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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
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n n Einzel-Schlitten
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5 5
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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
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RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
Z - 1 Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)
.Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —sxBp1oOJs— O — 0O O— 0O IZ|—_Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung Fr i '"_IE“‘ I: Ink | 5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSEL-KE/KET 1L Tm fiihrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R v 12 H:?;::;e:::c:;lmi o A: Absolut i Referenzposition T2: SSEL 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 5 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn-hx_‘-— chwindigkei Typ Mi"ﬂ:IJIF {d; indigkei Typ
NS X Achse 600mm/s -
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
o
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
50mm 3,0kg 6,0 kg
100mm 3,0 kg 6,0 kg
R z 150mm 2,5kg 5,0kg
S a Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 200mm 2,5kg 5,0kg
“n
d
W
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 —
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 Ldnge der Kabelkette.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
= *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code
‘g Umgekehrte Referenzposition| NM
- Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS7R RCS2-SASR
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 600 mm/s ;ﬁi:ﬂiﬁiﬁmﬂi’gﬁg%};i%% rr?\m//ss
Motorleistung (W) 60 W 20w
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm ;i§:%e::chfm?:cli?gl(lf;isT¥§p1é rr:rr:
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)

I IK2-SXBD1[LILIS



Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen tiber

unsere Internetseite herunterladen

www.robocylinder.de @

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 Y-Achse @
=
2o 2 D-M5, Tiefeg 18 Nx100° C Mx100 18
< - 100
4-g4H7 50er Hub: 90 B (Passung) 100
(50er Hub: 3-94H7)
Tiefe 6 auf Unterseite <30, gﬂ‘
Detailansicht der Bohrung auf der des Grundrahmens _ b=
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens W e —— &+
Bohrung Tiefe 6 )
auf Unterseite des 37.5
Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung S
<)
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell | 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 %0 40 90 140 190 40 20 140 190 40 20 140
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

=3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-SXBD1[]LIS I I
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RCS2 2-Achs-System  X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
Z - 1 Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)
.Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2—SXBD1DDD—$—D L — O IZ|—_Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
o richtung Einzelschlitten-und I Inkremental 5: 50mm NM: Umgekehrte  T1: XSELKE/KET 1L: 1m filhrung 1 filhrung2  Konfiguration
R ) 1-2 H:F;eh::]e (';;;:vz:di keitA: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Geschwindigkeix' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 51: 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn-hx_‘n- chwindigkei Typ Mi"ﬂ:IJIF {d; indigkei Typ
NS X Achse 600mm/s -
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
<
4 .
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
250 mm 2,5 kg 5,0 kg
300 mm 2,0 kg 4,0 kg
R w 350 mm 2,0kg 4,0 kg
>
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400 mm 2,0kg 4,0 kg
&
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :II: g 2 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.
< Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden. -
= *** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. Bezeichnung Code
‘g Umgekehrte Referenzposition| NM
- Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS7R RCS2-SASR
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 600 mm/s ;ﬁi:ﬂiﬁiﬁmﬂi’gﬁg%};i%% rr?\m//ss
Motorleistung (W) 60 W 20w
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm ;i§:%e::chfm?:cli?gl(lf;isT¥§p1é rr:rr:
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)

I 5 IK2-SXBD1JLID



Abmessungen

N
ore
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. IS gal
unsere Internetseite herunterladen WWW‘rObocyllnder‘de . Hinweis 2: Fir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. u:r
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ;'n
Hinwetis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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Detailansicht der Y-Achse ) 18 Nx100 C Mx100 18
D-M5, Tiefe 8 100
50er Hub: 90 B (Passung) 100
4-p4H7
(50er Hub: 3-94H7) 20, gﬁl
Tiefe 6 auf Unterseite o
al des Grundrahmens = = ™|
%0 5 [ oo e e e+ %
N Bohrung Tiefe 6 _ 375
auf Unterseite des -
Grundrahmens M4 T-Bohrung e
Detailansicht der Bohrung auf der G
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
l 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 40 920 140 190 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
Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-SXBD1[ILID 4 6
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RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Einzelschlitten)
Z - Z Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)
.Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —sxBD2p)OJs— O — 0O O— 0O IZ|—_Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ten- un: I: Ink | 5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSEL-KE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R v 1-4 Esp;:tﬁrgiec:;f‘zl 0t A: Absolut Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabe in SR: Schlittenroller XSELPIQ 51: 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% nl> Hn- hlJH chwindigkei Typ Miﬂn:ndnt {d; indigkei Typ
N = X Achse 600mm/s -
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
o
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
50 mm 3,5 kg 6,0 kg
100 mm 3,0 kg 6,0 kg
R z 150 mm 2,5kg 5,0kg
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 200 mm 2,5kg 5,0kg
&
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 —
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 Ldnge der Kabelkette. _
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
It ** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
) Umgekehrte Referenzposition NM -
= . ——— Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-557C RCS2-SASR
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 600 mm/s ;ﬁi:ﬂiﬁiﬁmﬂi’gﬁg%};i%% rr?\m//ss
Motorleistung (W) 60 W 20w
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm ;i§:%e::chfm?:cli?gl(lf;isT¥§p1é rr:rr:
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)

I 7 IK2-SXBD2[]LIS



Abmessungen o N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber A Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N o
unsere Internetseite herunterladen WWW'rObocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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Detailansicht der Y-Achse
18 Nx100° C Mx100” 18
D-M5, Tiefe 8 100
5 5 50er Hub: 90 B (Passung) 100
£° 4-p4H7 <
N (50er Hub: 3-04H7) <2
Tiefe 6 auf Unterseite =3
des Grundrahmens — £ £ — %
o EESS===c_-_-_-_ sSem-
Detailansicht der Bohrung auf der Bohrung Tiefe 6 375
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens auf Unterseite des
2-M4 T-Bohrung
Grundrahmens ?
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
[l Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell 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

=3~ Steuerungen siehe S. 90.

IIK2-SXBD2[1[IS I
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RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Doppelschlitten)
Z - Z Y-Achse: SA5R (abgewinkelte Bauform)
.Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —sxBD2O)0p— O — 0O O— 0O IZ|—_Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung HE I:Ink | 5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSELKE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R v 1-4 Esp;:tﬁrgiec:;f‘zl . A: Absolut Referenzposition T2: SSEL 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabe in SR: Schlittenroller XSELPIQ 51 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% nl> Hn- hlJH chwindigkei Typ Mitfﬂ:lJn {d; indigkei Typ
N = X Achse 600mm/s -
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
o
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
250 mm 2,5 kg 5,0 kg
300 mm 2,0 kg 4,0 kg
R z 350 mm 2,0kg 4,0 kg
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400 mm 2,0kg 4,0 kg
&
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
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 Ldnge der Kabelkette.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
Q *** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
g Umgekehrte Referenzposition NM -
Schlitt ller Spezifikati SR Achse 1 (X-Achse)
chlittenroller Spezifikation Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-557C RCS2-SASR
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm
Maximale Geschwindigkeit HH Typ: 600 mm/s ;ﬁi:ﬂiﬁiﬁmﬂi’gﬁg%};i%% rr?\m//ss
Motorleistung (W) 60 W 20w
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm ;i§:%e::chfm?:cli?gl(lf;isT¥§p1é rr:rr:
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)

I IK2-SXBD2[1LID



Abmessungen

N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber A Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N o
unsere Internetseite herunterladen www.robocyllnder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
-
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5 (X: Zwischen 5 (X: Zwischen
ME und SE) ME und SE)
141
1225 = g
wn
(180.5) 155 NS
(7]
(199.8) 1125 X: Hub 3515 A
<
X: Hub + 464 o)
26 (Mindestens 125) g
(Toleranz der Passung: £0.02)
4 - M4, Tiefe 9 ME: Mechanischer Endpunkt
2-04-H7, Tiefe 6 SE: Hub-Endpunkt
H 2
3 3] LT W )
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{ [ 1 Q@
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T2 =
ool | 48
o N H
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2
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a
o 18 Nx100° d Mx100° 18
Detailansicht der Y-Achse D-M5. Tiefe 8
_ B (Passung)
e 100 9 100
Tiefe 6 auf Unterseite 50
des Grundrahmens o
o s = = . il
5 s ————————————+——= 5
5 = == = [ 1=
N Bohrung Tiefe 6 375
auf Unterseite des
Grundrahmens 2-M4T-Bohrung 2
. . G
Detailansicht der Bohrung auf der
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens Ende Grundrah
nde Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
l 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.

IK2-SXBD2[ 1L 1D 5 O



DN
A
3 ,’,’ RCS2 2-Achs-System  X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
c?- - Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)
(%]
=
ng .Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —sxBc1Ooos— O — 0O O—-0 0O-— _Dr —O-O-0-0
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ten- un: I: Ink | 5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSEL-KE/KET 1L 1m filhrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R v 12 Esp;:tﬁrgiec:;f‘zl kei‘A:AbSOIut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 5 5y 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
&
@ EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn- hIJH chwindigkei Typ Mi"ﬂ:IJIF {d; indigkei Typ
NS X Achse 600mm/s 300mm/s
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
<
4
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
50 mm 4,5 kg 9,0 kg
100 mm 4,5 kg 9,0 kg
R w 150 mm 4,0 kg 8,0 kg
S ¢=:\>_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400 mm 3,0kg 6,0kg
¢
W
<
“n
o
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
w Standard :t g 2 Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50—300 :
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.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
Q *** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
g Umgekehrte Referenzposition NM -
Schlitt ller Spezifikati SR Achse 1 (X-Achse)
chlittenroller Spezifikation Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS7R RCS2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

20W
Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 6 mm
Kugelumlaufspindel, @ 10 mm, gerollt, C10
+0.02 mm
Stahl \ Aluminium
0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

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

60 W

Maximale Geschwindigkeit

Motorleistung (W)

Steigung der Kugelumlaufspindel

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Grundrahmen

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

5 1 IK2-SXBC1 [LILIS



Abmessungen o N
o>
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Internetseite herunterladen | WWW. cyllnder.de . Hinweis 2: Fir Kabelftihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. =
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
-
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X: Hub + 229 () NS
31 w
(Toleranz der Passung: £0.02) @
w
4 - M5, Tiefe 9 3
2-65- H7, Tiefe 6 3
N ME: Mechanischer Endpunkt
[ | SE: Hub-Endpunkt
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Detailansicht der Y-Achse
D-M5, Tiefe 8 18 Nx100° C Mx1007 18
100 T
4-p4H7 50er Hub: 90 B (Passung) 100
(50er Hub: 3-94H7) 50
2 E) Tiefe 6 auf Unterseite (=== gj‘
F° des Grundrahmens =]
< = )|
e =
Bohrung Tiefe 6 375
. . aGuf Ucr;te':selte des 2-M4 T-Bohrung -
Detailansicht der Bohrung auf der rundrahmens g
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
l Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell |~ 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

=3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-SXBC1[1LIS 5 2



DN
A
3 ,’,’ RCS2 2-Achs-System  X-Achse: SS7R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
c?- - Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)
(%]
=
ng .Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 — SXBC10CD— _Dr -0 o-0 0= _Dr —O-d-0O-0
Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung f;"le'slﬂh::,‘e"' "_It‘d I: Inkremental 5. 50mm NM: Umgekehrte T1: XSELKE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R v 12 H:?;T; Gme:- yz X ,‘A: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > ) VhZhZGZZEhV“JEL‘di'gk:;(’ (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 51 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn- hIJH chwindigkei Typ Mi""th‘ {d; indigkei Typ
NS X Achse 600mm/s 300mm/s
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
<
4 .
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
250 mm 3,0kg 6,0 kg
300 mm 3,0 kg 6,0 kg
R w 350 mm 3,0kg 6,0 kg
S E_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400 mm 3,0kg 6,0kg
¢
W
<
“n
o
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;450
" Standard :t g 2 Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-_400 :
-~
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.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
Q *** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
g Umgekehrte Referenzposition NM -
Schlitt ller Spezifikati SR Achse 1 (X-Achse)
chlittenroller Spezifikation Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS7R RCS2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

Maximale Geschwindigkeit

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

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

Motorleistung (W)

60 W 30w

Steigung der Kugelumlaufspindel

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)

5
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Abmessungen - N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. PN gal
unsere Intemetseite herunterladen W WW. bocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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; ME und SE) ME und SE)
115
125.5 ) w
144 158 o >
109.5 X: Hub 269.5 N 5
(180.5) n
X: Hub + 379 [0))] A
(199.8) <
a
1]
31 3
(Toleranz der Passung: +0.02) ME: Mechanischer Endpunkt
4 - M5, Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt
2-¢5 - H7, Tiefe 6
wn
-+
o c
B4 iz )
E g < o } o E
Y |l =]
|H a
l | (1]
| =
55
3 ?; 39
N
o E E‘ 52
33 18 Nx100° C Mx100° 18
Eg D-M5, Tiefe 8 T
— 100 B (Passung) 100
. . 4-p4H7
Detailansicht der Y-Achse Tiefe 6 auf Unterseite 50 gﬂ‘
des Grundrahmens =
- —
\ £ E3 £
Bohrung Tiefe 6 _ 375
g 5 auf Unterseite des :
29 Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung =
< G <
. . Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung 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

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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IK2-SXBC2 [ IL IS

M Modellspezifikation Serie —

IK2 — SXBC2L[1LIS —

Typ

O
=

RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Einzelschlitten)

Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

O]
=

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

-0 -0 - —U—-—-—o-—-0

Kabel

— Lieferkonfiguration

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp ~ Hub (mm) Optil gen Kabellinge Kabel-  Kabel- Liefer-
richtung Einzelschlitten- und I: Inkremental  5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSEL-KE/KET 1L 1m fiihrung 1 filhrung2  Konfiguration
R v 1-4 Esp;:tﬁrgiec:;f‘zl 0t A: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabe in SR: Schlittenroller XSELPIQ - g1: 5 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 600 mm 200 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% nl> Hn- hlJH chwindigkei Typ Mitfp-:ndnt {d; indigkei Typ
N = X Achse 600mm/s 300mm/s
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
o
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
50 mm 4,5 kg 9,0 kg
100 mm 4,5 kg 9,0 kg
R z 150 mm 4,0 kg 8,0 kg
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 200 mm 3,0kg 6,0kg
&
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50—300 350;600
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 —
A 5L 5m = =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem Roboterkabel.
** Die Kabelldnge der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Ldnge der Kabelkette. 5
2 pelinge d " ben durch d der Kabelk
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
Q *** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
g Umgekehrte Referenzposition NM -
Schlitt ller Spezifikati SR Achse 1 (X-Achse)
chlittenroller Spezifikation Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-S57C RCS2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-600 mm 50-200 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
30W

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

Kugelumlaufspindel, @ 10 mm, gerollt, C10
+0.02 mm

Stahl \ Aluminium

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

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

60 W

Maximale Geschwindigkeit

Motorleistung (W)

Steigung der Kugelumlaufspindel

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Grundrahmen

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

5 5 IK2-SXBC2 []LIS



Abmessungen

N
o>
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Internetseite herunterladen www.rob cyllnder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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Detailansicht der Y-Achse
18 Nx100° C Mx100P 18
D-MS, Tiefe 8 0 T T
~ s 50er Hub: 90 B (Passung) 100
3 4-4H7
< (50er Hub: 3-04H7) 20,
Tiefe 6 auf Unterseite 51
des Grundrahmens — — — . e — — ! —F
o === = — ——— fﬂt jEEF
Detailansicht der Bohrung auf der Bohrung Tiefe 6 375
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens auf Unterseite des 2-M4 T-Bohrung
Grundrahmens 2
G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell | 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

=3~ Steuerungen siehe S. 90.

IK2-SXBC2[1[IS 5 6
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3 RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Doppelschlitten)
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Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBC2 L ILID

.Modellspeziﬁkation Serie —_ Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —sxBCc2oop— O — O O—0O O — _Dr —O-d—-—o0o-—-0

Achskonfigurations- Varianten bei IEnkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange ::(a’?el- }(a’:)el- Liefer-
richtung HE : I 5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSEL-KE/KET 1L 1m tihrung 1 fiihrung 2 Konfiguration
R v 1-4 Esp;:tﬁrgiec:;f‘zl kEi‘A:Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
n > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 5 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 450 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn- hIJH chwindigkei Typ Mi"ﬂ:IJIF {d; indigkei Typ
NS X Achse 600mm/s 300mm/s
".'m Y Achse 800mm/s 400mm/s
o
rab B Maximale Zuladung
Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.,
250 mm 3,0kg 6,0 kg
300 mm 3,0 kg 6,0 kg
R z 350 mm 3,0kg 6,0 kg
S g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400 mm 3,0kg 6,0kg
“n
d
W
<
“n
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-_300 350;450
Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 250-400 —
v 5L 5m 9 - -
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.
g Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres Kabel eingesetzt werden.
Q *** Andere Kabellangen siehe Seite 89. Bezeichnung Code -
[] Umgekehrte Referenzposition NM -
= Schlitt ller Spezifikati SR Achse 1 (X-Achse)
chlittenroller Spezifikation Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-S57C RCS2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-450 mm 250-400 mm

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

60 W

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
30W

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

Kugelumlaufspindel, @ 10 mm, gerollt, C10
+0.02 mm

Stahl \ Aluminium

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

Maximale Geschwindigkeit

Motorleistung (W)

Steigung der Kugelumlaufspindel

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Grundrahmen

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

57 IK2-SXBC2[][ID



Abmessungen

N
o>
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. PN gal
unsere Internetseite herunterladen WWW'rObocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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\ 59 // | <
‘ 25 A //;‘ Py
N ERS % V) b+
| Q o 5
L= ~ Zwischen 5 (X: Zwischen ‘
= - ME und SE) ME und SE)
lehle | (M |
115 1255 ﬁ g
144 ~2
158 o
(180.5) 109.5 X: Hub 3545 2
X:Hub + 464 wn
(199.8) o
(Mindestens 125) 3
ME: Mechanischer Endpunkt
31 SE: Hub-Endpunkt
(Toleranz der Passung: +0.02)
wn
4 - M5, Tiefe 9 S‘
2-05 - H7, Tiefe 6 =
o
c
o N T 3
o of o \ iz - o
- 9 n . =2
@] ‘
sl | ‘
}
55 i-‘
TOo
~BE 52 18 Nx100° e Mx 1007 18
0o
[} "
S % D-M5, Tiefe 8 100 B (Passung) 100
= 4-04H7 50
. . Tiefe 6 auf Unterseite
Detailansicht der Y-Achse des Grundrahmens — 2
= =
ey P e—— S —— P e——r PR 1
ey —_ = — = e ‘}—Q‘» ]
Bohrung Tiefe 6 37.5
auf Unterseite des
2 5 Grundrahmens 2-M4T-Bohrung =
g G i
<
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung auf der Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
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 40 920 140 190 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 siche S. 90.
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3 X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)

N
>
n
=
S
n
<
w
-~
o
3

Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBB1 CICJS ="

