Weid Schwarz e =3 SE— PR
Rot 2/Weil XX Rot 2/Weil
RSV1 1515 hwarz 2/Grau Schwarz 2/Grau — > RSV1
/ROUT [ 14 14_| /ROUT
ot 2/Grau Rot 2/Grau
ROUT_| 13 Fch oz 2/0mange Schwarz 2/0range | —12—{ROUT
RSVO_[ 12 1 12| /RsVo
ot 2/0range XX Rot 2/Orange
RSVO | 11 11| RsVo
Schwarz 1/Pink Schwarz 1/Pink
/ENA 10 1 10 | /ENA
Rot1/Pink XX Rot 1/Pink
ENA 9 9 ENA
Schwarz 1/Gelb Schwarz 1/Gelb
— com2 ) 8 | com2
Rot 1/Gelb XX Rot 1/Gelb.
com1 7 - 7 | comt
Schwarz 1/Weif, Schwarz 1/Wei
SD- 6 ; 6 SD-
Rot 1/Weil XX Rot 1/Wei o
SD+ 5 5 SD+
Schwarz 1/Grau Schwarz 1/Grau wn
RD- 4 4 RD-
Rot1/Grau XX Rot 1/Grau m
RD+ 3 IS chwarz 1/Orange Schwarz 1/Orenge |—2 RD+
EMG- 2ot 1/Orange Rot 1/0range|—2 EMG- o
s0 EMG+ | 1 = 1 T EMGr
RAV1.25-3
m Erde
Legende der Kabelfarbe: Farbe und Anzahl der Punkte/Kabelfarbe &
m
-

modell CB-REXT-CTLO10

3
-]
DF11-16DS-2C g
Nr. | Signal H
16 | /RsV1 3
15 | Rsv1
14| /ROUT
13| ROUT
12| /RSVO
11| RSVO x
37104-3122-000FL Geschirmt 10 | /ENA wn
Nr. | Signal eschirm 9 | ENA p
4 | NG |yn Wein|_&_| com2
Fa H W
Orange | | | Orange
1| sb+ 5 | sb+
2 | RD-
3 | RD.
Grau Grau—3 EM(;-
Orange Orange 7 EMG+
Erd R
e

o 1 20
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Irrtimer und Anderungen als Folge des Providing quality products
technischen Fortschritts vorbehalten since 1986

1A1

Ihr Ansprechpartner fur 1Al-Produkte:
Schliter Automation und Sensorik GmbH
Bergstr. 2

D-79674 Todtnau - Germany

Tel: +49 (0) 7671 99256-0
Fax: +49 (0) 7671 99256-50

Internet: www.linerachsensysteme.de

Hotline: 0180-2-LINEAR (14 ct./Anruf)

IAl, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China oder Deutschland