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

o —4d -0 -

Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration

0 —oO-d—-—0d—0
-

M Modellspezifikation Serie — Typ

IK2 — SXBB1LILIS —
’——F

Achskonfigurations- \El_ariarlnei:nrbei " Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung inzelschlitten- un l: Inkremental  5: 50mm NM: Umgekehrte T1: XSELKE/KET 1L 1m filhrung 1 fiihrung2  Konfiguration
R : 1-2 ::?;:I:;:Ié‘etsec:;):\zgkeixk bsohe 4 Referenzposition T2: )5(55?[ - 3L 3m N: NurKabel K: Einzel-Komponenten
w0 " Y hohe Geschwindigkeit (Angabein SR: Schlittenroller 3 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
N g. HM:thh:G:tha::dligkzlit, 50-mm-Schritten) OL: COOm A: Zusammengebaut
©n * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Y mittlere Geschwindigkeit
1
(%]
S EMaximaler Hub
-+
(]
3 1000 mm 300 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siche Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
R ‘f" Hochgeschwindigk Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
3 ,:,’ X Achse 1000mm/s 500mm/s
a— Y Achse 800mm/s 400mm/s
d
wn
< .
a HEMaximale Zuladung
(]
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
50mm 8,0 kg 16,0 kg
100mm 8,0kg 16,0 kg
150mm 7,0kg 15,0 kg
r:g z 200mm 7,0 kg 12,5 II((g
K,’ n Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 250mm 6,0 kg 9,0kg
a‘ 300mm 6,0 kg 8,0 kg
d
W
<
Ay
3 Kabellingen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code Lé]nge Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
m
Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 - =
A 5L 5m = =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
: Roborertabel. |_optionen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code =
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM -
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10

Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10

Wiederholgenauigkeit

+0.02 mm

Grundrahmen

Stahl

Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

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

5
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Abmessungen o N
e
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen www.rob Cyllnder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. E
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. (}g
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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’ b J 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) ‘ g
150 ‘ 152.5
185 ﬁ w
186.
86.5 445 X: Hub 245.5 9 5
=2
(203.5) X: Hub + 290 (2) v
wn
(222.8) <
w
-+
1]
39 ME: Mechanischer Endpunkt 3
(Toleranz der Passung: £0.02) SE: Hub-Endpunkt
4-M5, Tiefe 10
2-p5H7, Tiefe 10
wn
-+
: g
Sl ol o l@ i it 2
—| \O| 10| Teo & [ c
i N =T — = E]
| f ] Q
o ] = )
— ! =]
5S Aj
';‘ﬁ 70
~ T
o
"§s
S 2
Es
& 15 Nx100° - C Nx100 15
L D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
Detailansicht der Y-Achse R TSR
4-p5H7 50
Tiefe 6 auf Unterseite %
des Grundrahmens
T = = 3 T T =
~ - - — - —— - —— - — - —— - —— - —— - —— - —— - - —— - —— - ———— |- 2
2 = 3 3 = = = = 3 3 = =
?° 6 Bohrung Tiefe 6 <
" auf Unterseite des 2
Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung c
Detailansicht der Bohrung auf der Ende Grundrahmen
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Il Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell 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 | 5645 | 5895

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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3 X-Achse: SS8R (abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
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Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBB1JCID =

M Modellspezifikation Serie — Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —SXBB1[LILID— _Dr -0 O—0od 0O — _Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
o richtung IO ki n=n e o NM: Umgekehrte  T1: XSELKE/KET 1L: 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R b 12 H:?;::;eGlesec:wi)r’\Zi eit A: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ - g1: 5 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn- hIJH chwindigkei Typ Mi"n:nﬂn- {d; indigkei Typ
NS X Achse 1000mm/s 500mm/s
".’m Y Achse 800mm/s 400mm/s
<
% B Maximale Zuladung
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
200mm - 15,0 kg
250mm — 12,5 kg
- w 300mm - 12,5 kg
a :I> ie Abb. zeigt ei belk dell mit Kabelfiih d 250mm 60kg 120kg
N g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 400mm 5.5 kg 105 kg
“n
d
W
=
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Linge Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
1L 1m
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 200 250-400 -
A 5L 5m =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
: Roborertabel. ._optionen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code =
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM -
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 200-400 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

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

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10

Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10

Wiederholgenauigkeit

+0.02 mm

Grundrahmen

Stahl

\ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

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

1 IK2-SXBB1 [1LID



Abmessungen o N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber B Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Internetseite herunterladen WWW'rObocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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Sa <
25 w
2 4
NG
% 3
m
o J 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE)
R W
150 185 3-
d
186.5 1445 X: Hub 3455 <
w
(2035) X: Hub + 490 @ a
(222.8) 3
39 ME: Mechanischer Endpunkt
(Toleranz der Passung: £0.02) SE: Hub-Endpunkt o
4-M5, Tiefe 10 S‘
2-95-H7, Tiefe 10 =
o
=
1| c
=T 1 =]
0| il | Q
4988 |1 = 1 £
Ul
LN
T2
T o
N H
A5 15 Nx100° C Nx100° 15
5c R
o4 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
E3
= 4-5H7 50
Detailansicht der Y-Achse Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens
Y = 0 0 = 0 T
- —— - — - —— - —— - — - —— - —— - —— - —— - —— - ——§-—— - —— - —%= el Q@
Bohrung Tiefe 6 S,
auf Unterseite des B
N Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung
S 6 — G
Ende Grundrahmen /
Detailansicht der Bohrung auf der Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
B 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 214.5 239.5 264.5 289.5 314.5 339.5 364.5 389.5 414.5 439.5 464.5 489.5 514.5 539.5 564.5 589.5

Steuerungen

X3 Steuerungen siehe S. 90.
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3 RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS8C (100 W, gerade Bauform, Einzelschlitten)
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Y-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBB2 L IL IS

— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen —
—oo-og-—40g —-go-d—-—o-—-0o0d

Kabel — Lieferkonfiguration

M Modellspezifikation Serie — Typ

IK2 —SXBB2(1[JS — LI
— T T

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
o richtung E'"lelslﬂhm,‘;"' '_‘_It‘d I: Inkremental  5:50mm NM: Umgekehrte T1: XSELKE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R 1 1-4 H:?;::;eGlesec:wi)r’\Zi eit A: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L: 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ g1 sm 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
1
(%]
S EMaximaler Hub
-+
(]
3 1000 mm 300 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siche Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
R ‘f" Hochgeschwindigkeits-Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
3 ,:,’ X Achse 1000mm/s 500mm/s
a— Y Achse 800mm/s 400mm/s
d
wn
< .
a HEMaximale Zuladung
(]
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
50mm 8,0 kg 16,0 kg
100mm 8,0kg 16,0 kg
150mm 7,0kg 15,0 kg
R w 200mm 7,0 kg 12,5 kg
K,’ ¢:\> Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 250mm 6,0 kg 9,0kg
a‘ 300mm 6,0 kg 8,0 kg
d
W
ﬁ Hinweis: Fiir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder héher sein.
-+
[]
3 Kabellingen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Lange Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
1L 1m
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 - =
5L 5m - =
-~
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
2 Roborerkabel |_optonen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code =
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM -
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-558C RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

Hochgeschwindigkeits-Typ: 12 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm

Kugelumlaufspindel, 8 16 mm, gerollt, C10

Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Grundrahmen

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

+0.02 mm
Stahl \ Aluminium
0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

IK2-SXBB2 LIS



Abmessungen o N
o>
eichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen W/ WW. bocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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445 X: Hub 357.5 N g—
(203.5) ©n
X: Hub + 402 wn
(222.8) <
(Mindestens 125), o)
39 ME: Mechanischer Endpunkt g
(Toleranz der Passung: +0.02) SE: Hub-Endpunkt
4-M5, Tiefe 10
2-¢5-H7, Tiefe 10
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Detailansicht der Y-Achse D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
4-05H7 50
Tiefe 6 auf Unterseite 1
des Grundrahmens
R = 5 T = = T
o~ - p— e e e — e e e ——— e e — e e — e e m———————‘ﬁEﬂn
g | . T b < 2 3 T T £ 2 2 T T < <
+ 6 Bohrung Tiefe 6 ]
e auf Unterseite des o
Grundrahmens +
2-M4 T-Bohrung G
Detailansicht der Bohrung auf der Ende Grundrahmen,
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens . . .
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Hl Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell 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 114.5 139.5 164.5 189.5 214.5 239.5 264.5 289.5 3145 339.5 364.5 389.5 414.5 439.5 464.5 489.5 514.5 539.5 564.5 589.5

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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3 RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS7C (gerade Bauform, Doppelschlitten)
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Y-Achse: SA6R (abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBB2 L IL D

M Modellspezifikation Serie — Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 — SXBB2[ [ ID— _Dr -0 O—0od 0O — _Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
. Tichtung ggzelesltsizuﬁaz;‘g\d I: Inkremental  5:50mm NM: Umgekehrte  T1: XSEL-KE/KET 1L Tm filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R h 14 HH'p;hnheGeschwi)r'\zi keixA: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELP/Q  51; 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen*.)
D W
% I> Hn- hlJH chwindigkei Typ Miﬂp-:lJF {d; indigkei Typ
NS X Achse 1000mm/s 500mm/s
".’m Y Achse 800mm/s 400mm/s
<
% B Maximale Zuladung
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw. | X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
200mm - 15,0 kg
250mm - 12,5 kg
- w 300mm - 12,5 kg
2x i o ) ) 350mm 6,0 kg 12,0 kg
N g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfihrung 1 und 2. 400mm 5,5 kg 10,5 kg
“n
d
W
<
4
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
" Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 200 250-400 -
A 5L 5m =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
2 Roborerkabel l_optonen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code =
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM -
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-558C RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 200-400 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

100W
Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm | Mittelgeschwindigkeits-Typ: 8 mm
Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, 12 mm, gerollt, C10

+0.02 mm
Stahl \ Aluminium
0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
60 W
Hochgeschwindigkeits-Typ: 16 mm

Motorleistung (W)

Steigung der Kugelumlaufspindel

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Grundrahmen

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

5 IK2-5XBB2 [JLID



Abmessungen o N
o>

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen W W W bocyllnder'de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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1865 185 ‘f'm
144.5 X: Hub 4575 <
(203.5) @
X: Hub + 602 =
(222.8) (Mindestens 125) 3
39 ME: Mechanischer Endpunkt
(Toleranz der Passung: +0.02) SE: Hub-Endpunkt -
4-M5, Tiefe 10 -+
2-95-H7, Tiefe 10 g
)
=
i) c
. 1y P 2
SEEREE B = ‘ - o
im—=F ‘ Al I =] | [ =
)| | ‘
— f
5o s |
M 70
#Eg
[}
S 3 15 Nx100° C Nx100° 15
eg < >
D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
Detailansicht der Y-Achse  4-g5H7 50
Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens
5 5 5 = 5 5 5 \
30wv—*—fﬂk——f———v—————%——————e——————e«—m———————EE )
5 5 5 - = - 5 5 5 - - = =
IS Bohrung Tiefe 6 :
$9 6 auf Unterseite des i
v Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung G
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung auf der . . .
" Detailansicht der X-Achsen-Befestigun
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens gung
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 siche S. 90.
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3 X-Achse: SS8R (150 W, abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
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Y-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBA1 LILIS

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

o —4d -0 -

Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration

0 —oO-d—-—0d—0
-

M Modellspezifikation Serie — Typ

IK2 — SXBA1LILIS —
’——F

Achskonfigurations- \El_ariarlnei:nrbei " Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
ichtt inzelschlitten- un I: Inkremental 3 g . y ¢ fihrung 1 filhrung2  Konfi ti
2 g S LR s Wkbnosame oo L n - hing ) fhnng? enfguon
wn > ) VhZhZGZZEhxiL‘di'gk:i'g (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ 5. 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
1
(%]
S EMaximaler Hub
-+
(]
3 1000 mm 350 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
W Hochgeschwindigk Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
|
% ’J\> X Achse 1000mm/s 500mm/s
L= 2 Y Achse 1000mm/s 500mm/s
d
& B Maximale Zuladung
“n
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
3 50mm 12,0 kg 24,0 kg
100mm 12,0 kg 20,5 kg
150mm 11,5 kg 15,5 kg
200mm 11,0 kg 12,5kg
ﬁ w 250mm 10,0 kg =
K,’ ¢:\> Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 300mm 8,5 kg -
a' 350mm 7,0 kg -
d
W
<
“n
-+
[]
3 Kabellingen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Lange Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
1L 1m
Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 - =
A 5L 5m = =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
: Roborertabel. |_optionen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code =
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM -
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SS8R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-350 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Motorleistung (W)

150 W

100 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10

Wiederholgenauigkeit

+0.02 mm

Grundrahmen

Stahl

\ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

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

7 IK2-SXBA1 LIS



Abmessungen o N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber f Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen www.robocyl inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. ;,:,-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ('n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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! a 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE)
s g
158.5 [ W
| As
150 191 Ya
=2
190 385 X: Hub 2515 3,
(203.5) X: Hub + 290 2 S
o
(222.8)
3
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
45
(Toleranz der Passung: +0.02) w
4-M8, Tiefe 10 4
2-08H7, Tiefe 10 =
-
=1 c
9 [ S
Y =
v % | F gg
=) j =
ISR 818
- |
~ '
} 15 Nx100° C Nx100° 15
= I N
oS 56 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
B E 3 4-05H7 0
NG ! . (20,
35 Tiefe 6 auf Unterseite %
ca des Grundrahmens
£s =
- - —— - —— - —— - —— - —— - —— - ——-—— - —— - ———— @+ |- v
Detailansicht der Y-Achse = = = = = = = = = =2 = o
Bohrung Tiefe 6 i
auf Unterseite des S
Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung
G
g Ende Grundrahmen
3o
g 6
n
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Detailansicht der Bohrung auf der
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
Il Abmessungen pro Hub
X-Hub nominell 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 | 5895

Steuerungen

Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siche S. 90.
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RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS8R (150 W, abgewinkelte Bauform, Doppelschlitte
Z - 1 Y-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform)
M Modellspezifikation Serie — Typ — Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK2 —SXBA1OOD— O — 0O 0O— 0O IZ|—_Dr —O-0O0-—0-—0

Achskonfigurations- \El_aria?tel:"bei a Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung inzelschlitten- un: I: Inkremental  5;50mm NM: Umgekehrte  T1: XSELKE/KET 1L Tm filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R N 12 Esp;:tﬁrglec:\;izl keixA: Absolut Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ - 5 5 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
1
(%]
E EMaximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
M Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
-] (10 Hochgeschwindigkeits-Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
S X Achse 1000mm/s 500mm/s
N> Y Achse 1000mm/s 500mm/s
d
& B Maximale Zuladung
% Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
3 100mm - 24,0 kg
150mm - 24,0 kg
200mm - 23,0 kg
250mm - 19,0 kg
= 300mm 11,0 kg 16,0 kg
K: (? Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 350mm 10,5 kg 13,5kg
a‘ 400mm 10,0 kg 11,5 kg
d
W
ﬁ Hinweis: Fiir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder hoher sein.
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
" Standard :t g 2 Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 200 250-400 -
A —
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
2 Roborerkabel l_optonen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-5S8R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 100-400 mm
Motorleistung (W) 150 W 100 W
Steigung der Kugelumlaufspindel Nl;li(t)tcef;g:zERm:\]ﬂl%l;e;&s;%%Z]OO%Tn
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 16 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl \ Aluminium
Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

IK2-SXBA1[1LID



Abmessungen N
o>
Sie konnen CAD-Zeichnungen iber WWW.r Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. E g
unsere Internetseite herunterladen * Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. 4
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. wn
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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<
(203.5) 1385 X: Hub 351.5 4
1]
(222.8) X: Hub + 490 ) 3
45 ME: Mechanischer Endpunkt
(Toleranz der Passung: +0.02) SE: Hub-Endpunkt
4-M8, Tiefe 10 4
2-08H7, Tiefe 10 e
[ o
-
[ c
N ! g 1 =]
A N { ‘ S
° ‘ [; | o
N & R f%ftéw
R |
N '
1
58 56 15 Nx100° C Nx100° 15
=5 73 ST,
0 =5 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
= c
3 3 4-g5H7 50
Eg Tiefe 6 auf Unterseite %
des Grundrahmens
Detailansicht der Y-Achse e e e e~ | "
Bohrung Tiefe 6 <4
auf Unterseite des o
Grundrahmens =
~ 2-M4 T-Bohrung
3 G
9 6
w Ende Grundrahmen
Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
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 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 3395 | 3645 | 3895 | 4145 | 4395 | 4645 | 489.5 | 5145 | 539.5 | 5645 | 589.5

Steuerungen

Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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3 RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS8C (150 W, gerade Bauform, Einzelschlitten)

N
>
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S
n
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3

Y-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform)

IK2-SXBA2[ IL IS

M Modellspezifikation Serie

IK2 — SXBA2[I[S —
’——F

—— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration

o —4d -0 - _Dr —U—-—-—o-—-0

Typ

Achskonfigurations- Varianten bei Enkodertyp Hub (mm) Opti g Kabellange Kabel- Kabel- Liefer-
richtung ten- un I Ink I 5:50mm NM: Umgekehrte  T1: XSELKE/KET 1L Tm filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
R v 1-4 F[‘):?;:Is;hléne:-'l'.yz eit A: Absolut Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
wn > ) VhZhZGZZEhxiL‘di'gk:i'g (Angabein SR: Schlittenroller XSELPIQ - 5 5 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
o .
S EMaximaler Hub
-+
(]
3 1000 mm 350 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
{;g ‘f" Hochgeschwindigk Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
o ’J\> X Achse 1000mm/s 500mm/s
L= 2 Y Achse 1000mm/s 500mm/s
d
& B Maximale Zuladung
“n
3 Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.
3 50mm 12,0 kg 24,0 kg
100mm 12,0 kg 20,5 kg
150mm 11,5 kg 15,5 kg
200mm 11,0 kg 12,5kg
ﬁ w 250mm 10,0 kg =
K,’ ¢:\> Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 300mm 8,5 kg -
a' 350mm 7,0 kg -
()
ﬁ Hinweis: Fiir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder héher sein.
-+
[]
3 Kabellingen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Lange Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
1L 1m
Standard 3L 3m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) Hub Y-Achse 50-200 250-300 - =
A 5L 5m = =
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
2 Roborerkabel |_optonen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-558C RCS2-SS8R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-350 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Motorleistung (W)

150 W

100 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10

Wiederholgenauigkeit

+0.02 mm

Grundrahmen

Stahl

\ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

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

7 1 IK2-SXBA2 [ IS



Abmessungen N
o>
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber 7 Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen WWW'rObocyI inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen. a
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. g'n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
-+
1]
3
(255.5)
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T 8 o |58 - ik ME
H | R 22| | | ‘ |
‘ 2|+ N i i i R W
‘ | 2. g = I : N J
! \ ¥ 2 E - 7 ) ‘ ES
J . % 7/ i NS
1 [ I i 73
T S / /\ — 4
23T ‘ i wn
K ¥ % \! 5
[ W | . . . ) . : -
=2 | / % % % % % i a
‘» E 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE)
S M,
‘ 158.5 R '.'»
| - 2L
150 191 N S
(7
190 385 X:Hub 381.5 S
(203.5) X: Hub + 420 ﬁ
-
(222.8) (Mindestens 125) g
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
45
(Toleranz der Passung: +0.02)
4-M8, Tiefe 10 w
2-g8H7, Tiefe 10 o
=
N L
2 ‘ c
Bl [\ [ \ 3
\ = [ g
N o 1 ® ! (] D
N& N e 1 S
ol
- |
~ |
T
8 56 . 15 Nx100° C Nx 1007 15
so 73 D-M8, Tiefe 10 TP N
nEH — 100 B (Passung) 100
< g 2 4-g5H7
° E Tiefe 6 auf Unterseite 50,
g des Grundrahmens
: : _ = = = = = — \
Detailansicht der Y-Achse Moo+ .., . el | | $E 9
) = = s s = = = s s = = ] S
Bohrung Tiefe 6 <
auf Unterseite des =
Grundrahmens 2-M4 T-Bohrung G
2 6 Ende Grundrahmen
wn)
L Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
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 1145 | 1395 | 1645 | 1895 | 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 3395 | 3645 | 3895 | 4145 | 4395 | 4645 | 4895 | 5145 | 5395 | 5645 | 5895

Steuerungen

Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siche S. 90.
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N
A
3 ,’,’ RCS2 2-Achs-System X-Achse: SS8C (150 W, gerade Bauform, Doppelschlitten)

c?- - Y-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform)

(%]

<

“

g M Modellspezifikation Serie — Typ — Enkodertyp — Achse1(X-Achse) — Achse2(Y-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
Achskonfigurations- \El_ariarlnei:nrl:tei g IEnlktl:(t:lertyp | Hub (mm) Opti gen Kabellénge ::(a’?el- }(a’:ael- Liefer-
richtung inzelschlitten- un : Inkremental 5, 50mm NM: Umgekehrte T1: XSELKE/KET 1L 1m tihrung 1 filhrung 2 Konfiguration

R v 1-4 Esp;:tﬁrgiec:;izl keixA' Pasli: Q Referenzposition T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten

n > " Y hohe Ggschwindigkei(' (Angabein SR: Schlittenroller XSELPQ - g1. 5 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

1

wn

E EMaximaler Hub

(]

3 800 mm 400 mm

* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
M Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
nw Hochgeschwindigkeits-Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ
g
S X Achse 1000mm/s 500mm/s
N> Y Achse 1000mm/s 500mm/s

d

& B Maximale Zuladung

% Hub Y-Achse X hohe Geschw., Y hohe Geschw.| X mittlere Geschw., Y mittlere Geschw.

3 100mm - 24,0 kg

150mm - 24,0 kg
200mm - 23,0 kg
250mm - 19,0 kg
o W 300mm 11,0 kg 16,0 kg
N . /
K,’ ¢:\> Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. 350mm 10,5 kg 13,5kg
a‘ 400mm 10,0 kg 11,5 kg
d

W

ﬁ Hinweis: Fiir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder hoher sein.

-+

[]

3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche

Typ Kablle:-code La]ngf Kabelfihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-800
Standard 3L 3m . Hub Y-Achse 200 250-400 -

v m 5m Kabelfiihrung 2 (Y-Achse) —

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

2 Roborerkabel l_optonen |

g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der

Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code

g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM

*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . . . Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Y-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-558C RCS2-SS8R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 100-400 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 500 mm/s

Motorleistung (W)

150 W

100w

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 10 mm

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel, 16 mm, gerollt, C10

Wiederholgenauigkeit

+0.02 mm

Grundrahmen

Stahl

\ Aluminium

Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit

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

/

IK2-SXBA2[1LID



Abmessungen o N
e
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber A Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N o
unsere Intemetseite herunterladen W WW. rObocyI inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. E
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ;'n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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' s c <
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. R == (1]
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\L/ - al
o) 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE)
a5
150 158.5 G >
N
-3
190 191 =
1
(203.5) 1385 X: Hub 481.5 2
w
(222.8) X: Hub + 620 =
(Mindestens 125) 3
45 ME: Mechanischer Endpunkt
(Toleranz der Passung: +0.02) SE: Hub-Endpunkt
4-M8, Tiefe 10
2-¢8H7, Tiefe 10 w
(g
— o
)| c
R N T . 2
(4 o | c
o TR = o 5
IS RIS Tl TRl %
o S
- |
~ 1
1
LN
39 56 15 Nx100° C Nx100° 15
N F T TS
N F 73 . P
QS ol D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
s c
[
52 4-05H7 50
Ec . .. =
~a Tiefe 6 auf Unterseite
des Grundrahmens
Detailansicht der Y-Achse , 5 = = s = = ) -
S - —— - ——— - ——f - - ——— -~ ——— - ——— - ——— ——— - ——— - —— G — Q[ — - — -
e = i
Bohrung Tiefe 6 ;
auf Unterseite des i
Grundrahmens 2-M4T-Bohrung G
g
3o
Bl <8 Ende Grundrahmen
L Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Detailansicht der Bohrung auf der
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
H 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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RCS2 2-Achs-System (XZ) X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
Z - 1 Z-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

M Modellspezifikation Serie — Typ — Enkodertyp —— Achse1(X-Achse) — Achse2(Z-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration

IK2 —sxzB1ops— O —0O O—-—ogBU— OO —O—-—O0O—-40—-0
———— | T

o

Achsh v ; : h'ﬁti ) u itten-und  Enk kJ P Hub (mm) Opti gen Kabellinge Kabel-  Kabel- Liefer-
tionsrichtung ~ Doppelschlitten-Typ I: Inkremental 5. 50mm B B T1: XSEL-KE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung2  Konfiguration
v 14 HH: inoaegescm;sgzgte::. A: Absolut 2 remse T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
> HM: X hohe Geschwinigkelt, (Angabe in ik Ui XSELP/Q 5. 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)
n Z mittlere Geschwindigkeit 50-mm-Schritten) Refe_’e"ZP°5"'°“ O Om A: Zusammengebaut
a- * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. HL: ;gg:;ﬁ;eé‘;’;:ﬂr‘:ﬁ:\%ﬁzt’m SR: Schlittenroller . 8
&
@ EMaximaler Hub
(]
3 1000 mm 250 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
R g Hochgeschwind.-Typ | Mittelgeschwindigkeits-Typ | Niedriggeschwind.-Typ
3 g_ X Achse 1000mm/s - -
n * Z Achse 800mm/s 400mm/s 200mm/s
wn
o
I HEMaximale Zuladun
9
3 Hub Z-Achse Zhohe Geschw., max. 16 | Z mittlere Geschw., max. 8 | Z geringe Geschw., max. 4
50mm 2,0 kg 4,0 kg 8,0 kg
100mm 2,0kg 4,0kg 7,0kg
- w 150mm 2,0 kg 3,5 kg 5,0 kg
2x ) o ) ) 200mm 2,0kg 3,5kg 4,0 kg
N g_ Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfihrung 1. >50mm 15kg 2,5kg 3,0 kg
©n
d
W
<
“
-+
[]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
i Kabf:_mde La:‘gf Kabelfihrung 1 (X Achse) | HUbX-Achse 150-300 350-600 650-900 950-1000
Standard 3L 3m
A 5L 5m
2 *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem
2 Roborerkabel |_optionen |
g ** Die Kabellange der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Léange der
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewéhlt wird, kann ein ldngeres Bezeichnung Code
g Kabel eingesetzt werden. Umgekehrte Referenzposition NM
*** Andere Kabelldngen siehe Seite 89. . 5 n Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Z-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-250 mm
Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Maximale Geschwindigkeit Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s | Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s
Motorleistung (W) 100 W 60 W
Steigung der Kugelumlaufspindel Hochgeschwindigkeits-Typ: 20 mm };\IAOIft};?geggrm?:é?glfétlisT%’/’p15 rrnnrrnn
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 4 mm
Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @ 16 mm, gerollt, C10 | Kugelumlaufspindel, @ 12 mm, gerollt, C10
Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Grundrahmen Stahl [ Aluminium
Zuléssige Temperatur / Feuchtigkeit 0-40 °C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

7 5 IK2-SXZB1 LIS



Abmessungen N
o>

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen W WW. rObocyI inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihnrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. 3
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. g'n

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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n 3 4‘»777777777777777 % @ N
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3
X: Hub + 290 )
63 X: Hub 227 W
=g
(161) ~ 649 __ 73 v =2
g N >
¢
So )
<4 — <
o~ 25 w
0 g z< _ o
T — N2 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) [{]H
% o= 3
m
o :%/ I
QA c } ::
i s &8 | o =W
gl ™ T E :/ /3
7 : ST % . n 2
N| 3 R ! i\ =
a
L [
‘ S ‘ 3
§ o = e
! © al i v//
‘ ‘ k3 = v { \
& ‘ 2 o fom|
‘ w
(161.6) ME: Mechanischer Endpunkt 5"
SE: Hub-Endpunkt g
K
=
39 3
P P
(Toleranz der Passung: +0.02) ) 15 Nx100 T S Nx100 15 g
4-M5, Tiefe 10 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung 100
2-65H7, Tiefe 10 4-05H7 0
Tiefe 6 auf Unterseite <_)‘
" des Grundrahmens —
} 9 © © K] 9 ©
G - ——— - — - —-—%-—— - ——-—] —- e ————e— @ tH -
9 ol o 5 ‘ ia} \\ T 3 o3 o3 K3 T T T
Solw | Te e ) - o
i A Bohrung Tiefe 6 auf Unterseite ‘ NS Eﬂ ~
‘ des Grundrahmens = t
0 I ‘ \ e =
— f (G)
LN
&2 Q—J“s Ende Grundrahmen, 4-M3, Senkbohrung (Riickseite)
~ & H 70 *Siehe Detailansicht der XY-Tragerbefestigung
o ©
Q5 . . .
oz o Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
a fo 6
sl
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 Achse von 50 oder 100 wird ein Trager nicht benétigt.

Steuerungen

X3 Steuerungen siehe S. 90.

IK2-SXZB1[ IS 7



¢ddy

wdsAs-syoy-z

(APl

¢ddy

widlsAs-syoy-¢

(49}

wd)sAs-sydy-¢

N
>
[a]
=
‘{l
)
<
wn
-+
o
3

uabunianals

IK2-SXZB1LILID

M Modellspezifikation Serie

IK2 — SXZB1 D~
— T T

Typ

O
5

— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Z-Achse) —  Steuerungen —

-0-O-0-

0 U—0od Bi—

Z-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

Kabel

O]

RCS2 2-Achs-System (XZ) X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)

— Lieferkonfiguration

0

Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfihrung 1.

* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)

Achsk bei i -und  Enkodertyp Hub (mm) Optionen Steuerungen Kabelldnge Kabel- Kabel- Liefer-
tionsrichtung  Doppelschlitten-Typ I: Inkremental 5. 50mm B Bremse T1: XSELKE/KET 1L 1m filhrung 1 filhrung 2 Konfiguration
HH: X hohe Geschwindigkeit, A: Absolut : b b .
1-4 e Q T2: SSEL 3L 3m N: Nur Kabel K: Einzel-Komponenten
Z hohe Geschwindigkeit NM: Umgekehrte i >
HM: X hohe Geschwindigkeit, (Angabe in Referenzposition /@ 5L sm CT: Mit Kabelkette Kt
Z mittlere Geschwindigkeit 50-mm-Schritten) P w0 Az B
, o HL: X hohe Geschwindigkeit, SR: Schlittenroller 5L BCATEINITICEEES
* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Z geringe Geschwindigkeit
EMaximaler Hub
800 mm 300 mm

Hochgeschwind.-Typ

Mittelgeschwind.-Typ

Niedriggeschwind.-Typ

X Achse

1000mm/s -

Z Achse

800mm/s 400mm/s

200mm/s

HEMaximale Zuladung

Hub Z-Achse Zhohe Geschw., max. 16 | Z mittlere Geschw., max. 8 | Z geringe Geschw., max. 4
150mm - - 7,0kg
200mm - - 7,0 kg
250mm - - 5,5 kg
300mm 1,5 kg 3,0 kg 5,5 kg

Hinweis: Fiir Typ X hohe Geschwindigkeit/ Y hohe Geschwindigkeit muss der Hub bei der Y-Achse 350 mm oder hoher sein.

Kabelldngen

Kabelketten-Hub-Bereiche

Kabelfiihrung 1 (X-Achse)

Hub X-Achse

150-300 350-600

650-800

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.

Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
. A Achse 1 (X-Achse)
Schlittenroller Spezifikation SR Achse 2 (Z-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-250 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-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

Zuléssige Temperatur / Feuchtigkeit

0-40 °C, bis zu 85% R

H (nicht kondensierend)

7 7 IK2-SXZB1 [1LID




Abmessungen N
o>

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen W W W rObocyI inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihnrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. 3
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. g'n

Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
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(161.6) ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt wn
~*
¢
39 . . )
(Toleranz der Passung: +0.02) 15 Nx100 T C Nx100 15 E
4-M5, Tiefe 10 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100 =
. Q
2-g5H7, Tiefe 10 4-p5H7 )
Tiefe 6 auf Unterseite 30, S
N des Grundrahmens -
} ] 9 © 3 9 © -
8 3 ] \\ 3 ) = £ 3 = £ £ b
| N - o
Bohrung Tiefe 6 auf Unterseite = L ~
des Grundrahmens } E = [ =
p @) N o
k=) Ende Grundrahmen
ﬁg} nde Sfundrahmen, 4-M3, Senkbohrung (Ruickseite)
o3 E E’ * Siehe Detailansicht der XY-Tragerbefestigung
83
eg Detailansicht der X-Achsen-Befestigung
Detailansicht der Z-Achse
£°l 6
wn
Detailansicht der Bohrung auf der
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 - - 299 324 349 374 399 424 449 474 499 524 549 574 599 624

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

Steuerungen

Einsetzbare Steuerungen

=3~ Steuerungen siehe S. 90.
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M Modellspezifikation Serie

IK2 — SYBB1J(IS —
— T T

Typ

O
5

O O-—0 BO—

Z-Achse: SA7R (abgewinkelte Bauform)

O]
=

— Enkodertyp —— Achse 1(X-Achse) — Achse 2 (Z-Achse) —  Steuerungen —

—O-d—-—d-—-0o0

Kabel

— Lieferkonfiguration

RCS2 2-Achs-System (XZ) X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)

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

Achsk arian? h'i'{ei 'T itten-und  Enkodertyp Hub (mm) Op Kabellinge Kabel- Kabel- Liefer-
tionsrichtun oppelschlitten-Typ I: Inkremental : . + XSEL : fiihrung 1 fitlhrung2  Konfiguration
a 9 L i: X hohe Geschwindigkelt A: Absolut 5:50mm b Eaee E >5<§EI[KE/KET Lo im N: N gb | g b
= Z hohe Geschwindigkeit 14 NM: Umgekehrte : 3L 3m : NurKabel K: Einzel-Komponenten

HM: X hohe Geschwindigkeit, (Angabe in Referenznosition XSEL-P/Q 5L 5m CT: Mit Kabelkette (Kit)

Z mittlere Geschwindigkeit 50-mm-Schritten) 12 e o b
. I, , HL: X hohe Geschwindigkeit, SR: Schlittenroller sUm : Zusammengebaut
* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. Z geringe Geschwindigkeit
EMaximaler Hub
1000 mm 300 mm

* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.
B Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)

Hochgeschwind.-Typ

Mittelgeschwind.-Typ

Niedriggeschwind.-Typ

X Achse

1000mm/s

Z Achse

800mm/s

400mm/s

200mm/s

HMMaximale Zuladung

Hub Z-Achse Z hohe Geschw., max. 16 | Z mittlere Geschw., max. 8 | Z geringe Geschw., max. 4
50mm 2,0 kg 4,0 kg 8,0kg
100mm 2,0 kg 4,0kg 8,0kg
150mm 2,0kg 3,5kg 7,0 kg
200mm 2,0 kg 3,5 kg 7,0 kg
250mm 1,5 kg 3,0 kg 6,0 kg
300mm 1,5 kg 3,0kg 5,5 kg

Kabelldngen

Kabelketten-Hub-Bereiche

*  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.

Typ Kabelcode Lange ~ . - - -
L Tm Kabelfiihrung 1 (X-Achse) Hub X-Achse 50-300 350-600 650-900 950-1000
Standard 3L 3m Hub Z-Ach 50-200 250-300
5L 5m Kabelfiihrung 2 (Z-Achse) ub £-Achse - - - —

Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR hdiee Eendise)

Achse 2 (Z-Achse)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

Steigung der Kugelumlaufspindel

Hochgeschwindigkeits-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

Zuléssige Temperatur / Feuchtigkeit

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

/
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Abmessungen o N
o
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
unsere Intemetseite herunterladen W WW. rObocyI inder.de . Hinweis 2: Fiir Kabelfiihrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. u=a-
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ;'n
Hinweis 4: Einzelheiten zur Befestigung des beweglichen Endes der Kabelfiihrung siehe Seite 89. ﬁ
-
1]
3
15 Nx100° C Nx100” 15
=< =<
100 B (Passung 100
50 D-M8, Tiefe 10
’E 4-05H7 -
Tiefe 6 auf Unterseite wn E
T 5 5 T 3 T 2 des Grundrahmens N S
v -— A e~~~ —— o~ —— ——— ——% - —— —+— & ¥ i
2 2 = = = = 3 2 2 2 2 wn
<
325 . 7
14 Bohrung Tiefe 6 -
2MA4T-Bohrung 5 f ynterseite des [
G Grundrahmens 3
Ende Grundrahmen
R W
: o2
= = | N =
N| [J w
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<
3 w
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3
(161) (77.6){
(195.3) @ Y: Hub + 290 oW
(176) 158 Y: Hub 132 2>
D) NS
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// ] 3| T c
= o |
k%l N =
25 Q
ﬂ\ S5 )
! G =
J J N=
C| ! m
=
- i — x
39 = 7
(Toleranz der Passung: +0.02) -
4-M5, Tiefe 10 (Mindestens 125ﬂ ‘
2-05H7, Tiefe 10 73
I ME: Mechanischer Endpunkt
bl ‘ o SE: Hub-Endpunkt
[ K
Ses | tgle
=] | Lo
s
2 48
I g
~NC 70 Sol
ISR
35 W e
2
S
Detailansicht der Z-Achse Detailansicht 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

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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Serie

M Modellspezifikation

IK3 —SBBG1LILIS —
——— 711

Typ — Encodertyp

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

RCS2 3-Achs-System (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)

Kabel

X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Einzelschlitten)
Y-Achse: SA7R (abgewinkelt) Z-Achse: SA6R (abgewinkelt)

— Lieferkonfiguration

Dr—D - g-gosp-gd-g-0 -4 —1oJ

Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfihrung 1 und 2. (Die 3. Kabel-
fuhrung ist nicht mit Kabelkette ausgestattet.)

* Die max. Geschwindigkeit ist abhdngig vom Hub.

7 1 1T T T T

hsk i bei il itten- und E lertyp Hub (mm) Optionen Steuerungen Kabellénge Kabel- Kabel- Liefer-
tionsrichtung  Doppelschlitten-Typ I: Inkremental 5:50mm % Cansm T1: XSEL-KE/KET 1L: 1m  fuhrung1 filhrung2 Konfiguration

E HH: X +Y hohe Geschwindigkeit, . : T2 SSEL . ) -

12 Z hohe Geschwindigkeit A: Absolut 2 : 3L: 3m  N: NurKabel K: Einzel-
g . NM: Umgekehrte XSEL-P/Q N K Ki
HM: X +Y hohe Geschwindigkei, (Angabe in Rt 5L 5m  CT: MitKabelkette omponenten (Kit)
HL: i:‘\;‘:‘le[‘e GGe“r;‘W'."%"gkf'.“ 50-mm-Schritten) " OL: Om A: Zusammengebaut

* Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. ) Zge,inug:g:sscch\.‘?i’:‘dilggk:i;' BRigschiittenrelien
EMaximaler Hub
1000 mm 300 mm 200 mm

M Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
Geschwindigkeitstyp je Achse
X hoch, Y hoch, Z hoch | X hoch, Y hoch, Z mittel | X hoch, Y hoch, Z niedrig
X-Achse 1000 mm/s
Y-Achse 800 mm/s
Z-Achse 800 mms | 400 mm/s | 200 mm/s
M 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
250 mm
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 fir eine Kabelfiihrung ist nicht bestellbar.

Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse Z-Achse
Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R RCS2-SA6R
Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-1000 mm 50-300 mm 50-200 mm

Maximale Geschwindigkeit

Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s

Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s
Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s
Niedriggeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s

Motorleistung (W)

100 W

60 W

30w

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)

5 IK3-SBBG1[ILIS




Abmessungen N
o>
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. N2
. unsere Intemetseite herunterladen WWW'rObOCyIInder'de ‘ Hinweis 2: Fiir Kabelfiihnrung 1und 2 wird eine Kabelkette angenommen. 3
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. g'n
=
-
1]
Z:Hub +205.7 3
Z:Hub +191.4 (14.3)
23.7 Z:Hub 115 527
3 (Z: ME-SE 199 3 (Z: ME-SE 24.5 X: Hub + 290
Ende Grundrahmen) Ende Grundrahmen) R '7)
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il 6 =y $
il 5 i $
' h - . o+
,// 0| 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) B g
254
X:Hub 314.5
X:Hub +314.5 (2)
31 — R
(Toleranz der Passung: £0.02) ME: Mechanischer Endpunkt === i 7)) x
4-M5, Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt N a'
2-¢5H7, Tiefe 6 "n
<
| e 9
. R i B
2 g8 1 [ 3
Ll
)|
LN 39 —
T2
To 52 wn
N H [~
[NE=TY 15 Nx100” C Nx100” 15 (1))
mec >< < c
I3 D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100 o
& 4-05H7 L5Q, c
. . Tiefe 6 auf Unterseite % g
Detailansicht der Z-Achse des Grundrahmens = = = — — = )
Sp— - — - —— - —— - ——4————— - —— ——-—— - —+~ —& -— 2 =}
= = = = = = = = = = = = 2
Bohrung <
2 Tiefe 6 auf Unterseite 2-M4T-Bohrung (S
?° 6 des Grundrahmens G
wn
Ende Grundrahmen
Detailansicht der Bohrung auf der . . .
. Detailansicht der X-Achsen-Befestigun
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens gung
[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 1145 | 1395 | 1645 | 1895 | 2145 | 2395 | 2645 | 2895 | 3145 | 3395 | 3645 | 3895 | 4145 | 4395 | 4645 | 4895 | 5145 | 5395 | 5645 | 589.5

Steuerungen

X3~ Steuerungen siehe S. 90.
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RCS2 3-Achs-System (XYB+Z-Achse, Grundrahmen)
I K3 - S B B G 1 D D D X-Achse: SS8R (100 W, abgewinkelte Bauform, Doppelschlitten)
Y-Achse: SA7R (abgewinkelt) Z-Achse: SA6R (abgewinkelt)

.Mode"speziﬁkation Serie  — Typ — Encodertyp — Achse 1 (X-Achse) — Achse 2 (Y-Achse) — Achse 3 (Z-Achse) — Steuerungen — Kabel — Lieferkonfiguration
IK3 —SBBG1J[ID— 0-0o o0-o o-oBd-0-o-0d-0 —0Od
70 7 E et 7 T T T ] T

hsk i bei Ei itten- und Enkodertyp Hub (mm) Optionen Steuerungen Kabelldnge Kabel- Kabel- Liefer-
S tionsrichtung ng’fil\sﬁ"‘;'h‘:ec“e'g""mndi it I: Inkremental 5:50mm R [Eheies T1: XSELKE/KET 1L: 1m  filhrung 1 fiihrung 2 Konfiguration
) 12 " 7 hohe Geschwindigkelt A: Absolut 2 T Uneeh T2: SSEL 3L 3m  N: NurKabel K: Einzel-
G > HM: X +Y hohe Geschwindigkeit, (Angabe in : Rggegreenez r;iition XSEL-P/Q 5L: 5m  CT: MitKabelkette Komponenten (Kit)
n Z mittlere Geschwindigkeit 50-mm-Schritten) renzp . A: Zusammengebaut
™ = * Details zur Modellspezifikation siehe Seite 10. HL: X+ hohe Geschhwmddlgkkm' BRigschiittenrelien bt tm ’
©n - Z geringe Geschwindigkeit
d
wn
E B Maximaler Hub
(]
3 800 mm 400 mm 200 mm
* Die max. Geschwindigkeit ist abhéngig vom Hub.
M Achse 2 (Weitere Details siehe Tabelle unten ,Allgemeine Spezifikationen”.)
R W Geschwindigkeitstyp je Achse
o E Xhoch,Y hoch,Zhoch [ Xhoch, Y hoch, Zmittel | Xhoch, Y hoch, Z niedrig
N = X-Achse 1000 mm/s
(o Y-Achse 800 mm/s
"'<n Z-Achse 800 mms [ 400 mm/s [ 200 mm/s
“
-,
(]
3 Bl 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
- W s 1,0 kg 2,0kg 4,0 kg
n 1
(7] E Die Abb. zeigt ein Kabelkettenmodell mit Kabelfiihrung 1 und 2. (Die 3. Kabel-
N o fiihrung ist nicht mit Kabelkette ausgestattet.)
&
<
“
-
(]
3 Kabelldngen Kabelketten-Hub-Bereiche
Typ Kabelcode Linge Hub Y-Achse
1L m 350-400
Standard 3L 3m 50-400 -
wn - —
= 5L 5m Hub X-Achse 450-600 -
c *  Achse 1 wird mit einem Standardkabel geliefert, Achse 2 mit einem 650-800
2 Roboterkabel. Hinweis) Eine Kabelkette kann nur fiir beide Kabelfihrungen spezifiziert
g ** Die Kabelldnge der zweiten Achse ist vorgegeben durch die Lénge der werden. Eine Kabelkette nur fiir eine Kabelfiihrung ist nicht bestellbar.
Q Kabelkette. Wenn nicht die Option CT gewahlt wird, kann ein langeres
g Kabel eingesetzt werden.
= der aalingenseeseie 9
Bezeichnung Code
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung X-Achse Y-Achse Z-Achse

Achsenmodell RCS2-SS8R RCS2-SA7R RCS2-SA6R

Hub (Angabe in 50-mm-Schritten) 50-800 mm 350-400 mm 50-200 mm
Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s

Maximale Geschwindigkeit Hochgeschwindigkeits-Typ: 1000 mm/s | Hochgeschwindigkeits-Typ: 800 mm/s | Mittelgeschwindigkeits-Typ: 400 mm/s

Niedriggeschwindigkeits-Typ: 200 mm/s

Motorleistung (W) 100 W 60 W 30w

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)

7 IK3-SBBG1JLID
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e kb i i . Hinweis 1: Die Verbindungsposition in der Zeichnung definiert die Home-Position. [a)
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber N
unsere Internetseite herunterladen VW WW. bOCy|Indel’-de . Hinweis 2: Fur Kabelfiihrung Tund 2 wird eine Kabelkette angenommen. 3
Hinweis 3: Einzelheiten zur Kabelkette siehe Seite 89. ;'n
=
(=
1]
3
Z:Hub +205.7
Z:Hub + 1914 (14.3) N
23.7 Z:Hub 115 _52.7 a I>
v A
2.7 (Z: ME-SE 199 3 (Z: ME-SE =y
Ende Grundrahmen) Ende Grundrahmen) L4
(2]
<
1= : g g = 4 |
Bo I —\10 0]
| T = LI T s 5
oo LU T \ L& 0 :
Thim .
QJ: Bt e % - = ‘
n wT ¥ L) T L=k 2 T 7
= e 2 s i) | 2y
HH It Lol Z | ) n 4
T o3 S| A >
i PR H ) | A
Il EPN- i 7
‘ I 5 o |y //1 | G
i | F 2 |- / 0 )
| T ! 7
3 : A : <
11} ¥ lde _ i 5
i fo _ z
1 i E g‘% //\ 3
| g ///// I
i ',// o J 5 (X: Zwischen ME und SE) 5 (X: Zwischen ME und SE) b
et — Qf)
150 | 254 f
L1865 | X:Hub 4145 u?.-
(274.5) 75.5 X:Hub +414.5 ‘(<ﬂ
X: Hub + 490 (2) 4
31 ‘BD
(Toleranz der Passung: £0.02) ) ME: Mechanischer Endpunkt
4-M5, Tiefe 9 SE: Hub-Endpunkt
2-¢5H7, Tiefe 6
) 2
wn — o
=
-| 8|8 i { 5
(= 1 =
=
=]
5 g
33 5
N FH s
INE=NY
m E € 15 Nx100” ‘ C ‘ Nx100” 15
.T_: ﬁ D-M8, Tiefe 10 100 B (Passung) 100
Ta 4-g5H7
Tiefe 6 auf Unterseite |20,
Detailansicht der Z-Achse des Grundrahmens ﬁﬂ
s = = = = =
Yp—— - — - —— — - —— - ——o— - —— - —— ——- - —0 — 2
Bohrung 5 5 5 5 5 5 s 5 5 5 5 g
Tiefe 6 auf Unterseite o
2 des Grundrahmens 2-M4T-Bohrung i
fn 5 G
Ende Grundrahmen
T Detailansicht der X-Achsen-Befestigun
Detailansicht der Bohrung auf der gung
Unterseite des X-Achsen-Grundrahmens
B 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.




S S E L Programmsteuerung fiir RCS2-Systeme SSEL-C 101

X S E L Mehrachs-Programmsteuerung fiir RCS2-Systeme  X-SEL-K/P/Q 121




SS E L Steuerung

DN
e
NS Programmierbare Steuerung
o fiir RCS2-Systeme
<
w
-
[
3
o W T
g yp
NS Mit der Programmsteuerung kdnnen Achsen der RCS2-Baureihe betrieben werden. Die Steuerung vereint mehrere Funktionen.
w
wn
S Typ C
o
3 Betriebsart Programm-Modus ‘ Positionier-Modus
2 W
Q> AuBenansicht
N (o}
>
o ]
wn
<
4
m Sowohl die Achsen als auch die Kommunikation mit der Peripherie Bis zu 20.000 Positionen sind programmierbar. Schubbetrieb und
3 Beschreibung kénnen von einer Steuerung betrieben werden ohne Zusatzgerate. Bei zwei ange-| : Teaching kdnnen ebenfalls realisiert'werden
schlossenen Achsen sind Kreisinterpolation und Bahnsteuerung moglich. :
Anzahl der Positionen 20.000

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

O L I J)— ]

—C— = [ ]

Serie Typ Anzahl angeschlos- (Achse 1) (Achse 2) E/A-Typ  E/A-Kabel- Spannungs-
sener Achsen Enkodertyp Optionen Enkodertyp  Optionen lange versorgung
Motortyp Motortyp
_ |
Bremse Inkremental Einphasig 100 VAC
| - | Standard-Typ Creep sensor Absolut Einphasig 230 VAC
Hohe Beschleunigung
Referenzpunktsensor/LS Bremse
Master-Achse Kein Kabel
Creep sensor 2m
— :
1-Achs-Ausfiihrung Hohe Beschleunigung 3m
Inkremental Ref KisensorlLS
2-Achs-Ausfiihrung Absol CIErenZpUNKISenson 5m
solut Slave-Achse
> I
4] 20-W Servomotor 200 W-Servomotor 20-W Servomotor 200 W-Servomotor NPN-Spezifikation
L
30-W Servomotor fiir RCS2 300 W-Servomotor 30-W Servomotor fir RCS2 300 W-Servomotor PNP-Spezifikation
30-W Servomotor fiir RS 400 W-Servomotor 30-W Servomtor fiir RS 400 W-Servomotor DeviceNet-Spezifikation

60-W Servomotor

600 W-Servomotor

60-W Servomotor

600 W-Servomotor

100-W Servomotor

750 W-Servomotor

100-W Servomotor

750 W-Servomotor

150-W Servomotor

101

SSEL

150-W Servomotor

CC-Link-Spezifikation
ProfiBus-Spezifikation




Systemkonfiguration

SS E L Steuerung

SPS
Handprogrammiergerat (siehe Seite 109)
Modell: SEL-T / SEL-TD
(optional)
Bremswiderstand Panel
(siehe Seite 109) (siehe Seite 109)
Modell:REU-2 Modell:PU-1
E/A-Flachbandkabel (optional) (optional)
BCH 11 Modell CB-DS-PI0020
i | (mit der Steuerung geliefert) m
Angaben zum Ersatzkabel 2m
siehe Seite 110, anEy
0AD
5m
0.2m P im
RS232C-Kabel
Modell: Adapterkabel Bremswiderstandskabel

CB-ST-E1-MWO050-EB
(geliefert mit der
PC-Software
1A-101-X-MW)

(siehe Seite 110)
Modell: CB-SEL-SJ002
(optional)

Tm

USB-Kabel (Siehe Seite 110)
Modell: CB-SEL-USBO10
(Geliefert mit PC-Software
1A-101-X-USB)

/

Stiitzbatterie des Systemspeichers (siehe Seite 109) T

PC-Software (siehe Seite 109)
Modell: IA-101-X-MW (mit RS232C-Kabel)
Modell: IA-101-X-USB (mit USB-Kabel)

Modell:  AB-5-CS (mit Gehéuse)
AB-5 (nur Batterie)

Modell: CB-SC-REU010
(wird mit Widerstandsmodul
ausgeliefert)

3m

Spannungsversorgung

——{}— Einphasig 100 VDC

Einphasig 230 VDC

* Verwenden Sie einen Storfilter, wenn die Spannungsversorgung
angeschlossen wird.
Empfohlene Modelle: MC1220 (100 VDC), Hersteller: Densei-Lambda
MC1210 (230 VDQ), Hersteller: Densei-Lambda
(Die Filter konnen ebenfalls Giber IAl bezogen werden.)

(optional) *1

*1 Die Stutzbatterie des Systemspeichers ist eine
Option, die dann erforderlich ist, wenn Daten
nach Abschalten der Stromversorgung
erhalten bleiben sollen.

(siehe Seite 109)

Modell: AB-5 (mit der Steuerung geliefert)

Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers

L1 0]

Motorkabel

Modell CB-XEU-MALIOIO
Standardléngen Tm/3m/5m
Angaben zum Ersatzkabel
siehe Seite 110.

q%#gjﬁ . .
i 7 <g ]

Achse der RCS2-Baureihe / Einachs-Roboter / Linearmotor

Enkoderkabel

Modell CB-XEU3-PACICIC]
Standardldngen Tm/3m/5m

Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 110.
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SS 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
X EIN-Spannung (min.) NPN: DC16V/PNP: DC8V Kriechstrom (max.) Max. 0,1 mA/Kontakt
Ein/Aus-Spannung
AUS-Spannung (max.) NPN: DC5V/PNP: DC19V Trennung Optokoppler
a ; Trennung Optokoppler
NS
¢
n NPN NPN
<
w
~*
g P24V
P24V
Onrreeeeeemaasrneny
Externe | — Interne Jeder Ausgang  Zuladung :
H % i
Spannung- _t_ 7 (i Schaltung Interne B R o S vy S— § Externe
o w - —] Schaltung | /¥ ! Spannung-
ad verSOFQ;:\% | Eingangsklemme N N = versorgung
+ [ — 3 3 i
E % ! D 4@ """""""""" +24V
@ Jeder Eingang R=3.3kQ Y
wn
<
2
1]
3
W
N3 PNP PNP
wa
=
¢
wn
=
o - nt P24V f
Externe nterne nterne P e O e L
3 Spannung- Schaltung Schaltung /i\ e i Spannung-
versorgung = N uladung = ersorgung
+24V . 40 """"" "i +24V
Jeder Eingang R=3.3kQ Jeder Ausgang :
O....................‘
N

Erlauterung der E/A-Funktionen

Die SSEL-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

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

Grundbetriebsart, in der lediglich eine Positionsnummer und ein Startsignal eingegeben werden.

Standardbetrieb Schubbetrieb und lineare Interpolation zweier Achsen sind ebenfalls moglich.

Produktbezogene | Bei vielfdltigen Arbeitsablédufen nach dem gleichen Muster, aber mit geringfiigig abweichenden Lochpositionen, kénnen
Umschaltung | Bewegungsbefehle zur gleichen Positionsnummer durchgefiihrt werden durch Umschalten auf eine Typen-Nummer.

Positionier- Unabhangier

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

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

Ve a0 Form von Positionsdaten gespeichert.

>
w0
m
-

DS-S-C1- Wenn Sie bisher eine DS-S-C1-Steuerung verwendet haben, kann diese durch die SSEL-Steuerung ohne Anderung des
Kompatibilitat | Leitprogramms ersetzt werden. * Eine Achs-Kompatibilitat wird dabei nicht garantiert.
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SSE L Steuerung

terung der E/A-Funktionen

Programmbetrieb
Pin-Nummer | Kategorie| E/A-Nummer || Programm-Modus 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¢
DN
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 S [a)
3B 020 Auswahl Programm Nr. 10 —e—o———¢ =
4A 021 Auswahl Programm Nr. 20 F—————————eo—9¢ w0
4B 022 Auswahl Programm Nr. 40 ——e—o———9¢ S
5A 023 CPU Reset Das System wird zuriickgesetzt auf den gleichen Zustand wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung, f——————o— &——¢ 3
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 ¢
9B 008 Universeller Eingang Steuerungsbefehl. —e—o—————9¢ @
10A 009 Universeller Eingang F—————eo—¢ %
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 %
14A 301 Betriebsbereitschaft Signal wird angezeigt, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet. 4@ .
14B 302 Universeller Ausgang —i@j‘v }<n
138 Ausgang 30 AUl Diese Ausgange konnen (iber Programmbefehle 455‘1 =
158 304 Unfverseller Ausgang beliebig E?N»/zUSgeschaltet werdgen. 4;82 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 SSEL-Handbuch. oV 24V
Positionersteuerung, Standardbetriebsart
Pin-Nummer |Kategorie | E/A-Nummer Positionier-Modus Funktion

1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Positionseingang 10 —e— o —————————
2A 017 Positionseingang 11 || Die Eingénge 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt, [——@ ——@
2B 018 Positionseingang 12 Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Bindrcode dargestellt werden. ——e—— —————¢
3A 019 Positionseingang 13 F—————————e o—9
38 020 - - —eoo—— 9
4A 021 - - ———————eo—¢
4B 022 - - —eoo—— 9
5A 023 Fehlerreset Zuriicksetzen bei leinen Fehlern. (Zum Riicksetzen bei schwerwi Fehlem muss die neu eingeschaltet werden) e o —o
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—————————e— o—9 o
6B 002 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. —e o——9 (2]
7A 003 Schubbetrieb Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. e o—9 p
7B 004 Pause Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird . Wieder auf EIN geschaltet, setzt die Achse den Arbeitsschritt fort, |——@— @——————@
8A 005 Loschen (Clear) Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geloscht, |—————e— @——
8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-Achsk kann die Achse mit linearer Interpolation efahren werden, wenn diese Signal auf ON steht | ——@— @———————&
9A 007 Positionseingang 1 e o—9
9B 008 Positionseingang 2 —e— o————9
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@

= = - - x
148 302 Position erreicht Signal wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 4551- wn
15A 303 Referenzpunktfahren beendet || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 455@ E
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 SSEL-Handbuch. oV 24V

SSEL



SS 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 Eingang Pos./Produkttyp 10 e & —
N 2A 017 Eingang Pos./Produkttyp 11 Die Eingange 007 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und < *—¢
N L 2B 018 Eingang Pos./Produkttyp 12| produkttypnummer belegt. —eo o —— 9
S n 3A 019 Eingang Pos./Produkttyp 13|| Positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen F————9o—9
E 3B 020 Eingang Pos./Produkttyp 14| zugewiesen. Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binércode e o— ¢
(7)) 4A 021 Eingang Pos./Produkttyp 15| dargestellt werden. e o —9
E 4B 022 Eingang Pos./Produkttyp 16 —e— o————9
m 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. ——————eo o—9
R ‘,‘" 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
© E 8A 005 Loschen Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geléscht, |———@— @——@
N g 8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-Achskonfiguration kann die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden, wenn diese Signal auf ON steht. F—eo o —9
n 9A 007 Eingang Pos./Produkttyp 1 F————————e o—9
ﬁ 9B 008 Eingang Pos./Produkttyp 2 —e o —— ¢
3 10A 009 Eingang Pos /Produkttyp 3 Die Eingdnge 007 bis 022 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer und 0 —
3 108 010 Eingang Pos./Produkttyp 4 | pyodukitypnummer belegt. ——e—o———@
1A o011 Eingang Pos./Produkttyp 5 || Positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen F———9 o —9¢
11B 012 Eingang Pos./Produkttyp 6 || zugewiesen. Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarcode —e— o——9
12A 013 Eingang Pos./Produkttyp 7 || dargestellt werden. e o —9
- W 128 014 Eingang Pos./Produkttyp 8 —e— o——9
G '> 13A 015 Eingang Pos./Produkttyp 9 e o —9
N g 13B 300 Alarm Signal wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). —&51
& 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. —C@j‘-
a 15A 303 Referenzpunktfahren beendet || Signal wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 4&5 ; °
o Ausgang . - 5 s
3 158 304 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 - - 455@
17B N 0-V Spannungsversorgung || Anschluss 0 V
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im SSEL-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 Eingédnge 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 o —¢
4B 022 Positionseingang 13 —e o ——— ¢
5A 023 Fehlerreset Turicksetzen bei kleinen Fehler. (Zum Riicksetzen bei schwerwiegenden Fehler muss die § neueingeschaltet 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
m 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 SSEL-Handbuch. oV 24V

SSEL
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terung der E/A-Funktionen

Positioniersteuerung, Teaching

Pin-Nr. | Kategorie| E/A-Nummer Positlonfersteuerung Funktion
Teaching-Modus
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—¢ oL
2B 018 Achse 2 JOG- Achse 2 fahrt in negativer Richtung. —eo——¢ A J
3A 019 Feinsteuerung (0,01 mm) e o—9¢ 0 E
3B 020 Feinsteuerung (0,1 mm) Diese Eingange c{iengn der Steuerung einer feineinst.ellulng"des Verfahrweges. | oo o N a‘
- (Der Verfahrweg ist die Summe der Werte, die tiber die Eingénge |
4A 021 Feinsteuerung (0.5 mm) || . 019 s 022 eingegeben wurden.) < *—°¢ @
4B 022 Feinsteuerung (1 mm) e o— o P
5A 023 Fehlerreset Zuriicksetzen bei kleinen Fehlern. (Zum Ricksetzen bei schwerwiegenden Fehlem muss die gneu eingeschaltet verden) |——————o—— —— 3
5B 000 Start Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position entsprechend der Positionsnummer. —eo— ¢ 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 o Y E
9A 007 Positionseingang 5 Produkttypnummer belegt. F—————————eo o—9¢ tlh
98 008 Positionseingang 6 | positions- und Produkttypnummern werden iiber Parametereinstellungen e &—9 S
10A 009 Positionseingang 7 | zugewiesen. F—————————eo—9¢ ~
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 unter der programmierten Positionsnummer liberschrieben bei Aktivierung oo ®
— - 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 1JOG+ Achse 1 fahrt in positiver Richtung. ————e—o—¢ N '>
13B 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 punktfahren 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. —;51
17A 307 - - L e
17B N 0V-Spannungsversorgung || Anschluss 0V
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im SSEL-Handbuch. oV 24V
Positioniersteuerung, DS-S-C1-Kompatibilitat
Pin-Nr. |Kategorie | E/A-Nummer DPS?ZI—tCI?r—]II(i)rrSr:;e)laJEE;Iri]tgéit Funktion
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Positions-Nr. 1000 (Wie bei den Eingdngen 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 o—9
4B 022 - - —eo——9
5A 023 CPU Reset Das System wird zuriickgesetzt auf den gleichen Zustand wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung. |——————@—— @——@
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— @——@ o
6B 002 Loschen Die Achse stoppt, wenn dieses Signal auf AUS gesetzt wird und der aktuelle Arbeitsschritt wird geloscht, |——e— @————@ rm"
7A Eingang 003 Interpolation EIN Bei einer 2-Achsk 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 e o —9
96 008 Pos!t!ons-Nr. L Die Eingdnge 004 bis 016 werden zur Auswah! einer Zielpositionsnummer belegt. o
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 gl S 1
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- I_VI_':
15A | Ausgang 303 - - Y g -

158 304 - - L ¢
16A 305 - - L e

168 306 Fehler Systembatterie | |Signal wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie d peichers (auf Warschwelle) gesunken ist. 4@
17A 307 - - 4@1
178 N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0V
* Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im SSEL-Handbuch. oV 24V
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SS E L Steuerung

Parameter Spezifikation
AnschlieBbare Achsen Achsen der RCS2-Baureihe / 1-Achs-Roboter / Linearmotoren
Spannungsversorgung der Eingange Einphasig 110 VDC + 10 % ‘ Einphasig 230 VDC + 10 %
- Kapazitat / Stromverbrauch Max. 1.660 VA (400 W, 2-Achsbetrieb)
% 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 Amplitlfde?: 0,.035 mm (kontin'uierlich'), 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 400 W ‘ 800 W
5 Positionserfassung Inkrementaler Enkoder/Absoluter 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 128
o Anzahl der Programmschritte 9.999
g Anzahl der Multi-tasking Programme 8
2 | Anzahl der Positionen 20.000
g Datenspeicher Flash ROM (Stiitzbatterie des Systemspeichers als Option)
Dateneingabe Handprogrammiergerat oder PC-Software
Anzahl der E/A-Kontakte 24 Eingdnge / 8 Ausgéange (zwischen NPN / PNP wahlbar)
5 E/A-Spannungsversorgung 24 VDC =+ 10 %, extern bereitgestellt
§ E/A-Kabel CB-DS-PIO I (wird mit der Steuerung geliefert)
5 Serielle Kommunikation RS232C (D-sub-Schmalstecker) / USB-Stecker
E Feldbus-Anschluss Profibus, DeviceNet, CC-Link
2 | Motorkabel CB-XEU3-PA CICIC] (max. 20 m)
Enkoderkabel CB-XEU-MA [J[I[] (max. 20 m)
Schutzfunktionen Motoriiberstrom, Temperaturiiberwachung von Motor und Treiber, Uberlastkontrolle,
" Kabelbruchkontrolle fur Enkoder, Uberfahren des Software-Endschalters, Systembatteriefehler, etc.
?:_’ Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0-40°C, 10-95 % (nicht kondensierend)
% Umgebungsbedingungen Keine aggressiven Gase, kein extremer Feinstaub
E” Schutzklasse IP 20
< Gewicht 14kg
AuBere Abmessungen 100 mm (B) x 202,6 mm (H) x 126 mm (T)
AuBere Abmessungen
SSEL  1-Achs-Steuerung SSEL  2-Achs-Steuerung

100 (80)

126 100 (80) 126

202.6

\ (Hinweis 1)

(Hinweis 1) Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers. Diese ist
nicht installiert bei inkrementalen Steuerungen.

.
202. 6

\ (Hinweis 1)

(Hinweis 1) Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers. Diese ist
nicht installiert bei inkrementalen Steuerungen.
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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 ausgelost und die
Stromversorgung des Antriebs wurde
abgeschaltet.

SV1: Der Servoantrieb der Achse 1 ist aktiv.

Sv2: Der Servoantrieb der Achse 2 ist aktiv.

E/A-Systemanschluss

Anschluss fir den Not-Aus-Schalter, den Freigabeschalter
etc.

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.

Manuell/Automatik-Umschalter

Mit diesem Schalter wird die aktuell gewtiinschte
Betriebsart der Steuerung gewahlt.

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

USB-Anschluss

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

ﬂ E/A-Anschluss

Anschluss fiir Schnittstellen-E/As.
34-poliger Flachkabelanschluss fiir eine DE/A-Schnitt-

S S E L Steuerung

Teilebezeichnung

Anschluss fiir Spannungsversorgung

AC-Spannungsversorgungsanschluss. Die Eingange fur
Steuerung und Motor sind geteilt.

Erdungsschraube

Schraube fiir Schutzleiter. Diese Schraube muss immer
mit dem Erdleiter verbunden sein.

Anschluss fur externen Widerstand

Anschluss fir zusétzlichen Bremswiderstand. Dieser ist zu
installieren, wenn der eingebaute Bremswiderstand allein
nicht tiber gentigend hohe Leistung bei hoher Beschleu-
nigung/hoher Last etc. verfiigt.

Ob ein externer Bremswiderstand erforderlich ist, hangt
vom speziellen Einsatz ab, von der Achskonfiguration etc.

Motorkabel-Anschluss der Achse 1

Motorkabel des Antriebs der Achse 1 anschlieBen.

Motorkabel-Anschluss der Achse 2

Motorkabel des Antriebs der Achse 2 anschlieen.

Bremsléseschalter fiir Achse 1

Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gel6st. In der
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgeldst.

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

Bremsloseschalter fiir Achse 2

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

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

Enkoder-Anschluss fiir Achse 1

Enkoderkabel des Antriebs der Achse 1 anschlief3en.

Enkoder-Anschluss fiir Achse 2
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Anschluss fur Pufferbatterie des
Absolutdatenspeichers der Achse 2

Anschluss der Batterie zur Speicherung der Absolut-
daten, wenn die Achse 2 mit einem absoluten Enkoder
ausgerustet ist.

| | stelle (24 Eingédnge/8 Ausgédnge). Enkoderkabel des Antriebs der Achse 2 anschlieBen.

— Die Steuerung versorgt die E/As tiber diesen Anschluss

= (Kontakte 1 und 34) mit Spannung. . .

= Anschluss fur Pufferbatterie des

= Absolutdatenspeichers der Achse 1

i f Panel-Anschluss Anschluss der Batterie zur Speicherung der Absolut-

= — ) daten, wenn die Achse 1 mit einem absoluten Enkoder

[p— Anschluss fiir ein Panel (optional), das den iy )
i ! ; ausgerustet ist. w
= Steuerungsstatus und Fehlernummern anzeigt. p
il:l:‘

B} rufferbatterie fiir Absolutdatenspeicher

Bei einer Absolut-Achse bleiben die Positionsdaten nach
Abschalten der Stromversorgung erhalten.

n Stltzbatterie 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 Stiitzbatterie befindet sich
auBerhalb der Steuerung.

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

Anschluss fur Stiitzbatterie des
Systemspeichers
Anschluss fur die Stlitzbatterie des Systemspeichers.

13sX
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SS E L Steuerung

Optionen
Steuerungen
B . . . . " 110.0
[1 Eigenschaften Handprogrammiergerét, bietet Funktionen zur Eingabe von 666 550
Programmen, Positionen, Testlaufen, Uberwachung und vieles mehr. =
I Modell 3 i
Modell | Beschreibung q
SEL-T-J Standard-Ausfiihrung mit Adapterkabel o=
SEL-TD-J Totmannschalter-Ausfiihrung mit Adapterkabel
. 390
I Konfiguration 165
I Spezifikation
Parameter | SEL-T-J | SEL-TD-J
3-Positionen-Schalter nein ja
ANSI/UL-Standard nicht kompatibel kompatibel
CE-Zeichen ja
Display 20 Zeichen x 4 Zeilen
0.2m
> 0 — O0—{ —» Eg%alggll(ge?:emperatur/ 0-40°C, 10-90 % RH (nicht kondensierend)
Adapterkabel =
CB-SEL-5J002 Schutzklasse IP 54

Gewicht ca. 0,4 kg (ohne Kabel)

PC-Software (nur Windows)

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

I Modell 1A-101-X-MW-J (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)
IA-101-X-MW (mit RS232C-Kabel)

1 Konfiguration

“? |[ DY L 0 — =0 »

RS232C-Kabel Adapterkabel
PC-Software (CD) CB-ST-ETMWO050-EB CB-SEL-SJ002
[ Modell  1A-101-X-USB (mit USB-Kabel)
I Konfiguration Bling;tgcker
| o —» Verwendete Steuerung
@ - m > SSEL-C A kung
., USB-Kabel U ’7Die SSEL-Steuerung arbeitet mit Version
-Kabel 6
PC-Software (CD) CB-SEL-USBOT0 6.0.0.0. oder héher.
Bremswiderstandsmodul

[ Figenschaften Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten 1 Referenz fiir erforderliche Anzahl 1 AuBBenabmessungen

Riickstrom in Warme um. Bestimmen Sie anhand der Tabelle rechts die an Widerstandsmodulen

Gesamtausgangsleistung aller einzusetzenden Achsen und installieren - -

Sie die erforderliche Anzahl an Bremswiderstanden. (il ikl Uaillel g ¥

0 ~800W ~200W

I Modell REU=2 (farscon/sseL) ; “eoow
I Spezifikation 2 ~800W
Gewicht 0,9 kg * Die erfordevlichg Anzahlvan Bremswiderstands-
eingebauter Regenerativwiderstand | 220 O 80 W g‘,?,‘,’;ﬁ',i,'}ska," o 225'9“95:;29‘,’12‘3;‘3;‘23,? 5 i
Anschlusskabel Steuerung e s
(im Lieferumfang enthalten) CB-5C-REU010 (SSEL) 16.6 126

(Panel Pufferbatterie fiir Absolutdaten Stiitzbatterie des Systemspeichers

[0 Hyenschaften Display zur Uberpriifung von Fehlercodes der 11 Hgenschaften Die Batterie versorgt den Speicher der 1 Figenschaften Wenn die Programme permanente Daten enthal-
Steuerung und der Nummern aktiver Programme. Absolutdaten, wenn die Achse in ten, ist diese Batterie zur Speicherung der Daten
Betrieb ist. nach Abschalten der Stromversorgung erforderlich.
1 Modell PU'1 (Kabelldnge: 3 m) Modell .
I Modell AB-5 (urBatterie) I Modell AB-5-CS (mit Gehiuse)
é&“ z 11 — AB'S (nur Batterie)
IAD
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Wenn die SSEL-Steuerung iiber ein USB-Kabel an
einen PC angeschlossen ist, wird dieser Stecker
zum Uberbriicken der Freigabe an das Hand-
programmiergerét installiert. (Wird mit der
PC-Software I1A-101-X-USB geliefert.)

DP-3

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

Wenn die Steuerung keinen USB-Anschluss be-
sitzt (XSEL), wird ein RS232C-Kabel iiber 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)

CB'SEL'USBO1 0 (Kabelldnge: 1 m)

Fiir den Austausch von Originalkabeln etc., siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

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

CB'SEL'SJOOZ (Kabellénge: 0,2 m)

* ][] spezifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 30 m
sind moglich. Beispiel: 080 =8 m

modell CB-XEU-MAL I[ ][]

(10)
6 17
Leiter ‘Farbe\ Signal ‘ N[ Nr. \ Signal \Farbe\ Leiter
-4 By Griin | PE 1 1 U | Rot
= g ®
g 1 T [ [z @[ﬂ g 075 |Rot| U | 2 2 | v |wes| 975
=F mm [wes| v | 3 3 | W [schwar] O
(Vorderansicht) ! (Vorderansicht) q - (gecrimpt)
Achsenseitig Schwarz] W 4 4 PE | Griin

modet CB-XEU3-PA[ ][ ][]

*[ ][] spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 30 m
sind maoglich. Beispiel: 080 =8 m

| _Leiter [ Farbe | Signal | Nr.]

- B ~ A
Grau/WeiB. oV ] \
Braun/Welg |15 | 2
—T
L as) - or
(13) e
AWG26 -
(gelotet) | - e sional e ]
Violet 5 U \ Violett |
o T ) | Bt
3 @ Orange/WelR | 2+ &) 2y Orange/Weid
o Griin/Weil 3 Griin/Weif. AWG26
= Blau 1 Ls: [ Baun/Weif | (gecrimpt)
Orange = =
(Vorderansicht) e - 918 Sa =) = e
chsenseiti i =
Steuerungssi ] (Vorderansicht) Gon 0 [ onae
aun {2 [ BaTe | Schwarz
Gau oar | G
Rot J vec Griin
- - GNo | Brau
LS- Grau/Weill
Erdleiter Abschirmung B Grau
5T Bk ot
|:| |:| |:| *[_]]] spezifiziert die Kabelldnge (L). Léngen bis zu 30 m
- - : o el 080 —
model CB-XEU2-PLA snd mésich.eispct 080 =8 m
r | Farbe | Signal | Nr. A
- - 10
- n Pin-Nr. Signal Farbe Leiter
WeiB/Orange E24V 12 1 1 E24V. WeiB/Orange
Weil/Griin oV 13 2 [ Weil/Griin
@1 L Braun/Blau s 26 I\ 3 s Braun/Blay_| AWG26
‘Braun/Gelb CLEEP 25 4 CLEEP Braun/Gelb_|(gecrimpt)|
Braun/Rot or 5 or Braun/Rot
L X
(Braun/Schwarz] RSV 6 RSV Braun/Schwarz]
@ ® X
e =SS=
e L JR ] B T Pin-Nr. Signal Farbe | _Leiter
10 fg| = el ‘ ) \ WellBlau
981 = AWG26 | Wei/Gelb - 2 2 Weil/Gelo
® 1 1610 (gelotet) - : ] : WellSowor pwea26
¥ 28 Weib/Violett 2 B i s WeiG Vigltt
‘ “ ‘ ‘H Eg @l Weif/Grau — 6 6 Weid/erau_|(9€¢
s 8 Uig f8g & Onnge S 7 £ 7 -
® g8 Gin ) 5 0 -
j=]=] liglett BAT+ 14 1 9 FG. Erde
. = 9 18 Gray BAT- 15 10 ) Orange
(Vorderansicht) A i6 il [ 5D G
o it Stogte a1 GND 17 7 BaTe oet
Steuerungsseitig Achsenseitig (15) Blu B 20 H 3 BAT- Grau
Gelb BKR+ 21 14 vee
- 2 5 GND. Schwarz
Abschirmung an Steckergehause befestigt. o 6 -
Erdlite qeflochtener 5 T )
‘Abschirmung 18 BK+ Gelb.

model CB-DS-PIO[_J[ ][]

*O0d spezifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 10 m
sind maglich. Beispiel: 080 =8 m

pinNr| Farbe | Kabel |PinNr| Farbe | Kabel

) 2m [ 1A | Braun-1 98 | Grau-2
1B | Rot-1 10A | WeiB3-2
| 2A |Orange-1 | 108 Schwarz-2)
o 28 | Gelb-1 | 11A | Braun-3
B ey A 3A | Grin-1 118 | Rot-3
£8 | 38 | Blau-1 12A |Orange-3
keine Steck- 4A | Violett-1 128 | Gelb-3
g8 verbindung 4B | Grau-1 | Flachkabel | 13A | Griin-3 | Flachkabel
58 SA | WeiB-1 | (presss [13B | Blau-3 | (press-
178 17A 5B_|Schwarz-1|9eschweiB)] 12 [Violett-3 [geschweiBt)
AN 6A | Braun-2 14B | Grau-3
Flachkabel AWG28 (34 Adern) 6B | Rot-2 15A | WeiB-3
7A | Orange-2 | 158 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
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XS E L Steuerung

1 L]
11im.
Programmierbare Steuerung i ; a i
fiir RCS2-Systeme 7 ' ‘
=N
az
g
~l<ln Mehrachsen-Programmsteuerung fiir Achsen der RCS2-Baureihe. Bis zu sechs Achsen kénnen gleichzeitig gesteuert werden.
&
2 Typ KE KET P Q
o A Global-Version q . Hochleistungs-Global-Version
Ausfiihrung Standard-Version geméB Sicherheitskategorie 4 Hochleistungs-Standard-Version gemB Sicherheitskategorie 4
. - ¥ T Com - ; 1 i
o . I TR iy - -
Al AuBenansicht b Hintd TN | llll 3 1119
oF gl ' ll! AT st
N% J!l‘!!_“ ! = “_! aZ ¥ 8 LS 2 8 u
= -
n Standard-Version, die Eine Global-Version, die Modell mit hoher Kapazitat, das Modell mit hoher Kapazitat, das
< Beschreibung viele Erweiterungsmaglichkei- fiir die Sicherheitskategorie 4 bis zu 6 Achsen steuern kann bei fiir die Sicherheitskategorie 4
4 ten bietet. angepasst werden kann. bis zu 2400 W Leistung. angepasst werden kann.
g Max. Anzahl 4 6
ansteuerbarer Achsen
Anzahl der Positionen 3.000 20.000
Gesamtleistungsbedarf
o w der angeschlossenen Achsen 1600 W 1600 W/2400 W
a rln> Spannungsversorgung Einphasig 100 VAC, Einphasig 230 VAC Einphasig 230 VAC, Dreiphasig 230 VAC
N
@ Sicherheitsstandard B Kann fiir Sicherheitskategorie 4 konfiguriert werden B Kann fiir Sicherheitskategorie 4 konfiguriert werden
wn
ﬁ Schutzklasse CE CE, ANSI CE CE, ANSI
-+
(]
3
[XSEL'KE/KET'TYP] * Bei mehreren Optionen sind diese in alphabetischer Reihenfolge anzugeben (Beispiel: Bremse + Referenzpunktsensor = BL).
* Angabe im Feld ,(Achsen 2 bis 6)" hangt von der Anzahl der eingesetzten Achsen ab.
Serie Typ  Anzahlangeschlos- (Achse 1) (Achsen 2 bis 4) (Einschub 1) (Enschub) (Enschub3) (Enschub4) ~ E/A-Kabel-  Spannungs-
sener Achsen Enkodertyp Option Motortyp Enkodertyp Optionen  Standard E/A E/A Erweiterung lange versorgung
Motortyp | 1 |
LhE (nicht belegt)” h‘ei Standard E/A nur n!agh(h,
[ [standard-Typ Bremse [ [ Inkremental | nncne /- Ervelerung angegehen v | [Einphasig 100 VAC
- Global-Typ Creep sensor | ‘ Absolut | Nicht belegt - Einphasig 230 VAC
Hohe Beschleunigung I 32 Eingange / 16 Ausgange (NPN)
Referenzpunktsensor/LS} Bremse 16 inginge/ 32 Ausginge (NPY)
1-Achs-Ausfiihrung Master-Achse 48 Eingange / 48 Ausgange (NPN)
" Creep sensor L N
2-Achs-Ausfiihrung Slave-Achse - 32 Eingange / 16 Ausginge (PNP)
Hohe Beschleunigung . N
3-Achs-Ausfiihrung 16 Eingange / 32 Ausgange (PNP)
- Referenzpunktsensor/LS N
4-Achs-Ausfiihrung 48 Eingange / 48 Ausgange (PNP)
| ‘ Inkremental | Master-Achse TS, o Kein Kabel
| | ‘ Absolut Slave-Achse (Clink o m
20-W Servomotor 200-W Servomotor 20-W Servomotor 200-W Servomotor Prof 3m
30-W Servomotor fiir RCS2 300-W Servomotor 30-W Servomotor fiir RCS2 300-W Servomotor themet Sm
30-W Servomotor fiir RS 400-W Servomotor 30-W Servomotor fiir RS 400-W Servomotor E/A Enveiterung Typ A *Bei Auswahl von ,DV",,,CC", ,PR"
N oder ,ET" bei der E/A-Erweiterung,
60-W Servomotor 600-W Servomotor 60-W Servomotor 600-W Servomotor E/A Enveiterung Typ B tragen Sie bitte bei der )
3 100-W Servomotor 750-W Servomotor 100-W Servomotor 750-W Servomotor E/A Enweiterung Typ C Elabe o) ke
m 150-W Servomotor 150-W Servomotor
-
[XSEL'P/Q'TYP] * Angabe im Feld ,(Achsen 2 bis 6)" hdngt von der Anzahl der eingesetzten Achsen ab.
w0
» - - M JC JC = JC JC DL H I ]
- Serie Typ Anzahl angeschlos-Momrtyp (Achse 1) (Achsen 2 bis 6) Netzwerk-Typ (Einschub 1) (Einschub?) (Einschub3) (Einschub4) ~ E/A-Kabel- ~ Spannungs-
sener Achsen Enkodertyp Option Motortyp Enkodertyp ~ Option Standard /A E/A Erweiterung linge  versorgung
Hochleistungs- Bremse [ Tinkremental | | ] Einphasig 230 VAC
Standard-Typ Creep sensor || Absolut | || Dreiphasig 230 VAC
Hochleistungs- h " -
Global-Typ Hohe Beschleunigung | Nicht belegt
Referenzpunktsensor/LS Bremse DeviceNet lu Kein Kabel
Master-Achse Creep sensor CC-Link 2m
1-Achs-Ausfiihrung 4-Achs-Ausfiihrung Slave-Achse Hohe Beschleunigung rofiBu i 3m
2-Achs-Ausfiihrung 5-Achs-Ausfiihrung Referenzpunktsensor/LS Ethernet hlu 5m
3-Achs-Ausfiihrung 6-Achs-Ausfihrung | ‘ Inkremental | Master-Achse
| ‘ Absolut | Slave-Achse Nicht belegt
[ 32fingange / 16 Ausgange (NPN)
20-W Servomotor 200-W Servomotor 20-W Servomotor 200-W Servomotor 16 Eingange / 32 Ausgange (NPN)
30-W Servomotor fiir RCS2) 300-W Servomotor 30-W Servomotor fiir RCS2 300-W Servomotor 48 Eingéinge / 48 Ausgange (NPN)
30-W Servomotor filr RS 400-W Servomotor 30-W Servomotor filr RS 400-W Servomotor 32Eingange / 16 Ausgange (PNP)
60-W Servomotor 600-W Servomotor 60-W Servomotor 600-W Servomotor 16 Eingange / 32 Ausgange (PNP)
100-W Servomotor 750-W Servomotor 100-W Servomotor 750-W Servomotor 48 Eingange / 48 Ausgange (PNP)
150-W Servomotor 150-W Servomotor Einschub E/A Erweiterung

XSEL



XS E L Steuerung

KE (Standard-Typ / KET (Global-Typ)

= W AnschlieBbare Achsausfiihrungen) Hand - -
Hochgeschwindigkeit, Hochgenauigkeit ISPA-Serie andprogrammiergerat PC-Software
Standard ISA-Serie
1 || Staubgeschitzt ISDA-Serie . . PERSONAL
Reinraum ISDACR-Serie M Peripherie COMPUTER
Antistatisch ISDACR ESD * Zufthreinrichtung fiir Werkstticke N
L || Hochsteifer Zahnriemen IF-Serie * Magnetventil G E
Schmaler Zahnriemen FS-Serie *SPS X E
Drehachse RS-Serie (Siehe Seite 129.) h
230 VAC RoboCylinder RCS2-Baureihe <
] E/A-Flachbandkabel 2 m “
(mit Steuerung geliefert) )
(Siehe Seite 130.) 3
oW
o>
Standard-Motorkabel 3 m /5 m (Siehe Seite 129.) | LY r— e N NS
Standard-Enkoderkabel 3 m /5 m (Siehe Seite 130.) m ﬁ E E ﬂ 5 | I ) =
(Mit Achse geliefert) o L wn
o <
. PERN Gy E RS232-Kabel 5 m (Siehe Seite 129.) a
@G IR [ O = = — (Mit PC-Software geliefert) o
Kabel 1 m fir Bremswiderstand b [ | r | | | HH ) 3
(mit Bremswiderstand geliefert) !
Bremswiderstand
) 2y
Pl
AT )
B Unterschiedliche Feldbusnetzwerke NS
 Device Net (Siehe Seite 128.) )
« CC-Link (Siehe Seite 128.) &
. i * Profibus v
B Netzanschluss M Spannungs- B System E/As * Ethernet g
126 Einphasig 100VAC ~ VersorgungE/A « Not-Aus M Serielle Kommunikationsmodule
(Siche Seite 128) Einphasig 230VAC ~ DC24V * Freigabe * E/A-Erweiterungsmodule (Siehe Seite 128)
i * System betriebsbereit ~ RS232C / RS422 / RS485
P (Hochleistungs-Standard-Typ) / Q (Hochleistungs-Global-Typ)
=1 M AnschlieBbare Achsausfiihrungen) M Peripherie .
o o ) B Unterschiedliche Handprogrammiergerdt ~ PC-Software
Hochgeschwindigkeit, Hochgenauigkeit ~ ISPA-Serie SPS etc. B Serielle
A Feldbusnetzwerke N
Standard ISA-Serie D Devi Kommunikation
. . * Device Net
A1 | Staubgeschutzt ISDA-Serie « CC-Link 2 Kanile: PERSONAL
Reinraum ISDACR-Serie « Profibus Standard / RS232 COMPUTER
Antistatisch ISDACR ESD
N X - * Ethernet
L || Hochsteifer Zahnriemen IF-Serie _
Schmaler Zahnriemen FS-Serie E/A-Flachbandkabel 2 m (Siehe Seite 129 )_
Drehachse RS-Serie (mit Steuerung geliefert) Iehe >eite 127,
|| || Linearmotor LSA-Serie (Siehe Seite 130)
230 VAC RoboCylinder RCS2-Baureihe T | - =
o BUANAR
R e ] 5
Z - m
R r
i i 4m
Standard-Motorkabel 3 m /5 m (Siehe Seite 129.) E E E '
Standard-Enkoderkabel 3 m /5 m (Siehe Seite 130.) . X ;
3 : = RS232-Kabel 5 m (Siehe Seite 129.) wn
(Mit Achse geliefert) r __ (Mit PC-Software geliefert) =
L
Kabel 1 m fiir Bremswiderstand
(mit Bremswiderstand geliefert) D

) M Netzanschluss B Motoranschluss B System E/As M E/A-Erweiterung
Bremswiderstand Einphasig 230 VAC Dreiphasig 230 VAC  * Not-Aus > Ehsiieel]
~ & (Q-Typ) * Freigabe * ) !
» System betriebsbereit Wenn ein E/A-Erweiterungs-
. modul bei Typ P oder Q installiert
g werden soll, ist ein groBeres

Gehduse fiir die Steuerung
erforderlich. (Siehe Seite 128.)

o I veeee....| Not-Aus-Beschaltung
(Vom Kunden bereitzustellen)

(Siehe Seite 128.)

Nur fur Ausfihrung Q erforderlich (nicht fiir P-Typ).
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XS E L Steuerung

.Eingang NPN-Spezifikation externer Eingange

IAusgang NPN-Spezifikation externer Ausgdange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | DC 24V £10 % Eingangsspannung [ DC 24 V
Eingangsstrom 7mA per Schaltung Maximaler 100 mA pro Schaltung
. m TD62084 (oder equivalent)
EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung ... Min. DC16,0 V / AUS-Spannung ... Max. DC 5,0 V Laststrom 400 mA Spitze (Volllaststrom)
Trennung Optokoppler Kriechstrom Max. 0,1 mA /1 point
Peripherie [1] Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Trennung Optokoppler
[2] OptogIektrlsch/Naherungssensor (NPN) Peripherie [1] Miniaturrelais
[3] Transistorausgang (offener Kollektor) [2] Eingangssequenzmodul
[4] SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA)
[Schaltung Eingang] [Schal A 1 26\{,* ,,,,,
24y % &
P O ~ E | D. Y Fiter :
e | g t go|  Jadng  Exeme
pannungs- B3 . £ Ausgangs- | versorgung
versorgung _+ 5600 2 K-Typ. P/QTyp. Klemme i+ 24 0 (&3 P/OT,
e | 2 2| E/A24-V-Stecker| E/A-Schnittstelle == 0% T 2 V-sscker | Schaalle
= e 3360 24VIN PinNr.1 2V v PinNr.1
Eingangsklemme A H N |F/A28-V-Stecker |E/A-Schnitstelle
g) 777777 : OVIN Pin Nr. 50

MEingang P

NP-Spezifikation externer Eingange

.Ausgang PNP-Spezifikation externer Ausgange

Parameter

Spezifikation

Eingangsspannung

DC 24V +10 %

Eingangsstrom

7mA per Schaltung

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung ... Min. DC 8,0 V/ AUS-Spannung ... Max. DC 19,0 V

Trennung Optokoppler
Peripherie [1] Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA)
[2] Optoelektrisch/Naherungssensor (PNP)
[3] Transistorausgang (offener Kollektor)
[4] SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, T mA)
[Schaltung Eingang]
Eingangsklemme
oot -
Eem | £
Spannungs- + | 3 .
versorgung ~r~ 5600 < KTyp PIQTyp
o 2 N | E/A24Stecker | E/A-Schnittstelle
' o 33k0 24VIN PinNr.1

Parameter Spezifikation

Eingangsspannung | DC 24 V

Maximaler 100 mA pro Schaltung i
Laststrom 400 mA/8 Ausgange - Hinweis) | 1062084 (oder equivalent)

Kriechstrom

Max. 0,1 mA/ 1 point

Trennung

Optokoppler

Peripherie

[1] Miniaturrelais
[2] Eingangssequenzmodul

Hinweis) Die maximale Stromlast fiir jede Gruppe von acht Ausgangen ab Ausgang 300 ist 400 mA.
(Die maximale, gesamte Stromlast von Ausgang 300+n bis 300+n+7 ist 400 mA, wobei n = 0 oder
ein Vielfaches von 8 ist.)

[Schaltung Ausgang]

24v*
Oy
\ | g iter
00 | Externe
g --- | Spannungs-
L : Ausgangs- | | versorgung * K-Typ P/QTyp
i Memme 1% 24VDC £/A 24-V-Stecker | /A-Schnittstelle
dop= fadd PTITY Pin Nr. 1
Zuadung[] | in Nr.
i N |E/A24-V-Stecker |E/A-Schnittstelle
. VIN Pin Nr. 50

Standardeinstellung Pin-Nr. | Kategorie | Standardeinstellung Pin-Nr. | Kategorie | Standardeinstellung
1 _ (P/Q-Typen: Angeschlossen an 24 V / K-Typ: NC = normal geschl) 1 (P/Q-Typen: Angeschlossen an 24V /K-Typ: NC = norma geschl) 1 (P/Q-Typen: Angeschlossen an 241V / K-Typ:NC = normal gesch)
2 000 Programmstart 2 Universeller Eingang Universeller Eingang
3 001 Universeller Eingang 3 Universeller Eingang 3 Universeller Eingang
4 002 Universeller Eingang 4 Universeller Eingang 4 Universeller Eingang
5 003 Universeller Eingang 5 Universeller Eingang 5 Universeller Eingang
6 004 Universeller Eingang 6 Universeller Eingang 6 Universeller Eingang
7 005 Universeller Eingang 7 Universeller Eingang 7 Universeller Eingang
8 006 Universeller Eingang 8 Universeller Eingang 8 Eingang | Universeller Eingang
9 007 Programmspezifikation (PRG Nr. 1 9 Universeller Eingang 9 Universeller Eingang
10 008 Programmspezifikation (PRG Nr. 2, 10 Universeller Eingang 10 Universeller Eingang
11 009 i ion (PRG Nr. 4) 11 Universeller Eingang 11 Universeller Eingang
12 010 Programmspezifikation (PRG Nr. 8) 12 Universeller Eingang 12 Universeller Eingang
13 011 Programmspezifikation (PRG Nr. 10) 13 Universeller Eingang 13 Universeller Eingang
14 012 Programmspezifikation (PRG Nr. 20} 14 Universeller Eingang 14 Universeller Eingang
15 013 Programmspezifikation (PRG Nr. 40) 15 Universeller Eingang 15 Universeller Eingang
16 014 Universeller Eingang 16 Universeller Eingang 16 Universeller Eingang
17 Eingang 015 Universeller Eingang 17 Eingang [ Universeller Eingang 17 Universeller Eingang
18 016 Universeller Eingang 18 Universeller Eingang 18 Universeller Ausgang
19 017 Universeller Eingang 19 Universeller Eingang 19 Universeller Ausgang
20 018 Universeller Eingang 20 Universeller Eingang 20 Universeller Ausgang
21 019 | Universeller Eingang 21 Universeller Eingang 21 Universeller Ausgang
22 020 Universeller Eingang 22 Universeller Eingang 22 Universeller Ausgang
23 021 Universeller Eingang 23 Universeller Eingang 23 Universeller Ausgang
24 022 Universeller Eingang 24 Universeller Eingang 24 Universeller Ausgang
25 023 Universeller Eingang 25 Universeller Eingang 25 Universeller Ausgang
26 024 Universeller Eingang 26 Universeller Eingang 26 Universeller Ausgang
27 025 Universeller Eingang 27 Universeller Eingang 27 Universeller Ausgang
28 026 Universeller Eingang 28 Universeller Eingang 28 Universeller Ausgang
29 027 | Universeller Eingang 29 Universeller Eingang 29 Universeller Ausgang
30 028 Universeller Eingang 30 Universeller Eingang 30 Universeller Ausgang
31 029 Universeller Eingang 31 Universeller Eingang 31 Universeller Ausgang
32 030 | Universeller Eingang 32 Universeller Eingang 32 Universeller Ausgang
33 031 Universeller Eingang 33 Universeller Eingang 33 Ausgang | Universeller Ausgang
34 300 g 34 Universeller Ausgang 34 Universeller Ausgang
35 301 Betriebs-Bereitscl 35 Universeller Ausgang 35 Universeller Ausgang
36 302 Not-Aus-Ausgang 36 Universeller Ausgang 36 Universeller Ausgang
37 303 Universeller Ausgang 37 Universeller Ausgang 37 Universeller Ausgang
38 304 Universeller Ausgang 38 Universeller Ausgang 38 Universeller Ausgang
39 305 Universeller Ausgang 39 Universeller Ausgang 39 Universeller Ausgang
40 306 Universeller Ausgang 40 Universeller Ausgang 40 Universeller Ausgang
41 307 Universeller Ausgang 41 Universeller Ausgang 41 Universeller Ausgang
42 Ausgang 308 Universeller Ausgang 42 Ausgang | Universeller Ausgang 42 Universeller Ausgang
43 309 | Universeller Ausgang 43 Universeller Ausgang 43 Universeller Ausgang
44 310 Universeller Ausgang 44 Universeller Ausgang 44 Universeller Ausgang
45 311 Universeller Ausgang 45 Universeller Ausgang 45 Universeller Ausgang
46 312 Universeller Ausgang 46 Universeller Ausgang 46 Universeller Ausgang
47 313 Universeller Ausgang 47 Universeller Ausgang 47 Universeller Ausgang
48 314 Universeller Ausgang 48 Universeller Ausgang 48 Universeller Ausgang
49 315 Universeller Ausgang 49 Universeller Ausgang 49 Universeller Ausgang
50 = (P/Q-Typen: Angeschlossen an 0V// K-Typ: NC = normal geschl) 50 (P/0-Typen: Angeschlossenan 0/ K-Typ: NC = normal gschl) 50 (P/0-Typen: Angeschlossen an OV / K-Typ: NC = normal gesch)
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XS E L Steuerung

B KE (Standard-Typ) / KET (Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie)

Steuerungsserie/Typ KE (Standard) | KET (Global)
AnschlieBbare Achsen RCS2/ISA/ISPA/ISP/ISDA/ISDACR/ISPDACR/IF/FS/RS
Motorleistung (W) 20/30/60/100/150/200/300/400/600/750
Anzahl gesteuerter Achsen 1 2 3 4 1 2 3 4
Maxmale Ausgangsleitung Max. 800 (bei Spannungsversorgung 230 V) Max. Max. 1.600 (bei Spannungsversorgung 230V) N
angeschlossener Achsen (W) Max. 400 (bei Spannungsversorgung 100 V) 800 Max. 800 (bei Spannungsversorgung 230 V) a '>
TS e e e e 100»V—Aust|hrung: E?nphas?g 100 ~ 115 VAC L ;:;'
230-V-Ausfiihrung: Einphasig 200 ~ 230 VAC lln
Betriebsspannungsbereich +10 % ﬁ
Frequenz der Stromversorgung 50 Hz/60 Hz g
Leistung Max. 1.670 VA Lg/‘zaox VA 1.5'\3A1a(;( VA 1.6M73(;( VA 3A,1mza(;( VA 3;/‘23(;( VA 3.?1? VA
eI Inkrer'nental-'Enkoder (gerir\ger Verdraht-ungsaufwand)
Absolut-Enkoder mit Rotationsdatenspeicherung (geringer Verdrahtungsaufwand) o w
Geschwindigkeitseinstellung 1 mm/sec ~ (Der obere Grenzwert ist abhangig von der Achse) % 'I\>
Beschleunigungseinstellung 0.01 G ~ (Der obere Grenzwert ist abhangig von der Achse) N u=a-
Programmiersprache Super SEL ('n
Anzahl der Programme 64 E
Anzahl der Programmschritte 6.000 (gesamt) g
Anzahl der Multi-tasking Programme 16
Anzahl der Positionen 3.000
Permanent-Datenspeicher Flash ROM + SRAM Pufferbatterie
Dateneingabe Handprogrammiergerat oder PC-Software R '-Ik‘
Standard Ein-/Ausgange 32 Eingange (Gesamtzahl zugeordneter und universeller Eingange)/16 Eingdnge (Gesamtzahl zugeordneter und universeller Eingange) S E
Erweiterungsmodule, Ein-/Ausgange Keine 1 Modul, 48 Kontakte (1 Modul kann angeschl. werden)] 1 Modul, 48 Kontakte (bis zu 3 Module konnen angeschlossen werden) E
Serielle Kommunikation Standard RS232-Port (D-sub, 25-polig) Standard RS$232-Port + serielle Erweiterung (optional) ‘l<lh
Zusatzliche Ein-/Ausgange System-E/As (Not-Aus-Eingang, Freigabeeingang, Ausgang Systembereitschaft) )
Schutzfunktionen Motortiberstrom, Uberlast, Temperaturiiberwachung des Motors, Uberlastlfontrolle, g
Enkoderkontrolle, Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, Batteriefehler, etc.
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0-40 °C, Feuchtigkeit 30-85 %
Umgebungsbedingungen Keine aggressiven Gase, kein extremer Feinstaub
Gewicht 26kg | 33kg | 50kg | 6,0kg | 7,0kg
Zubehor E/A-Flachkabel
H P (Hochleistungs-Standard-Typ)/Q (Hochleistungs-Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie)
Steuerungsserie/Typ P (Standard) ‘ Q (Global)
AnschlieBbare Achsen RCS2/ISA/ISPA/ISP/ISDA/ISDACR/ISPDACR/IF/FS/RS/LSA
Motorleistung (W) 20/30/60/100/150/200/300/400/600/750
Anzahl gesteuerter Achsen 1 2 3 4 5 6 ‘ 1 2 3 4 5 6
Max. Ausgangsleitung angeschlossener Achsen (W) Max. 2.400 W (1.600 W fiir einphasige 230-VAC-Specification)
Eingang Steuerstrom AC 200/230, einphasig -15 %, +10 % AC 200/230, einphasig -15 %, +10 %
Eingang Motorstrom AC 200/230, einphasig/dreiphasig -10 %, +10 % AC 200/230, einphasig/dreiphasig -10 %, +10 %
Frequenz der Stromversorgung 50/60 Hz
Dielektrische Spannungsfestigkeit 10 MQ oder hoher (bei 500 VDC, zwischen den Stromversorgungsklemmen und E/A-Anschliissen, sowie zwischen allen externen Anschliissen und dem Gehéuse)
Durchschlagspannung 1.500 VAC (1 Minute) 1.500 VAC (1 Minute)
Leistung (*1) Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max. Max.
1744 VA 3266 VA 4787 VA 4878 VA 4931 VA 4998 VA 1744 VA 3266 VA 4787 VA 4878 VA 4931 VA 4998 VA
Pl e e Inkre@ental—?nkoder (gerir\ger Verdrah'fungsaufwand) EI
Absolut-Enkoder mit Rotationsdatenspeicherung (geringer Verdrahtungsaufwand) -
Sicherheitsschaltung Redundanz nicht méglich Redundanz méglich
Abschaltmethode Internes Abschaltrelais Externe Sicherheitssschaltung
Eingang Freigabe Eingang Kontakt B (interne Stromversorgung) Eingang Kontakt B (externe Stromversorgung, redundant) &
Geschwindigkeitseinstellung 1 mm/sec ~ (Der obere Grenzwert ist abhangig von der Achse) p
Beschleunigungseinstellung 0.01 G ~ (Der obere Grenzwert ist abhdngig von der Achse)
Programmiersprache Super SEL
Anzahl der Programme 128
Anzahl der Programmschritte 9999 (gesamt.)
Anzahl der Multi-tasking Programme 16
Anzahl der Positionen 20.000 (gesamt)
Permanent-Datenspeicher Flash ROM + SRAM Pufferbatterie
Dateneingabe Handprogrammiergerat oder PC-Software
Standard Ein-/Ausgange E/A-Modul mit 48 Ein-/Ausgangskontakten (NPN/PNP) oder E/A-Modul mit 96 Ein-/Ausgangskontakten kann installiert werden
Erweiterungsmodule, Ein-/Ausgange Bis zu 3 E/A-Module mit 48 Ein-/Ausgangskontakten (NPN/PNP) und/oder E/A-Module mit 96 Ein-/Ausgangskontakten kdnnen installiert werden
Serielle Kommunikation Teaching Port (D-sub, 25-polig) + 2-Kanal RS232C-Port (D-sub, 9-polig x 2)
Schutzfunktionen Motortiberstrom, Uberlast, Temperaturiiberwachung des Motors, Uberlastkontrolle,
Enkoderkontrolle, Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, Batteriefehler, etc.
Umgebungstemp./Feuchtigkeit/Umgebungsbed. Temperatur 0-40 °C, Feuchtigkeit 10- 95 % (nicht kondensierend); keine aggressiven Gase, kein extremer Feinstaub
Gewicht (*2) 5,2kg 5,7 kg 4,5 kg 5kg
Zubehor E/A-Flachkabel

*1 Wenn die angeschlossenen Achsen die maximale Leistung aufnehmen.
*2 EinschlieBlich Pufferbatterie, Bremsmechanismus und E/A-Erweiterungsmodul.

XSEL
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B KE (Standard-Typ) / KET (Global-Typ)

Seitanansicht

80 1253

180

|
E

=

195

=

°
Batteriekasten [24)
(Absolut:

(

1/2-Achs-Spezifikation 3/4-Achs-Spezifikation
369.4 454.4
3-05 3-05
} 3447‘ 150 : 150 ‘347 77.2 | 150 150 : 772
[l
KE-Typ i g
(Standard) g 3
ol L8]
1/2-Achs-Spezifikation
369.4
} 34.7‘ 150 772 |
KET-Typ — =
(Global-Typ IE
gemaB Sicher- = .
heitskategorie) 2 ‘
o ol

H P (Hochleistungs-Standard-Typ)/Q (Hochleistungs-Global-Typ)

Die Ausfithrungen und Abmessungen der XSEL-P/Q-Steuerungen variieren abhéngig von der Steuerungsspezifikation
(Enkoder, mit/ohne Bremse, mit/ohne E/A-Erweiterung).
Die vier moglichen Ausfiihrungen sind unten abgebildet. Wahlen Sie die Abmessungen des gewiinschten Steuerung und die
Anzahl der anzuschlieBenden Achsen.

Grundausfiihrung Mit Bremse/ Mit E/A-Erweiterungs- | Mit Bremse/Absolut-Ausfiihrung u. Seitanansicht
(inkremental ) Absolut-Ausfiihrung einschiben E/A-Erweiterungseinschiiben

Enkoder Inkremental Absolut Inkremental Absolut
Steuerungs- K E
speziﬁkat?on Bremse nicht vorhanden vorhanden nicht vorhanden vorhanden

E/A nur Standard nur Standard Standard + Erweiterung | Standard + Erweiterung
N3
1201202 _ai

1 bis 4-

Achsen
P-Typ
(Hohe
Kapazitat)

5 bis 6-

Achsen

80 1253
? i L] ®
8 i AV
e ®
Batteriekasten‘ 1124
1 bis 4- o (Absolut-Spezifikation)
833
Q-Typ Achsen 7
(Hohe
Kapazitat,
gemald
Sicherheits
kategorie) 2
Qs

*Die Abmessungen 205 120 120 \.205
der einphasigen
230 VAC-Steuerung i N
;r;;spp_r.?;:sen denen 5 bIS 6_ ag elds

Achsen 17 1

125..




Teilebezeichnung
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KE/KET-Typ
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FG-Anschussklemmen System-E/A-Anschluss =
Anschluss zu den FG-Klemmen des Gehauses. Anschluss fiir drei Ein-/Ausgangskontakte einschlief3lich zweier Eingédnge @
Der Schutzschalter PE an der AC-Zufiihrung ist in der Steuerung mit dem fir den Steuerungsbetrieb und einem Ausgang fiir den Systemstatus. a
Gehause verbunden. (Kabel wird mit passendem Stecker geliefert.) g
. B Bezeichnung Funktion Beschreibung
Slcherungstrager betrichsh
- . EIN: Die St ist betri it.
Stecksicherung fiir Uberstromschutz an der AC-Zufiihrung. EMG | Not-Aus-Eingang AUS: r\llf)t-::j:wﬁj:akteivr:rts erel (:g g
K3
Netzanschiuss o |schetesangng | SR Sennost e :
Anschluss fiir 100/230-VAC einphasig. ﬁ
(Kabel wird mit passendem Stecker geliefert.) - - - - o
Dieses Signal gibt den Status dieser Steuerung an. 3
Systembereitschaft Kaskadenschaltung ist moglich.
. . RDY ystembereltschatt, Die Steuerung ist betriebsbereit, wenn die
Anschluss flir Bremswiderstandsmodul Relaiseingang Kontakte geschlossen sind.
. . . . Nicht betriebsbereit bei offenen Kontakten.
Das Bremswiderstandsmodul (optional: REU-1) muss installiert werden,
wenn der eingebaute Widerstand allein nicht tiber genligend Leistung bei
hoher Beschleunigung/Betrieb unter hoher Last usw. verfligt. Anschluss fiir Spannungsversorgung der 24V-E/As
.. Wenn DE/DAs in den E/A-Modulen i und installiert sind, wird dieser Anschluss
Anschluss fiir Motorkabel fur die externe Stromversorgung des getrennten E/A-Teils benétigt.
Anschluss flir das Stromversorgungskabel des Achsmotors.
Statusdisplay
E Anschluss far Achssensor—Elngange Die 4-stellige, 7-Segment-LED-Anzeige und fiinf Kontroll-LEDs zeigen
Anschluss fur Achssensoren wie LS, CREEP, OT und andere (Grenzschalter, Informationen tiber den Systemstatus.
schnelles Homing, Referenzschalter).
Manuell/Automatik-Umschalter
Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers Ein Wechselschalter mit Verriegelung zur Wahl der aktuell benétigten Betriebsart
Batterie zur Datenspeicherung des Absolut-Enkoders. Diese Batterie der Steuerung. Dazu wird der Schalter nach vorn gezogen und entweder nach
entfillt bei Achsen mit Inkremental-Enkoder. oben oder unten gekippt. Die obere Stellung bedeutet MANU (Handbetrieb),
die untere Stellung AUTO (Automatikbetrieb).
Teaching kann nur im Handbetrieb erfolgen; Automatikbetrieb mit externen
E Bremsschalter (nur be| Bremse) E/As istim MANU-Modus nicht mdglich. o
wv
Wechselschalter zum Lésen der Achsbremse. Der Schalter wird nach vorn m
. -
gezogen und dann nach oben oder unten gekippt. In der oberen Stellung
(RLS) wird die Bremse zwangsweise geldst. In der unteren Stellung (NOM) Anschluss Handprog rammiergera't
wird die Bremse automatisch von der Steuerung betatigt. 25-poliger, D-sub-Stecker fiir den Anschluss eines Handprogrammiergeréts
oder PCs zur Programmierung. &
m
[

ﬂ Status-LEDs flir Achsantriebsverstarker

Diese LEDs tiberwachen den Betriebszustand des CPU-Treibers, der den
Motor regelt.
Es gibt die drei folgenden LEDs.

Standard E/A-Einschub (Einschub 1)

Die Steuerung wird standardméafBig mit einem E/A-Modul mit 32 Eingdngen und
16 Ausgéangen geliefert.

Bezeichnung Farbe Bedeutung der leuchtenden LEDs
ALM Orange | Der Treiber hat einen Fehler erkannt.
SVON Griin | Der Servoantrieb ist aktiv und der Motor lauft.
BATT ALM | orange | Die Spannung der Pufferbatterie des Absolutspeichers ist zu niedrig.

E/A-Erweiterungseinschiibe (Einschub 2, Einschub 3,
Einschub 4)

In jedem dieser Einschiibe kann ein E/A-Erweiterungsmodul (Option) installiert
werden.

Enkoderkabelstecker
15-poliger, D-sub-Stecker fiir das Enkoderkabel der Achse.
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FG-Anschussklemmen

Anschluss zu den FG-Klemmen des Gehduses. Der Schutzschalter PE an der
AC-Zufiihrung ist in der Steuerung mit dem Gehduse verbunden.

Stecker flr externes Bremswiderstandsmodul

Der Stecker wird benoétigt fiir einen zusétzliches Bremswiderstand, wenn der
eingebaute Bremswiderstand allein nicht {iber gentigend Leistung bei hoher
Beschleunigung/hoher Last usw. verfiigt.

Ob ein externer Bremswiderstand erforderlich ist, richtet sich nach den Bedingun-
gen des konkreten Einsatzfalls, wie z.B. der Achskonfiguration.

AC-Spannungsversorgung

230 VAC-Anschluss, 1-/3-phasig. Dieser Anschluss besteht aus 6 Kontakten

einschlieBlich der Spannungsversorgung des Motors, der Steuerung und dem

Schutzleiter (PE).

Die Steuerung wird standardmaBig nur mit einer Klemmleiste geliefert.

Gefahr eines elektrischen Schlages! Die Stecker durfen bei zugeschal-
teter Spannungsversorgung nicht beriihrt werden.

Uberwachungs-LEDs fiir die Spannungsversorgung der Steuerung

Ein griines Licht zeigt an: Die Steuerung wird korrekt mit Strom versorgt und die
interne Spannungsversorgung ist aktiv.

Freigabe-/Sperrschalter fiir die Pufferbatterie des Absolutspeichers

Mit diesem Schalter wird die Speicherung der Enkoderdaten mit Hilfe der
Pufferbatterie des Absolutspeichers freigegeben oder gesperrt. Die Speicherung
der Enkoderdaten ist ab Werk gesperrt. Nach Installation der Kabel fiir den
Enkoder/Achssensor wird die Spannungsversorgung zugeschaltet und der Schalter
in die obere Stellung gebracht.

A Enkoder-/Achs-Sensoranschluss

Anschluss fiir Enkoder- und Achs-Sensoren wie LS, CREEP und OT.
* LS-, CREEP- und OT-Sensoren sind Optional.

Motor-Anschluss

Anschluss fir Antrieb des Achsmotors.

E Wahlschalter Handprogrammiergerat

Mit diesem Schalter wird der Typ des Handprogrammiergerits, das entsprechend Bl
angeschlossen werden soll, ausgewahlt. Sie kdnnen wahlen zwischen dem
Standardhandprogrammiergerat von IAl und einem ANSI-Gerét. Dazu ist der
Schalter an der Vorderseite gemaR des vorhandenen Handprogrammiergeréts zu
betatigen.

ﬂ Anschluss Handprogrammiergerat

Diese Teachingschnittstelle dient zum AnschlieBen eines IAl-Handprogrammier-
gerats oder eines PCs (PC-Software), um das System zu bedienen oder einzurichten.

E/A-System-Anschluss

E/A-Anschluss zum Steuern der Sicherheitsfunktionen der Steuerung. Bei der
Global-Version wird dieser Anschluss, in Verbindung mit einer externen
Sicherheitsschaltung verwendet, um eine Sicherheitsschaltung gemaf Kategorie 4
einzurichten.

Statusdisplay

Diese 4-stellige, 7-Segment-LED-Anzeige und fiinf Kontroll-LEDs zeigen den
Systemstatus an.
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Q-Typ (mit Absolut-Bremseinheit + Erweiterungseinschub, 6-Achsen)

o\ / o7
1 / 7
0 ° oo

[a: o Jo Jo Jtal] .
o))
BEH

Bezeichnungen der 5 LEDs

Bezeichnung | Bedeutung der leuchtenden LEDs
RDY Die CPU ist betriebsbereit (Programmsteuerung kann gestartet werden).
ALM CPU-Alarm (Fehler, der zum Abschalten des Systems fiihrt) oder Hardwarefehler der CPU .
Not-Aus wurde ausgel6st oder Hardwarefehler der CPU oder Hardwarefehler

EMG der Stromversorgung
PSE Hardwarefehler der Stromversorgung
CLK Systemtaktfehler

Manuell/Automatik-Umschalter

Dieser Wechselschalter mit Verriegelung dient zur Auswahl der aktuell gewiinsch-
ten Betriebsart der Steuerung. Dazu wird der Schalter nach vorn gezogen

und entweder nach oben oder unten gekippt. Die obere Stellung bedeutet MANU
(Handbetrieb), die untere Stellung AUTO (Automatikbetrieb). Teaching kann

nur im Handbetrieb erfolgen; Automatikbetrieb mit externen E/As ist im
MANU-Modus nicht méglich.

E/A-Anschluss

Ubersicht iiber die Standard-Schnittstellen

Parameter | Beschreibung

Stecker-
bezeichnung E/A

Einsetzbarer Flachbandstecker, 50-polig

Stecker

Sp sorgung| Spannungsversorgung des Anschlusses, Kontakte Nr. 1 und 50.
Eingdnge 32 Kontakte (einschl. globaler und zugeordneter Eingénge)
Ausgange 16 Kontakte (einschl. globaler und zugeordneter Ausgange)

Verbunden mit |Externe SPS, Sensoren usw.

Universeller RS232C-Anschluss

Zum Anschluss universeller RS232-Gerate. (Zwei Kanale sind nutzbar.)

Einschub fiir Feldbus-Netzwerkkarten

Ein Feldbusschnittstellenmodul ist in diesem Einschub installiert.

Einschlibe fir E/A-Erweiterungskarten (Option)

Einschiibe fiir optionale E/A-Erweiterungsmodule.

Spannungsversorgung des Bremsantriebs

Spannungsversorgungsanschluss zur Betdtigung der Achsbremse. 24 VDC
mussen extern bereitgestellt werden. Wenn die erforderliche Spannungsversor-
gung nicht vorhanden ist, kann die Achsbremse nicht geldst werden. Eine mit
einer Bremse ausgeriistete Achse muss immer mit 24 VDC versorgt werden. Als
Kabel fiir die Bremse ist eine geschirmte Leitung zu verwenden. Die Abschir-
mung wird an der 24 V-Spannungsversorgung angeschlossen.

Bremsschalter-Anschluss

Anschluss fiir den Schalter zum Lésen der Achsbremse, der auBBerhalb der
Steuerung installiert wird. Wenn die Kontakte COM und BKMRL* dieses
Anschlusses auf Masse geschaltet werden, 6ffnet sich die Bremse. Dieser
Anschluss ist erforderlich, wenn die Achse von Hand bewegt werden soll bei
Stromausfall oder anderen Fehlern der Steuerung.

Bremsschalter

Wechselschalter mit Verriegelung zum Lésen der Achsbremse. Der Schalter
wird nach vorn gezogen und dann nach oben oder unten gekippt. Die obere
Stellung des Schalters (RLS) bedeutet zwangsweises Losen der Bremse, die
untere Stellung (NOM) dient der automatischen Betatigung der Bremse durch
die Steuerung.
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BBremswiderstandsmodul

m RE _1 Installationsstandard Wiahlen Sie die erforderliche Anzahlv.on Modulen
entsprechend der gesamten Motorleistung
der angeschlossenen vertikalen Achsen. 25 34
Horizontale Anordnung T
. ® )
Beschrelbung Motorleistung P/Q-Typ K-Typ
Dieses Modul wandelt den bei der Abbremsung des Motors erzeugten ~200 W Nicht erforderlich Nicht erforderlich
Regenerativstrom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits tiber einen ~800 W 1 Modul Nicht erforderlich [
eingebauten Bremswiderstand verfugt, kann die Leistung nicht ausreichend ~1000 W 1 Modul Nicht erforderlich 0 - o N
sein, wenn die Achse senkrecht angebaut und die Last grof3 ist. In diesem Falle ~1500 W > Module  Nichterforderlich - = g >
sind ein oder mehrere Module erforderlich. (Siehe die Tabelle rechts.) 2000 W 3 Module — [ N %
- ®n
Spezifikation 2400 W 4 Module s
Vertikale Anordnung o ® <
Parameter Spezifikation Motorleistung P/Q-Typ K-Typ - a
Ab Brei Hh Tief ~100 W Nicht erforderlich | Nicht erforderlich 16.6 126 g
messungen reite 34 mm X Hohe 195 mm x Tiefe 126 mm 200W 1 Modul NG 1< <
Gewicht 0,9 kg ~400 W 1 Modul Nicht erforderlich
) - ~600 W 1 Modul 1 Modul
Eingebauter Bremswiderstand | 220 Q 80 W ~800 W 1 Modul 1 Modul - w
Zubehbr Steuerungskabel (Model: CB-ST-REU101), 1 m ~1200W 2 Module 2 Module 03
~1600 W 3 Module Anfrage bei IAl B %
~2000 W 4 Module = n
~2400 W 5 Module — wn
<
4
. . . . .o m
Il Batterie zur Speicherung der Absolut-Daten (fiir XSEL-KE/KET) B SE/A-Erweiterungsmodul (fiir XSEL-KE/KET) 3
m IA XA B BT ModeII-Speziﬁkation
. . ) I1A-105-X-MW-A (fiir RS232C-Stecker) (Modul + Verbindungskabel [1] x 2)
NG Batterie zur Speicherung von Daten absolut arbeiten- IA-105-X-MW-B (fiir RS422-Stecker) (Modul + Verbindungskabel [2] x 1)
der Achsen. Die Batterie muss sofort ersetzt werden, 1A-105-X-MW-C (fiir RS485-Stecker) (Modul + Verbindungskabel [2] x 1) 0 W
wenn die Steuerung Batteriealarm anzeigt. a >
" n
Verpackung Beschreibung N =
Getrennte Verpackung. (Fiir jede Achse ist eine ErW‘eiterungskarEe fur seriellg Kc_)mmunikation r_nit fier Perip‘herie. Dieses Modul 5
BatericerordenciDiclinzaniiehenschnaeh be'5|tzt'zwe| Kanale ynd ermdglicht 3 Kommunikationsmodi entsprechend den S
der Zahl der eingesetzten Achsen. mitgelieferten Verbindungskabeln. a
Verbindungskabel @ / Modell: CB-ST-232J001 Verbindungskabel @ / Modell: CB-5T-422J001 3
Il Batterie zur Speicherung der Absolut-Daten t
o
AB-5 L) |
] Pufferbatterie zur Daten- XM2D-1501 M2A-0901 XM2D-1501
speicherung absolut arbeitender Jesti] Farbe [signalNi] e igna] Farbe Juestn] Querschnitt] _Farbe _|Signal | Nr.
1
Steuerungen. o]t i >
RD |2 2| RO 2
W |3 {7] =] "
cs |4 8| cs G2 5
il Ll ; AWG2 6
= Ton e e e . 7
062 5
| |l 17 5| s 7 Adem 0
. s ;
BPEA-Erweiterungsmodul Thén ; ; 10
l0cnge schv. Punkt| RD+ [ 11
" * Der Kunde stellt das RD- [12
Beschreibung [ Verbindungskabel zur Wesssh bt [TAM [ 13
. . I X . B Peripherie bereit st Pkt _[SD- |14
Erweiterungskarte fiir zusétzliche E/As (Ein-/Ausgénge). 5 e [sp+ [15
Bei den Standard- und Hochleistungs-Typen kdnnen bis zu drei PE/A-Erweiterungsmodule i * Anschluss an eine Klemmiciste
in den Einschiiben installiert werden. E
Bei den kleineren Ausfiihrungen kann, bei einer Steuerung vom 3- oder 4-Achs-Typ,
lediglich ein PE/A-Erweiterungsmodul eingeschoben werden.
M DeviceNet-Netzwerkkarte B CC-Link-Netzwerkkarte
Anschlussmodul fiir eine XSEL-Steuerung an DeviceNet. Anschlussmodul einer XSEL-Steuerung an CC-Link.
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation 3
m
Anzahl Ein-/Ausgange | 256 Eingange/256 Ausgénge pro Modul * Es kann nur 1 Modul installiert werden. Anzahl Ein-/Ausgdnge | 256 Eingédnge/256 Ausgange pro Modul * Es kann nur 1 Modul installiert werden. -
Kommunikations- Schnittstellenmodul zertifiziert nach DeviceNet 2.0 (Zertifizierung erwartet) Kommunikationsstandard | CC-Link Ver1.10 (zertifiziert)
standard
Server nur fiir Gruppe 2 Baudrate 10 M/5 M/2.5 M/625 k/156 kbps (Auswahl mit Drehschalter)
Getrennter Knoten, wird vom Netzwerk mit Strom versorgt Ubertragungsverfahren | Anfragetibertragung &
m
Kommunikations- Master-Slave-Anordnung Bitauswerteimpuls Synchronisation Bildsynchronisation -
spezifikation
Abfrage Verschliisselung NRZI
Zyklisch Ubertragungsweg Bus-Ausfiihrung (gemaB EIA RS485)
Baudrate 500 k/250 k/125 kbps (umschaltbar tiber DIP-Schalter) Ubertragungsformat Gemaf HDLC
Lénge des Baudrate Max. Netzwerkl. Max. i la Ges. i & Fehlerkontrolle CRC(X'*4XX54+X1)
Verbindungskabels
500 kbps 100 m 39m Anzahl belegter Stationen | 1 bis 3 Stationen (periphere Gerte)
250 kbps 250m 6m 78m Linge des Baudrate (bps) 10M 5M 25M 625k 156k
125 kbps 500m 156 m Verbindungskabels Kabellange (m) 100 160 400 900 1200
Hinweis) Wenn ein dickes DeviceNet-Kabel verwendet wird. Stecker (steuerungsseitig) | MSTBA2.5/5-G.08AUM von Phoenix Contact (*1)
Spannungsversorgung | 24 VDC (vm DeviceNet geliefert) (*1) Der Stecker am Kabelende (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehort zum Standardzubehér.
Leistungsbedarf 60 mA oder hoher
Anzahl belegter E/As 1 Verzweigungspunkt
Stecker MSTBA2.5/5-G.08AUM von Phoenix Contact (*1)

(*1) Der Stecker am Kabelende (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehért zum Standardzubehér.

XSEL
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Handprogrammiergerdt, bietet Funktionen zur Eingabe von
Programmen, Positionen, Testldufen, Uberwachung und vieles mehr.

SEL-T(-J)

Standard-Ausfiihrung (mit Adapterkabel)

SEL-TD(-))

Totmannschalter-Ausfiihrung (mit Adapterkabel)

[—

390
46.9

Verwendete Steuerung
XSEL—P/Q

HK-1 Wandbefestigung
STR-1 Handschlaufe

Softwareprogramm fiir die Inbetriebnahme des Systems, bietet Funktionen zur Eingabe

3-Positionen-Schalter nein ja

ANSI/UL-Standard nicht kompatibel kompatibel

CE-Zeichen ja

Display 20 Zeichen x 4 Zeilen

::ngebynggtemperatur/ 0-40 °C, 10-90 % RH (nicht kondensierend)
euchtigkeit

Schutzklasse

IP 54

Gewicht

ca. 0,4 kg (ohne Kabel)

von Programmen, Positionen, Testablaufen, Uberwachung und vieles mehr.
Die erweiterten Funktionen der Fehlersuche verringern die Inbetriebnahmezeit.

IA-101-X-MW (mit RS232C-Kabel)

£ T
Y e
PC-Software (CD)

€|::\ 5m

Verwendete Steuerung

RS232C-Kabel
CB-ST-ETMWO050-EB

IA-101-XA-MW (mit Kabel der Sicherheitskategorie 4)

Verwendete Steuerung

N
Y e
PC-Software (CD)

N

Sicherheits-Kabel
CB-ST-ATMWO050-EB

XSEL Q/QX

ﬂ
i

IA-101-X-USBMW (mit USB-Adapter + Kabel)

+.

. o[ ]
’ _ USB-Kabel
CB-SEL-USB010

PC-Software (CD)

Ersatzteile

USB-Adapter
IA-CV-USB

@K

<

i e =
=

Verwendete Steuerung
XSEL-P

5m

RS232C-Kabel
CB-ST-ETMWO050-EB

Bei Bedarf an Kabeln fiir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

modet CB-XEU-MA[ ][ ][]

(16)

Sess] &

Il

|z

(Vorderansicht)

Steuerungsseitig

129..

[ §

* )] spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 20 m

sind méglich. Beispiel: 080 =8 m

Leiter |Signal | Nr.

Nr. | Signal | Leiter

0.75 ]
gmm v
w
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*O0Od spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 15 m
Modell C B'X E U 3' PA D D D sind méglich. Beispiel: 080 = 8 m

AU 1 ]
‘ @1 L AU 2
13) BV 3 ]
—-'—r— BV 4
7w 5
©r= 7w 6 I DN
\
14 1 o 7 N >
5 @ ‘ 0,15 gmm 3D 8 ] K} [a]
9 2 |l Gectmpt) oot = =
BAT- | 10 N 10 D (Ulivf':’:‘) h
- vee 11 T ] A " £l gecrimp <
Achsenseitig oo | 12 > 12| BATS @
X -
BK- 13 13| BAT-
k 1]
B | 14 U \ 1| v 3
— 15 ] )
; ot " —
Erdleiter + Kabel mit geflochtener Abschirmung 17 BK-
18 BK+
=W
e ° X
* 1] spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 20 m N =
model CB-RCS2-PA / CB-X3-PA sind magic.Beispie: 080 =8 m 2
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*[JCJ] spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 30 m
Modell C B'X E U 2' P LA sind méglich. Beispiel: 080 =8 m
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* )] spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 20 m
Modell c B-X- Lc sind méglich. Beispiel: 080 = 8 m
(18) L (12) 8,
<=1 f | @ Leiter \ Farbe\ Signal \ Nr. Nr. \ Signal \Farbe\ Leiter -}
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Hinweis:, 18" bedeutet 1 schwarzer Punkt. m
-

*[ICI] spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 10 m
Modell C B'X' P I O D I:] D sind méglich. Beispiel: 080 = 8 m
I L

Nr. | Farbe | Kabel
1 Griin-4
2 36 Blau-4
B Orange-1 20 | Schwarz2 37 | Violett-4
2 ! 4 Gelb-1 21 Braun-3 38 Grau-4
g 5 Griin-1 22 Rot-3 39 WeiB-4
Bk Kein Stecker 6 Blau-1 23 Orange-3 40 | Schwarz-4
i 7 Violett-1 Fla(chkabe\ 24 Gelb-3 | Flachkabel | 41 Braun-5 | Flachkabel
f 8 | Graul press |25 | Grun3 | Press |43 | Rors (press-
g8 hweilt)
so B a0 o | weis1 [P ™26 | Blaus | 9™ [ 43 | Oranges | 9eschweitd)
10 Schwarz-1 27 Violett-3 44 Gelb-5
\Flachkabel (50 Adern) 1| Braun2 28 | Grau3 45 | Grins
2 Rot-2 29 WeiB-3 46 Blau-5
3 Orange-2 30 | Schwarz3 47 | Violett-5
" Gelb-2 31 Braun-4 48 Grau-5
15 Griin-2 32 Rot-4 49 Wei-5
16 Blau-2 33 | Orange-4 50 | Schwarz-5
7 Violett-2 34 Gelb-4
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